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Convertidor de frecuencia vectorial universal serie HV480 Introduccién

Introduccién

En primer lugar, gracias por elegir el inversor de la serie HV480 desarrollado y producido por HNC Electric Limited. El inversor de la

serie HV480 es un inversor vectorial de corriente de uso general, estable y de alto rendimiento. Ya sea con control VF o operacion
de control vectorial de lazo abierto, ha alcanzado el nivel de control lider en la industria. Al mismo tiempo, tiene tecnologia de control
PWM aleatoria mas alla de sus pares. Puede funcionar normalmente en entornos severos, como fluctuaciones de la red eléctrica, alta
temperatura, alta humedad y polvo concentrado, y tiene una confiabilidad extremadamente alta.

Ademas de un rendimiento y una fiabilidad excelentes, el HV480 también es mas potente. El PLC simple, el PID incorporado, la velocidad de
multiples etapas, el pulso de alta velocidad, la comunicacién y otros modos de operacién también pueden realizar una operacién regular y una operacion
de conmutacién entre los dos motores. Ademas de la interfaz estandar RS485, también admite dos conjuntos de conmutacién de parametros PID,
recuperacioén de parametros con una tecla y copia de seguridad de los parametros del usuario.

Los convertidores de frecuencia de la serie HV480 se pueden utilizar para impulsar varios tipos de equipos de produccién automatica, como

ventiladores, bombas de agua, textiles, dibujo en papel, maquinas herramienta, envasado, alimentos, etc.

Precauciones

- Este manual de instrucciones presenta en detalle las caracteristicas funcionales y los
métodos de uso de esta serie de productos. Para hacer un buen uso del producto y
garantizar la seguridad personal de los usuarios, lea atentamente el manual de
instrucciones antes de usarlo. Guardelo para referencia futura después de leerlo.

- Sitodavia hay dificultades que no se pueden resolver durante el uso, comuniquese con nuestro local
distribuidores o contactar directamente con el centro de atencién al cliente.

- Como los productos de la Compafiia continuaran mejorando, la informacién proporcionada
esta sujeta a cambios sin previo aviso.
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Convertidor de frecuencia vectorial universal serie HV480 Precauciones de seguridad

Precauciones de seguridad

El funcionamiento seguro del producto depende del transporte, la instalacién, el funcionamiento y el mantenimiento adecuados. Preste
atencién a los consejos de seguridad antes de realizar estas tareas.
Descripcién del simbolo de seguridad

En este manual de instrucciones, los asuntos de seguridad se dividen en las dos categorias siguientes:
Cuando se usa incorrectamente, causard peligro y puede provocar lesiones personales y la muerte.

enfado

Cuando se usa incorrectamente, causara peligro y puede causar lesiones personales leves o moderadas o
dafos al equipo.
aution
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Capitulo I Inspeccién de compras

A Peligro

- Noinstale el convertidor de frecuencia si esta dafiado, toma de agua, faltan piezas o estan

A Precaucién

- Manipule con cuidado y evite las caidas.
- No use sus manos para tirar o tocar ningin componente de la maquina para evitar accidentes

dafadas

por cortocircuitos o dafios electrostaticos.

1.1 Elementos de inspeccién

Aunque los productos de la Compafiia han sido estrictamente inspeccionados antes de salir de fabrica, debido al transporte o
circunstancias imprevistas, inspeccione cuidadosamente los productos después de la compra.

Los elementos y métodos que deben verificarse y confirmarse son los siguientes:

Contenido de confirmacién Método de confirmacion

¢Es coherente con la mercancia solicitada? Confirme la placa de identificacién en el lateral de la maquina

Compruebe la apariencia general y compruebe si hay dafios

¢Hay piezas rotas o dafiadas?
durante el transporte.

¢Hay piezas de sujecién sueltas, como tornillos? Si es necesario, utilice un destornillador para comprobarlo.

Instrucciones, certificados de conformidad y otros
Instrucciones de funcionamiento y accesorios correspondientes

accesorios

Si hay alguna mala situaciéon o anormalidad, comuniquese con el agente o con el centro de servicio al cliente de la Compafiia.

1.2 Descripcién de la placa de identificacion

- Datos de la placa de identificacion

Cleetric
MODEL: HV480-7R5G3

POWER: 7.5KW
INPUT: 3PH AC 380V 50Hz/60Hz
OUTPUT: 3PH AC 380V 17A 0-500Hz

5 N: | 10 00 OO A

HNCHV4807R5G317Z23100001
HNC Electric Limited

-4-
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- Descripcion del modelo de convertidor de frecuencia

HV480- 7R5 G 3

| Serie del inversor | 4—/ No. Voltaje
1 Monofésico 220

No. | Adaptati 2 Trifasico 220
R75 | 0,75kw 3 Trifasico 380
7R5 | 7.5kw 4 Trifasico 480
011 11 kW
018 | 18,5kw —»| No. Tipo de inversor
110 | 110kw GrAMO Tipo general
200 | 200kw PAG| o ge bomba deventiagor

Nota:

Rango de voltaje de entrada G1: AC220V monofasicotRango

de voltaje de entrada del 15% G2: AC220V trifasico+15%

Rango de voltaje de entrada G3: CA trifasica 380 ~ 440 (-15% ~ + 10%)

Rango de voltaje de entrada G4: CA trifasica 460 ~ 480 (-15% ~ + 10%)

1.3 Descripcién de los componentes del convertidor de frecuencia

Company logo label —— Operating keyboard

Upper panel
——Keyboard tray

Expansion card ¢

Fan

Lower panel

Lower panel fixing screw

Protective coil Control board terminal

Main circuit connection terminal 7 :
INameplate position of frequency inverter

Tome HV480-022G3 como ejemplo
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Capitulo II Cableado de instalacion

2.1 Instalacion mecanica

Peligro

- Instalelo en la placa de material refractario, como el metal. Instalado

- sobre materiales inflamables, existe riesgo de incendio.

- Cuando se instalan dos o mas convertidores de frecuencia en el mismo armario de control, instale un ventilador de
refrigeracion y mantenga la temperatura del aire en la entrada de aire por debajo de 40 ° C.

- Debido al sobrecalentamiento, se producirén incendios y otros accidentes.

Precaucién

- Apoye la parte inferior del cuerpo de la maquina cuando la lleve. Utilice la maquina con anillos de

elevacién. Para las maquinas que no tienen anillos, no solo lleve paneles para evitar lesiones.

Instale el convertidor de frecuencia en los siguientes lugares de aplicacién y mantenga las condiciones adecuadas.

2.1.1 Condiciones de instalacion

1) Lo mejor es tener una habitacién bien ventilada.

2) Temperatura ambiente - 30 ° C ~ + 40 ° C, maquina desnuda con-30°C~50° C.

3) La humedad es inferior al 90% de humedad relativa y no hay salpicaduras ni goteos de agua.

4) La base de instalacion es firme y no es facil de vibrar, y su vibracién no supera los 0,5 g.

5) Evite la luz solar directa.

6) Evite instalar en lugares con gases corrosivos y combustibles en el aire.

7) Evite instalar en lugares con polvo, manchas de aceite y polvo polimetalico en el aire.

8) Evite instalar en lugares con fuentes de interferencia electromagnética.

9) Por debajo de los 1000 metros sobre el nivel del mar. Las dreas de gran altitud deben reducirse en uso, o la

temperatura ambiente debe reducirse en 0,5 ° C por cada 100 metros sobre el nivel del mar.
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2.1.2 Espacio de instalacion

El diagrama de instalacion del convertidor de frecuencia es el siguiente:

Greater than 150mm Greater than 150mm
XA Convection opening KXXXL
Jolelee: 0305039
SRR BRKS Y
otelele otelede y
XX PO
Peteted KRXXXD
RS 2SS "\
S RS —
‘0’0’0‘1 o i‘.’.‘.‘ ‘ h
RS BRCRK !
XXX PR i
ERRKS LRSS
Porerel Pelele! reater than 120mm
L L2
Podele e R
dosole DS
Petete% Po%ePe%
RS B a0on
OLOL0S, LRSS
D% %% [@]e] BSK
KL KKK '"m]
Jesesese, (o] eJeele;
XXX P
$RKKS LRSS
DeTeel B
Jotelele! REHS
Potetele RS505%5 :
% RS
o20%e%0 :
PO ||
L R : Eﬂ[]
UHHU
reater than 120mm
£
» - 4
A
Air intake

Monomer installation: the size of A is larger
than 150 mm, because the upper and lower

directions are air ducts, the space distance
should be increased.

When installing up and down: when installing —
the frequency inverter up and down, please
press the heat insulation baffle as shown in the
figure on the right.

The mechanical installation needs to pay
attention to the heat dissipation problem, so i
please pay attention to the following points:

| Please install the frequency inverter
vertically so that heat can be dissipated
upwards. If there are more frequency inverters
in the cabinet, it is better to install them in
parallel. For occasions requiring mounting up
and down, please refer to the schematic
diagram on the right side to install the heat
insulation deflector.

| For applications with metal dust, it is
recommended to install the radiator outside the
cabinet. At this time, the space inside the fully
sealed cabinet should be as large as possible.
Mounting bracket must be flame retardant material

Heat insulation
deflector




Capitulo II Cableado de instalacién

2.2 Instalacion eléctrica

Peligro

- Antes de realizar el cableado, asegulrese de que la fuente de alimentacién de entrada esté cortada para evitar descargas
eléctricas e incendios.

- Para garantizar la seguridad, los terminales de conexién a tierra deben estar conectados a tierra de manera confiable de acuerdo con los
requisitos de especificacion.

- No conecte la fuente de alimentacién de entrada a los terminales U, Vy W de la salida por
error.

Precaucién

- Confirme si la fuente de alimentacién de CA es consistente con el voltaje de entrada nominal del
convertidor de frecuencia

- No conecte el interruptor electromagnético y el contactor al circuito de entrada del convertidor de
frecuencia.

- Antes de conectar el equipo periférico al convertidor de frecuencia, se debe confirmar que su
aislamiento a tierra esta en buenas condiciones.

- No realice una prueba de tensién soportada de aislamiento en el convertidor de frecuencia para no dafiar

los dispositivos dentro de la maquina.

2.2.1 Descripcion del terminal del circuito principal del convertidor de frecuencia

1) Terminales de bucle principal de 2,2 kW y menos:

‘@u L2 | L3|PB|P+| U |V |W

2) Terminales de bucle principal de 4kw a 7.5kw:

‘@ |2 | 3

PB| P+ U‘V W

3) Terminales de bucle principal de 11kw a 15kw:

©
P2 P
XY
=

PXs Y| R4 RS
pX¢ Pxg| 2| bR
S U v w

2 (|| &
-

&
®
B®
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4) Terminales de bucle principal de 18,5kw a 37kw:

53 | 3 | o9 | o | o | R |
R[R[® R [SR[R
RS TEOPB®U
RRNRR

D

] x|
RS TPB

6) Terminales de bucle principal de 75kw y superiores:

o3| 03| 03¢ | PR
IR (D))
RSTE

Descripcién del terminal del circuito principal del inversor de frecuencia trifasico

2 QR

K
X
Vv

C Q)R
< QR
=3 %] 024

< |RNX
2 | RRD

PR @RI
F IR ORIR

R
R
U

Terminal L
Nombre Descripcion
calificacion
Terminal de entrada de fuente de alimentacion
R,S, T Punto de conexién para fuente de alimentacién trifasica de entrada de CA
trifasica
o.® Terminales positivo y negativo del bus | Punto de entrada de bus de CC comun, punto de conexién de la maquina G de
’ de CC 37kw y unidad de freno externa de las especificaciones anteriores
Maquina de 30kw Gy las siguientes especificaciones, punto de
@,PB Terminal de conexién de la resistencia de freno » . .
conexion de resistencia de frenado
®,P + Terminal de conexién de reactancia CC
uvVv,w terminal de salida del convertidor de frecuencia Conexién de motor trifasico
@ Terminal de tierra Terminal de tierra

2.2.2 Método de cableado del circuito principal y cuestiones de cableado que requieren atencion:

- Fuente de alimentacién de entrada R, S, T: cableado del lado de entrada del convertidor de frecuencia, sin requisitos de secuencia de fase.

- Terminales® y © Bus de CC: tenga en cuenta que todavia hay un voltaje residual alto en el bus de CC justo después de la falla de energia,
por lo que debe esperar al menos 15 minutos mas tarde, o confirmar que el voltaje es inferior a 36 V antes de tocar, de lo contrario, no es
peligro de descarga eléctrica.

- Al seleccionar una unidad de freno externa, preste atencién a la polaridad positiva y negativa, que no se pueden invertir, de
lo contrario, el convertidor de frecuencia se dafiara o incluso se dafiara por el fuego. Para evitar que la inductancia parasita
afecte el efecto de frenado, la longitud del cableado de la unidad de frenado no debe exceder los 5 m. Se debe utilizar par
trenzado o doble cable apretado para la preparacién en paralelo, y también se debe usar resistencia no inductiva para la
resistencia de frenado.

- Terminales de conexién de resistencia de frenado @, PB: Las maquinas de tipo G de 30 kW y las siguientes especificaciones son

-9-
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modelos con funcién de freno incorporada. Las precauciones de cableado para la resistencia de frenado son las mismas que las del
lado de salida U, Vy W: los condensadores del convertidor de frecuencia o los amortiguadores de sobretensidn no se pueden
conectar al lado de salida del convertidor de frecuencia; de lo contrario, el convertidor de frecuencia a menudo sera protegido o
incluso dafiado. Cuando el cable del motor es demasiado largo, debido a la influencia de la capacitancia distribuida, es facil
generar resonancia eléctrica, lo que dafia el aislamiento del motor o provoca una gran fuga de corriente que provoca la proteccion
contra sobrecorriente del convertidor de frecuencia. Cuando la longitud del cable del motor es superior a 100 m, se debe instalar

un reactor de salida de CA.

. ah )
Terminal terrestre @ : el terminal debe estar conectado a tierra de manera confiable, y el valor de resistencia del cable de tierra debe

ser inferior a 0,1 Q. Si no lo hace, el funcionamiento del equipo sera anormal o incluso dafiado. No comparta el terminal de
conexion a tierra con el terminal N de la linea cero de la fuente de alimentacion.

Consulte [2.2.4 diagrama de cableado estandar del inversor] para conocer el método de cableado].

La operacién de encendido / apagado del variador de frecuencia debe evitar operaciones frecuentes de encendido y apagado (menos de dos veces
por minuto) o operaciones de arranque directo del variador de frecuencia a través de contactores. Consulte la siguiente tabla para conocer la

seccién del interruptor de aire, el contactor y el conductor.

-10 -
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2.2.3 Descripcién del terminal del lazo de control del inversor de frecuencia

, . Bg
/ P [ o
Mounting hole- - ¢ -~} B z z
| P
L o otell-—--- Driver board wiring
1 o o0
“. oo
\ oo
| N [« e ]
X‘ \\ o0
[ I o
\ g E = oo )
; N = = - 485 suitable powerd
! B E oo , distribution short
Pg card interface - -, = = oo ’ resistance interface
’ 11111
(J507) . &
~ VFMB V1.5 7
O & )
1 \\ m I,_.
\{ S :l.l: Ll
[ ~
1 12 1 1 & 1F | len
\\ o o —
\ ‘\ © O |~
\ S:! \\
NE | — 090 oo -
F  —
AlB ===t =rmr= N L3
R b ) . o
A2 0l s
o o/l _ —Control loop terminal
AOL-——- I s SoMllo o o
P DI DIDIODIODD @0
PDPPPPDPPPDRDDDPDD PP
|+10v] air | aiz | a3 Jono | ao1 | Aoz | ano| xs | ass- | 485+ | [ta]m]71c]
\ [2av] opJcom] x1 [ x2 ] xa | x4 Jecme[com] x6 [ x7 [ PeE] [ Fm | 0o [cme] )
[+10v] A1 [ a2 | a3 [enD | Ao1] Ao2 [GnD | x5 | 485- | 485+] | [ta] 18] 1c]

[24v ]| op [com| x1 | x2 | x3 | x4 [cme[com| x6 | x7 [ PE| | Fm | DO | cMmE]

Short contact Tab 1 Short contact Tab 2

Nota:

Para todos los modelos G1, G2 4.0kw y modelos inferiores, G3 y G4 7.5kw y modelos inferiores, no hay AI2 / AI3, ni
AO2, ni X6 / X7, ni salida FM.
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Categoria

Terminal
simbolo

Nombre de terminal

descripcion funcional

+ 10V-TIERRA

Externo
conexién + 10v

fuente de alimentacién

Fuente de alimentacién externa de + 10v, la corriente de salida maxima es
de 10mA, que generalmente se usa como fuente de alimentacion de
trabajo para el potenciometro externo y el valor de resistencia de los
rangos del potencidmetro sera de 2.5k ~ 5kQ

Externo Fuente de alimentacion externa de + 24v, generalmente utilizada como fuente de
Fuente de alimentacién +24 V-COM conexion + 24v alimentacién de trabajo para terminales de entrada y salida digitales y corriente de
fuente de alimentacion salida maxima para la fuente de alimentacion del sensor externo: 200mA
Seleccione la conexiéon + 24V u OP a través del conector corto 1 en el panel de
oP Externo poder |control, y la fabrica se establece por defecto en la conexién + 24v. Cuando X1 ~
terminal de entrada X7 son controlados por sefiales externas, OP debe estar conectado a una fuente
de alimentacion externa.
AI1-GND Cosa ané.loga aporte | 1. Rango de Yoltaje de entrada: CCOV~10V
terminal 1 2. Impedancia de entrada: 22 kQ
1. Rango de entrada: CCOV~10V/4 mA~20 mA, determinado por la
AI2-GND Cosa analoga aporte | seleccion del puente AI2 en el panel de control.
. terminal 2 2. Impedancia de entrada: 22 kQ para entrada de voltaje y 500Q para entrada de
Entrada analogica
corriente.
1. La entrada de aislamiento del acoplador 6ptico puede aceptar entrada de voltaje
Cosa andloga aporte
AI3-GND terminal 3 diferencial, entrada de corriente, entrada de resistencia de deteccién de temperatura 2.
Rango de entrada: CCOV~10V
1. El aislamiento de acoplamiento 6ptico es compatible con la entrada bipolar
X1 ~X7 Entrada digital 2. Impedancia de entrada: 2,4 kQ
. 3. Rango de voltaje durante la entrada de nivel: 9V ~30V
Entrada digital - . ., o
. Ademas de las caracteristicas de X1 ~ X4, también se puede utilizar como canal
Pulso de alta velocidad . . <
X5 de entrada de pulsos de alta velocidad. Frecuencia de entrada mas alta: 100
terminal de entrada .
kHz; Rango de voltaje: 9V ~30V
El puente AO1 en el tablero de control determina la salida de voltaje o
AO1-GND Salida analdgica 1 corriente. Rango de voltaje de salida: 0V ~ 10 V rango de corriente de
. _ salida: 0 mA ~ 20 mA
Salida analégica - - -
El puente AO2 en el tablero de control determina la salida de voltaje o
AO2-GND Salida analégica2 | corriente. Rango de voltaje de salida: 0 V ~ 10 V rango de corriente de
salida: 0 mA ~ 20 mA
Aislamiento de acoplamiento 6ptico, rango de voltaje de salida de colector abierto
bipolar: OV ~ 24V rango de corriente de salida: OmA ~ 20mA
Nota: EI CME de la ubicacidn de la salida digital esta aislado internamente del
. . com de la ubicacién de la entrada digital, pero en la fabrica tiene un
DO-CME Salida digital 1 cha raca digital, p
cortocircuito con COM a través del conector corto 2CME en el tablero de control
lida diaital (DO1 es impulsado por + 24v por defecto en este momento). Cuando DO1 es
Salida digita impulsado por una fuente de alimentacién externa, el conector corto 2 debe
estar desenchufado.
Restringido por el cédigo de funcién F4 - 00 "Seleccién del modo de salida del
FM- COM Pulso de alta velocidad | terminal FM" como salida de pulsos de alta velocidad, la frecuencia mas alta es
produccién 100 kHz; Cuando se exporta como colector abierto, es igual que la especificacion
DO1.

L Rs485 . ~ . .
Comunicacion Sy Terminales de sefial de entrada y salida de Modbus - comunicacion de
. 485+ 485- comunicacion
interfaz ) ) protocolo RTU

terminal de interfaz
Normalmente cerrado
T/AT/B . Capacidad de accionamiento de
. , Terminal
Salida de relé contacto: AC250V, 3A, COS@ = 0,4.
T/AT/C Normalmente abierto CC30 V, 1A

Terminal
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2.2.4 Diagrama de cableado estandar del convertidor de frecuencia

Brake resistor

MCCB

R & A a
S F /+/¢

T & e

@ PB

Hv480

Multi segment

~~ instruction 3
~ Free parking

Open collector 1

High speed pulse

output

Open collector 2 24VDC 50mA
The factory is set as:

inoperation

Forward
ti -
—/ ;zf;asfn f‘l ]Pg card interface
1
~~~ operation ! '.
Ml
> o FauiERRsL : || Multifunctional output
Multi segment 1 : contact
Multi-function digita instruction1 | | ® 120VDC/250VAC 5A
input terminal Multi segment 1| 24VDC 2.5A below
instruckion 2 ‘l H The factory is set as:
r
Pl
=
1
|

-

Analog output
The factory is set

as:operation ~
frequency Dg 0 10v/
Analog output 0 20mA

The factory is set
as:set frequency

Extermal providing +10V power

DC 0710V

5K

DC 0710V/4720mA
RS-458 Communication

DC+0710V/ +4720mA

Nota:
Para todos los modelos G1, G2 4.0kw y modelos inferiores, G3 y G4 7.5kw y modelos inferiores, no hay AI2 / AI3, ni

AO2, ni X6 / X7, ni salida FM.

Precauciones:

1) Terminal O significa terminal del circuito principal y O significa terminal del circuito de control.

2) La maquina de 30kW Gy las siguientes especificaciones tienen una funcién de frenado regenerativo incorporada, la de 37kW G
maquina y las especificaciones anteriores no tienen terminales PB. Cuando se requiera la funcién de frenado regenerativo, se instalara

una unidad de frenado de consumo de energia adicional.
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2.2.5 Modo de cableado del circuito de control

a) Terminal de entrada analdgica porque las sefiales de voltaje anal6gico débiles son particularmente susceptibles a
interferencia, generalmente se requieren cables blindados, y la distancia del cableado debe ser lo mas corta posible, sin exceder los 20 m. Como
se muestra en la figura, cuando algunas sefiales analégicas se alteran seriamente, es necesario agregar condensadores de filtro o ndcleos de

ferrita al lado de la fuente de sefial analdgica:

<2 0m
< > HV480
r () +10)
I 1 i 1
1 : I | :
otentiémetro i R sl N [

1 ] [’ I
! I i ]

70 GND
1

S —— i

1) PE

diagrama de iring del terminal de entrada analdgica

Pasar por o en el mismo
direccion 2-3 girar en el

misma direccién H\T48”
I\ S AL
}“\-ﬁ II |I Lind

.2 2ub fa0Y | f

i "k”z"l

Anillo magnético de ferrita

JGND

Y,

Diagrama esquematico de procesamiento y cableado para terminales de entrada analdgica.

b) Terminal de entrada digital: generalmente se requieren cables blindados, y la distancia del cableado debe ser tan corta como
posible, sin exceder los 20m. Cuando se selecciona el modo de conduccién activo, se deben tomar las medidas de filtrado necesarias para la

diafonia de la fuente de alimentacién. Se recomienda utilizar escuadra de control de contacto.

- Cableado de fugas

\
7N
|

Modo de conexién de fugas
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Capitulo II Cableado de instalacién

Este es uno de los métodos de cableado mas comunes. Si se utiliza una fuente de alimentacion externa, se deben
quitar el conector corto entre + 24V y OP y el conector corto entre COM y CME. El electrodo positivo de la fuente de
alimentacion externa esta conectado a OP y el electrodo negativo de la fuente de alimentacion externa esta conectado a
CME.

| |
: | |
| I I
| +VCC! +24V | 1 |
. . ! — |
I ignal .;,I o x :Eﬁ'/ :
! | Ixﬁ 2.4K N o
| | |
L[ Faen iCOM_ |
IR i [ =i imeiompittntui s oy
| l | +24V |
| [3.30f V! [i. T }
| ! i zt,x'/ :
! ! 24K N
| ovi | X1 !

| |
| | |

| |

Entrada digital de variadores de frecuencia y modo de conexidn de tipo de fuga de conexién

Los terminales de entrada digital de variadores de frecuencia multiples no se pueden conectar ni usar, de lo contrario, puede causar un
funcionamiento incorrecto de los terminales de entrada. Si es necesario que los terminales de entrada de diferentes inversores de frecuencia
estén conectados en paralelo, el diodo se conecta en serie en el terminal X y el cableado es como se muestra arriba y el diodo debe cumplir con
IF>10 mA, UF1V

Modo de cableado de tipo de fuente

Este modo de cableado debe quitar los conectores cortos de 24vy OP, y conectar + 24v al terminal comun del
controlador externo juntos, COM y OP estan conectados juntos al mismo tiempo. Si se utiliza una fuente de
alimentacién externa, también se debe quitar el conector corto entre COM y CME.
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Capitulo II Cableado de instalacién

¢) Terminal de salida digital: cuando el terminal de salida digital necesita impulsar el relé, los diodos de absorcidn deben ser
instalado en ambos lados de la bobina del relé. De lo contrario, es facil dafiar la fuente de alimentacién de 24V CCy la capacidad
de conduccién no supera los 50 mA.

Nota: como se muestra en la figura, la polaridad del diodo de absorcion debe instalarse correctamente. De lo contrario, cuando el

terminal de salida digital tenga salida, la fuente de alimentacion de 24 V CC se quemara inmediatamente.

+24 (L
HV480 i
/% Diodo
DD £k
CME |
COMSH |

- dieciséis -
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Capitulo III Operacién del proceso

3.1 Teclado de operacidn e interfaz de pantalla

El teclado operativo de la serie de convertidores de frecuencia puede modificar los parametros funcionales del convertidor
de frecuencia, supervisar el estado de funcionamiento del convertidor de frecuencia y controlar el funcionamiento del

convertidor de frecuencia (arranque y parada). Su aspecto y area funcional se muestran en la siguiente figura:

A CEES

L O =
SO I [CIOlED

3.2 Laluz indicadora indica correr

RUN: cuando la luz estd encendida, indica que el convertidor de frecuencia esta en funcionamiento, y cuando la luz esta apagada,
indica que el convertidor de frecuencia esta en estado de apagado
LOCAL / REMOTO: operacién de teclado, operacién de terminal y operacién remota (control de comunicacién)

luz indicadora
FWD / REV: luz indicadora de rotacidn positiva y negativa, que indica que esta en rotacion inversa cuando el

la luz estd encendida

TUNE / TC: luz indicadora de ajuste / control de par / falla, la luz encendida indica el modo de control de par, la luz parpadea lentamente

indica el estado de sintonizacién y el destello de la luz indica el estado de falla.

La ldmpara indicadora de unidad se utiliza para indicar la unidad de los datos de visualizacion actuales (O marcas desactivadas, @

Hz A

O-RPM-0-%-0 ) . o )
marcas activadas). Existen las siguientes unidades:

Hz A- Y . .

& RPN-C-%-0) Unidad de frecuencia Hz

Hz A Ll .

C-RP-@-%-0 Una unidad actual

Hz A ¥ ) ,

O-REN-O-%-@ Unidad de voltaje V

Hz A ¥ . . ..

@-RFU-@-%-0 Unidad de velocidad de rotacion

Hz AV 0 .

O-RPA-@-5-8 RMP% porcentaje

Un total de pantallas LED de 5 bits pueden mostrar la frecuencia establecida, la frecuencia de salida, varios datos de monitoreo y céddigos de alarma,

etc.
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3.3 descripcién de la funcién de la tecla

Llave Nombre clave Funcionalidades
i Entrar o salir del menu de primer nivel y ver el c6digo de
PRG | Tecla de menu

secuencia de funcion

Establecer clave

Ingrese a la pantalla del menu paso a paso y configure los parametros

para su confirmacion

Tecla de seleccién del modo de menu

Cambie diferentes modos de menu de acuerdo con el valor mediano

de FO - 43 (el valor predeterminado es un modo de menu)

Tecla Shift

Bajo la interfaz de visualizacién de apagado y la interfaz de
visualizacién de operacién, los pardmetros de visualizacion se pueden
seleccionar de acuerdo con el bucle. Al modificar un pardmetro, puede

seleccionar el bit de modificacién del parametro.

Seleccién multifunciéon

llave

Segun FO - 07, la conmutacién de funciones se puede definir como

fuente de comando o conmutacidn de direccién rapida.

Ejecutar clave

Cuando se establece en control de teclado, se emitiran instrucciones de
operacién de rotacién hacia adelante para iniciar la operacién del convertidor

de frecuencia.

Tecla de parada / reinicio

Cuando se esté ejecutando, al presionar esta tecla se puede usar para detener la
operacién en ejecucién. Cuando la alarma de falla estd encendida, se puede usar
para restablecer la operacién. Y las caracteristicas de la tecla estan restringidas

por el cédigo de funcién FO - 08.

Tecla de incremento

Incremento de datos o codigo de funcién

Clave descendente

Disminucion de cédigo de funcién o datos

3.4 Los métodos de verificacién y modificacién de cédigos de funcion indican que

El panel de operacidn de esta serie de convertidores de frecuencia utiliza una estructura de menu de tres niveles para configurar
pardmetros y otras operaciones.

Los menus de tres niveles son: grupo de parametros de funcién (menu de nivel I) = cédigo de funcién (menu de nivel II) — valor de ajuste
del cédigo de funcion (menu de nivel III).

Parametro de estado Menu Nivel I

(Grupo de cédigos de funcién
seleccion de namero)

Cuando parpadea, presione / / para modificar
(Pantalla predeterminada)

PRz -3
5 0 . 0 0 < Palanca > F 0 = PRG
}ENTER Regreso
Ingresar
Menu Nivel II +
(Cédigo de funcién serial PRG F 0 s D 3 ENTER F 0 i 04 ENTER igresar
seleccién de nimero) Regreso -
T T“Q"esaf *Siguiente cédigo de funcién T
Mendu de nivel III w1 ndmero de serie
(Parametro de codigo de funcion PH}. E:‘TE ® @ ©®
. Darse por vencido A% orrar
ajuste de valor) ]

Descripcion: presione la tecla PRG o la tecla enter para regresar al menu de nivel II cuando se opera el menu de nivel IL. La
diferencia entre los dos es: presione enter para guardar los parametros de configuracion y regresar al menu secundario, y transferir
automaticamente al siguiente c6digo de funcién; mientras se presiona la tecla PRG, se abandona la modificacion del parametro actual y

se regresa directamente al menu secundario del numero de serie del cédigo de funcion actual.
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Ejemplo: ejemplo de configuracién del cédigo de funcién F3 - 02 a 15,00 Hz desde 10,00 Hz

PRG + ENTER — =+ -

50.00— FO ——{ F3 |——F3-00—* F3-02
TPRG lENTER

PRG —— ENTER , + o :

F3 +—F3-03 *—01§.00*—01Q.00~L010.06

En el estado del menu de nivel III, si el parametro no parpadea, indica que el cédigo de funcién no se puede modificar.
Posibles razones son:

Este codigo de funcidn es un parametro no modificable, como el tipo de variador de frecuencia, el parametro de deteccion real, el
parametro de registro de operacién, etc.

Este cédigo de funcién no se puede modificar en el estado de ejecucién. Solo se puede modificar después del apagado.
3.5 Hay dos modos de busqueda rapida para los parametros del codigo de funcién

Hay muchos cédigos de funcién en esta serie. Para facilitar la busqueda rapida por parte de los usuarios, el convertidor de frecuencia también
proporciona dos métodos de blusqueda rapida para cédigos de funcién:

1) Seleccionar y personalizar c6digos de funcidn y usuarios comunes, hasta 30 de los cuales se pueden personalizar, para formar un

conjunto de cédigos de funcién de cédigo definido por el usuario; el usuario determina los pardmetros de funcién que se mostraran a través del grupo FE

2) Organiza automaticamente los cddigos de funcion diferentes de los valores de fabrica y los convertidores de frecuencia para
seleccién rapida por parte del usuario;

Esto proporciona tres métodos de busqueda de cédigos de funcién, el cédigo de visualizaciéon de cada método de visualizacién de pardmetros es:

Modo de visualizacién de pardmetros Monitor
Modo de parametro de funcién --F--
Usuario - método de parametro personalizado --U-
El método para cambiar los pardmetros por parte de los usuarios. --C-

Los modos de visualizacion de los tres cddigos de funcion se cambian mediante la tecla rapida en el panel (FO - 43 se establece en
11), y el método de busqueda o modificacion después de ingresar los céddigos de funcién de cada grupo es el mismo que el del teclado
anterior. operacién:

3.6 Puesta en servicio

La serie de convertidores de frecuencia tiene tres modos de control de operacién, que incluyen control de teclado, control de
terminal y control RS - 485. Su control se puede seleccionar configurando el cédigo de funcién FO - 02.

A través de la operacién del teclado, el cédigo de funcién FO - 02 = 0, es decir, el modo de control de inicio-parada del panel, presiona la tecla de
ejecucién en el teclado y el convertidor de frecuencia comienza a funcionar (el indicador de ejecucién se enciende); Cuando el convertidor de frecuencia
estd funcionando, presione la tecla de parada en el teclado para detener el convertidor de frecuencia (el indicador de funcionamiento se apaga)

3.7 Ajuste y autoaprendizaje de los parametros caracteristicos del motor

Cuando el convertidor de frecuencia opera en el modo de "control vectorial" (FO - 01 =0 o 1), depende en gran medida de los
parametros precisos del motor. Esta es una de las diferencias importantes con el "control VF" (FO - 01 = 2 ) modo. Para que el
convertidor de frecuencia tenga un buen rendimiento de conduccién y eficiencia operativa, el convertidor de frecuencia debe obtener

los parametros de preparacion del motor controlado.

Parametro motor 1 Descripcién de pardmetros Descripcién

Parametros del modelo, entrada
manual

Potencia nominal / voltaje / corriente / frecuencia / velocidad del

F1-01 F1-05
motor

Resistencia del estator equivalente, inductancia, inductancia del rotor,
etc.dentro del motor

F1-06 F1-20

Parametro de ajuste
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Los métodos para obtener los parametros eléctricos internos del motor controlado por el convertidor de frecuencia incluyen

identificacion dinamica, identificacidn estatica, entrada manual de parametros del motor, etc.

Método de identificacion Solicitud Efecto de identificacion

e s Apto para motores asincronos. Ocasiones en las que el
Identificacion ptop 9

L . motor y el sistema de aplicacion estan convenientemente Mejor
dinamica sin carga
separados
Identificacién Apto para motores asincronos. Donde el motor no se Mavo
dinamica en carga separa facilmente del sistema de aplicacién y

Solo es adecuado para motores asincronos, donde es dificil
Identificacién estatica separar el motor de la carga y no se permite la Pobre
identificacion dinamica del funcionamiento.

Solo es adecuado para motores asincronos. Cuando el
motor es dificil de separar del sistema de aplicacion, los
A mano ingresar | parametros del mismo tipo de maquina eléctrica
parédmetros identificados con éxito por el convertidor de frecuencia se
copiany se ingresan en los cédigos de funcion
correspondientes de F1-00.~F1-10

Mayo

Los pasos de ajuste automatico de los parametros del motor (autoaprendizaje del motor) son los siguientes:

A continuacion se explica el método de identificacién de parametros del motor predeterminado 1 como ejemplo. El método
de identificacién del motor 2 es el mismo que el del motor 1 predeterminado, excepto que el nimero de c6digo de funcién debe
cambiarse de manera especifica:

- Si el motor se puede desconectar completamente de la carga, bajo la condicién de falla de energia, el motor se puede

separar mecanicamente de la carga para que el motor pueda girar libremente sin carga.

- Después de encender, primero seleccione la fuente de comando del convertidor de frecuencia (FO - 02) como el canal de comando del panel
de operacién.

- Ingrese con precision los pardmetros de la placa de identificacién del motor (por ejemplo, F1-00~F1-05). Ingrese los
parametros de la superficie inferior de acuerdo con los pardmetros reales del motor (de acuerdo con la seleccion
actual del motor)

- Si es un motor asincrono, entonces F1 - 29 (seleccidn de ajuste, para el motor 2, debe ser el cédigo de funcion FB-29),
seleccione 2 (motor asincrono totalmente sintonizado), presione enter para confirmar, en este punto, el teclado muestra

ESTUDIO, como se muestra en la siguiente figura:

- A9 . . i =
mgl ey n . )
SV LI

Luego presione la tecla de funcionamiento en el panel, el convertidor de frecuencia impulsara el motor para acelerar y desacelerar, rotara

hacia adelante y hacia atras, la luz indicadora de operacién se iluminara y la duracién de la operacién se reconocera durante aproximadamente
2 minutos. Cuando la informacién de visualizacién anterior desaparezca, se devolvera el estado de visualizaciéon de pardmetros normal, lo que
indica que se completd la sintonizacién. Después de la sintonizacién completa, el convertidor de frecuencia calculard automaticamente los
siguientes pardmetros del motor:

F1 - 06: Resistencia del estator del motor asincrono F1 -

07: Resistencia del rotor del motor asincrono F1 - 08:

Inductancia de fuga del motor de induccién

F1 - 09: Resistencia de inductancia mutua del motor de

induccion F1 - 10: Corriente sin carga del motor asincrono

Si el motor no se puede desconectar completamente de la carga, F1 - 29 (el motor 2 es FB - 29), seleccione 1 (el motor
asincrono aun esta sintonizado), y luego presione la tecla Run en el panel para iniciar la operacién de identificacién de

parametros del motor.
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Capitulo IV Parametros funcionales

FO - 46 se establece en un valor distinto de 0, es decir, se establece la contrasefia de proteccién de parametros. En el modo de parametro de funciény el

modo de parametro de cambio de usuario, no se puede ingresar al menu de parametros hasta que se ingrese correctamente la contrasefia. Para cancelar

la contrasena, FO - 46 debe establecerse en 0.

El grupo Fy el grupo P son parametros funcionales basicos y el grupo U supervisa los parametros funcionales. 4.1

Resumen de parametros funcionales basicos

Funcion
cédigo

Nombre

Rango de ajuste

Fabrica
valor

Comunica

direccién de la estacién

Funciones basicas del grupo FO

FO-00

Seleccion de modo de menu

Bit: grupo de vigilancia U0 0:

no se muestra

1: pantalla

Diez digitos: grupo de pardmetros especiales
P 0: no se muestra

: pantalla

—_

11

FOOOH

FO-01

Modo de operacién de control

0: sin control vectorial de lazo abierto PG 1
1: sin control vectorial de lazo abierto PG 2
2:control V/F

FOO1H

F0-02

Ejecutar canal de comando
seleccion

0: panel de operacion
: terminales
: comunicacion

FOO2H

F0-03

Seleccién de fuente X de frecuencia
principal

: ajuste de nimero 2
TAI
TAI2
4: AI3
5: pulso X5 dado
6: instruccién multisegmento
7: PLC simple
8: PID
9: comunicacion dada
10: potenciometro para teclado dado

1
2
0: ajuste de nimero 1
1
2
3

FOO3H

FO-04

Seleccién anti - reversa

0: permitido
1: prohibido (operacién de frecuencia 0 cuando
se aplica el comando inverso)

FOO4H

FO-05

Secuencia de fase
seleccion

0: estandar
1: realizar el intercambio de secuencia de fases. (cambios de
direccién de rotacion)

FOO5H

FO-06

Seleccion de operacién cuando la energia

esta encendida

0: permitido (cuando la fuente de alimentacién esta
encendida y hay un comando de operacién, la operacién
comenzara).

1: prohibir (incluso si hay un comando de operacién
mientras la fuente de alimentacién estad encendida, la
seleccién del motor también esta prohibida).

FOO6H

FO-07

Funcién de la tecla JOG.K
seleccién

0:JOG.K no es vélido

1: interruptor de canal de comando del panel de
operacion y canal de comando remoto (canal de
comando de terminal o canal de comando de
comunicacion)

2: cambio de avance y retroceso

3: avance lento

4: marcha lenta inversa

FOO7H

FO-08

Tecla STOP / RESET
funcion

0: La funcién de parada de la tecla STOP / RES es vélida solo en el
modo de operacién del teclado

1: La funcién de parada de la tecla STOP / RES es valida en cualquier
modo de funcionamiento

FOO8H
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Funcién . Fabrica | Comunica
s Nombre Rango de ajuste
COdIgO Valor direccién de la estacién
FO-09 Frecuencia preestablecida 0.00Hz ~ frecuencia maxima (FO-16) 50,00 Hz FOO9H
0,00 s~650,00 s (FO-12=2) Modelo
FO-10 Tiempo de aceleracién 1 0,0 s~6500.0s (FO-12 = 1) Os determina FOOAH
~65000 s (FO0-12 = 0) cion
0,00 s~650,00s (FO-12=2) Modelo
FO-11 Tiempo de desaceleracion 1 0,0 s~6500.0s (FO-12=1) 0s determina FOOBH
~65000 s (FO0-12 = 0) cion
‘2 0: 1 segundo
FO-12 Aiil?FgClodnd/ e 1:0,1 segundos 1 FOOCH
uniaa etlempo e desaceleracion 2: 0,01 segundos
Aceleraciony 0: frecuencia maxima (FO - 12) 1:
FO-13 tiempo de desaceleracion frecuencia configurada 0 FOODH
frecuencia de referencia 2: 100 Hz
FO-14 Modo de apagado 0: reducir la velocidad y parar 1: 0 FOOEH
pag estacionamiento gratuito
FO-15 Control de caida 0,00 Hz~10,00 Hz 0,00 Hz FOOFH
i . L. 50,00 Hz~500,00 Hz (FO-25 = 2)
FO-16 Frecuencia maxima 50.0 Hz~3200.0 Hz (FO-25 = 1) 50,00 Hz FO10H
0: FO - 18 ajustes
1: Al
) ) 2: AI2
FO-17 Fuente de frecuencia superior 3 AI3 0 FO11H
4: ajuste de pulso X5 5:
comunicacion dada
FO-18 Frecuencia limite superior :z(r)e_c*gnua inferior FQ - 20 ~ frecuencia maxima 50,00 Hz FO12H
F0'1 9 Desplazamiento de frecuencia superior 0.00HZ -~ frecuencia méX|ma FO = 16 0,00 Hz F01 3H
F0O-20 Frecuencia limite inferior 0.00Hz ~ frecuencia superior FO - 18 0,00 Hz FO14H
Modo de funcionamiento con 0: la siguiente operacién de frecuencia limitada
FO-21 frecuenc?a config.ura'da irTferior a 1: apggadp A 0 FO15H
frecuencia de limite inferior 2: funcionamiento a velocidad cero
Modelo
FO-22 Frecuencia de carga 0,5 kHz~16,0 kHz determina FO16H
cion
FO-23 La frecuencia portadora se ajusta 0: no 1 FO17H
con la carga 1:si
FO-24 Operg’cion de apagado LED 0: pantalla de oper.a’cion de apagado separada 1: 0 FO18H
seleccion de pantalla pantalla de operacién de parada no separada
. . 1: un punto decimal 2:
FO-25 Punto decimal de frecuencia . 2 FO19H
dos puntos decimales
Memoria de apagado de 0: sin memoria
FO-26 frecuencia de ajuste digital : 1 FO1AH

selecciéon

1: memoria
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Funcién . Fabrica | Comunica
s Nombre Rango de ajuste
COdIgO Va|0I’ direccién de la estacién
Frecuencia de ejecucion 0: OP frecuencia de eliminacion
FO-27 comando de referencia 1'.establecer trecuencia 1 FO1BH
ARRIBA / ABAJO )
- 0: motor 1
FO0-28 Seleccién de motor 1+ motor 2 0 FO1CH
FO-29 F&Z%l‘égnYc'a auxiliar Igual que FO - 03 (fuente de frecuencia principal X) 0 FO1DH
valor base del rango ¥ de la 0: relativo a la frecuencia maxima 1:
FO-30 frecuencia auxiliar durante la o o 0 FO1EH
S relativo a la fuente de frecuencia x
superposicién
Frecuencia auxiliar Y
FO-31 rango durante 0% - 150% 100% FO1FH
superposicién
Bit: seleccion de frecuencia 0:
frecuencia principal x
1: resultados de la operacién principal y auxiliar (la relacién
de operacién se define mediante una confirmacion de diez
digitos)
2: cambiar entre la frecuencia principal Xy la
frecuencia auxiliar Y
3: conmutacién entre la frecuencia principal X y los
N . resultados de la operacién principal y auxiliar
F0-32 Superposicion de frecuencia 4. |la frecuencia auxiliar Y se desconecta del 00 FO20H
resultado del cambio de operaciones principal y
auxiliar
10 bits: relacion de operacién primaria'y
secundaria de frecuencia
0: primario + secundario 1:
primario y secundario 2:
valor maximo de ambos 3:
minimo de ambos
Frecuencia auxiliar
F0-33 frecuencia de desplazamiento de la 0.00Hz ~ frecuencia maxima FO - 16 0,00 Hz FO21H
fuente durante la superposiciéon
Bit: seleccion de fuente de frecuencia de enlace de
comando del panel de operacién
0: sin consolidar
1: configuracién de nimeros
2: Al
3: Al2
Fuente de comando le: ,ﬁite de cantidad de pulsos
FO-34 frecuencia de agrupacion : J, L. . pu 0000 FO22H
fuente X5 6: Instrucaon multisegmento
7: PLC simple
8: PID
9: comunicacion dada
10 bits: seleccién de fuente de frecuencia de enlace de
comando de terminal
100 bits: seleccion de fuente de frecuencia de enlace
de comando de comunicacion
0: ventilador funcionando cuando esta funcionando 1: el
F0'35 Control del ventilador de enfriamiento ventilador esta funcionando todo el tiempo O F023 H
Fo-35 | A\delanteyreversa 0,0 s~3000,0's 005 FO24H
tlempo muerto
0000~FFFF
Decenas Unos
8 | 4 2 1 8 | 4 2 1
bit7 | bit6 | bit5 | bitd || bit3 | bit2 | bit1 | bitd
FO-37 Pardmetro 1 mostrado en tiempo de |_ Frecuencia de operacién H401F FO25H

ejecuciéon

Ajuste de frecuencia
Voltaje de la barra colectora
Tensién de salida
Corriente de salida
Potencia de salida
Par de salida
Estado de salida X
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Funcion . Fabrica | Comunica
s Nombre Rango de ajuste
COdIgO Va|0I’ direccién de la estacién
Kilobit Cientos
- - I S -
bit15 | bit1 4] bit1 3| bit12 | | bit11 |bit 10| bitd | bits
|_DO estado de salida
L Voltaje Al
Voltaje A12
Voltaje AI3
de recuento
Valor de longitud
elocidad de carga
Configuracién de PID
0000~FFFF
Decenas Unos
8 4 2 1 8 4 2 1
bit7 | bité | bit5 | bit4 || bit3 | bit2 | bit1 | bit0
I_Re(roa\imenlacm'n PID
Etapa del PLC
PLUSE frecuencia de pulso de entrada (/@ NCY
Frecuencia de sincronizacién
Tiempo de ejecucion restante
| . Al precalibracion volta J.mi
FO-38 Pardmetro 2 mostrado en tiempo de AI2 precalibracion volta i 0 FO26H
ejecuciéon AI3 precalibracion volta J.mi
Kilobit Cientos
8 4 2 1 8 4 2 1
bit15|bit14|bit13|bit12 | |bit11|bit10| bit9 | bit8
I— velocidad inear
tiempo de encendido actual
tiempo de funcionamiento actual
frecuencia de pulso de entrada H 2
omunicacién establecer punto
vloddad g revoatimentacen de codtcador ]
ain frecuencia X
frecuencia secundaria Y
0000~FFFF
Decenas Unos
8 4 2 1 8 4 2 1
bit7 | bité | bit5 | bit4 || bit3 | bit2 | bit1 | bit0
|—E5tab|ecerfrecuenc'\a
Voltaje de bus
Estado de entrada del terminal X
Estado de salida DO
Parametro mostrado en Voltaje Al
F0-39 Voltaje AI2 33 FO27H
parada
Voltaje AI3
Kilobi Cient alor de recuento
ilobit ientos
8 4 2 1 8 4 2 1
bit15|bit14|bit13|bit12| |bit11|bit10| bit9 | bit8
|— valor de ength
Etapa LC
velocidad oad
5 frecuencia de entrada
F0'40 coeficiente de visualizacién de velocidad 0,0001 -~ 6,5000 30000 F028H
Bit: UO - 14 lugares decimales 0:
0 lugares decimales
1: 1 lugar decimal 2: 2
velocidad de visualizacion decimal lugares decimales 3: 3
FO-41 g 21 FO29H

ajuste de puntos

lugares decimales

lugares decimales
2: 2 decimales

10 bits: U0 - 19/ UO - 29 lugares decimales 1: 1

-24 -




Capitulo IV Parametros funcionales

Funcién . Fabrica | Comunica
s Nombre Rango de ajuste
COdIgO Va|0I’ direccién de la estacién
Bit: seleccién de visualizacién de grupo de pardmetros personalizados por
el usuario
0: no se muestra
1: Il
F0-43 Seleccién de menu especial Pa”ta a ) ‘ y o 00 FO2BH
10 bits: el usuario cambia la seleccion de visualizaciéon del grupo de
pardmetros
0: no se muestra
1: pantalla
0: modificable, monitorizable
FO-44 Nivel de acceso a parémetros g torizat . 0 FO2CH
1: no todo se puede modificar y solo monitorear
F0-45 Sensibilidad de la perilla del teclado | 0~3 2 FO2DH
F0-46 Contrasefia de usuario 0~65535 O FOZEH
0: sin operacién
1001: rest | ametros de fabrica, luidos |
F0-47 Inicializacién de parametros |- restaurar fos parametros de fabrica, excildos 1os 0 FO2FH
parametros de la maquina eléctrica
1002: restablecimiento de la informacién de grabacién
F1 primer parametro del motor
Potencia nominal de Modello
F1-01 motor asincrénico 0,1 kW~1000,0 kW determina F101H
cion
Voltaje nominal de MOdeI?
F1-02 motor asincrénico 1V~2000V determina F102H
cion
Corrlente nominal de 0.01A~655.35A (potencia del inversor <= 55kW) 0.1A ~ Modelo
F1-03 . P 6553.5A (potencia del convertidor de frecuencia> 55 kW) determina F103H
motor asincronico cion
. . Model
F1-04 | Frecuencianominal de 0,01 Hz ~ frecuencia méaxima det:rr;?na F104H
motor asincronico cion
M
Velocidad nominal de Ode|9
F1-05 motor asincrénico 1 rpm~65535 rpm determina F105H
cion
0.001Q ~ 65.535Q (potencia del inversor de frecuencia
<= 55kW Afinacié
F1-06 Resistencia del estator R1 55kW) ) ) ) inacton F106H
0.0001 ~ 6.5535 (potencia del convertidor de frecuencia parametro
> 55kW)
0.001Q ~ 65.535Q) (potencia del inversor de frecuencia
. . <= 55kW Afinacié
F1-07 Resistencia del rotor R2 ) . i ) fnacton F107H
0.0001 ~ 6.5535 (potencia del convertidor de frecuencia parametro
> 55kW)
0.01 mH ~ 655.35 mH (potencia del convertidor de frecuencia
. = 55kW Afinacié
F1-08  |Reactancia de fuga L1 < ) , , , acion F108H
0,001 ~ 65,535 mH (velocidad de trabajo del convertidor de parametro
frecuencia> 55 kW)
0,1 mH ~ 6553,5 mH (potencia del convertidor de frecuencia
F1-09 Inductancia mutua <= 55kW) Afinacién F109H
resistencia L2 0,01 mH ~ 655,35 mH (potencia del convertidor de frecuencia parametro
> 55kW)
0.01A ~ F1 - 03 (potencia del convertidor de frecuencia
. . <= 55kW) Afinacion
IO Corriente sin carga I0 0.1A ~ F1 - 03 (potencia del convertidor de frecuencia parametro F10AH
> 55kW)
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Funcidon . Fabrica | Comunica
c6d|go Nombre Rango 2z aJUSte Valor direccién de la estacién
0: sin operacién
F1-29 Autoajuste de parametros I autpajuste estf':ltlco simple 2: 0 F11DH
autoajuste rotacional 3.
autoajuste estatico avanzado
Grupo F2 de los parametros de control del vector del primer motor
F2-00 ASR_P1 1~100 30 F200H
F2-01 ASR_I1 0,01 s~10.00s 0,50 s F201H
E2-02 Obtenga la frecuencia de conmutacion 0.00~F2-05 500 H F202H
de ASR 1 ' , z
F2-03 ASR_P2 1~100 20 F203H
F2-04 ASR_I2 0,01 s~10.00 s 1,00 s F204H
F2-05 | Qplengalafrecuendadeconmutacn| £ . 02 ~ frecuencia méxima 10,00 Hz F205H
F2_06 l;zs:;armiento controlado por vector 50% _ 200% 1 00% F206H
F2-07 | Temeodefinadodeibudede 0.000~1.000 s 0.050's F207H
0: codigo de funcién F2 - 10 ajuste 1:
Al1
2: AI2
L i 3: AI3
Fuente de limite superior de par 4: pulso X5
F2-09 ?Tijgécgtrol de velocidad 5: comunicacién dada 0 F209H
6: MIN (AI1, AI2)
7: MAX (AI1, AI2)
La escala completa de la opcién 1 - 7 corresponde a F2
-10
Configuracién numérica de
F2-10 |limite superior de par 0,0% - 200,0% 150,0% F20AH
bajo control de velocidad
modo
Seleccién de débil 0: no habilitado
F2-18 modo magnético en modo 1: solo deceleracion habilitada 0 F212H
vectorial 2. habilitacion de velocidad y deceleracién constantes
F2-19 Habilitacion de sobre modulacién 0: no habilitado 0 F213H
seleccion 1: habilitar
F2-20  |>°Pre modulacion 100: 110% 100 F214H
coeficiente
F2-21 Momento magnético débil 50: 200% 100 F215H

coeficiente
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Funcién . Fabrica | Comunica
s Nombre Rango de ajuste
COdIgO Valor direccién de la estacién
Parametros de control V/ F del grupo F3
0:linearectaV/F
1:V/ F de varios segmentos (F3 - 03 ~ F3 - 08) 2:
V / F cuadrado
3: 1.2 Exponenciacién V/ F
) 4: 1.4 Exponenciacién V/ F
F3-00 Ajuste de lacurvaV/F 6: 1.6 Exponenciacion V / F 0 F300H
8: 1.8 Exponenciacién V/F
9: reservas
10: Modo de separacién completa de VF
11: Modo de semiseparacién de VF
s Modelo
) 0,0%: (refuerzo de par automatico) .
F3-01 Aumento de par 0,1%~30,0% detel_'r,mna F301H
cion
F3-02 Ef:éigzrc‘?;“erzo de par 0.00Hz ~ frecuencia maxima 50,00 Hz F302H
F3-03 Punto de frecuencia V/ F FO 0,00 Hz~F3-05 0,00 Hz F303H
F3-04 Punto de voltaje V / F VO 0,0%~100,0% 0,0% F304H
F3-05 Punto de frecuencia V/ F F1 F3-03~F3-07 0,00 Hz F305H
F3-06 Punto de voltaje V / F V1 0,0%~100,0% 0,0% F306H
F3-07 Punto de frecuencia V / F F2 F3 - 05 ~ frecuencia nominal del motor (F1 - 04) 0,00 Hz F307H
F3-08 Punto de voltaje V/ FV2 0,0%~100,0% 0,0% F308H
F3'09 ;c;r:;ernsacién de deslizamiento V / F 0,0%'\'200,0% 0’0% F309H
F3-1 0 Ganancia de sobreexcitacién de V/ F 0~200 64 F3OAH
s Modelo
F3-11 Osula.uccj)n v/ F,, 0~100 determina F30BH
ganancia ae supresion Clén
_ Modo de ganancia de supresion ~
F3-12 de oscilacion 0~4 3 F30CH
0: ajuste numérico (F3-14) 1:
AIl
2: AI2
3: AI3
_ Seleccién de voltaje para 4: Configuracion de pulso PULSE
F3-13 separacion V/ F (X5) 5: Instruccién multisegmento 0 F30DH
6: PLC simple
7: PID
8: comunicacién dada nota: 100.0%
correspondiente voltaje nominal del motor
F3-14 V_OItaJe separadp V/F 0V ~ voltaje nominal del motor ov F30EH
ajuste de palabra de nimero
Voltaje de separacion V/F 0,05~1000,0's
F3-15 ) b Nota: indica el momento en que Ov cambia a la 00s F30FH

tiempo de aceleracién

tensién nominal del motor
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Funcidon . Fabrica | Comunica
s Nombre Rango de ajuste
COdIgO Valor direccién de la estacién
Voltaje de separacién V/F 0,05~1000,0 s
F3-16 ) ) P - Nota: indica el momento en que Ov cambia a la 0,0s F310H
tiempo de desaceleracion . s .
tensién nominal del motor
0: frecuencia / voltaje independientemente reducido a 0
F3-17 Opcion de apagado por 0 F311H

separacion V/ F

1: la frecuencia vuelve a disminuir después de que el
voltaje disminuye a 0
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Funcién
cédigo

Nombre

Rango de ajuste

Fabrica
valor

Comunica

direccién de la estacién

Terminales de salida del grupo F4

F4-00

Seleccién del modo de salida del
terminal FM

0: salida de pulsos
1. salida de conmutacién

FAOOH

F4-01

Seleccién de potencia de salida del

interruptor de FM

0: sin salida

1: el convertidor de frecuencia esta funcionando 2:
salida de falla (falla para apagado libre) 3:
deteccién de nivel de frecuencia FD t1 salida 4:
llegada de frecuencia

5: funcionamiento a velocidad cero (sin salida durante
el apagado)

6: prealarma de sobrecarga del motor

7: prealarma de sobrecarga del convertidor de frecuencia 8:
ajuste el valor de recuento para alcanzar

9: llega el valor de recuento especificado

10: llega la longitud

11: ciclo del PLC completado

F4-02

Seleccién de poder
funcion del relé del panel de
control

(T/AT/BT/Q)

12: llega el tiempo de funcionamiento acumulado

13: limite de frecuencia

14: limite de par

15: disponibilidad operativa

16: AI1> AI2

17: frecuencia limite superior alcanzada

18: frecuencia limite inferior alcanzada (relacionada con la
operacion)

19: salida de estado de bajo voltaje 20:

configuracién de comunicacién

21: posicionamiento completado (reservado) 22:
enfoque de posicionamiento (reservado) 23:
funcionamiento a velocidad cero en 2 (salida cuando
se apaga)

F4-04

Funcién de salida DO1
seleccién

24: llega el tiempo de encendido acumulado 25:
deteccién del nivel de frecuencia Salida FD T2 26: la
frecuencia 1 llega a la salida

27:la frecuencia 2 llega a la salida 28:

la corriente 1 llega a la salida 29: la

corriente 2 llega a la salida 30: llega a

la salida con regularidad 31: Exceso de

entrada AI1

32: caida de carga

33: operacién inversa

34: estado actual cero

35: temperatura del médulo alcanzada 36:

la corriente de salida supera el limite

37: frecuencia limite inferior alcanzada (apagado
también salida)

38: salida de alarma (todos los fallos)

39: prealarma de sobretemperatura del motor

40: ha llegado el tiempo de funcionamiento 41:
salida de averia (averia por parada gratuita y no
hay salida de subtensién)

42: Al1 es inferior a la salida del limite inferior, limite
inferior F4 - 37

43: AI1 por encima de la salida del limite superior, limite superior F4 - 38

44: AI2 es inferior a la salida del limite inferior, limite
inferior F4 - 37
45: AI2 por encima de la salida del limite superior, limite superior F4 - 38

F401H

F402H

F404H

-29.-




Capitulo IV Parametros funcionales

Funcién . Fabrica | Comunica
s Nombre Rango de ajuste
COdIgO Va|0I’ direccién de la estacién
B B . 0: frecuencia de funcionamiento
F4-06 Seleccion de funcién de salida de 1: establecer frecuencia 0 F406H
pulsos FM 5. . .
: corriente de salida
3: par de salida (valor absoluto del par)
4: potencia de salida
5: voltaje de salida
F4-07 Funcion de salida AO1 6: entrada PULSE (100,0% correspondiente a 0 FAO7H
seleccién 100,0 kHz)
7: Al
8: AI2
9: AI3
10: longitud
11: recuerda los valores
12: configuracién de comunicacién 13:
Funcién de salida AO2 velocidad del motor
F4-08 seleccion 14: corriente de salida (100.0% correspondiente 1 F408H
1000.0A)
15: voltaje de salida (100.0% correspondiente a
1000.0V)
16: par de salida (valor de par real)
} Salida de pulsos FM ~
F4-09 frecuencia maxima 0,01 kHz~100,00 kHz 50,00 kHz F409H
F4'1 0 Despla%arrﬂento cero AO1 _ 1 00'0%~ +1 00,0% 0'0% F4OAH
coeficiente
F4-11 Ganancia AO1 -10.00~ +10.00 1,00 F40BH
F4-12 | Despiamiens cerofoz - 100,0%~ +100,0% 0,0% F40CH
coeficiente
F4-13 Ganancia AO2 -10.00~ +10.00 1,00 F40DH
F4'1 7 Tiempo de retardo de la salida del 0’0 S~3600,0 s 0,0 s F41 1 H
interruptor de FM
F4-18 Tiempo de retardo de salidarelé 1 |0,0 s~3600,0 s 00s F412H
F4-19 Tiempo de retardo de salida del relé 2 | 0,0 s~3600,0 s 00s F413H
F4-20 Tiempo de retardo de salida DO1 0,0 s~3600,0 s 0,0s FO14H
F4-21 Tiempo de retardo de salida DO2 0,0 s~3600,0 s 0,0s FO15H
0: I6gica positiva
1. l6gica inversa
Seleccion del estad tivo del Bit: FM
F4-22 | o 10 bits: relé 1 00000 F416H
erminatde saca 100 bits: relé 2
1000 bits: DO1
10,000 bits: DO2
F4-24 nggclfi(?:anﬁf)recuenda 0.00Hz ~ frecuencia maxima 50,00 Hz F418H
F4-25  |Vélorderetardodedeteccidnde 11 g — 100.0% (nivel FDT1) 5,0% FA19H

frecuencia (FDT1)
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Funcién . Fabrica | Comunica
s Nombre Rango de ajuste
COdIgO Valor direccién de la estacién
F4-26 nggclf'(?:nDdTezf)recuenc'a 0.00Hz ~ frecuencia maxima 50,00 Hz FA1AH
F4-27 | Vélorderetardodedeteccidnde 11 g — 100.0% (nivel FDT2) 5,0% F41BH
frecuencia (FDT2)
F4-28 |\ frecuenciaalcanza 0.0% ~ 100.0% (frecuencia maxima) 0,0% F41CH
ancho de deteccién
F4-29 Llegada ‘-’,'I,eat_(,)r'a i 0.00Hz ~ frecuencia maxima 50,00 Hz F41DH
valor de verificacién de frecuencia 1
F4-30 |Llegadaaleatoria 0.0% ~ 100.0% (frecuencia maxima) 0,0% F41EH
frecuencia detecta ancho 1
F4-31 Llegada a_l,eat,?”a ] 0.00Hz ~ frecuencia maxima 50,00 Hz FA1FH
valor de verificacion de frecuencia 2
F4.32  |Llegadaaleatoria 0.0% ~ 100.0% (frecuencia maxima) 0,0% F420H
frecuencia detecta ancho 2
F4-33 gzat':j;nld: arbitrariamente 0.0% ~ 300.0% (corriente nominal del motor) 100,0% F421H
F4-34 El ancho de,la C(_’rriente 1se 0.0% ~ 300.0% (corriente nominal del motor) 0,0% F422H
alcanza arbitrariamente
F4-35 gzﬁt’z;nldgarbitra”ameme 0.0% ~ 300.0% (corriente nominal del motor) 100,0% F423H
F4-36 El ancho de_la C?rriente 2se 0.0% ~ 300.0% (corriente nominal del motor) 0,0% F424H
alcanza arbitrariamente
Voltaje de entrada AIl
F4-37 valor de proteccién menor 0,00 V~F4-38 3,10V F425H
limite
F4-38 Limite s‘prerior Al .del valor de F4-37~10,00V° C 6,80 V F426H
proteccién de voltaje de entrada
) Temperatura del médulo o o o
F4-39 alcanzé 0°C~100°C 75°C F427H
.z . 0 —~ 0
F4-40 Deteccién de corriente cero 0,0 /0 300,.0 % . 5 0% F428H
nivel Corriente nominal del motor correspondiente al 100,0%
FA-41  |Peteccondecomeniecero 0,01 5~600,00 5 0,10's F429H
lempo ae retardo
Exceso de corriente de salida 0,0% (sin deteccién) o
F4-42 valor 0.1% ~ 300.0% (corriente nominal del motor) 200,0% F42AH
F4-43  |Excesodecorrientedesalida 1 4 5 600,00 s 0,00s F42BH
tiempo de retardo de deteccién
Terminales de entrada del grupo F5
Seleccion de funcion de terminal de 0: sin funcién
F5-00 entrada X1 1: marcha adelante FWD o comando de marcha 1 F500H
2: operacién inversa REV o direccién de operacion
inversa (nota: cuando se establece en 1y 2, debe ser
utilizado junto con F5 - 11. para obtener mas detalles,
consulte la descripcién de los pardmetros del cédigo de
Selecciéon de funcién de terminal d funcion)
F5-01 eleccion de funcion de terminat ae 3: control de funcionamiento de tres 2 F501H

entrada X2

cables 4: jog hacia adelante (FJOG 5:
joginverso (RJOG) 6:terminal ARRIBA
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Funcién
cédigo

Nombre

Rango de ajuste

Fabrica
valor

Comunica

direccién de la estacién

F5-02

Seleccion de funcién de terminal de
entrada X3

F5-03

Seleccion de funcién de terminal de
entrada X4

F5-04

Selecciéon de funcién de terminal de
entrada X5

F5-05

Seleccion de funcién de terminal de
entrada X6

F5-06

Seleccion de funcién de terminal de
entrada X7

7: terminal ABAJO

8: estacionamiento gratuito

9: restablecimiento de fallos (RESET) 10:

suspension del funcionamiento

11: Entrada normalmente abierta de falla externa 12:
Terminal de comando de mdltiples segmentos 1 13:
Terminal de comando de miltiples segmentos 2 14:
Terminal de comando de multiples segmentos 3 15:
Terminal de comando de mdltiples segmentos 4

16: terminal 1 de seleccién del tiempo de aceleraciény
deceleracién

17: terminal 2 de seleccién del tiempo de aceleraciény
deceleracién

18: conmutacion de fuente de frecuencia

19: Configuracion ARRIBA / ABAJO borrada (teclado de
terminal)

20: terminal de conmutacién de comando de control 1
21: prohibicion de aceleracion y deceleracion 22: pausa
PID

23: restablecimiento del estado del PLC

24: oscilacion de frecuencia suspendida 25:

entrada de contador

26: reinicio del contador

27: entrada de recuento de longitud

28: reinicio de longitud

29: control de par prohibido

30: Entrada frecuencia PULSE (valido solo para
X5) 31: Reservas

32: freno de corriente continua inmediatamente 33:
falla externa normalmente cerrada entrada 34:
modificacién de frecuencia habilitada 35: la direccién

de la accién del PID se invierte 36: terminal de
estacionamiento externo 1

37: terminal de conmutacion de comando de

control 2 38: PID integral suspendido

39: la fuente de frecuencia X cambia a la frecuencia
preestablecida

40: fuente de frecuencia Y y conmutador de frecuencia
preestablecida

41: terminal de seleccién de

motor 1 42: reservas

43: Conmutacién de parametros PID 44:

Fallo definido por el usuario 1 45: Fallo

definido por el usuario 2

46: Conmutacién de control de velocidad / control de par 47:
Botén de parada de emergencia

48: Terminal de estacionamiento externo 2 49:

Freno de CC de desaceleracién 50: Este tiempo

de funcionamiento se borra 51: Interruptor de

2 cables / 3 cables 53: Funcién de velocidad

cero

54: Conmutacién de fuente de frecuencia 2

55: cambio de fuente de frecuencia a velocidad
multisegmento

F502H

12

F503H

13

F504H

14

F505H

F506H

F5-10

X tiempo de filtrado del terminal

0.000s~1.000 s

0,010s

F50AH

F5-11

Modo de comando de terminal

0: 2 - tipo de cable 1 1:
2 -tipo de cable22: 3
- tipo de cable 1 3: 3 -

tipo de cable 2

F50BH

F5-12

Tasa de cambio de terminal
ARRIBA / ABAJO

0,001 Hz/s~65,535Hz /s

1,00Hz/s

F50CH
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Capitulo IV Parametros funcionales

Funcién . Fabrica | Comunica
s Nombre Rango de ajuste
COdIgO Va|0I’ direccién de la estacién
F5-13 Entrada minima PULSE 0,00 kHz~F5-15 0,00 kHz F50DH
F5.14 | Entradaminima PULSE | 4 5o01100,00% 0,0% F50EH
ajuste de correspondencia
F5-15 Entrada maxima de PULSO F5-13~100,00 kHz 50,00 kHz F50FH
F5-16 | EnredamaximadePULSO 1. 100,00~100,0% 100,0% F510H
configuracion
F5-17 Tiempo de filtrado de PULSO 0,00 s~10.00 s 0,10 s F511H
F5-18 Tiempo de retardo X1 0,0 S"’3600,0 S 0,0s F512H
F5-19 Tiempo de retardo X2 0,0 S"‘"3600,0 S 0,0s F513H
F5-20 Tiempo de retardo X3 0,0 S"’3600,0 S 0,0s F514H
0: activo alto
1: Bit valido de nivel
bajo: X1
F5-21 X terminal légica vélida 1 10 bits: X2 00000 F515H
10 bits: X3
1000 bits: X4
10,000 bits: X5
0: activo alto
F5-22 X terminal légica valida2 ;ai:t ;(/Zhdo de nivel 00000 F516H
10 bits: X7
F5-24 Entrada minima de lacurva Al1 |0,00 V~F5-26 0,00V F518H
F5-25 Configuracién correspondiente de la -100.0%~ +100 0% 0.0% F519H
entrada minima de la curva Al 1 ! ! !
F5-26 | fMvedamadmadelacunat F5-24~ +10,00 V 10,00V F51AH
e
Entrada maxima de la
F5-27 curva Al 1 correspondiente - 100,0%~ +100,0% 100,0% F51BH
configuracién
F5-28 Tiempo de filtrado AI1 0,00 s~10.00s 0,10 s F51CH
F5-29 Entrada minima de la curva 2de AI | 0,00 V~F5-31 0,00V F51DH
F5-30 Configuracién correspondiente de la -100.0%~ +100.0% 0.0% F51EH
entrada minima de la curva Al 2 ! ! !
F5-31 | Fradamadmadelacunaz F5-29~ +10,00 V 10,00V F51FH
e
Entrada maxima de la
F5-32 curva 2 Al correspondiente -100,0%~ +100,0% 100,0% F520H
configuracién
F5-33 Tiempo de filtrado AI2 0,00 s~10.00s 0,10 s F521H
F5-34 Entrada minima de la curva 3de Al |- 10,00 V~F5-36 -10,00V F522H
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Funcidon . Fabrica | Comunica
s Nombre Rango de ajuste
COdIgO Va|0I’ direccién de la estacién
F5-35 Configurac]ié.n correspondiente de | - 100,0%~ +100,0% -100,0% F523H
entrada minima de curva Al 3
F5-36 | fedamadmedelacunas F5-34~ +10,00 V 10,00V F524H
Entrada maxima de la
F5-37 curva Al 3 correspondiente -100,0%~ +100,0% 100,0% F525H
configuracién
F5-38 Tiempo de filtrado AI3 0,00 s~10.00 s 0,170 s F526H
Bit: seleccion de curva Al1
1:curva 1 (2 puntos, ver F5 - 24 ~ F5 - 28) 2:
curva 2 (2 puntos, ver F5-29 ~ F5 - 33) 3: curva
} - 3 (2 puntos, ver F5-34 ~F5-38)4: curva4 (4
F5-39 Seleccién de curva Al puntos, ver F5 - 41 ~ F5 - 48) 5: curva 5 (4 321 F527H
puntos, ver F5 - 49 ~ F5 - 56) 10 bits: seleccion
de curva AI2, igual que arriba 100 bits: curva
AI3 seleccién, igual que arriba
Bit: AI1 menor que la seleccién de configuracion de
entrada minima
) » 0: ajuste de entrada minimo correspondiente
Al es menor que la configuracién 1:0.0%
F5-40 de entrada minima L ., 0 F528H
s 10 bits: AI2 es menor que la seleccién de
seleccion ) - R
configuracién de entrada minima, igual que arriba
100 bits: AI3 es menor que la seleccién de configuracién de
entrada minima, igual que arriba
F5-41 Entrada minima de la curva A4 |- 10,00 V~F5-43 0,00V F529H
F5-42 Configuracion correspondiente de | 100,0%~ +100,0% 0,0% F52AH
entrada minima de curva Al 4
F5-43 Entrada del punto de inflexién 1 de la F5-41~F5-45 300V F52BH
curva Al 4 !
Curva AI 4 punto de inflexién 1
F5-44 entrada correspondiente -100,0%~ +100,0% 30,0% F52CH
ajustes
F5-45 Entrada del punto de inflexién 2 de la F5-43~F5-47 6.00V F52DH
curva Al 4 !
Entrada del punto de inflexién 2 de
F5-46 la curva Al 4 correspondiente -100,0%~ +100,0% 60,0% F52EH
ajustes
F5-47 | fMredamadmadeiacunad F5-45~ +10,00 V 10,00V F52FH
Entrada maxima de la
F5-48 curva 4 Al correspondiente -100,0%~ +100,0% 100,0% F530H
configuracién
F5-49 Entrada minima de la curvade AI5 |- 10,00 V~F5-51 -10,00V F531H
F5-50 Configurac’ié.n correspondiente de | 100,0%~ +100,0% -100,0% F532H
entrada minima de curva AL 5
F5-51 Entrada del punto de inflexién 1 de la F5-49~F5-53 -300V F533H
curva AI 5 '
Curva AI 5 punto de inflexién 1
F5-52 entrada correspondiente - 100,0%~ +100,0% -30,0% F534H
ajustes
_ Entrada del punto de inflexién 2 de la _E1~CFC.
F5-53 orva ALS F5-51~F5-55 3,00V F535H
Entrada del punto de inflexién 2 de
F5-54 la curva AL 5 correspondiente -100,0%~ +100,0% 30,0% F536H

ajustes
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Funcidon . Fabrica | Comunica
s Nombre Rango de ajuste
COdIgO Valor direccién de la estacién
F5-55 | Enradamaxmadelacuas F5-53~ +10,00 V 10,00 V F537H
e
Entrada maxima de la
F5-56 curva AL 5 correspondiente -100,0%~ +100,0% 100,0% F538H
configuracién
F5-65 Al establece el punto de salto -100,0%~100,0% 0,0% F541H
F5-66 AI1 establece la amplitud del salto 0,0%"’1 00,0% 0,5% F542H
F5-67 Al2 establece el punto de salto -100,0%~100,0% 0,0% F543H
F5-68 AI2 establece la amplitud del salto 0,0%"\’1 00,0% 0,5% F544H
F5-69 AI3 establece punto de salto -100,0%~100,0% 0,0% F545H
F5-70 AI3 establece la amplitud del salto 0,0%"\’1 00,0% 0,5% F546H
F5-71  |valordeentradaminimo 4 55 g gy 0,30V F547H
para teclado potenciometro
F5.72 Valor maximo de e_n,trada del 0,00~5,00 V 474V F548H
teclado del potenciémetro
Control de arranque y parada del grupo F6
0: inicio directo
F6-00 Modo de inicio 1: reinicio del seguimiento de 0 F600H
velocidad 2: inicio de preexcitacién
0: a partir de la frecuencia de apagado 1:
F6-01 Modo de seguimiento de velocidad a partir de la velocidad cero O F601H
2: partiendo de la frecuencia maxima
F6'02 Velocidad de seguimiento de velocidad 1~1 OO 20 F602H
F6-03 Frecuencia de inicio 0,00 Hz~10,00 Hz 0,00 Hz F603H
F6-04 Tiempo de espera de frecuencia de inicio | 0,0 sS~100,0 s 0,0s F604H
F6-05 Inicifar corriente de .frerTc’> cc/ 0%~100% 0% F605H
corriente de preexcitacion
F6-06 Hora de inicio del freno de CC / tiempo 0.0 s~100.0s0 Os F606H
de preexcitacion ! ’ '
F6-07 | Deteneriafrecuendadeinicdodel 1 00Hz ~ frecuencia maxima 0,00 Hz F607H
freno de CC
Tiempo de espera para
F6-08 parada, frenado DC, 0,0s~100,0's 0,0s F608H
etc
F6-09 Detener la corriente de freno de CC 0% - 1 00% O% F609H
F6-10 Detener el tiempo de frenado de CC 0,0 s~1 O0,0 S 0,0s F60AH
F6-11 Tasa de uso de frenos 0%~100% 100% F60BH
F6-13 Frecuencia de avance lento 0.00Hz ~ frecuencia maxima 2,00 Hz F60DH
F6-14 Poco a poco el tiempo de aceleracién 0,0 S"V6500,0 S 20,0 S F60EH
F6-15 Poco a poco el tiempo de desaceleracion 0,0 S"‘"6500,0 S 20,0 S F60FH
El avance lento de la terminal toma 0: invalido
e precedencia 1: vélido 0 F480H
Modelo
F6-17 Tiempo de aceleracién 2 0,0 s~6500,0 s determina F611H
cién
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Funcion . Fabrica | Comunica
s Nombre Rango de ajuste
COdIgO Valor direccién de la estacién
Modelo
F6-18 Tiempo de desaceleracion 2 0s~6500,0s determina F612H
cién
Modelo
F6-19 Tiempo de aceleracién 3 0s~6500,0 s determina F613H
cién
Modelo
F6-20 Tiempo de desaceleracién 3 0s~6500,0s determina F614H
cién
Modelo
F6-21 Tiempo de aceleracién 4 0s~6500,0s determina F615H
cién
Modelo
F6-22 Tiempo de desaceleracion 4 determina F616H
cién
F6-23 Aceleraciony ) 0: acelerQ’C|on y desaceler.a’aon lineal 1: 0 F617H
modo de desaceleracién aceleraciéon y desaceleracion de la curva S
F6-24 Proporcién de tiempo al inicio de 0,0%~ (100,0% -F6-25) 30,0% F618H
lacurva S
F6-25  |Properdondetiempoalfinal g oo (100,0% -F6-24) 30,0% F619H
delacurvas
Tiempo de aceleraciéon 1y
F6-26 tiempo de aceleracién 2 0.00Hz ~ frecuencia méaxima 0,00 Hz F61AH
punto de frecuencia de conmutacién
Tiempo de desaceleraciéon 1y
F6-27 tiempo de desaceleracién 2 0.00Hz ~ frecuencia maxima 0,00 Hz F61BH
punto de frecuencia de conmutacién
Parametros de control de par del grupo F7
F7-00 Seleccic’)h del modo de control O:.control de velocidad 0 F700H
de velocidad / par 1: control de par
0: ajuste de numero 1 (F7-03) 1:
AI1
2: AI2
Ajuste de par'y 431 SlI,HBSO de pulso
FR] :fgzgcirlfnet:;?;tea?ajo 5: comunicacion dada 0 F701H
P 6: MIN (AI1, AL2)
7: MAX (AI1, AI2)
(escala completa de la opcién 1 - 7, correspondiente a la
configuracion digital F7 - 03)
F7-02 | Topedepar pequefio -50,0% ~ 50,0% 0,0% F702H
compensacion
Palabra de nimero de par
F7-03 ajuste en modo de control de |- 200,0% ~ 200,0% 150,0% F703H
par
F7-04 Velocidad c?e 'control de par 0: establecido por F7 - 05'y F7 - 06 1: establecido 0 F704H
fuente de limite por la fuente de frecuencia FO - 03.
F7-05 fo_”t:o' Olle_sadr hacia adelante 0.00Hz ~ frecuencia maxima 50,00 Hz F705H
F7-06 | Controldeparenreversa g 0opz ~ frecuencia maxima 5000Hz |  F706H
F7-07 Tiempo de filtrado de aumento de par 0,00 S""650,00 S 0,00 S F707H
F7-08 Tiempo de filtrado de caida de par | 0,00 s~650,00 s 0,00s F708H
E7-09 Tiempo de aumento de frecuencia de 0’00 S""6500,0 S 20'0 s F709H
control de par
Tiempo de caida de frecuencia de
F7-10 0,00 s~6500,0 s 20,0s F70AH
control de par
F7-11 Coeficienteée o 0.0~100,0% 0,0% F70BH
compensacién de friccién
F7-10 Compensacién de friccién 0,00 s~100,0's 30s F70CH

tiempo
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Funcién . Fabrica | Comunica
s Nombre Rango de ajuste
COdIgO Valor direccién de la estacién
Funcién auxiliar del grupo F8
F8-00 Establecer el acumulativo 0h~65000h oh FSOOH
tiempo de encendido
F8-01 Establelcir el tiempo de ejecucion Oh’\'65000h Oh F801 H
F8-04 Seleccién de funcién de temporizacién 0 in,v.é“do 0 F804H
1: valido
0: F8 - 06 ajustes
F8-05 | samcsnsa vempoct opevasnseramporisasn | 1+ Lo 0 F805H
eleccion del tiempo de ejecucion de temporizacion 2: AIZ
3: El rango de entrada analdgica AI3 corresponde a F8 - 06
F8'06 Tiempo de ejecucién de temporizacién 0.0Min~6500.0 Min 0.0Min F806H
Fg-07 | racareraseestableceala 0.0~6500.0 minutos 0.0Min F8O7H
hora de llegada.
F8-08 Frecuencia de salto 1 0.00Hz ~ frecuencia maxima 0,00 Hz F808H
F8-09 Frecuencia de salto 2 0.00Hz ~ frecuencia maxima 0,00 Hz F809H
F8-10 Frecuencia de salto 3 0.00Hz ~ frecuencia méaxima 0,00 Hz F80AH
F8-11 Frecuencia de salto 4 0.00Hz ~ frecuencia maxima 0,00 Hz F80BH
F8-12 fAmplltuq de salto 0.00Hz ~ frecuencia maxima 0,01 Hz F80CH
recuencia
Si el salto
frecuencia valida durante 0: invalido
s aceleraciony 1: vélido 0 F8ODH
desaceleracién
F8-14 Frecuencia de despertar (F8 - 16) -la frecuencia méaxima (FO - 16) 0,00 Hz F8OEH
F8-15 Despertar y retrasar el tiempo | 0,0 s~6500,0 s 00s F80FH
F8-16 Frecuencia de suefio 0.00Hz ~ frecuencia de activacién (F8 - 14) 0,00 Hz F810H
F8-17 Tiempo de retraso del suefio 0,0 S"‘"6500,0 S 0,0s F811H
F8-18 Factor de correccion de potencia de 0.00% - 200.0% 100.0% F812H
salida ! 4 '
Seleccién de 0: invalido
F8-19 corte instantaneo 1: desaceleracién 0 F813H
accion 2: reducir la velocidad y apagar
Accién de parada momentanea
F8-20 suspende el juicio de 80,0%~100,0% 90,0% F814H
voltaje de corte
Juzgando el tiempo de
F8-21 potencia instantanea 0,00 s~100,00 s 0,50s F815H

aumento de voltaje de falla
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Funcidon . Fabrica | Comunica
s Nombre Rango de ajuste
COdIgO Valor direccién de la estacién
Potencia instantanea
F8-22 la accién de falla juzga el voltaje 60.0% ~ 100.0% (voltaje de bus estandar) 80,0% F816H
APAGADO
F8-23 Frecuencia de péndulo 0: relativo a la frecuencia central 1: 0 F817H
modo de ajustes relativo a la frecuencia maxima
F8-24 Amplitud de oscilacién 0,0% ~1 00,0% 0,0% F818H
Fg-25  |Amplitud derepentino 0,0% ~ 50,0% 0,0% F819H
frecuencia de salto
F8-26 Periodo de oscilacién de frecuencia 0,1 s~3000,0s 10.0s F81AH
Tiempo de subida de la onda
F8-27 triangular de péndulo 0,1% ~ 100,0% 50,0% F81BH
frecuencia
F8'28 Establecer longitud Om~Los 65535m 1 OOOm F81 CH
F8-29 Longitud real Om~~Los 65535m Om F81DH
Fg-30 | Numerode pulsos por 0,1~6553,5 100,0 F81EH
metro
F8-31 Establecer el valor de recuento 1~65535 1 OOO F81 FH
F8-32 Especificar valor de recuento 1~65535 1000 F820H
Fallo y proteccion del grupo F9
F9-00 Seleccién de proteccién de sobrecarga 0: prohibido 1 F900H
del motor 1: permitido
F9'01 Gantancia de proteccién de sobrecarga del 0,20~1 0.00 1 ’oo F901 H
F9-02 Sobr.ec.arga del motor temPrano 50% ~ 100% 80% F902H
coeficiente de advertencia
F9'03 Ganancia de bloqueo por sobretension 0’\’1 OO 0 F903 H
F9-04 | Cofadoporsobretension 120% ~ 150% 130% F904H
voltaje de proteccién
F9'05 Aumento de la tasa de pérdida excesiva 0'\’1 OO 20 F905 H
F9-06  |>Obrecoriente de 100% ~ 200% 150% F906H
proteccion actual
Seleccién de proteccion 0: invélido
F9-07 contra cortocircuitos entre 1 I é\ll'dla 1 FO07H
encendido y tierra vl
F9-08 ¢La falla de bajo V(,)Itcaje se 0: reinicio aut.or'nél.tico » 0 FOO8H
restablece automaticamente? | 1: no se reinicia automaticamente
F9-09 Numgro de automatico 0~20 0 F909H
Seleccién de accion de falla DO 0: sin accion
F9-10 durante falla automatica 1 T 0 FO90AH
) o ;accién
periodo de reinicio
F9-11 T'T‘WPOdef’:tre automatico 14 4 s~100,0s 105 F90BH
Falta fase de entrada \ E.it: .seIchic")r\ d;_- proteccic.’n,'n d(;e pérdida fj'e st:e de entradg.m
F9'1 2 succic')n deI contactor ItSI.q.S;_";_'CCIOn e protecuon e extraccion del contactor O: 1 1 F90CH
seleccién de proteccién pronhibido.
1: permitido
F9-13 Fase de salida: falta la 0.: prohlpldo 1 F9ODH
seleccion de proteccion 1: permitido
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Funcidon . Fabrica | Comunica
s Nombre Rango de ajuste
COdIgO Va|0I’ direccién de la estacién
Bit: sobrecarga del motor (OL2) 0:
estacionamiento gratuito
1: apague seguin el método de apagado 2.
Opcidn 1 de accién de proteccion continude funcionando
F9-14 contra fallas 10 bits: falta fase de entrada (IPL) 00000 F90EH
100 bits: falta fase de salida (OPL)
1000 bits: fallo externo (ETF)
10,000 bits: anomalia en la comunicacién (COF)
Poco:
0: estacionamiento gratuito
10 bits: lectura y escritura anormales del cédigo de
F9-15 Opcién 2 de accién de proteccion funcion (E2F) 00000 FOOFH
contra fallas 0: estacionamiento gratuito
1: apagado segun el método de apagado 100
bits: reservado
10,000 bits: llegada del tiempo de ejecucién (rtAF)
Bit: fallo definido por el usuario 1 (UEF1) O:
aparcamiento gratuito
1: apagar de acuerdo con el método de apagado 2:
continuar funcionando
10 bits: fallo definido por el usuario 2 (UEF2) 0:
aparcamiento gratuito
1: apagar de acuerdo con el método de apagado 2:
continuar funcionando
100 bits: tiempo de encendido (UTF) O:
estacionamiento gratuito
1: apagar de acuerdo con la fiesta de apagado 2:
F9-16 Opcién de accién de proteccion contin.uar funcionando 00000 F910H
contra fallas 3 1000 bits: OFF load (LIF) O:
estacionamiento gratuito
1: reducir la velocidad y detenerse
2: Salte al 7% de la frecuencia nominal del motor para
continuar funcionando directamente y regrese
automaticamente cuando la carga no esté apagada.
10,000 bits: cuando se ejecuta la pérdida de retroalimentacién PID
(PIDF)
0: estacionamiento gratuito
1: apagar de acuerdo con el método de apagado 2:
continuar funcionando
Bit: desviacion de velocidad excesiva (DEU) 0:
estacionamiento gratuito
F9-17 Opcién 4 de accion de proteccion 1: apaque de gcuerdo con el método de apagado 2: 00000 FO11H
contra fallas continde funcionando
10 bits: sobrevelocidad del motor (OSF)
100 bits: error de posicidn inicial (poF)
0: funciona a la frecuencia de funcionamiento actual 1:
Continuar operando funciona a la frecuencia establecida
F9-21 seleccién de frecuencia en 2: ejecutar en la frecuencia limite superior 0 FO915H
caso de falla 3: la siguiente operacion de frecuencia limitada 4:
funciona con una frecuencia de espera anormal
F9-22 Espera qnormal 0,0%~-100,0% (100,0% correspondiente a la 100,0% F916H
frecuencia frecuencia maxima FO - 16)
0: ninguno
Fo-23 Tipo de sensor de motor 1: PT100 0 FO917H
2: PT1000
F9-24 ijtr’:g';“a“im'e”m del moter 0°C~200°C 110 F918H
F9'25 Sobrecalentamiento del motor 0 ° C’\’ZOO °C 90 F91 9H

umbral de advertencia
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Funcidon . Fabrica | Comunica
s Nombre Rango de ajuste
COdIgO Valor direccién de la estacién
F9-26 Opcién de proteccién sin 0: invalido 0 FO1AH
carga 1:vélido
Fo-27 Nivel de prueba de deslastre de carga 0.0~1 00,0% 1 0,0% FO1BH
F9-28 Tiempo de prueba de carga 0.0~60,0s 1.0s FO1CH
F9-30  |Moer e fereccondeexcesode 0.0% ~ 50.0% (la frecuencia maxima) 20,0% F91EH
F9'31 Tiempo de prueba de exceso de velocidad 8’31n600?(;05bad0 1.0s F91 FH
F9-32 Exlcej"pde:efg'dad 0.0% ~ 50.0% (la frecuencia méxima) 20,0% F920H
_ Exceso de velocidad 0.0s: no probado
F9-33 tiempo de inspeccién de desviacién 0,1 ’\’60,0 S >0s F921H
Funcién PID del grupo FA
0: Ajustes FA-01 1:
AI1
2: AI2
FA-00 Fuente dada de PID 3: AI3 0 FAOOH
4: ajuste de pulso PULSE (X5) 5:
comunicacion proporcionada
6: instruccion de multiples segmentos dada
FA-01 Valor PID dado 0,0% - 100,0% 50,0% FAO1TH
0: Al
1: AI2
2: AI3
3: Al1-Al2
FA-02 Fuente de retroalimentacion PID 4: ajuste de pulso PULSE (X5) 5: 0 FAO2H
comunicacion proporcionada
6: Al1 + AI2
7:MAX (| A1 |, | AI2 |) 8:
MINIMO (| AI1 |, | AI2 |)
FA-03 Direccidon de accién PID 0 efectc')lpositivo 0 FAO3H
1: reaccién
FA'04 ZI.sDtp;o:orcioné retroalimentacién 1 O~65535 1 OOO FAO4H
FA-05 Ganancia proporcional Kp 0.0~100,0 20,0 FAO5H
FA-06 Tiempo de integracién Ti 0,01 s~10.00s 2,00s FAO6H
FA-07 Tiempo diferencial Td 0.000s~10.000 s 0.000s FAO7H
FA-08 forte de inversion PID 0.00 ~ frecuencia maxima 0,00 Hz FAO8H
recuencia
FA-09 Limite de desviacién de PID 0,0%"\’1 00,0% 0,0% FAO9H
FA-10 Limitacion diferencial PID 0,00%~100,00% 0,10% FAOAH
FA-11 PID dado el tiempo de cambio 0,00~650,00 s 0,00s FAOBH
EA-12 filtrado de retroalimentacién PID 0,00"’60,00 0’00 s FAOCH
iempo
FA-13 Tiempo de filtrado de salida PID 0,00~60,00 0,00s FAODH
FA-15 Ganancia proporcional Kp 20,0 FAOFH
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Funcidon . Fabrica | Comunica
c6d|go Nombre Rango 2z aJUSte Valor direccién de la estacién
FA-16 Tiempo de integracién Ti 0,01 s~10.00s 2,00s FA10H
FA-17 Tiempo diferencial Td 0.000s~10.000 s 0.000s FAT1H

0: no cambiar
Condicion d tacion d 1: cambiar a través del terminal X
FA-18 ondicion de conmutacion de 2: cambia automaticamente segun la desviacién 3: 0 FA12H
parametros PID . . , .
cambia automaticamente segun la frecuencia de
funcionamiento
FA-19 | Desviacion de PID 0,0%~FA-20 20,0% FA13H
cambio de parametro
FA'ZO Desr)laz:mi:ln[;ozde conmutacién de FA'1 9~1 00’0% 80,0% FA1 4H
parametro
FA-21 Valor PID inicial 0,0%~100,0% 0,0% FA15H
FA'22 jl'i-er-nTo de mantenimiento del valor PID 0,00'\’650,00 s 0’00 s FA1 6H
FA-23 | Maximo positivo de dos 0,00%~100,00% 1,00% FA17H
desviaciones de salida
FA-24 3ahda INVersa maxima | 5 5096~100,00% 1,00% FA18H
esviacion por dos veces
Bit: separacion integral O:
invalido
. . 1: valido
e Atributo integral PID 10 bits: dejar de integrar después de la salida al valor limite 00 FA19H
0: continuar integrando
1: puntos de parada
) Falta retroalimentacién PID 0.0%: pérdida de retroalimentacion sin juicio 0
FA 26 valor de prueba 0.1% - 100.0% 0’0 /O FA1 AH
FA'27 P‘érdida de retroalimeth’acic’Jn PID 0’0 S'\’Z0,0 s 0,0 s FA1 BH
tiempo de deteccién
. 0: parada sin calculo 1: calculo
FA-28 Operacion de apagado PID | 4/~ v 0|5 parada 0 FA1CH
FA-29 Opcién de despertar por estrés 8e:glSretseptl)eajt)ept:”aejsolépr:esmn 1 0 FA1DH
) Porcentaje de despertar O 0 0
FA-30 presion 50%~1000% 80,0% FATEH
FA-31 tFA{etraso de activacion por presion 0.0"-’6000,0 S 1.0 FATFH
iempo
) Porcentaje de inactivos ) 0 o
FA-32 presién 0: 100,0% 100,0% FA20H
FA-33 | fetrese delsueroper presion 0.0~6000,0 s 60.0S FA21H
iempo
Parametros del motor del segundo grupo del grupo FB
Potencia nominal de Modelo
FB-01 motor asincrénico 0,1 kW~6553,5 kW detiri’(r:)plj]na FBO1H
Modelo
FB-02 Voltaje nominal del motor 1v~2000V determina FBO2H
cion
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Funcién . Fabrica | Comunica
s Nombre Rango de ajuste
COdIgO Valor direccién de la estacién
0.01A ~ 655.35A (potencia del convertidor de frecuencia < Modelo
FB-03 Corriente nominal del motor 55kW) 0.1A ~ 6553.5A (tasa de trabajo del convertidor de determina FBO3H
frecuencia> 55kW) cién
Modelo
FB-04 Frecuencia nominal del motor |0.01Hz ~ frecuencia maxima determina FBO4H
cion
Modelo
FB-05 Velocidad nominal del motor 1 rpm~65535 rpm determina FBO5H
cion
Resistencia del estator de 0,001~65.535 Modelo
FB-06 motor asincrénico (potencia del convertidor de frecuencia < 55kW) 0.0001 ~ determina FBO6H
6.5535 (potencia del convertidor de frecuencia> 55kW) cion
Resistencia del rotor de 0,001~65.535 Modelo
FB-07 motor asincrénico (potencia del convertidor de frecuencia < 55kW) 0.0001 ~ determina FBO7H
6.5535 (potencia del convertidor de frecuencia> 55kW) cion
Reactancia de fuga del motor 0.01 mH ~ 655.35 mH (potencia del convertidor de Modelo
FB-08 e induiceion 9 frecuencia < 55kW) 0.001 mH ~ 65.535 mH (potencia del determina FBO8SH
convertidor de frecuencia> 55kW) cion
Inductancia mutua 0,17 mH ~ 6553,5 mH (potencia del convertidor de frecuencia < Modelo
FB-09 reactancia de 55kW) 0,01 mH ~ 655,35 mH (potencia del convertidor de determina FBO9H
p
motor asincrénico frecuencia> 55kW) cion
. Z . 0.01A~PENSION COMPLETA- Modelo
FB-10 L\::Itez:ea;r: T;rr(:mco 03 (potencia del convertidor de frecuencia < 55kW) 0.1A~pensién completa determina FBOAH
9 - 03 (potencia del convertidor de frecuencia> 55kW) cién
0: sin operacion
FB-29 Seleccién de afinacion 1: afinacion estéatica de la maquina asincrona 2. 0 FB1DH
maquina asincrona totalmente afinada
FB-38 Gana'naa proporcional del bucle de 1~100 30 FB26H
velocidad KP1
FB-39 :;nancia integral del lazo de velocidad 0,01 s~10.0s 0’50 s FB27H
FB-40 Frecuencia de conmutacién 1 0,00~FB-43 5,00 Hz FB28H
FB-41 Gana'naa proporcional del bucle de 1~100 20 FB29H
velocidad KP2
EB-42 :Iaznancia integral del lazo de velocidad 0’01 s~10.00 s 1 ’00 s EB2AH
FB-43 Frecuencia de conmutacion 2 FB-40~frecuencia maxima 10,00 Hz FB2BH
FB'44 Ganancia de deslizamiento controlada por vector 50%'\’200% 1 00% FBZCH
FB-45 Constante del filtro de par SVC |00~31 0.000s FB2DH
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Funcidon . Fabrica | Comunica
s Nombre Rango de ajuste
COdIgO Valor direccién de la estacién
0: FB - 48 ajustes
1: Al
2: AI2
Fuente de limite superior de par | 3: A3
FB-47 bajo control de velocidad 4: pulso de pulso 0 FB2FH
modo 5: comunicacién dada
6: MIN (AI1, AI2)
7: MAX (AI1, AI2) 1-
Escala completa de la opcién 7, correspondiente a FB -
Configuracién numérica de
FB-4g  |limite superior de par 0,0%~200,0% 150,0% FB30H
bajo control de velocidad
modo
FB-51 Regulacién de excitacion 0~60000 2000 FB33H
ganancia proporcional
FB-52 Regulacién de excitacién 0~60000 1300 FB34H
ganancia integral
FB-53  |AJustedepar 0~60000 2000 FB35H
ganancia proporcional
FB-54 Par de ajuste de ganancia 0~60000 1300 FB36H
integral
FB-55 Propiedad integral de iBni\t/:és“ed%aracién integral 0: 0 FB37H
bucle de velocidad 1: valido
S d trol d ¢ 0: sin control vectorial de lazo abierto PG 1
FB-61 r?]g(:goo controtde motor 1: sin control vectorial de lazo abierto PG 2 0 FB3DH
2:control V/F
0: igual que el primer motor
Seleccién entre 1: tiempo de aceleracién y desaceleracién 1
FB-62 aceleraciony 2: tiempo de aceleracion y desaceleracién 2 0 FB3EH
desaceleracion del segundo motor | 3: tiempo de aceleracion y desaceleracién 3
4: tiempo de aceleracion y desaceleracién 4
FB.63 | Segundo par motor 0,0%: aumento de par automatico dggﬁ:%a FB3FH
aumentar 0,1 %'\’30,0% T A
cion
G iad ion d Modelo
FB-65 anancia e supresion de 0~100 determina FB41H
oscilaciéon del segundo motor cion
Instruccion multisegmento del grupo FC, PLC simple
Fc.op  |Multisegmento - 100,0%~100,0% 0,0% FCOOH
instruccién 0
Fc.o1 | Multisegmento - 100,0%~100,0% 0,0% FCOTH
instruccion 1
Fc.02  |Multisegmento - 100,0%~100,0% 0,0% FCO2H
instruccion 2
Fc.03  |Multisegmento - 100,0%~100,0% 0,0% FCO3H
instruccién 3
Fc.04 |Multisegmento - 100,0%~100,0% 0,0% FCO4H
instruccién 4
Fc05 | Multisegmento - 100,0%~100,0% 0,0% FCO5H
instruccién 5
Fc06 | Multisegmento - 100,0%~100,0% 0,0% FCO6H
instruccidon 6
Fc.o7  |Multisegmento - 100,0%~100,0% 0,0% FCO7H

instruccion 7
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Funcion . Fabrica | Comunica
s Nombre Rango de ajuste
COdIgO Valor direccién de la estacién
Fc.og  |Multisegmento - 100,0%~100,0% 0,0% FCO8H
instruccion 8
Fc-09 | Multisegmento - 100,0%~100,0% 0,0% FCO9H
instruccién 9
Fc-1p  |Multisegmento - 100,0%~100,0% 0,0% FCOAH
instruccién 10
Fc-11 | Multisegmento - 100,0%~100,0% 0,0% FCOBH
instruccion 11
Fc-12  |Multisegmento - 100,0%~100,0% 0,0% FCOCH
instruccién 12
Fc-13  |Multisegmento - 100,0%~100,0% 0,0% FCODH
instrucciéon 13
Fc-14 | Multisegmento - 100,0%~100,0% 0,0% FCOEH
instruccion 14
Fc-15 | Multisegmento - 100,0%~100,0% 0,0% FCOFH
instrucciéon 15
Operacién simole del PLC 0: detener después de una sola operacién
FC-16 P P 1: mantenga el valor final al final de la ejecucién 0 FC10H
modo S i
Unica 2: siga circulando
Bit: opcion de memoria de falla de energia
0: no hay memoria cuando falla la energia
FC-17 Opcidn si,mple de memoria de falla | 1: n?clemoria cuandp falla la energia 10 bits: 00 FC11H
de energia del PLC opcion de memoria de parada 0 para
apagar la memoria
1: detener la memoria
FC-18 | T'empodeenviosimple dela 0,0 s (h)~6500,0 s (h) 0,0's (h) FC12H
seccion 0 del PLC
Seleccién del tiempo de
FC-19 aceleracién y desaceleracién 0~3 0 FC13H
para la seccién 0 del PLC simple
FC-20 | 'empo deenviosimple dela 0,0 s (N)~6500,0 s (h) 0,0 (h) FC14H
seccion 1 del PLC
Seleccién del tiempo de
FC-21 aceleracién y desaceleracion 0~3 0 FC15H
para la seccién 1 del PLC simple
FC-22 | Tiempodeenviosimpledela 0,0 s (h)~6500,0 s (h) 0,0's (h) FC16H
seccion 2 del PLC
Seleccién del tiempo de
FC-23 aceleracién y desaceleracion 0~3 0 FC17H
para la seccién 2 del PLC simple
FC-24 | T'empodeenviosimple dela 0,0 s (h)~6500,0 s (h) 0,0's (h) FC18H
seccién 3 del PLC
Seleccién de tiempo de
FC-25 aceleracién y desaceleracion |0~3 0 FC19H
para PLC simple seccién 3
FC-26 | 'empodeenviosimple dela 0,0 s (N)~6500,0 s (h) 0,0 (h) FC1AH
seccion 4 del PLC
Seleccién de tiempo de
FC-27 aceleracién y desaceleracion |0~3 0 FC1BH
para PLC simple seccion 4
FC-28 | empo deenviosimple de a 0,0 s (N)~6500,0 s (h) 0,05 (h) FC1CH
seccion 5 del PLC
Seleccién del tiempo de
FC-29 aceleracién y desaceleracion 0~3 0 FC1DH

para la seccién 5 del PLC simple
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Funcion . Fabrica | Comunica
s Nombre Rango de ajuste

COdIgO Valor direccién de la estacién

FC-30 | 'empodeenviosimple dela 0,0 s (h)~6500,0 s (h) 0,0's (h) FC1EH
seccion 6 del PLC
Seleccion de tiempo de

FC-31 aceleracion y desaceleracién |0~3 0 FC1FH
para PLC simple seccién 6

FC-32 | 'empo deenviosimple dela 0,0 s (N)~6500,0 s (h) 0,0 (h) FC20H
seccion 7 del PLC
Seleccion de tiempo de

FC-33 aceleracion y desaceleracion |0~3 0 FC21H
para PLC simple seccién 7

FC-34 | 'empodeenviosimple dela 0,0 s (N)~6500,0 s (h) 0,0 (h) FC22H
seccion 8 del PLC
Seleccion de tiempo de

FC-35 aceleracion y desaceleracién |0~3 0 FC23H
para PLC simple seccién 8

FC-36 | 'empodeenviosimple dela 0,0 s (h)~6500,0 s (h) 0,0's (h) FC24H
seccion 9 del PLC
Seleccién de tiempo de

FC-37 aceleracién y desaceleracion |0~3 0 FC25H
para PLC simple seccién 9

FC-3g | empodeenviosimple de a 0,0 s (N)~6500,0 s (h) 0,05 (h) FC26H
seccién 10 del PLC
Seleccién del tiempo de

FC-39 aceleracién y desaceleracion 0~3 0 FC27H
para la seccién 10 del PLC simple

FC-40 | Tempodeenviosimpledela 0,0 s ()~6500,0 s (h) 0,0's (h) FC28H
seccién 11 del PLC
Seleccién de tiempo de

FC-41 aceleracién y desaceleracion |0~3 0 FC29H
para PLC simple seccién 11

FC-42  |Tempodeenviosimple dea 0,0 s (N)~6500,0 s (h) 0,0 (h) FC2AH
seccién 12 del PLC
Seleccién de tiempo de

FC-43 aceleracién y desaceleracion |0~3 0 FC2BH
para PLC simple seccién 12

FC-44 | Tiempodeenviosimpledela 0,0's (h)~6500,0 s (h) 0,0's (h) FC2CH
seccién 13 del PLC
Seleccién de tiempo de

FC-45 aceleracion y desaceleracién |0~3 0 FC2DH
para PLC simple seccién 13

FC-46 | 'empodeenviosimple dea 0,0 s (N)~6500,0 s (h) 0,0 (h) FC2EH
seccion 14 del PLC
Seleccién de tiempo de

FC-47 aceleracion y desaceleracion |0~3 0 FC2FH
para PLC simple seccién 14

FC-48 Tiempo de e,nVio de la seccion 0,0 s (h)~6500,0 s (h) 0,0s(h) FC30H
15 del PLC simple
Seleccién del tiempo de

FC-49 aceleracién y desaceleracion 0~3 0 FC31H
para la seccién 15 del PLC simple

FC'SO Unidad de tiempo de ejecucién de PLC simple 0: a ((f,]eogrgg)dOS) 0 FC32H
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Funcidon . Fabrica | Comunica
s Nombre Rango de ajuste
COdIgO Valor direccién de la estacién
0: codigo de funcién dado FC - 00 1:
Al
Dado el modo de ; ﬁ%
FC-51 instruccién multisegmento 0 |’ 0 FC33H
4: pulso de pulso
5: PID
6: frecuencia preestablecida (FO -09) dada, se puede modificar
ARRIBA / ABAJO
Parametros de comunicacién del grupo FD
FD-00 zgfégcc%lg de comunicacion |, protocolo MODBUS 0 FDOOH
Bit: MODBUS
0: 300 bps
1: 600 BPS
2:1200 BPS
Baudios de comunicacion 3 2400 BPS
FD-01 i 4: 4800BPS 0005 FDOTH
melce 5: 9600BPS
6: 19200BPS
7. 38400BPS
8: 57600BPS
9: 115200BPS
0: sin verificacién (8 -N-2) 1:
FD-02 Formato de datos MODBUS ver!f!cac!(’)n par (B-£1) 2 . 0 FDO2H
verificaciéon impar (8-0-1) 3:
sin verificacion (8-N-1)
FD-03 Direccién local 0: direccion de transmision 1 FDO3H
1~247
FD-04  |Respuesta MODBUS 0~20ms 2 FDO4H
demora
FD-05 Tiempo de espera de comunicacién 8]33\6,8['82 0.0 FDO5H
MODBUS Bit: MODBUS
FD-06 datos de comunicacién 0: protocolo MODBUS no estandar 1: 31 FDO6H
formato protocolo MODBUS estandar
Tasa de discriminacion de .
FD-07 comunicacién leida ?j 8'10/1A 0 FDO7H
Actual s
) Configuracién de comunicacién 0: porcentaje de la frecuencia méaxima 1:
FD-08 seleccién de frecuencia establecer la frecuencia directamente 0 FDOBH
FD-09 Devolver la seleccion de d 0: enviar marco de regreso después de recibir datos 0 FDO9H
evolverla seleccion de datos 1: no devuelva cuadros después de recibir datos
Cédigo de funcién personalizado del usuario del grupo FE
FE-00 Cédigo de funcién de usuario 0 FO-00 FEOOH
FE-01 Cédigo de funcién de usuario 1 FO-00 FEO1TH
FE-02 Cédigo de funcién de usuario 2 FO-00~FH-xx FO-00 FEO2H
P0O-00~Px-xx
FE-03 | codigo de funcén de usuario 3 U0-xx~U0-xx F0-00 FEO3H
FE-04 Cédigo de funcién de usuario 4 FO-00 FEO4H
FE-05 Cédigo de funcién de usuario 5 FO-00 FEO5H
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Fur’lc_ién Nombre Rango de ajuste Fabrica | Comunica
cédigo valor | direccién de a estacion
FE-06 Cédigo de funcién de usuario 6 FO-00 FEO6H
FE-07 Cédigo de funcién de usuario 7 FO-00 FEO7H
FE-08 Cédigo de funcién de usuario 8 FO-00 FEO8H
FE-09 Codigo de funcin de usuario 9 F0-00 FEO9H
FE-10 Cédigo de funcién de usuario 10 FO-00 FEOAH
FE-11 Cédigo de funcién de usuario 11 FO-00 FEOBH
FE-12 Cédigo de funcién de usuario 12 FO-00 FEOCH
FE-13 Cédigo de funcién de usuario 13 FO-00 FEODH
FE-14 Cédigo de funcién de usuario 14 FO-00 FEOEH
FE-15 Cédigo de funcién de usuario 15 FO-00 FEOFH
FE-16 Cédigo de funcién de usuario 16 FO-00 FE10H
FE-17 Cédigo de funcién de usuario 17 FO-00 FE11H
FE-18 Cédigo de funcién de usuario 18 FO-00 FE12H
FE-19 Cédigo de funcién de usuario 19 FO-00 FE13H
FE-20 Cédigo de funcién de usuario 20 FO-00 FE14H
FE-21 C6digo de funcién de usuario 21 FO-00 FE15H
FE-22 Cédigo de funcién de usuario 22 FO-00 FE16H
FE-23 Cédigo de funcién de usuario 23 FO-00 FE17H
FE-24 Cédigo de funcién de usuario 24 FO-00 FE18H
FE-25 Cédigo de funcién de usuario 25 FO-00 FE19H
FE-26 Cédigo de funcién de usuario 26 FO-00 FETAH
FE-27 Cédigo de funcién de usuario 27 FO-00 FE1BH
FE-28 Cédigo de funcién de usuario 28 FO-00 FE1CH
FE-29 Cédigo de funcién de usuario 29 FO-00 FE1DH

Parametros de optimizacion del rendimiento del grupo FF
1| o
FF-06 |Punt debajovoliaje 60,0%~140,0% 100,0% FFO6H
Modelo
FF-09 Ajuste del punto de sobretension | 200,0 V~2200,0 V deteljr,nina FFO9H
cion
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Funcion . Fabrica | Comunica
s Nombre Rango de ajuste

COdIgO Valor direccién de la estacién

FF-10 | 3°Pre corriente denicio de 50%~200,0% 150% FFOAH
supresioén de corriente

FE-11 HaMMm@ndeammgénde O:ngsgpﬁﬂﬂqQ” 1 FFOBH
sobrecorriente 1: habilitacién de inhibicién

FE-12 Supresién posterior a la pérdida 0~100 20 FFOCH
ganar
Compensacién de corriente de

FF-13 supresién de sobrecorriente 50%~200,0% 50% FFODH
coeficiente

FF-14 Tensién de ar.r’anque de supresion 650,0 V~800,0 V 760V FFOEH
de sobretension

FF-15 Habilitacién de supresién de O:nqsgpﬂﬁﬂQQH 1 FFOFH
sobretension 1: habilitacién de inhibicién

FF-16 Ganan.ci’a de frecuencia.cfe 0~100 30 FF10H
supresion de sobretension

FF-17 Ganancia de voltaje de supresién de 0~100 30 FF11H
sobretension
Limite de aumento maximo de

FF-18 supresion de sobretensién 0~50 Hz 5Hz FF12H
frecuencia

FF'1 9 Compez‘ls?cién de deslizamiento 0,1 '\"1 0.0 0’5 FF1 3H
coeficiente
Aumento automatico de frecuencia 0: no habilitado

=2y habilitar 1: habilitar 0 FF14H

FE-21 Cczrr.lente de par eléctrica 10~100 50 FF15H
minima

FF22 |Generacionmaxima 44 400 20 FF16H
corriente de par

EE-23 Frecuencia automatica 0~100 50 EE17H
aumentar KP

EE-24 Frecuencia automatica 0~100 50 EE18H
aumentar KI

FE-26 Ganancif‘a proporcionéllde seguimiento 0~1000 500 FF1AH
de velocidad de rotacion KP

EE-27 Gana.ncia integral fi,e seguimiento de 0~1000 800 FE1BH
velocidad de rotacién KI
Corriente objetivo de seguimiento de

FF-28 , N 30~200 100 FF1CH
velocidad de rotacién

FF_29 Ll’mit‘e i.nferior dela corijiente de - 1 0~1 00 30 FF1 DH
seguimiento de la velocidad de rotaciéon

FF'3O Tiem‘po.de aumento (?e voltaje de . 0,5~30 afios 1 ,1 s FF1 EH
seguimiento de velocidad de rotacién

FF-31 Tiempo de desmagnetizacién 0,00~5.00s 1,00s FF1FH

FF-32 :reer;soién de arranque de la unidad de 650~800 690V FF20H

FF-33 Ganancia de parada instantanea 0~100 40 FF21H

FF'34 Ganancia de parada instantanea 0'\’1 OO 30 FF22H

FE-35 Tiempo de desace’Ieracién para 0.0’\,300’0 s 5’0 FF23H
parada momenténea

B ) . 0: invalido
FF'36 ::lzogcc;eéi::rada nstantanea 1: disminuya la velocidad pero no se detenga 2: 0 FF24H
disminuya la velocidad para detenerse

Parada instantanea

FF-37 juicio de recuperacién 80: 100% 85% FF25H
Voltaje
Juzgando el tiempo para

FF-3g |Paradainstantaneay g4 40005 055 FF26H
voltaje ininterrumpido
recuperacion
Juzgando el tiempo para

FF-39 parada instantaneay 60%~100% 80% FF27H

movimiento sin parar
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Funcién
cédigo

Nombre

Rango de ajuste

Fabrica
valor

Comunica

direccién de la estacién

Grupo de registro de fallas del grupo EO

E0-00

Primer tipo de falla

0: sin culpa

1: reservas

2: aceleracion sobre corriente 3:
ralentizacion sobre corriente 4:
velocidad constante sobre corriente 5.
aceleracion Sobre voltaje 6:
desaceleracion Sobre voltaje 7:
velocidad constante Sobre voltaje 8:
sobrecarga de la resistencia del bufer
9: bajo voltaje

10: sobrecarga del convertidor de frecuencia
11: sobrecarga del motor

12:ingrese la fase faltante 13:

faltante fase de salida 14:
sobrecalentamiento del médulo

15: falla externa

16: comunicacién anormal

17: contactor anormal

18: deteccion de corriente anormal 19:
ajuste anormal del motor 20: excepcion
de codificador / tarjeta PG

21: lecturay escritura anormales de parametros 22:
hardware del convertidor de frecuencia anormal 23:

cortocircuito del motor a tierra

24: reservas

25: reservas

26: ha llegado el tiempo de ejecucién 27:

Fallo definido por el usuario 1

28: Fallo definido por el usuario 2

29: Tiempo de encendido 30: Carga

APAGADA

31: pérdida de retroalimentacién PID en tiempo de ejecucion
40: tiempo de espera de limite de corriente rapido

41: conmutar el motor durante el funcionamiento
42: desviacion de velocidad demasiado grande 43:
motor sobrevelocidad

45: sobretemperatura del motor

51: posicion inicial incorrecta

AFOOH

EO-01

Segundo tipo de falla

AFO1TH

EO-02

Tercer tipo de falla
(mas reciente)

AFO02H

E0-03

Frecuencia de la tercera falla (la
mas reciente)

AFO3H

EO-04

Corriente en la tercera falla
(mas reciente)

AFO4H

E0-05

Tensién de bus en la
tercera falla (mas reciente)

AFO5H

E0-06

Ingrese el estado del terminal para
el tercero (la mayoria
reciente) fracaso

AFO6H
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Funcion . Fabrica | Comunica
s Nombre Rango de ajuste

COdIgO Valor direccién de la estacién
Estado del terminal de salida en

EO0-07 el tercero (mas reciente) - - AFO7H
falla
Estado del convertidor de

E0-08 frecuencia en el tercer fallo - - AFO8H
(mas reciente)
Encendido a tiempo para

E0-09 la tercera falla (méas - - AFO9H
reciente)

E0-10 Tiempo de ejecEJcién‘en el } } AFOAH
tercer error (mas reciente)

E0-13 F;Tlcauenua en segundo } } AFODH

EO0-14 Corriente en el segundo fallo |- - AFOEH

EO-15 Voltaje del bus en el ) ) AFOFH
segundo fallo

E0-16 Ingrese el estado del terminal | _ } AF10H
durante la segunda falla

E0-17 Estado del terminal de salidaen | _ ) AF11H
el segundo fallo

E0-18 estado dfel convertidor de _ _ AF12H
frecuencia en el segundo fallo

E0-19 Encendido a tiempo para una _ _ AF13H
segunda falla

E0-20 Tiempo de ejecucién en el _ _ AF14H
segundo fallo

EO-23 Frecuencia al primer fallo |- - AF17H

EQ-24 Actual en el primer fallo - - AF18H

E0-25 Tensién de bus en el primer fallo |- - AF19H
Ingrese el estado del

E0-26 terminal cuando la falla - - AF1AH
ocurre por primera vez.

E0-27 EsFado del terminal de salidaenel | . AF1BH
primer fallo

E0-28 estado fiel convertidor de frecuencia _ _ AF1CH
en el primer fallo

E0-29 En‘cendido a tiempo para el . . AF1DH
primer fallo

E0'30 Tiempo de ejecucién en el primer fallo = = AF1 E H

Grupo de correccion de AIA del grupo P2
P2-00 | AI1 voltaje medido 1 -10,00 V~10,00 V Fabrica A200H
correccion
P2-01 AI1 muestra el voltaje 1 - 10,00 V~10,00 V Fabngq A201H
correccion
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Funcién . Fabrica | Comunica
s Nombre Rango de ajuste

COdIgO Valor direccién de la estacién

P2-02 |Al voltaje medido2 |- 10.000 V~10.000V Fabrica A202H
correccion

P2-03  |AI1 muestra el voltaje2 |- 10.000 V~10.000V Fabrica A203H
correccion

P2-04  |AI2 voltaje medido 1 -10.000 V~10.000V Fabrica A204H
correccion

P2-05 AI2 visualizado voltaje 1 - 10.000 V~10.000V Fabnc;;l A205H
correccion

P2-06 | AI2 voltaje medido 2 -10.000 V~10.000V Fabrica A206H
correccion

P2-07  |AI2 muestra el voltaje2 |- 10.000 V~10.000V Fabrica A207H
correccion

P2-08 | AI3 voltaje medido 1 -10.000 V~10.000V Fabrica A208H
correccion

P2-09 | AI3visualizado voltaje 1 |- 10.000 V~10.000V Fabrica A209H
correccion

P2-10  |Voltaje medido AI32 |- 10.000 V~10.000V Fabrica A20AH
correccion

P2-11  |AI3 muestra el voltaje 2 |- 10.000 V~10.000V Fabrica A20BH
correccion
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4.2 Cuadro resumen de los parametros de seguimiento

valor

Cédigo de funcién Nombre Unidad minima cole:rr:eicf:?(::rién
Parametros basicos de monitorizacién del grupo U0
u0-00 Frecuencia de funcionamiento (Hz) 0,01 Hz 7000H
U0-01 Establecer frecuencia (Hz) 0,01 Hz 7001H
U0-02 Voltaje de la barra colectora (V) 0,1V 7002H
U0-03 Voltaje de salida (V) v 7003H
U0-04 Corriente de salida (A) 0.01A 7004H
U0-05 Potencia de salida (kW) 0,1 kW 7005H
U0-06 Par de salida (%) 0,1% 7006H
uo-07 Estado de entrada del terminal X 1 7007H
U0-08 Hacer estado de salida 1 7008H
U0-09 Voltaje AI1 (V) 0,01V 7009H
U0-10 Voltaje AI2 (V) / corriente 0.01V/0,01 mA 700AH
(mA)
U0-11 Voltaje AI3 (V) 0,01V 700BH
uUo-12 valor de recuento 1 700CH
Uo0-13 Valor de longitud 1 700DH
uo-14 Pantalla de velocidad de carga 1 700EH
Uo-15 Configuracion de PID 1 700FH
uo-16 Retroalimentacin PID 1 7010H
uo-17 Etapa del PLC 1 7011H
uo-18 :::c‘)ud:necr'i:a(d:;ULSE 0,01 kHz 7012H
U0-19 Velocidad de retroalimentacion (Hz) 0,01 Hz 7013H
Uo0-20 Tiempo de funcionamiento restante 0,1 min 7014H
U0-21 Voltaje de precorreccién AI1 0,001V 7015H
U0-22 voltaje AL2 antes 0,001V /0,01 mA 7016H
correccion (V) / corriente (mA)
U0-23 voltaje AIS antes 0,001V 7017H
correccion
U0-24 Velocidad linear 1 m/min 7018H
U0-25 Tiempo de encendido actual 1 minuto 7019H
U0-26 Tiempo de ejecucion actual 0,1 min 701AH
uo-27 s o enrada OISt 1 Hz 701BH
U0-28 configuracién de comunicacion 0,01% 201CH
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Comunicacion
Cédigo de funcién Nombre Unidad minima | L,
Direccion
U0-30 Pantalla X de frecuencia principal 0,01 Hz 701EH
U0-31 Frec.uenua secundaria Y 0,01 Hz 701FH
monitor
U0-32 Ver cua.Iquier valor de direccién de 1 7020H
memoria
U0-34 Valor de temperatura del motor 1°C 7022H
U0-35 Torque objetivo (%) 0,1% 7023H
Uo0-37 Angulo del factor de potencia 0,1° 7025H
U0-39 VF separa el voltaje objetivo v 7027H
U0-40 VF separa la salida 1V 2028H
Voltaje
X7 %5 X3 X1
U0-41 Pantalla visual del estado de la entrada X E 5 clesrechoeovatee 7029H
ut no es vélido
X6 X4 X2
U0-42 Pantalla visual de estado de 1 702AH
entrada DO
U0-45 Mensaje de averia 1 702DH
U0-59 Establecer frecuencia (%) 0,01% 703BH
U0-60 Frecuencia de operacién (%) 0,01% 703CH
U0-61 estado del convertidor de frecuencia 1 703DH
U0-62 Cédigo de falla actual 1 703EH
U0-65 Limite superior de par 0,1% 7041H
U0-69 tempera.tura del radiador del. 0°C~120°C 7045H
modulo inversor de frecuencia
Uo-70 Tiempo de funcionamiento acumulado 0h~65535h 7046H
uo0-71 Tiempo de encendido acumulado 0~65535 horas 7047H
P lati
Uo0-72 oder acumulativo 0 ~ 65535 grados 7048H
consumo
Uo0-73 NUmero de producto - 7049H
uo-74 NUmero de versién de software - 704AH
U0-76 Potencia nominal del convertidor de 0,1 KW 704CH
frecuencia
variador de frecuencia tipo
uo-77 L 1 704DH
maquina G/ P
U0-78 Voltaje nominal del convertidor de 1V 704EH

frecuencia
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Capitulo V Descripcidon de los parametros

En este capitulo:

FX-XX YYYYYY N1~N2 [D]

(funcién cod) (nombre del cédigo de funcién) (rango de cédigo de funcién) (defecto)

Grupo de funciones basicas del grupo F0O

FO - 00 seleccién de visualizacién del mend 0~111[11]

00: solo se muestran los parametros del grupo f. 01:
muestra los parametros del grupo fy del grupo u.

11: muestra los pardmetros del grupo f, grupo p y grupo u.

FO - 01 seleccién del modo de control del motor 0~2[2]

0: sin control vectorial de lazo abierto PG 1
Se refiere al control vectorial de lazo abierto, que es adecuado para ocasiones habituales de control de alto rendimiento. Y un
convertidor de frecuencia solo puede accionar una maquina eléctrica. Como maquinas herramienta, centrifugadoras, trefiladoras,

maquinas de moldeo por inyeccion, etc.
1: sin control vectorial de lazo abierto PG 2

2:controlV/F

Es adecuado para ocasiones en las que el requisito de carga no es alto, o un variador de frecuencia acciona varios motores, como

la carga negativa de ventiladores y bombas. Para ocasiones en las que un variador de frecuencia arrastra varios motores

Consejos:
El proceso de identificacion de los parametros del motor debe realizarse al seleccionar el modo de control vectorial. Solo los

parametros precisos del motor pueden dar lugar a las ventajas del control vectorial. Se puede obtener un mejor rendimiento ajustando
el grupo de cddigos de funcion del parametro F2 del regulador de velocidad.

FO - 02 comando dado paso 0~2 [0]

0: canal de mando del panel de operaciones (se apaga la luz “LOCAL / REMOTO"); El comando

de marcha es controlado por las teclas RUN, STOP / RES en el panel de operacion.
1: canal de comando del terminal (luz “LOCAL / REMOTO” encendida);

Los terminales de entrada multifuncionales FWD, REV, JOGF, JOGR, etc. controlan el comando de operacién.
2: el canal de comando de comunicacion (la luz “LOCAL / REMOT" parpadea) El

comando de operacion lo da la computadora superior a través de la comunicacién.

Escriba el comando de control a través de la direccién 0x2000. Consulte el apéndice A para conocer la definicién del comando de control.
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FO - 03 comando dado paso 0~9[1]

0: configuracién digital (sin memoria cuando falla la energia)

El valor inicial de la frecuencia establecida es FO - 09 "frecuencia predeterminada". El valor de frecuencia de ajuste del convertidor de
frecuencia se puede cambiar a través de la tecla Ay la tecla ¥ del teclado (o hacia arriba y hacia abajo del terminal de entrada de energia
multifuncién).

Cuando el convertidor de frecuencia se apaga y se vuelve a encender, el valor de frecuencia establecido vuelve al valor FO - 09
"frecuencia predeterminada de ajuste digital".

1: configuracién digital (memoria de falla de energia)

El valor inicial de la frecuencia establecida es FO - 09 "frecuencia predeterminada". El valor de frecuencia de ajuste del convertidor
de frecuencia se puede cambiar con las teclas Ay ¥ del teclado (o arriba y abajo del terminal de entrada multifuncién). Cuando el
convertidor de frecuencia se apaga y se vuelve a encender, la frecuencia configurada es la frecuencia configurada en el momento del

ultimo apagado, y se memoriza mediante las teclas A, ¥ o la cantidad de correccién de terminales arriba y abajo.

Cabe sefialar que FO - 26 es "seleccién de memoria de parada de frecuencia de ajuste digital" y FO - 26 se usa para seleccionar si la
correccion de frecuencia se memoriza o borra cuando se detiene el convertidor de frecuencia. FO - 26 esta relacionado con el apagado,
no con memoria de apagado Se debe prestar atencidn en la aplicacion.

2: Al

3: A2

4: AI3
Donde:

AI1 es una entrada de tipo de voltaje Ov - 10v

AI2 puede ser una entrada de voltaje de Ov - 10v o una entrada de corriente de 4ma - 20ma. El puente j8 en el panel de control selecciona AI3

puede ser una entrada de voltaje Ov - 10v

Los valores de voltaje de entrada de AI1, AI2 y AI3 corresponden a la frecuencia objetivo y el usuario puede seleccionarlos

libremente.

HV480 proporciona 5 grupos de curvas de correspondencia y se configuran los cédigos de funcién del grupo F5.

Al se da como frecuencia, y la entrada de voltaje / corriente corresponde al 100.0% establecido, que es la relacion porcentual de FO - 16
con respecto a la frecuencia maxima.

5. Pulso dado (X5)

La frecuencia se da a través del pulso de alta velocidad del terminal X5.

Especificacién de sefial dada por pulso: rango de voltaje 9V~30 V, rango de frecuencia 0 kHz~100 kHz. El pulso dado solo se puede ingresar
desde el terminal de entrada multifuncional X5.

La relacién entre la frecuencia de pulso de entrada del terminal X5 y el ajuste correspondiente se establece mediante F5-13
~F5-17. La relacién correspondiente es una correspondencia lineal de 2 bits. El ajuste del 100,0% correspondiente a la entrada
de pulsos se refiere al porcentaje de la frecuencia maxima relativa FO - 16.

6. Al seleccionar una instruccién de varios segmentos

Modo de operacién para una instruccion multisegmento, las diferentes combinaciones de estados del terminal Xi necesitan ser
ingresadas a través de una cantidad digital. El correspondiente al valor de frecuencia establecido diferente. El HV480 puede estar
provisto de 4 terminales de comando multisegmento (funciones de terminal 12 - 15). Los 16 estados de 4 terminales pueden
corresponder a 16 "comandos multisegmento" a través de los cddigos de funcién del grupo FC. Los "comandos multisegmento"” son el
porcentaje de la frecuencia maxima relativa FO - 16.

Cuando el terminal X de entrada de cantidad digital se utiliza como funcién de terminal de comando de multiples segmentos, es necesario realizar los ajustes
correspondientes en el grupo F5. Consulte la descripcién del pardametro de funcién relacionada con el grupo F5 para obtener mas detalles.

7. Cuando el PLC simple

La fuente de frecuencia es un PLC simple, la fuente de frecuencia de operacion del convertidor de frecuencia se puede cambiar entre 1a 16
comandos de frecuencia arbitrarios. El tiempo de espera de 1~El usuario también puede configurar 16 comandos de frecuencia y los

respectivos tiempos de aceleracién y desaceleracion. Para obtener mas informacion, consulte las instrucciones relevantes del grupo FC.
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8. PID

La salida del control PID del proceso se selecciona como frecuencia de funcionamiento. Se utiliza generalmente en el control de proceso de
bucle cerrado de campo, como el control de bucle cerrado de presién constante y el control de bucle cerrado de tension constante. Al aplicar
PID como fuente de frecuencia, es necesario configurar los pardmetros relevantes del grupo FA "Funcién PID".

9. Comunicacion dada

Se refiere a la frecuencia dada por el método de comunicacion.
La computadora superior da los datos a través de la direccién de comunicacién 0x1000. El formato de datos es
- 100,00% ~ 100,00% y 100,00% se refiere al porcentaje de la frecuencia maxima FO - 16.

10. Potenciémetro de panel dado

Dado que el potencidmetro del panel se utiliza como fuente de frecuencia, el puente JP1 en la esquina superior izquierda de la
placa principal debe conectarse al terminal "JP". El potencial del panel giratorio el dispositivo corresponde a 0 Hz en el extremo
izquierdo y gira al extremo mas a la derecha correspondiente a la frecuencia maxima FO - 16, que también esta limitada por la
frecuencia limite superior FO - 18.

Si la pantalla de frecuencia no es 0 cuando se gira el potenciometro en el extremo izquierdo, F5 - 71 aumentara
ligeramente en este momento.

Si el potencidmetro se gira en el extremo derecho, la visualizacion de la frecuencia no es la frecuencia maxima, luego ajuste
y reduzca F5 - 72 apropiadamente.

Nota: cuando se usa el teclado del potencidémetro, la funcién del terminal AI3 en el panel de control principal fallara. Si
necesita la funciéon Al seleccione AI1 / AI2.

FO - 04 control de marcha atras prohibido 0~1[0]

0: el motor permite la rotacién inversa 1:

el motor no puede retroceder.

De hecho, la frecuencia negativa esta prohibida. Cuando la operacion inversa esta prohibida y la operacién inversa esta prohibida,
el convertidor de frecuencia sigue funcionando a 0 Hz.

FO - 04 = 1 debe establecerse cuando no se permite que el motor gire a la inversa.

FO - 05 sentido de secuencia de fase 0~1 [0]

0: secuencia de fases estandar.
1: realizar el intercambio de secuencia de fases. (El sentido de giro del motor cambia)

FO - 06 seleccién de proteccién de arranque 0~1 [0]

0: iniciar desprotege. Siempre que haya un comando de arranque y no haya fallas, el convertidor de frecuencia saldra y funcionara.

1: iniciar la proteccién.

Si el comando de operacidn del convertidor de frecuencia es valido en el momento del encendido (por ejemplo, el comando de operacién
del terminal se cierra antes del encendido), entonces el convertidor de frecuencia no respondera al comando de operacién. Debe eliminar el
comando de operacion una vez. antes de que responda el convertidor de frecuencia.

Si el comando de operacidn es valido en el momento del restablecimiento de falla del convertidor de frecuencia y el convertidor de frecuencia no
responde al comando de operacidn, el comando de operacion debe eliminarse antes de que se pueda eliminar el estado de proteccién de
operacion.

Puede prevenir el peligro causado por el motor que responde al comando de operacién cuando el motor esta encendido o
cuando la falla se restablece sin saberlo.

FO - 07 jog. Seleccion de funcién de tecla K 0~41[0]

La tecla JOG.K es una tecla multifuncién. La funcién de la tecla JOG.K se puede configurar a través de este cédigo de funcién. Esta tecla se puede
utilizar para cambiar entre apagado y funcionamiento.

0: esta tecla no tiene funcion.

1: comando de teclado e interruptor de operacién remota. Se refiere al cambio de fuente de comando, es decir, el cambio
entre la fuente de comando actual y el control del teclado (operacion local). Si la fuente de comando actual esta controlada por
teclado, esta funcion de tecla no es valida.
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2: conmutacién hacia adelante y hacia atras
Cambia la direccion del comando de frecuencia a través del jog. Tecla K Esta funcion solo es valida cuando la fuente de
comando es el canal de comando del panel de operacién.

3: trote hacia adelante
Movimiento del teclado. Tecla K para realizar el jog hacia adelante (FJOG).

4: trote inverso

Movimiento del teclado. Tecla K para realizar el jog inverso (RJOG).

FO - 08 seleccién de funcién de tecla de parada / reinicio 0~41[1]

0: La funcién de parada de la tecla STOP / RES es valida solo en el modo de operacién del teclado. 1: La

funcién de parada de la tecla STOP / RES es vélida en cualquier modo de funcionamiento

FO - 09 frecuencia preestablecida 0.00 ~ frecuencias maximas [50.00 Hz]

Cuando la fuente de frecuencia se selecciona como "ajuste digital" o "terminal ARRIBA / ABAJO", este valor de codigo de funcién es el valor

inicial para el ajuste digital de la tasa de frecuencia del convertidor de frecuencia.

FO - 10 tiempo de aceleracion 1 0 ~ 65000 S [determinacién del modelo]

FO - 11 tiempo de desaceleracion 1 0 ~ 65000 S [determinacién del modelo]

El tiempo de aceleracidn se refiere al tiempo necesario para que el convertidor de frecuencia acelere desde la frecuencia cero hasta la
frecuencia de referencia de aceleracién y desaceleracién (se determina FO - 13), como se muestra en la figura 5- 1, t1.

El tiempo de desaceleracion se refiere al tiempo requerido para que el convertidor de frecuencia desacelere a frecuencia cero desde la
frecuencia de referencia de aceleracién y desaceleracién (FO - 13), como se muestra en la figura 5 - 1, t2.

A frecuencia

| |
| |
Fmax f-—--——- ' '

! >

i‘—ht 1 ‘—Ptz | yo me

Figura 5 - 1 diagrama esquematico del tiempo de aceleracion y desaceleracion

HV480 define un total de 4 grupos de tiempos de aceleracién y desaceleracion. El usuario puede utilizar el terminal de entrada
digital X para cambiar entre selecciones. Los cuatro grupos de tiempos de aceleracién y desaceleracion se establecen mediante los
siguientes cédigos de funcién:

Grupo 1: FO-10, FO-11; Grupo 2: F6 - 17, F6 - 18;

Grupo iii: F6 - 19, F6 - 20; Grupo 4: F6 - 21, F6 - 22.

FO - 12 unidad de tiempo de aceleracién / desaceleracién 0~21[1]

0: la unidad de tiempo es 1s. 1: la
unidad de tiempo es 0,1 s. 2: la

unidad de tiempo es 0,01 s.Notas:

Al modificar este parametro de funcién, el nimero de puntos decimales que se muestran en los cuatro grupos de
tiempos de aceleracién y desaceleraciéon cambiara, y los tiempos de aceleracion y desaceleracién correspondientes
también cambiaran. Se debe prestar especial atencién a esto durante la aplicacién.

-57-



Capitulo V Descripcion de los pardmetros

FO - 13 frecuencia de referencia de tiempo de aceleraciény 0~2 [0]

desaceleracién

0: la frecuencia de referencia es la frecuencia méxima (FO - 16) 1:

establece la frecuencia en la frecuencia de referencia.

Cuando FO - 13 se selecciona como 1, el tiempo de aceleracién y desaceleracion esta relacionado con la frecuencia establecida. Si la
frecuencia establecida cambia con frecuencia, la aceleracion del motor cambiara. Se debe prestar atencién al presentar la solicitud.

2: 100 Hz a frecuencia de referencia.

FO - 14 modo de apagado 0~1[0]

0: después de la desaceleracién

El comando de parada es valido, el convertidor de frecuencia reducira la frecuencia de salida de acuerdo con el tiempo de desaceleraciény
se detendrd después de que la frecuencia se reduzca a 0.

1: después de la libre

El comando de parada es valido, el convertidor de frecuencia terminara la salida inmediatamente. En este momento, el motor se

detendra libremente segun la inercia mecanica.

FO - 15 tasa de control de caida 0~10.00 hz [0.00 hz]

La tasa de caida permite una ligera diferencia de velocidad entre la estacién maestra y la estacién esclava, evitando asi la
prisa entre ellas. El valor predeterminado para este parametro es 0.

Solo cuando el motor principal y el motor esclavo adopten el modo de control de velocidad, sera necesario ajustar la tasa de caida. Para
cada proceso de transmision, es necesario encontrar gradualmente en la practica la tasa de caida adecuada. Se recomienda no configurar FO -
15 demasiado grande, de lo contrario, la velocidad de estado estable disminuira significativamente cuando la carga sea grande. Tanto el
maestro como el esclavo deben establecer la tasa de caida.

Velocidad de caida = frecuencia sincrona * par de salida * (tasa de caida / 10)

Por ejemplo: FO - 15=1,00

Tasa de frecuencia sincrona de 50 Hz, 50% de par de salida, tasa de frecuencia real del cambiador de frecuencia = 50 Hz - 50 *
(50%) (1,00 / 10) = 47,5 Hz

FO - 16 frecuencias maximas 50,00~500,00 Hz [50,00 Hz]

La entrada analdgica, la entrada de pulsos (X5), la instrucciéon multisegmento, etc. son todas al 100,0% de la calibracion respectiva de FO -

16 cuando se utilizan como fuentes de frecuencia.

FO - 17 fuentes de frecuencia superior 0~5 [0]

0: configurado por FO - 18. 1:

configurado por AI1 analdgico. 2:

configurado por AI2 analdgico. 3:

configurado por AI3 analdgico.

4: establecido por la cantidad de pulsos digitales X5.

5: a través de la configuracién de comunicacién.

FO - 18 frecuencia limite superior Frecuencia limite superior ~ frecuencia maxima [50,00 Hz]

FO - 19 desplazamiento de frecuencia superior Frecuencia limite superior ~ frecuencia maxima [50,00 Hz]

Cuando la fuente de frecuencia de limite superior se establece en cantidad analégica o configuracién de pulso, FO - 19 se usa como la cantidad de
compensacion del valor establecido, y la frecuencia de compensacién se superpone con el valor de frecuencia limite superior establecido por FO - 17 como

valor establecido de la frecuencia limite superior final.
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FO - 20 frecuencia limite inferior 0.00 Hz ~ frecuencia limite superior [0.00 Hz]

FO - Férmula de funcionamiento 21 para ajustar la frecuencia minima r 0~2[0]

Cuando el comando de frecuencia es menor que la frecuencia limite inferior establecida por FO - 20, el convertidor de frecuencia puede detenerse,
funcionar a la frecuencia limite inferior o funcionar a velocidad cero. Qué modo de funcionamiento se puede configurar con FO - 21 (modo de

funcionamiento con la frecuencia configurada mas baja que la frecuencia limite inferior).

FO - 22 frecuencia portadora 0,5 kHz ~ 16 kHz [determinacién del modelo]

Esta funcién ajusta la frecuencia portadora del convertidor de frecuencia. Al ajustar la frecuencia portadora, se puede
reducir el ruido del motor, se puede evitar el punto de resonancia del sistema mecanico, se puede reducir la corriente de linea al
drenaje del piso y se puede reducir la interferencia generada por el convertidor de frecuencia.

Cuando la frecuencia de la portadora es baja, el componente armdnico mas alto de la corriente de salida aumenta y la pérdida del
motor aumenta, y el aumento de temperatura del motor aumenta.

Cuando la frecuencia portadora es alta, la pérdida del motor disminuye y el aumento de temperatura del motor disminuye, pero la pérdida
del convertidor de frecuencia aumenta y la temperatura del convertidor de frecuencia aumenta.

El aumento aumentay la interferencia aumenta. El ajuste de la frecuencia portadora afectara al siguiente

rendimiento:

Frecuencia de carga Bajo — alto
Ruido del motor Grande — pequefio
Forma de onda de la corriente de salida Pobre — bueno
Aumento de la temperatura del motor A|t0 - bajO

Aumento de temperatura de frecuencip Baja — alta

Corriente de fuga Pequefio — grande

Interferencia de radiacion externa Pequefio — grande

El ajuste de fabrica de la frecuencia portadora es diferente para convertidores de frecuencia con diferente potencia. Aunque los usuarios pueden
modificarlo segun sus necesidades, y deben prestar atencién: si el ajuste de la frecuencia portadora es superior al valor de fabrica, aumentara el aumento
de temperatura del radiador del inversor de frecuencia. En este momento, los usuarios deben utilizar el convertidor de frecuencia mediante reduccién de

potencia; de lo contrario, el convertidor de frecuencia corre el riesgo de producir una alarma de sobrecalentamiento.

FO - 23 frecuencias portadoras que se ajustan al tamafio de la carga 0~1[1]

La frecuencia portadora se ajusta con la carga, lo que significa que cuando el convertidor de frecuencia detecta que la
carga excede el nivel nominal, automaticamente reducira la frecuencia portadora para reducir el aumento de temperatura del
convertidor de frecuencia.

Cuando la carga disminuye hasta cierto punto, la frecuencia portadora regresa gradualmente al valor establecido. Esta funcién puede reducir la

posibilidad de que se produzca una alarma de sobrecalentamiento del convertidor de frecuencia.

FO - Seleccién de pantalla de operacién de apagado con 24 LED 0~1[0]

0: la visualizacién de la operacién de apagado estd separada.
Durante el funcionamiento, el contenido de la pantalla LED se establece mediante FO - 37 / FO -
38. Cuando se apaga, el contenido de la pantalla LED se establece mediante FO - 39.

1: la pantalla de operacion de parada no se separa
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Durante el funcionamiento, el contenido de la pantalla LED se configura mediante FO - 37 / FO -

38. Al apagar, el contenido de la pantalla LED se configura mediante FO - 37 / FO - 38.

FO - 26 selecciones de memoria de apagado de frecuencia de

0~1[1]

ajuste digital

Esta funcién solo es valida cuando la fuente de frecuencia estad configurada digitalmente.

0: “sin memoria” significa que después de que se apaga el convertidor de frecuencia, el valor de frecuencia de ajuste digital se restablece a
los valores F0-09 (frecuencia preestablecida), las teclas A y ¥ del teclado o la correccion de frecuencia por los terminales arriba y abajo se
borran.

1: “memoria” significa que después de apagar el convertidor de frecuencia, la frecuencia configurada digitalmente seguira siendo la frecuencia

configurada en el momento del Gltimo apagado. La correccién de frecuencia con las teclas A, ¥ o los terminales arriba y abajo sigue siendo valida.

FO - 27 referencia de subida / bajada de comando de frecuencia de tiempo de ejecucién 0~1 [1 ]

Este parametro es valido solo si la fuente de frecuencia se configura digitalmente. 0: la

frecuencia de funcionamiento es el punto de referencia.

Cuando se operan las teclas A, ¥ o los terminales arriba / abajo del teclado, qué método se utiliza para corregir la
frecuencia establecida, es decir, la frecuencia objetivo aumenta o disminuye segun la frecuencia de operacion.

1: establece la frecuencia como referencia.

Cuando se utilizan las teclas A, ¥ o los terminales arriba / abajo del teclado, qué método se utiliza para corregir la
frecuencia establecida, es decir, la frecuencia objetivo aumenta o disminuye segun la frecuencia establecida.

La diferencia entre los dos ajustes es obvia cuando el convertidor de frecuencia esta en el proceso de aceleracién y desaceleracidn,
es decir, si la frecuencia de funcionamiento del convertidor de frecuencia, cuando la tasa es diferente de la frecuencia establecida, las

diferentes opciones de este parametro son muy diferentes.

FO - 28 seleccion de motor 0~1 [0]

HV480 admite la aplicacion de la unidad de tiempo compartido de dos motores mediante convertidores de frecuencia. Los dos motores pueden
configurar respectivamente los parametros de la placa de identificacion del motor, el ajuste de parametros independiente, seleccionar diferentes modos
de control y configurar de forma independiente los pardmetros relacionados con el rendimiento de la operacidn, etc. El usuario selecciona el grupo de
parametros del motor actual a través del c6digo de funcién FO - 28, y quién también puede cambiar los parametros del motor a través del terminal de
entrada de cantidad digital X. Cuando la seleccién del c6digo de funcién entre en conflicto con la seleccion del terminal, prevalecera la seleccién del
terminal

0: motor 1.

Los grupos de pardmetros funcionales correspondientes del grupo de parametros del motor 1 son el grupo f1y el grupo F2. 1:

motor 2

El grupo de parametros del motor 2 corresponde al grupo de parametros funcionales FB.

FO - 29 fuente de frecuencia auxiliar y 0~9 [0]

Cuando la fuente de frecuencia auxiliar recibe un canal como una frecuencia independiente (es decir, la fuente de frecuencia se
selecciona como un interruptor X a'Y), su uso es el mismo que el de la fuente de frecuencia principal X. el método de uso puede referirse
a la descripcién relevante de FO - 03.

Cuando se utiliza la fuente de frecuencia auxiliar para superposiciéon y se da (es decir, se da la frecuencia de implementacion
compuesta de la fuente de frecuencia principal X y la fuente de frecuencia auxiliar Y), se debe prestar atencién a:

1. Cuando la fuente de frecuencia auxiliar estd dada por nimeros, la frecuencia preestablecida (FO - 09) no funciona, y
el usuario puede seleccionar la frecuencia preestablecida (FO - 09) a través del teclado A, la tecla ¥ (o arriba y abajo del terminal de entrada
multifuncidn) ajusta la frecuencia directamente sobre la base de la frecuencia principal dada.

2. Cuando la fuente de frecuencia auxiliar viene dada por una entrada analdgica (Al1, AI2 y AI3) o una entrada de pulso, la entrada
el ajuste del 100% corresponde al rango de la fuente de frecuencia auxiliar, que se puede configurar a través de FO - 30y FO - 31.

3. Fuente de frecuencia para la sincronizacién de la entrada de pulsos, similar a la analdgica proporcionada. Consejos: la seleccién de la frecuencia auxiliar.
La fuente Yy la seleccidn de la fuente de frecuencia principal X no se pueden configurar en el mismo canal, es decir, FO - 03y FO - 29 no deben

configurarse con el mismo valor, de lo contrario, se generara confusion facilmente.
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FO - 30 Seleccion del rango Y de la fuente de frecuencia 0~1[0]
auxiliar durante la superposicién

FO - 31 Rango Y de la fuente de frecuencia auxiliar cuando
0~150% [0%]
se superpone

Estos dos parametros se utilizan para determinar el rango de ajuste de la fuente de frecuencia auxiliar cuando la fuente de
frecuencia se selecciona como "superposicién de frecuencia".

FO - 30 se utiliza para determinar el objeto correspondiente al rango de la fuente de frecuencia auxiliar. Puede seleccionarse con
respecto a la frecuencia maxima, o puede ser con respecto a la fuente de frecuencia principal x, si se selecciona con respecto a la fuente
de frecuencia principal, el rango de la fuente de frecuencia auxiliar variara con el cambio de la fuente de frecuencia principal. frecuencia
X.

FO - Seleccién de superposicién de fuente de 32 frecuencias 0~341[0]

El canal de frecuencia dado se selecciona a través de este parametro. La frecuencia viene dada por la combinacion de la
fuente de frecuencia principal Xy la fuente de frecuencia auxiliar Y.

Bit: seleccion de frecuencia. Seleccione el modo de superposicion o conmutacién de frecuencia. 0:

solo la frecuencia primaria X y la frecuencia secundaria Y no se superponen. F =X, 1: el modo de

superposicion de frecuencia esta determinado por 10 bits.

2: la frecuencia principal X y la frecuencia auxiliar Y se conmutan a través de la funcién No. 18 del terminal X. El terminal de
funcién No. 18 estd cerrado para el auxiliar y, y el terminal esta roto para la frecuencia principal Y

3: frecuencia principal X y conmutador de resultados de funcionamiento principal y auxiliar. La funcién de conmutacién de terminales es la n° 18. 4: frecuencia

secundaria Yy conmutador de resultados de funcionamiento primario y secundario. Cédigo de funcién de conmutacién de terminal No 18.

10 bits: relacién de operacién primaria y secundaria de frecuencia 0:

X+Y

1: XY

2: min (X, Y), el que sea el maximo en primario y secundario 3: max (X,
Y), valor minimo en principal y auxiliar

FO - 33 Frecuencia de desplazamiento de la fuente de frecuencia auxiliar . L.
0 ~ frecuencias maximas [0,00 Hz]

cuando se superpone

Cuando se selecciona la fuente de frecuencia como operacion principal y auxiliar, la frecuencia de compensacién se puede configurar a
través de FO - 33, y la frecuencia de compensacion se puede superponer a los resultados de la operacion principal y auxiliar para hacer frente de

manera flexible a varios requisitos.

FO - fuente de frecuencia de agrupacién de fuente de comando 34 0~999 [000]

Bit: seleccion de fuente de frecuencia de enlace de comando del panel 0:
sin enlace

1: fuente de frecuencia de ajuste digital. 2:

Al

3: AI2

4: AI3

5: cantidad de pulsos X5 6:

velocidad multisegmento

7:PLC simple

8: PID

9: comunicacion dada

10 bits: seleccion de fuente de frecuencia de enlace de comando de terminal (0 ~ 9, mismo bit) 100 bits:

seleccion de fuente de frecuencia de enlace de comando de comunicacién (0 ~ 9, mismo bit)
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Define la combinacion de enlace entre tres tipos de canales de comando de operacién y nueve tipos de canales de

frecuencia para facilitar el cambio de conmutacién sincrona.

El significado del canal dado de la frecuencia anterior es el mismo que el de F0-03 seleccionado por la fuente de frecuencia

principal X. Consulte las descripciones de los cédigos de funcién F0-03. Diferentes canales de comando de ejecucién pueden enlazar un

canal dado con la misma frecuencia.

Cuando la fuente de comando tiene una fuente de frecuencia agrupada, otras fuentes de frecuencia configuradas dejaran de funcionar

durante el periodo en que la fuente de comando esté activa.

FO - 35 control del ventilador de enfriamiento

0~1 [0]

0: ventilador en funcionamiento cuando esta en funcionamiento;

El inversor de frecuencia opera el ventilador en el estado de funcionamiento, el ventilador gira cuando la temperatura del radiador

es superior a 40 grados en el estado de apagado y el ventilador no funciona cuando la temperatura del radiador es inferior a 40 grados

en el estado de apagado.
1: el ventilador ha estado funcionando todo el tiempo;

El ventilador ha estado funcionando desde que se encendié.

FO - 36 tiempo muerto de avance y retroceso

0,0 s~3000,0s[0,0s]

Configure el tiempo de transicién a la salida de 0 Hz durante la transicién hacia adelante y hacia atras del convertidor de frecuencia, como se

muestra en la figura 5-02:

frecuencia de salida

orward

|
1

—
|

Tiempo muerto

Inversiéon

Figura 5-02 diagrama esquematico del tiempo muerto para rotacién hacia adelante y hacia atras

FO - 37 pardmetro de funcionamiento 1 0000~FFFF [H401 F]
FO - 38 pardmetro de funcionamiento 2 0000~FFFF [H401 F]
FO - 39 parametros de apagado 0000~FFFF [H401F]

Consulte las instrucciones del apéndice 2.
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FO - factor de visualizacién de la velocidad de carga 40 0,0001 '\'6.5000 [3.0000]

Cuando es necesario visualizar la velocidad de carga, la relacién correspondiente entre la frecuencia de salida del
convertidor de frecuencia y la velocidad de carga se ajusta a través de este pardmetro. Consulte FO - 41 para obtener

correspondencia especifica.

FO - 41 velocidades de carga muestra decimales 0~32[21]

Poco:

Se utiliza para establecer el nimero de posiciones decimales para la visualizacién de la velocidad de carga. El siguiente ejemplo ilustra cémo calcular
la velocidad de carga:
Si la velocidad de carga (u0 - 14) muestra un coeficiente FO - 40 de 2.000 y el niUmero de lugares decimales FO - 40 de la velocidad de carga es 2 (2
lugares decimales), cuando el convertidor de frecuencia esta funcionando a 40.00 Hz, la carga la velocidad es 40,00 * 2.000 = 80,00 (pantalla de 2
puntos decimales)

Si el convertidor de frecuencia se detiene, la velocidad de carga se muestra como la velocidad correspondiente a la frecuencia establecida,
es decir, "establecer la velocidad de carga". Tomando la frecuencia establecida de 50,00 Hz como ejemplo, la velocidad de carga en el estado de apagado es 50,00
*2.000 = 100.00 (pantalla de 2 puntos decimales)

10 bits:

1: U0 - 19/ U0 - 29 se muestran con 1 punto decimal respectivamente. 2: UO -

19 /U0 - 29 se muestran con 2 puntos decimales respectivamente.

FO - 43 seleccién de visualizacién del modo de parametros de personalidad 0~11 [00]

Bit: seleccion de visualizacién de pardmetro especificado por el

usuario 0: no mostrado

1: pantalla

10 bits: el usuario cambia la seleccién de visualizacién de pardmetros

0: no se muestra

1: pantalla

La configuracién del modo de visualizacién de pardmetros es principalmente para facilitar a los usuarios ver los pardmetros funcionales de los

diferentes modos de disposicién de acuerdo con las necesidades reales, y para proporcionar tres modos de visualizacién de pardmetros.

Nombre Descripcion

Los parametros funcionales del convertidor de frecuencia se
Modo de parametro de funcién muestran en secuencia, incluidos FO ~ FP, PO ~ P3, UO~Gruposg
de parametros funcionales UF

El usuario personaliza los pardmetros de funcion individuales
Usuario - método de pardmetro personalizado mostrados (hasta 32). El usuario determina los parametros de

funcién que se mostraran a través del grupo Fe.

Paradmetros funcionales inconsistentes con los parametros
Método para que el usuario cambie los pardmetros .
de fabrica
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Cuando hay una pantalla para la seleccién de visualizacién del modo de pardmetros de personalidad (FO - 43), puede cambiar a diferentes modos de

visualizacién de parametros a través de la tecla rapida en este momento. El valor predeterminado es solo la visualizacién del modo de pardmetro de funcién.

FO - Atributo de modificacién de cédigo de funcién 44 0~1 [0]

0: modificable, el usuario puede modificar el cédigo de funcién mediante el teclado del panel o la comunicacién. 1:

no se puede modificar. Todos los cédigos de funcién solo se pueden ver y no se pueden modificar.

FO - sensibilidad de la perilla del teclado 45 0~3[2]

Cuanto mayor sea la configuracion FO - 45, mas sensible serd la lanzadera del teclado (o la operacién de arriba hacia abajo), menor sera la
configuraciéon y menos sensible sera.
Nota: esta funcion solo es valida para sumas y restas ascendentes y descendentes de menus de nivel 0, y otras funciones no son

validas.

FO - 46 contrasefia de usuario 0~65535 [0]

FO - 46 establece cualquier numero distinto de cero, la funcién de proteccidn por contrasefia entra en vigor. La proxima vez que
ingrese al mend, debe ingresar la contrasefia correctamente; de lo contrario, no podra ver ni modificar los parametros de la funcién.
Tenga en cuenta la contrasefia de usuario que ha establecido. Si FO - 46 se establece en 00000, la contrasefia de usuario establecida se

borraray la funcién de proteccion de contrasefia no sera valida.

FO - 47 inicializacion 0~65535 [0]

0: sin operacion.

1001: restablecer la configuracién de fabrica, excluidos los pardmetros del motor

Después de configurar FO - 47 como 1001, la mayoria de los pardmetros de la funcién del convertidor de frecuencia se restauran a los pardmetros
de fabrica, pero los pardmetros del motor, el punto decimal del comando de frecuencia, la informacién de registro de fallas, el tiempo de funcionamiento
acumulado, el tiempo de encendido acumulado y el consumo de energia acumulado no lo son. restaurado.

1002: borrar informacién de registro

Informacion clara del registro de fallas del convertidor de frecuencia, tiempo de funcionamiento acumulado, tiempo de encendido acumulado y

consumo de energia acumulado.

Parametros del primer motor del grupo F1

F1 - 01 potencia nominal 0,1 kW ~ 1000,0 kW [determinaciéon del modelo]

F1-02 voltaje nominal 1V ~ 2000 V [determinacién del modelo]

F1-03 corriente nominal 0.01A~655.35A (potencia del convertidor de frecuencia <= 55Kw)
F1 - 04 frecuencia nominal 0,01 Hz ~ frecuencia maxima [determinacién del modelo]
F1 - 05 velocidad de rotacién nominal 1 rpm ~ 65535 rpm [determinacion del modelo]

Establecer los parametros del motor controlado
Para garantizar la funcién de control, asegurese de configurar F1-01~F1-05 correctamente de acuerdo con los parametros de la placa de identificacién

del motor.
Para obtener un mejor rendimiento de VF o control vectorial, es necesario ajustar los parametros del motor y la precisién de los resultados del ajuste esta

estrechamente relacionada con la configuracion correcta de los parametros de la placa de identificacién del motor.
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0,001 Q~65.535Q (potencia del convertidor de frecuencia <55kW)
Resistencia del estator F1-06 del motor asincrono 0.0001 ~ 6.5535 (potencia del convertidor de frecuencia> 55kW)

[determinacién del modelo]

0,001 Q~65.535Q (potencia del convertidor de frecuencia <55kW)
Resistencia del rotor F1-07 del motor asincrono 0.0001 ~ 6.5535 (potencia del convertidor de frecuencia> 55kW)

[determinacion del modelo]

0,01 ~ 655,35 mH (potencia del convertidor de frecuencia < 55 kW)
Reactancia de fuga del motor de induccién F1-08 0,001 ~ 65,535 mH (potencia del convertidor de frecuencia> 55 kW)

[determinacién del modelo]

. . ) 0,1 ~ 6553,5 mH (potencia del convertidor de frecuencia < 55 kW)
Reactancia de inductancia mutua F1-09 del motor

0,01 ~ 655,35 mH (potencia del convertidor de frecuencia> 55 kW)

asincrono

[determinacién del modelo]

0.01A ~ F1 - 03 (potencia del convertidor de frecuencia < 55kW) 0.1A
Corriente sin carga del motor asincrono F1-10 ~F1 - 03 (potencia del convertidor de frecuencia> 55kW)

[determinacion del modelo]

F1-06~F1-10 son parametros de motores asincronos. Estos parametros generalmente no se encuentran en la placa de identificacion del
motor y deben ser ajustados automaticamente por el convertidor de frecuencia. Entre ellos, el "ajuste estatico del motor asincrono" solo puede
obtener F1-06~F1-08 tres parametros, mientras que el "ajuste completo del motor asincrono" puede obtener no solo los cinco pardmetros aqui,
sino también la secuencia de fase del codificador, los parametros PI del bucle de corriente, etc.

Al cambiar la potencia nominal del motor (F1 - 01) o la tensién nominal del motor (F1 - 02), el convertidor de frecuencia
modificard automaticamente los valores de los parametros F1 - 06 ~ F1 - 10 para restaurar estos 5 parametros al comun
parametros estandar del motor de la serie Y. Si es imposible ajustar el motor asincrono en el sitio, puede ingresar el c6digo de
funcién correspondiente mencionado anteriormente de acuerdo con los parametros proporcionados por el fabricante del
motor.

FO - 29 autoajuste de los pardmetros del motor 0~3[0]

0: sin operacion.

1: autoajuste estatico simple.

Es adecuado para motores asincronos donde las grandes cargas de inercia no son faciles de desconectar y no se pueden
girar.

2: autoajuste rotacional

Durante el proceso de ajuste completo, el convertidor de frecuencia realizara primero un ajuste estatico y luego acelerara al 80%
de la frecuencia nominal del motor de acuerdo con el tiempo de aceleracién FO - 10. Después de mantenerlo durante un periodo de
tiempo, el convertidor de frecuencia se ralentizara. apagar y apagar de acuerdo con el tiempo de desaceleracién FO - 11y finalizar el

ajuste.

3. Autoajuste estatico avanzado

Es aplicable al caso en el que no hay codificador y los pardametros del motor se aprenden autométicamente cuando el motor esté en reposo (en este
momento, es posible que el motor todavia tenga una ligera sacudida)

Descripcién:

1. La sintonizacién admite la sintonizacién del motor en el modo de funcionamiento del teclado, en el modo de terminal y en el modo de comunicacién.

2. Para garantizar el rendimiento de control 6ptimo del convertidor de frecuencia durante el control vectorial,
desconecte la carga del motor y utilice el ajuste rotacional para autoaprender los parametros del motor; de lo contrario, afectara el
efecto de control de vectores. Utilice el ajuste estatico 2 cuando el motor tenga una gran carga de inercia que no sea facil de
desconectar y se requiera control vectorial.

3. Pasos

3.1 Tipo de motor y parametros de la placa de caracteristicas F1-00~F1-05 debe configurarse correctamente.

3.2F1-29=102 0 3. El panel muestra la palabra ESTUDIO en este momento.
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3.3 Luego presione la tecla Runy se configurara el convertidor de frecuencia.

3.4 Cuando la luz de operacion en el panel se apaga, indica que el ajuste esta hecho.

Parametros de control vectorial del motor del grupo F2

Los cédigos de funcién del grupo F2 solo son vélidos para el control vectorial y no vélidos para el control VF.

F2 - Ganancia proporcional del lazo de velocidad 00 kp1 1~100 [30]

F2 - 01 ganancia proporcional del lazo de velocidad Ti1 0,01~10,00 [0,50 s]

F2 - 02 frecuencia de conmutacién f1 0,00~F2-05 [5.00 hz]

F2 - Ganancia proporcional del lazo de velocidad 03 kp2 1~100 [20]

F2 - Ganancia proporcional del lazo de velocidad 04 Ti2 0,01 ~1 0,00 [1 ,00 S]

F2 - 05 frecuencia de conmutacién F2 F2 - 05 ~ frecuencia méaxima [10,00 Hz]

El convertidor de frecuencia opera a diferentes frecuencias y se pueden seleccionar diferentes parametros PI del bucle de
velocidad.

Cuando la frecuencia de operacién es menor que la frecuencia de conmutacién 1 (F2 - 02), los pardmetros de ajuste pi del lazo
de velocidad son F2-00y F2 - 01.

Cuando la frecuencia de operacién es mayor que la frecuencia de conmutacién 2, los parametros de ajuste pi del lazo de
velocidad son F2-03 y F2-04.

Los parametros pi del bucle de velocidad entre la frecuencia de conmutacién 1y la frecuencia de conmutacién 2 se conmutan linealmente mediante dos conjuntos
de pardmetros pi, como se muestra en la figura 5-03:

]31 parémglro

F2-00/F2-01

]

1

1

| i

: Frecuencia
1

F2-02 F2-05

Figura 5 - Diagrama de parametros 03 pi

Al establecer el coeficiente proporcional y el tiempo de integracién del regulador de velocidad, se pueden ajustar las caracteristicas
de respuesta dinamica de velocidad del control vectorial.

El aumento de la ganancia proporcional y la disminucién del tiempo de integracién pueden acelerar la respuesta dindmica del bucle de
velocidad. Sin embargo, demasiada ganancia proporcional o muy poco tiempo de integracién pueden hacer que el sistema oscile.

El método de ajuste sugerido es:

Si los parametros de fabrica no pueden cumplir con los requisitos, ajustelos en funcién de los parametros de valor de fabrica para
aumentar la proporcion y el beneficio primero, a fin de garantizar que el sistema no oscile. Luego, reduzca el tiempo de integracion

para que el sistema tenga caracteristicas de respuesta mas rapidas y menos rebase.

Para el control vectorial sin sensor de velocidad, este parametro se utiliza para ajustar la precisién de estabilidad de

velocidad del motor: cuando el motor se carga a baja velocidad, este parametro aumenta y viceversa.

Nota: la configuracion incorrecta de los parametros pi puede provocar un exceso de velocidad excesivo. Incluso cuando el sobreimpulso

retrocede, se producen fallas por sobretension.
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Ganancia de deslizamiento controlada por vector F2-06 50%'\’200% [1 00%]

F2-07 Constante de tiempo del filtro de par de SVC 0.000s~0,100 s [0,000 s]

Fuente de limite superior de par F2-09 en modo de control de

0~5 [0]

velocidad

Ajuste digital del limite superior de par F2-10 en modo de control

0,0%~-200,0% [150,0%]

de velocidad

En el modo de control de velocidad, el par de salida maximo del convertidor de frecuencia es controlado por la fuente de limite superior de
par. 0: establecido por F2 - 10 digitos.

1: Configuracién analdgica AI1.

2: Configuracién analégica AI2.

3: Configuracién analégica AI3.

4: Ajuste de pulso XI.

5: Configuracién de
comunicacién. Descripcion:

F2-09 se utiliza para seleccionar la fuente de ajuste del limite de par superior. Cuando se configura mediante cantidad analdgica,
pulso PULSE y comunicacion, el 100% de la configuracién correspondiente corresponde a F2 - 10, mientras que el 100% de F2 - 10 es el

par nominal del convertidor de frecuencia. Para los ajustes de AI1, AI2, AI3, X5, consulte la introduccién de la curva Al F4.

Cuando la seleccién es configuracién de comunicacién
La computadora host escribe -100.00%~100,00% de los datos a través de la direccién de comunicaciéon 0x1000, de los
cuales el 100,00% corresponde a F2 - 10.

Parametros de control V/ F del grupo F3

Este grupo de cédigos de funcién solo es valido para el control V/ Fy no es valido para el control vectorial.

F3 - Ajuste de lacurva00V/F 0~11[0]

0:linearectaV/F.

Adecuado para carga de par constante comun. 1:

multipunto V/ F.

Adecuado para cargas especiales como deshidratadores y centrifugadoras en este momento, al configurar los parametros F3-03 a
F3-08, se puede obtener cualquier curva de relacién VF deseada.

2: cuadrado V / F. Adecuado para cargas centrifugas como ventiladores y bombas de

agua. 3 ~ 8: Curva de relacion VF entre la linea recta VF y la VF cuadrada.

10: Modo de separaciéon completa de FV.
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En este momento, la frecuencia de salida del convertidor de frecuencia y la tension de salida son independientes entre si. La
frecuencia de salida esta determinada por la fuente de frecuencia, mientras que el voltaje de salida esta determinado por F3 - 13 (fuente
de voltaje separada por VF).

El modo de separacién completa VF se utiliza generalmente en calentamiento por induccién, fuente de alimentacion de variador de frecuencia,
control de motor de par y otras ocasiones.

11: Modo VF adosado.

V'y F son proporcionales en este caso, pero la relacion proporcional puede establecerse mediante la fuente de voltaje F3- 13,y Vy F son
que la relacién también esta relacionada con el voltaje y la frecuencia nominales de los motores del grupo F1.

Suponiendo que la entrada de la fuente de voltaje es X (X es un valor de 0 - 100%), la relacién entre el voltaje de salida del

convertidor de frecuencia vy la frecuencia f es: V/ F = 2 * X * (voltaje nominal del motor) / ( frecuencia nominal del motor)

F3 - 01 refuerzo de par 0.0% ~ 30% [determinaciéon del modelo]

F3 - 02 frecuencia de corte de refuerzo de par 0,00 Hz ~ frecuencia de salida maxima [50,00 Hz]

Para compensar las caracteristicas de par de baja frecuencia del control V / F, la tension de salida del convertidor de frecuencia se
compensa con cierta elevacién a baja frecuencia. Sin embargo, la configuracion del aumento de par es demasiado grande, el motor es
facil de sobrecalentar y el convertidor de frecuencia es facil de sobrecargar.

Se recomienda aumentar este parametro cuando la carga es pesada y el par de arranque del motor es insuficiente. La
elevacion del par se puede reducir cuando la carga es ligera.

Cuando el aumento de par se establece en 0.0, el convertidor de frecuencia aumentara automaticamente el par. En este momento,
el convertidor de frecuencia calculara automaticamente el valor de aumento de par requerido en funcién de la resistencia eléctrica del
estator del motor y otros parametros.

Frecuencia de corte de par de refuerzo de par: por debajo de esta frecuencia, el par de refuerzo de par es valido. Si excede esta frecuencia establecida, el

refuerzo de par fallara. Consulte la figura 5-04 para obtener mas detalles.

4 Tension de salida

Vmax
Vb: diagrama de elevacién de par manual (la cantidad de elevacién es parte sombreada)
fz: frecuencia de corte de elevacién de par

Vmax: tension de salida maxima FB:

s frecuencia de funcionamiento basica

Vb

>

Fy b Frecuencia de salida

Figura 5-04 diagrama esquematico del refuerzo de par manual

(La cantidad de elevacidn es la parte sombreada)

F3-03V/Fvalor de frecuencia f1 0,00 Hz~F3-05 [0.00HZ]

F3 - 04 Voltaje V/ F v1 0,0%~100,0% [0,0]

F3 - 05 Valor de frecuenciaV/F F2 F3-03~F3-07 [0,00 Hz]

F3 - 05 ~ frecuencia nominal del motor (f1 - 04)
[0.00Hz]

F3-07 Valor de frecuenciaV/FF3

F3-08V/Fvoltaje v3 0,0%~100,0% [0,0]
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1. La curva de V/ F multipunto se establecera de acuerdo con las caracteristicas de carga del motor. Al configurar, es
necesario confirmar que se establecen las siguientes condiciones: v1 <v2 <v3, f1 <F2 <F3.

2. La Figura 5 - 05 es un diagrama esquematico de la configuracién de la curva VF multipunto.

Un ajuste de voltaje demasiado alto a bajas frecuencias puede hacer que el motor se sobrecaliente o incluso se queme, y el convertidor de

frecuencia puede estar protegido contra sobrecorriente o sobrecorriente.
Voltaje de salida (V)
VMAX f——mmmm e

Frecuencia (Hz)
F1 F2 F3 FMAX

Figura 5 - Diagrama de configuracién de la curva V / F de varios puntos 05

F3 - 09 Ganancia de compensacion de deslizamiento de VF 0%'\"200,0% [0,0%]

La compensacién de deslizamiento de VF puede compensar la desviacidn de la velocidad del motor asincrono cuando aumenta la carga, de
modo que la velocidad del motor puede permanecer basicamente estable cuando cambia la carga.
La ganancia de compensacién de deslizamiento de VF se establece en 100.0%, lo que indica que el deslizamiento compensado es el deslizamiento nominal del motor
cuando el motor estd bajo carga nominal.

Al ajustar la ganancia de compensacién de deslizamiento de VF, generalmente se basa en el principio de que la velocidad del motor es
basicamente la misma que la velocidad objetivo bajo la carga nominal. Cuando la velocidad del motor es diferente del valor objetivo, es

necesario ajustar la ganancia de manera apropiada.

F3 - Ganancia de sobreexcitacién de 10 VF 0~200 [64]

En el proceso de desaceleracién del convertidor de frecuencia, el control de sobreexcitacién puede suprimir el aumento de voltaje del bus y evitar
fallas por sobrevoltaje. Cuanto mayor sea la ganancia de sobreexcitacién, mas fuerte sera el efecto de supresion.

Cuando el convertidor de frecuencia es propenso a la alarma de sobretension durante la desaceleracién, es necesario aumentar la
ganancia de sobreexcitacién. Sin embargo, la ganancia de sobreexcitacidon es demasiado grande, lo que conduce facilmente a un aumento de la
corriente de salida y debe sopesarse en la aplicacion.

Cuando la inercia es muy pequefa, no se producird ningin aumento de voltaje durante la desaceleracién del motor, se recomienda
establecer la ganancia de sobreexcitacion en 0. También se recomienda establecer la ganancia de sobreexcitacién en 0 cuando hay una

resistencia de frenado.

F3 - ganancia de supresién de oscilacion de 11 VF 0 ~ 100 [determinacion del modelo]

La ganancia se elige para que sea lo mas pequefia posible con la premisa de suprimir validamente la oscilaciéon para no afectar
negativamente al funcionamiento de VF. Seleccione la ganancia de 0 cuando el motor no oscila. Solo cuando el motor esta oscilando
obviamente se puede aumentar la ganancia de manera apropiada. Cuanto mayor sea la ganancia, mas obvia sera la supresion de la
oscilacion.

Cuando se utiliza la funcién de supresion de oscilacion, se requiere que los parametros de corriente nominal y de corriente sin

carga del motor sean precisos; de lo contrario, el efecto de supresién de oscilaciéon de VF no es bueno.

F3 - Fuente de voltaje separada de 13 VF 0~8[0]

F3 - Ajuste digital de voltaje separado de 14 VF 0~Tensién nominal del motor [0]
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La separacion de VF se usa generalmente en calentamiento por induccién, fuente de alimentacién de variador de frecuencia, control de motor de par y otras

ocasiones.

Cuando se selecciona el control de separacidn de VF, el voltaje de salida se puede configurar a través del cédigo de funcion F3 - 14, o
puede provenir de una cantidad analdgica, instruccion multisegmento, PLC, PID o comunicacion dada. Cuando se utiliza una configuracién no
digital, cada conjunto 100% corresponde a la tensiéon nominal del motor, y cuando el porcentaje establecido por la salida analdgica es negativo,
el valor absoluto establecido se toma como el valor de configuracién valido.

0: la configuracién digital (F3 - 14) El voltaje se

establece directamente mediante F3 - 14. 1: AI1

2: AI2

3: AI3

El voltaje esta determinado por el terminal de entrada

analégica. 4. Ajuste de pulso (XI5)

El voltaje viene dado por el pulso terminal.

Especificacién de sefial dada por pulso: rango de voltaje 9V~30 V, rango de frecuencia 0 kHz~100 kHz.

5. Varias instrucciones

Cuando la fuente de voltaje es una instrucciéon de multiples segmentos, los pardmetros del grupo F5 y del grupo FC deben
establecerse para determinar la correspondencia entre una sefial dada y un voltaje dado. El comando multisegmento del
parametro de grupo FC da 100.0%, que es el porcentaje relativo a la tensién nominal del motor.

6. Cuando el PLC simple

La fuente de voltaje es un PLC simple, los parametros del grupo FC deben configurarse para determinar el voltaje de salida dado. 7.

PID

La tension de salida se genera de acuerdo con el circuito cerrado de PID. Consulte el PID del grupo FA para obtener mas detalles. 8.

Comunicacién dada

El voltaje lo da la computadora superior a través de la comunicacion.

La seleccion de la fuente de voltaje de separacion de VF es similar a la seleccién de la fuente de frecuencia; consulte las introducciones de
seleccidn de la fuente de frecuencia principal FO-03. De los cuales, el 100,0% del ajuste correspondiente para cada tipo de seleccion se refiere a la

tension nominal del motor (tomando el valor absoluto del valor de ajuste correspondiente)

F3 - Tiempo de aceleracién de la tensién de separacién de 15 VF 0.05~1000,0S[0,0 S]

F3 - Tiempo de desaceleracién de la tension de separacién de 16 VF 0.0S5~1 000,0 S [0,0 S]

El tiempo de aceleracién de voltaje para la separacion de VF se refiere al tiempo requerido para que el voltaje de salida se acelere desde 0
hasta el voltaje nominal del motor, como se muestra en T1 en la figura 5-06.
El tiempo de desaceleracién de voltaje para la separacién de VF se refiere al tiempo requerido para que el voltaje de salida desacelere

desde el voltaje nominal del motor a 0, como se muestra en la figura 5-06.

4 voltaje de salida

Voltaje nominal del MOtor —mm mm|em m= = ———-—

|
Voltaje Objetivo  mm mm fum mm mm e e o o -—
|
|
1
|
|

Tiempo

Tiempo de aceleracion real ‘_’l tiempo real de desaceleracién ets

Establece el tiempo de aceleracién :Q—J 44— el tiempo de desaceleracién

t] : t2

Figura 5 - Diagrama de separaciéon 06 V/ F

F3 - 17 Modo de apagado de VF para separaciones 0~1[0]

0: frecuencia y tensién reducidas independientemente a 0.
1: la tensién se reduce a cero antes de reducir la frecuencia.
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F3-17=0V/F modo de desaceleracién independiente

oltaje de salida
&

F3-17 =1 primer modo de reduccién y luego de reduccién

Tiempo

F 3
L 4

F]
L.

I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
11 |
:
I
I
I
I
I
I

|

|
| I
| |
I |
| |
|
' ! |
) ) tl I | |
recuencia de salida | I I
& | | k. I I
I I | |
| I | |
| I I |
I I | |
| | | |
| I I |

|
. I : .
} I N } -
e . ' ——
2t1 es el tiempo real fecesario para reducir el voltaje a ero T2t1 es el tiempo real necesario para reducir el voltaje a cero T2

2 es que el tiempo real requiere reducir la frecuencia para

es el tiempo real necesario para reducir la frecuencia a cero

erostonat

Figura 5 - Diagrama del proceso de apagado por separacién 07 V/F

Terminales de salida del grupo F4

F4 - 00 Seleccion del modo de salida del terminal FM

0~1 [0]

El terminal FM es un terminal multiplex programable, que se puede utilizar como terminal de salida de pulsos de alta velocidad (FMP) o

como terminal de salida de conmutacién (FMR) con colector abierto.

0: terminal de salida de pulsos de alta velocidad.

Al emitir FMP como pulso, la frecuencia mas alta del pulso de salida es 100 kHz. Consulte F4-06 para obtener instrucciones sobre las

funciones relacionadas con FMP.

1: Terminal de salida de colector abierto.

Cuando se utiliza la salida de conmutacién, la funcién de salida se establece mediante el céddigo de funcién F4-01.

F4-01 Terminal de salida de colector abierto FM 0~42 [0]
Seleccion de funcién de salida de relé F4-02 (T/AT/BT/QC) 0~42 [2]
Terminal de salida de colector abierto F4-04 DO1 0~42 [0]

La funcién del terminal de salida multifuncidn se explica a continuacion:

Configuracién

Funcionalidades Descripcion
valor
0 Ninguna salida El terminal de salida no tiene funcion
Indica que el convertidor de frecuencia esta funcionando y tiene una frecuencia de
1 El convertidor de frecuencia esta en funcionamiento. salida (que puede ser cero). En este momento, se emite la sefial de encendido.
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Configuracién

Funcionalidades Descripcion
valor
. Cuando el convertidor de frecuencia falla y la falla se detiene, se emite una
2 Salida de falla (apagado por falla) - ) y
sefial de encendido.
3 Salida de deteccién de nivel de frecuencia Consulte las descripciones de los cddigos de funcién F4 - 24 y F4
FDT1 - 25.
4 Llegada de frecuencia Consulte la descripcién del c6digo de funcidon F4 - 28.
. . X X X Cuando el convertidor de frecuencia esta funcionando y la frecuencia de salida es
Funcionamiento a velocidad cero (sin salida i N . N ; .
5 0, se emite la sefial de encendido. Esta sefial estd APAGADA cuando el convertidor
durante el apagado) ) J
de frecuencia esta en estado de apagado.
Antes de la accién de proteccién de sobrecarga del motor, juzgue de acuerdo con
el umbral de pre-alarma de sobrecarga y emita una sefial de encendido después de
6 Prealarma de sobrecarga del motor L o
exceder el umbral de pre-alarma. Consulte el cddigo de funcién F9 - 00 ~ F9 - 02
para la configuracion del parametro de sobrecarga del motor.
7 prealarma de sobrecarga del convertidor de Salida en sefial 10 s antes de que ocurra la proteccién de sobrecarga del
frecuencia convertidor de frecuencia.
Cuando el valor de conteo alcanza el valor establecido por F8 - 31, se emite una
8 Establecer el valor de recuento para alcanzar _ X
sefial de encendido.
Cuando el valor de conteo alcanza el valor establecido por F8 - 32, se emite una sefial
9 Llega el valor de recuento especificado de encendido. Consulte la descripcién de la funcién del grupo FB para conocer la
funcién de conteo.
) Cuando la longitud real detectada excede la longitud establecida por F8 - 28, se
10 Longitud de llegada . = .
emite una sefial de encendido.
) Cuando el PLC simple se ejecuta a través de un ciclo, se emite una sefial de
11 Ciclo de PLC completado P l
pulso con un ancho de 250ms.
. . . Cuando el tiempo de funcionamiento acumulado del convertidor de frecuencia
12 Llega el tiempo de funcionamiento acumulado i . X 5
excede el tiempo establecido por F8 - 01, se emite una sefial ON.
Cuando la frecuencia establecida excede la frecuencia limite superior o
o ) la frecuencia limite inferior y la frecuencia de salida del cambiador de
13 Limite de frecuencia . L. VI . .
frecuencia también alcanza la frecuencia limite superior o la frecuencia
limite inferior, se emite una sefial ON.
En el modo de control de velocidad, cuando el par de salida alcanza el limite
14 Limitacién de par de par, el convertidor de frecuencia esta en estado de proteccién de bloqueo
y emite una sefial ON al mismo tiempo.
Cuando la fuente de alimentacién del circuito principal y el circuito de
control del convertidor de frecuencia se han estabilizado y el convertidor de
15 Disponibilidad operacional frecuencia no ha detectado ninguna informacién de falla, y el convertidor de
frecuencia estd en un estado operativo, se emite una sefial ON.
AI1> AI2 Cuando el valor de la entrada analégica AI1 es mayor que el valor de
fecsee entrada de Al2, se ingresa una sefial ON.
) ) Cuando la frecuencia de operacién alcanza la frecuencia limite
17 Llegada de frecuencia superior K . N
superior, se ingresa una sefial de ENCENDIDO.
. Lo . . Cuando la frecuencia de operacién alcanza el limite inferior de frecuencia, se
Frecuencia de limite inferior alcanzada (sin . ~ B i L.
18 ingresa una sefal de ENCENDIDO. Esta sefial estd APAGADA cuando la maquina
entrada durante el apagado) 3
esta parada.
. X . Cuando el convertidor de frecuencia esta en el estado de bajo voltaje, se ingresa una
19 Salida de estado de bajo voltaje 3 ! ! g
sefial de ENCENDIDO.
20 Configuraciones de comunicacién Consulte el protocolo de comunicacidn.
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Configuracién . . . .z
Funcionalidades Descripcion
valor
21 reserva reserva
22 reserva reserva
23 Operacioén a velocidad cero en 2 (también Cuando la frecuencia de salida del convertidor de frecuencia es 0, se emite la
entrada durante el apagado) sefial de encendido. Esta sefial también esta en estado de apagado.
Cuando el tiempo de encendido acumulado del convertidor de frecuencia (U0
24 Llega el tiempo de encendido acumulado - 71) excede el tiempo establecido por F8 - 00, el convertidor de frecuencia emite una
sefial de encendido.
25 Salida de deteccién de nivel de frecuencia Consulte las descripciones de los cédigos de funcién F4 - 26 y F4
FD T2 -27.
) ) Consulte las descripciones de los cédigos de funcién F4 - 29y F4
26 La frecuencia 1 alcanza la salida 30 P 9 y
) . Consulte las descripciones de los cédigos de funcién F4 - 31y F4
27 La frecuencia 2 alcanza la salida 32 P g y
_ _ Consulte las descripciones de los cddigos de funcién F4 - 33y F4
28 La corriente 1 alcanza la salida 34
, , Consulte las descripciones de los cddigos de funcién F4 - 35y F4
29 La corriente 2 alcanza la salida 36
Cuando la seleccién de la funcién de temporizacién (F8-04) es valida, la sefial de
30 Salida de llegada temporizada encendido se emitird después de que el tiempo de funcionamiento actual del convertidor
de frecuencia alcance el tiempo de temporizacién establecido.
Cuando el valor de la entrada analdgica AI1 es mayor que F4 - 37 (limite superior
31 Desbordamiento de entrada Ai1 de proteccién de entrada AI1) o menor que F4 - 38 (limite inferior de proteccién de
entrada Al1), se ingresa la sefial.
Cuando el convertidor de frecuencia esta en el estado de descarga, se emite
32 Descargando ~
una sefial ON.
. . ) Cuando el convertidor de frecuencia esta en funcionamiento inverso, se emite
33 En funcionamiento inverso ~
una sefial ON.
Consulte las descripciones de los cédigos de funcién F4 - 33y F4
34 Estado actual cero P 9 y
-34
Cuando la temperatura del radiador del médulo inversor de frecuencia (UO
35 Temperatura del médulo alcanzada - 69) alcanza el valor ajustado de temperatura del médulo (F4 -
39), se emite una sefial ON
_ Consulte las descripciones de los cddigos de funcién F4 - 42 y F4
36 Exceso de corriente de software 43
e . Cuando la frecuencia de funcionamiento alcanza la frecuencia limite inferior, se
Frecuencia limite inferior alcanzada . ~ - B i )
37 ., . emite una sefial ON. Esta sefial también esta encendida durante el apagado.
(apagado también salida)
Cuando el convertidor de frecuencia falla y el modo de procesamiento de la
38 Salida de alarma falla es funcionamiento continuo, el convertidor de frecuencia emite una
salida de alarma.
Cuando el tiempo de funcionamiento inicial del convertidor de frecuencia
39 Ha llegado el momento de correr i ) } - ;
excede el tiempo establecido por F8 - 07, se emite la sefial de encendido.
40 Salida de falla No hay salida de bajo voltaje.
41 Al es menor que la salida del limite inferior Cuando el valor de AI1 es menor que F4 - 37, la salida
42 Al por encima de la salida del limite superior Cuando el valor de A1 es superior a F4 - 38, la salida
43 salida AL2 por debajo del limite inferior Cuando el valor de AI2 es menor que F4 - 37, la salida
44 AI2 por encima de la salida del limite superior Cuando el valor de AI2 es superior a F4 - 38, la salida
Seleccion de funcién de salida FM F4-06 (terminal de salida de pulsos) 0~16 [0]
Seleccién de funcion de salida F4-07 AO1 0~16 [0]
Seleccién de funcién de salida F4-08 AO2 0~16[1]
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La frecuencia de pulso de salida del terminal FMP varia de 0,01 kHz a F4 - 09 (FMP envia la frecuencia maxima), y F4 -

09 se puede configurar entre 0,01 kHz y 100,00 kHz.
Las salidas analégicas AO1y AO2vande OV a 10V ode 0 mAa20 mA.

La relacién de calibracién entre el rango de salida de pulsos o salida analégica y las funciones correspondientes se muestra

en la siguiente tabla:

configsracion Funcionalidades Descripcién
valor
0 Frecuencia de funcionamiento 0 ~ frecuencia de salida maxima
1 Establecer frecuencia 0 ~ frecuencia de salida maxima
2 Corriente de salida 0 ~ 2 veces la corriente nominal del motor
3 Par de salida (valor absoluto) 0 ~ 2 veces el par nominal del motor
4 Potencia de salida 0 ~ 2 veces la potencia nominal
5 Tensién de salida 0~ 1,2 veces la tensién nominal del convertidor de frecuencia
6 Entrada de pulso PULSE 0,01 kHz~100,00 kHz
7 Al1 ovV~10V
8 Al2 0V~10V (o0 0~20 mA)
9 Al3 ovV~10V
10 Largo 0 ~ longitud méxima establecida
11 valor de recuento 0 ~ valor de conteo maximo
12 Configuraciones de comunicacién 0,0% - 100,0%
Velocidad de rotacion correspondiente a 0 ~ frecuencia de salida
13 Velocidad de rotacién del motor o
maxima
14 Corriente de salida 0.0A~1000,0 A
15 Tensién de salida Cuando 0.0v a 1000.0v
deciséis Par de salida (valor real) - 2x par nominal del motor ~ 2x par nominal del motor
F4 - 09 Frecuencia maxima de salida FMP 0,01 kHz~100,00 kHz [50,00 kHz]
F4 - 10 AO1 coeficiente de compensacién cero -100,0%~ +100,0% [0,0%]
F4 - 11 ganancia AO1 -10.00~ +10,00 [1,00]
F4 - 12 Coeficiente de compensacién cero A02 -100,0%~ +100,0% [0,0%]
F4 - 13 ganancia A02 -10.00~ +10,00 [1,00]
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Los cédigos de funcion anteriores se utilizan generalmente para corregir el desplazamiento cero de la salida analdgica y la desviacion de la
amplitud de salida. También se puede utilizar para personalizar la curva de salida AO requerida.

Si el desplazamiento cero esta representado por "b", la ganancia esta representada por k, la salida real esta representada pory, y
la salida estandar esta representada por x, la salida real es: Y = kX + b * 10V.

Entre ellos, el coeficiente de compensacion cero de AO1y AO2 es 100% correspondiente a 10v (0 20mA), y la salida
estandar se refiere a la salida de OV - 10V (o OmA - 20mA) correspondiente a la cantidad indicada por la salida analdgica
sin compensacién de cero y correccién de ganancia.

Por ejemplo, si el contenido de la salida analégica es la frecuencia de operacidn, se espera que dé salida a 8v a la frecuenciaOy3vala

frecuencia maxima, entonces la ganancia debe establecerse en "- 0.50" y la compensacion cero debe establecerse en "80%" .

Tiempo de retardo de salida F4-17 FMR 0,0 s~3600,0 s [0,0S]
F4-18 tiempo de retardo de salida del relé1 0,0 S~3600,0 S [0,0S]
Tiempo de retardo de salida F4-20 D01 0,0 s~3600,0 s [0,0S]

Configure los terminales de salida FMR, relés 1, DO1 para retrasar el cambio del estado a la salida real.

F4 - 22 seleccién del estado vélido del terminal de salida 00000~11111 [00000]

BITO: definicién légica positiva y negativa
de FMR

BIT1: definicién légica positiva y negativa
del relé 1

BIT3: definicién l6gica positiva y
negativa DO1

Figura 5-08

Define la légica de salida de los terminales de salida FMR, relé 1, DO1. 0: |égica positiva, el terminal de salida de cantidad
digital y el terminal comun correspondiente estan conectados en un estado valido y desconectados en un estado no valido;

1: légica inversa, la conexion entre el terminal de salida de cantidad digital y el terminal comun
correspondiente no es valida y la desconexion es valida.

Valor de detecciéon de frecuencia F4-24 (FD t1) 0,00 Hz ~ frecuencia maxima [50,00 Hz]
Valor de retardo de deteccién de frecuencia F4-25 (FD t1) 0.0% ~ 100.0% (nivel FD t1) [5.0%]
Valor de deteccién de frecuencia F4-26 (FD T2) 0,00 Hz ~ frecuencia maxima [50,00 Hz]
Valor de retardo de deteccién de frecuencia F4-27 (FD T2) 0.0% ~ 100.0% (nivel FDT2) [5.0%]

Cuando la frecuencia de operacién es mayor que el valor de deteccién de frecuencia, la salida multifuncién (No. 03 FDTT1,
No. 25 FDT2) DO del convertidor de frecuencia emite una sefal, mientras que cuando la frecuencia es menor que el valor de
deteccién por un cierto valor de frecuencia, la salida DO en la sefial se cancela.

Los parametros anteriores se utilizan para establecer el valor de deteccién de la frecuencia de salida y el valor de histéresis de la
liberacidn de la accion de salida. Donde F4 - 25/ F4 - 27 es el porcentaje de frecuencia de retardo en relacién con el valor de deteccion

de frecuencia F4 - 24 / F4 - 26. Las Figs. 5 - 09 muestran la intencién de la funcién FDT.
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b voltaje de salida
/ \ l
| Retraso FDT

e e ____T _____

I )
1 1
1 |
I I
! ! Tiem&o
I i
I 1

Detectado: :

seflal | 1

& 1 1
1 I
| I
1 I
Figura 5 - Diagrama de nivel 09 FDT

F4 - 28 frecuencias alcanzan el ancho de deteccién 0,00 ~ 100% (frecuencia maxima) [0,0%]

Cuando la frecuencia de funcionamiento del convertidor de frecuencia esta dentro de un cierto rango de la frecuencia objetivo, la
multifuncién (04) DO del convertidor de frecuencia emite una sefial de encendido.
Este parametro se utiliza para establecer el rango de deteccion de la llegada de frecuencia y este parametro es un porcentaje de la

frecuencia maxima. La figura 5-10 es un diagrama esquematico de la llegada de frecuencia.

Tensién de salida
b

Frecuencia de configuracion
Ancho de deteccién

.

Do

Figura 5-10 diagrama esquematico de la amplitud de deteccién de llegada de frecuencia

F4-29 valor de deteccién de frecuencia de llegada aleatoria 1 0,00 Hz ~ frecuencia maxima [50,00 Hz]
F4-30 ancho de deteccién de frecuencia de llegada aleatoria 1 0,0%~100,0% [0,0%]
F4-31 valor de deteccién de frecuencia de llegada aleatoria 2 0,00 Hz ~ frecuencia maxima [50,00 Hz]
F4-32 ancho de deteccién de frecuencia de llegada aleatoria 2 0,0%~100,0% [0,0%]

Cuando la frecuencia de salida del convertidor de frecuencia esta dentro del rango de deteccidén positivo y negativo de cualquier
valor de deteccién de frecuencia, el DO multifuncién (No. 26 y No. 27) emite una sefial
HV480 proporciona dos grupos de parametros de deteccion de frecuencia de llegada aleatoria, configurando valores de frecuencia y

rangos de deteccion de frecuencia respectivamente. La figura 5-11 es un diagrama esquematico de esta funcion.
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F4-33 alcanzando arbitrariamente la corriente 1 0.0% ~ 300.0% (corriente nominal del motor) [100.0%]

F4-34 el ancho de la corriente 1 se alcanza arbitrariamente 0.0% ~ 300.0% (corriente nominal del motor) [0.0%)]

F4-35 alcanzando arbitrariamente la corriente 2 0.0% ~ 300.0% (corriente nominal del motor) [100.0%]

F4-36 el ancho de la corriente 2 se alcanza arbitrariamente 0.0% ~ 300.0% (corriente nominal del motor) [0.0%)]

Cuando la corriente de salida del convertidor de frecuencia se establece dentro del ancho de deteccidn positivo y negativo de
cualquier corriente entrante, el DO multifuncién (No. 28 y No. 29) del convertidor de frecuencia emite una sefial.

HV480 proporciona dos grupos de corrientes de llegada aleatorias y parametros de ancho de deteccion. El principio de deteccién
es similar a F4-29 ~ F4 - 32.

F4 - 37 Valor de proteccién de voltaje de entrada AI1 mas bajo 0,00 V~F4-38 [3,1 V]

F4 - 38 limite superior de voltaje de entrada Al F4-37~10,00 V [6,8 V]

Cuando el valor de entrada analdgica de AI1 es mayor que F4 - 38, o el valor de entrada AI1 es menor que F4 - 37, la multifuncion
DO (31) del cambiador de frecuencia emite una sefial ON de "saturacién de entrada AI1" para indicar si el El voltaje de entrada de AI1

esta dentro del rango establecido.

F4 - 39 temperaturas del médulo alcanzadas 0~100[75°(C]

Cuando la temperatura del radiador del convertidor de frecuencia alcanza la temperatura, el DO multifuncién del

convertidor de frecuencia emite el mensaje "La temperatura del médulo alcanza".

F4 - 40 nivel de deteccién de corriente cero 0.0% ~ 300.0% (corriente nominal del motor) [5.0%]

F4 - 41 tiempo de retardo de deteccién de corriente cero 0,00 s~600,00s[0,10 s]

Cuando la corriente de salida del convertidor de frecuencia es menor o igual al nivel de deteccion de corriente cero y la duracion

excede el tiempo de retardo de deteccién de corriente cero, el convertidor de frecuencia multifunciéon (No. 34) DO emite la sefial ON.

0,0% (sin deteccién);
0,1% ~ 300,0% (corriente nominal del motor) [200,0%)]

F4 - 42 valor de rebasamiento de corriente de salida

F4 - 43 retardo de deteccién de exceso de corriente de salida 0,00 s~600,00 s [0,00 s]

Cuando la corriente de salida del convertidor de frecuencia es mayor que o excede el punto de deteccion limite y la duracién

excede el retardo de deteccion del punto de sobrecorriente del software, el convertidor de frecuencia multifuncion (No. 36) DO genera

una sefial.
Terminales de entrada del grupo F5
F5 - Seleccidn de funcién de terminal 00 X 1 0~60 [1]
F5 - Seleccion de funcion de terminal 01 X 2 0~60 [2]
F5 - Seleccion de funcion de terminal 02 X 3 0~60[9]
F5 - Seleccion de funcion de terminal 03 X 4 0~601[12]
F5 - Seleccion de funcion de terminal 04 X 5 0~60[13]
F5 - Seleccion de funcion de terminal 05 X 6 0~60 [14]
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F5 - Seleccion de funcién de terminales 06 X 7

0~60[8]

Estos parametros se utilizan para configurar las funciones de los terminales de entrada multifuncién digital y las funciones que se pueden

seleccionar se muestran en la siguiente tabla:

Configuracién

teclado)

Funcionalidades Descripcion
valor
. Los terminales no utilizados se pueden configurar en "sin funcién" para evitar un
0 No funcional o
mal funcionamiento.
1 Marcha hacia adelante (FWD) La rotacién hacia adelante y hacia atras del convertidor de
2 Marcha inversa (REV) frecuencia se controlan a través de terminales externos.
A través de este terminal, se determina que el modo de operacién del
) ) convertidor de frecuencia es un modo de control de tres cables. Consulte la
3 Control de funcionamiento de tres cables L, . L, , .
descripcién del cédigo de funcién F5 - 11 (“método de comando de terminal”)
para obtener mas detalles.

4 Trote hacia adelante (FJOG) FJOG esta avanzando lentamente en rotacién, RJOG estd avanzando en rotacién inversa.

Consulte el cédigo de funcién para obtener informacién sobre la frecuencia de
5 Trote i (R OG) operacion de avance lento y la descripcién del tiempo de aceleracién / desaceleracion de
rote Inverso J avance lento de F6 - 13, F6 - 14, F6 - 15.
6 Terminal ARRIBA Las instrucciones de incremento y decremento de la frecuencia se modifican
cuando la frecuencia viene dada por el terminal externo. Cuando la fuente de
. frecuencia se establece en configuracion digital, la frecuencia de
7 Terminal ABAJO ] b s 9 i 9 X ) ] )
configuracion de la seccion se puede ajustar hacia arriba y hacia abajo.
El convertidor de frecuencia bloquea la salida. En este momento, el proceso
8 Estacionamiento gratis de parada del motor no esta controlado por el cambiador de frecuencia.
La funcién de usar terminales para restablecer fallas. Misma funcién que la tecla
9 Restablecimiento de fallas (REINICIAR) de reinicio del teclado. Esta funcién se puede utilizar para restablecer la barrera
de falla remota.
El convertidor de frecuencia desacelera y se detiene, pero todos los pardmetros de
funcionamiento quedan memorizados. Tales como parametros de PLC,

10 Suspensién de funcionamiento parédmetros de frecuencia de oscilacién y parametros PID. Una vez que desaparece
esta sefial de terminal, el convertidor de frecuencia vuelve al estado operativo
antes de estacionarse.

) Cuando la sefial se envia al convertidor de frecuencia, el convertidor de

11 Entrada normalmente abierta de falla externa L
frecuencia informa del ETF de falla.

12 Terminal de mando multisegmento 1

13 Terminal de mando multisegmento 2 La velocidad de 16 segmentos se puede realizar a través de 16 estados.

14 Terminal de mando muItisegmento 3 de las cuatro terminales. Consulte la tabla 1 adjunta para obtener mas detalles.

15 Terminal de mando multisegmento 4

Terminal de seleccién de tiempo de ) ) .
dieciséis » y A través de los cuatro estados de los dos terminales, se puede realizar la
aceleracion y desaceleracion 1 B . o .
- — - eleccién entre los cuatro tiempos de aceleracién y desaceleracién; consulte la
Terminal de seleccién de tiempo de )
17 » B tabla 2 para obtener mas detalles.
aceleracion y desaceleracién 2
Se utiliza para cambiar y seleccionar diferentes fuentes de frecuencia. Segun
la configuracién del c6digo de funcién de seleccién de fuente de frecuencia

18 Conmutacién de fuente de frecuencia (FO - 32); este terminal se utiliza para cambiar entre dos fuentes de frecuencia
cuando el cambio entre dos fuentes de frecuencia esta configurado como
fuente de frecuencia.

Cuando la frecuencia se da como una frecuencia digital, este terminal

19 Configuracion ARRIBA / ABAJO borrada (terminal,| puede borrar el valor de frecuencia cambiado por el terminal ARRIBA /

ABAJO o el teclado ARRIBA / ABAJO para restaurar la frecuencia dada al
valor establecido en FO - 09.
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Configuracién

Funcionalidades Descripcion
valor
Cuando la fuente de comando se establece en control de terminal (FO -
02 = 1), este terminal puede cambiar entre control de terminal y control
20 Terminal de conmutacién de comando de control 1 | de teclado.
Cuando la fuente de comando se establece en control de comunicacion (FO
- 02 = 2), este terminal puede cambiar entre control de
comunicacion y control de teclado.
G g L Asegurese de que el convertidor de frecuencia no se vea afectado por
Prohibicién de aceleraciény -
21 ., sefiales externas (excepto el comando de apagado) y mantenga la
desaceleracion i :
frecuencia de salida actual.
El PID esta temporalmente desactivado; el convertidor de frecuencia
22 Pausa PID mantiene la frecuencia de salida actual y ya no realiza el ajuste PID
de la fuente de frecuencia.
El PLC se suspende durante el proceso de ejecucion. Cuando el PLC se
23 Restablecimiento del estado del PLC ejecuta de nuevo, el convertidor de frecuencia se puede restaurar al
estado inicial del PLC simple a través de este terminal.
. . . El convertidor de frecuencia emite en la frecuencia central. La funcién de
24 La frecuencia del péndulo suspendida o ) ] )
oscilacién de frecuencia estd suspendida.
25 Entrada de contador Terminal de entrada de pulso de conteo.
26 Reinicio del contador Se borra el estado del contador.
27 Entrada de conteo de longitud Terminal de entrada para conteo de longitudes.
28 Restablecimiento de longitud Longitud cero compensacion
Esta prohibido que el convertidor de frecuencia lleve a cabo el control de
29 Prohibido el control de par pary el convertidor de frecuencia entra en el modo de control de
velocidad.
LEGUMBRES (Entrada de frecuencia de
30 o X5 funciona como terminal de entrada de pulsos.
pulso) (valido solo para X5)
31 reserva reserva
. . Cuando este terminal esta activo, el convertidor de frecuencia cambia
32 Frenado DC inmediato )
directamente al estado de frenado CC
Cuando la sefal normalmente cerrada de una falla externa se envia al
33 Entrada de falla externa normalmente cerrada convertidor de frecuencia, el convertidor de frecuencia informa el ETF
de falla y detiene la operacion.
Si esta funcién estd activada, cuando la frecuencia cambia, el convertidor
34 Prohibicién de modificacién de frecuencia de frecuencia no respondera al cambio de frecuencia hasta que el estado
del terminal esté activo.
35 La direccion de la accion del PID se Cuando este terminal esta activo, la direccion de la accién del PID es
invierte opuesta a la direccién establecida por FA - 03
Cuando se controla el teclado, este terminal se puede utilizar para
36 Terminal de estacionamiento externo 1 detener el convertidor de frecuencia, que es equivalente a la
funcion de la tecla STOP en el teclado.
Se utiliza para cambiar entre control de terminal y control de
37 Terminal de conmutacién de comando de control 2 | comunicacion. Si se selecciona la fuente como control de terminal, el
sistema cambiard a control de comunicacién cuando el terminal esté
activo; al contrario, también es todo lo contrario.
Cuando este terminal es valido, la funcién de ajuste integral del
38 PID integral suspendido PID se suspende, pero las funciones de ajuste proporcional y de
ajuste diferencial del PID siguen siendo validas.
39 La fuente de frecuencia X cambia a la Si el terminal es valido, la fuente de frecuencia X se reemplaza por una
frecuencia preestablecida frecuencia preestablecida (FO - 09)
40 La fuente de frecuencia Y cambia a la Este terminal es valido, entonces la fuente de frecuencia Y se reemplaza por una

frecuencia preestablecida

frecuencia preestablecida (FO - 09)
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Configuracién

valor

Funcionalidades

Descripcion

41

Terminal de selecciéon de motor 1

Se pueden cambiar 2 conjuntos de pardmetros del motor a través de los 2 estados de
los terminales; consulte la tabla 3 para obtener mas detalles.

42

reserva

reserva

43

Conmutacién de parametros PID

Cuando la condiciéon de conmutacién del parametro PID es el terminal X (FA -
18 = 1), cuando el terminal no es valido, los parametros PID son F A
- 05 ~ FA - 07; Cuando el terminal sea valido, se utilizara FA - 15 ~
FA-17.

44

Fallo 1 definido por el usuario

45

Fallo 2 definido por el usuario

Cuando los fallos 1y 2 definidos por el usuario son validos, el convertidor de
frecuencia emite una alarma a UEF1 y UEF2 respectivamente.

46

Prealarma de sobrecarga del motor

Antes de la accién de proteccién de sobrecarga del motor, juzgue de acuerdo con
el umbral de pre-alarma de sobrecarga y emita una sefial de encendido después de
exceder el umbral de pre-alarma. Consulte el c6digo de funcién F9 - 00 ~ F9 - 02
para la configuracion del pardmetro de sobrecarga del motor.

47

Conmutacién de control de velocidad /

control de par

Cuando el terminal es valido, el convertidor de frecuencia se detiene a la
velocidad mds rapida y la corriente esta en el limite superior establecido
durante la parada. Esta funcién se utiliza para cumplir con el requisito de que
el convertidor de frecuencia debe apagarse lo antes posible cuando el
sistema se encuentra en una emergencia.

48

Terminal de estacionamiento externo 2

En cualquier modo de control (control de panel, control de terminal y control de
comunicacioén), este terminal se puede utilizar para reducir la velocidad y detener e
convertidor de frecuencia. El tiempo de desaceleracién en este momento se fija en
el tiempo de desaceleracion 4.

49

Freno DC de desaceleracion

Cuando este terminal esta activo, el convertidor de frecuencia primero reducira
la velocidad hasta la frecuencia de inicio del freno de CC de paraday luego
cambiara al estado de freno de CC.

50

Este tiempo de ejecucion se borra

Cuando este terminal es valido, se borra el tiempo de temporizacién de
esta operacion del convertidor de frecuencia. Esta funcién debe
utilizarse junto con la operacion de temporizacién (F8 - 04) y la llegada
de este tiempo de operacion (F8 - 07).

51

Conmutacion de dos hilos / tres hilos

Para cambiar entre control de dos y tres cables. Si F5-11 es tipo 1
de dos cables, cambie al tipo 1 de tres cables cuando la funcién del
terminal sea valida. Etcétera.

52

Prohibicién de reversion

Este terminal es valido y la inversion del convertidor de frecuencia
estd prohibida. Misma funcién que FO - 04.

Se pueden combinar cuatro terminales de comando de mdltiples segmentos en 16 estados, cada uno de los cuales corresponde a 16

configuraciones de comando. Especifico como se muestra en la tabla 1:

Descripcién de la funcién de instruccién de varios parrafos de la tabla adjunta

Correspondiente
K4 K3 K2 K1 Configuracién de comando ?
parametro
Multisegmento
APAGADO APAGADO APAGADO APAGADO . g .z FC'OO
instruccién 0
Multisegmento
APAGADO APAGADO APAGADO SOBRE . g .7 FC'O1
instrucciéon 1
Multisegmento
APAGADO APAGADO SOBRE APAGADO . g .z FC'OZ
instrucciéon 2
Multisegmento
APAGADO APAGADO SOBRE SOBRE . g .z FC'O3
instrucciéon 3
Multisegmento
APAGADO SOBRE APAGADO APAGADO . g .z FC'O4
instrucciéon 4

-80-



Capitulo V Descripcion de los pardmetros

Correspondiente
K4 K3 K2 K1 Configuracién de comando F,)
parametro
Multisegmento
APAGADO SOBRE APAGADO SOBRE . g .7 FC'O5
instrucciéon 5
Multisegmento
APAGADO SOBRE SOBRE APAGADO . g .z FC'O6
instruccién 6
Multisegmento
APAGADO SOBRE SOBRE SOBRE . g .z FC'O7
instrucciéon 7
Multisegmento
SOBRE APAGADO APAGADO APAGADO . g .z FC'OS
instruccién 8
Multisegmento
SOBRE APAGADO APAGADO SOBRE . g .7 FC'09
instrucciéon 9
Multisegmento
SOBRE APAGADO SOBRE APAGADO . g , FC'1 0
instruccién 10
Multisegmento
SOBRE APAGADO SOBRE SOBRE . ., FC'1 1
instruccién 11
Multisegmento
SOBRE SOBRE APAGADO APAGADO . g , FC'1 2
instruccién 12
Multisegmento
SOBRE SOBRE APAGADO SOBRE . g P FC'1 3
instrucciéon 13
Multisegmento
SOBRE SOBRE SOBRE APAGADO . g e FC'1 4
instruccién 14
Multisegmento
SOBRE SOBRE SOBRE SOBRE . g ’ FC'1 5
instrucciéon 15

Cuando la fuente de frecuencia se selecciona como velocidad de multiples segmentos, el 100.0% de los cédigos de funcién FC - 00 ~ FC - 15
corresponden a la frecuencia maxima FO - 16. Ademas de ser una funcién de velocidad de mdltiples etapas, las instrucciones de multiples etapas pueden
también se puede utilizar como una fuente determinada de PID o como una fuente de voltaje para el control de separacién de VF, etc. para satisfacer la
necesidad de conmutar entre diferentes valores dados.

Tabla 2 descripcién de la funcién del terminal para la seleccién del tiempo de aceleracién y desaceleracién

_ _ Seleccion de aceleracién o ’ ,
Terminal 2 Terminal 1 Paréametro correspondiente
tiempo de desaceleracion
APAGADO APAGADO Tiempo de aceleracion 1 F0'1 0, FO'1 1
APAGADO SOBRE Tiempo de aceleracién 2 F6-17, F6-18
SOBRE APAGADO Tiempo de aceleracién 3 F6-19, F6-20
SOBRE SOBRE Tiempo de aceleracién 4 F6-21, F6-22

Descripcién de la funcién del terminal de seleccién del motor adjunto de la tabla 3

Terminal 2 Terminal 1 Seleccién de motor
APAGADO APAGADO Motor 1
APAGADO SOBRE Motor 2
F5 - Tiempo de filtrado del terminal de entrada 10 X 0.000s~1.000s[0,010 s]

Configure el tiempo de filtrado del software para el estado del terminal X. Si el terminal de entrada se interfiere facilmente y causa un mal funcionamiento
durante el uso, este parametro puede aumentarse para mejorar la capacidad antiinterferente.

Sin embargo, el aumento en el tiempo de filtrado hara que la respuesta del terminal X se ralentice.
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Modo de comando de terminal F5-10 11 0~3[0]

Este parametro define cuatro formas diferentes de controlar el funcionamiento del convertidor de frecuencia a través de terminales

externos.
Nota: para facilitar la explicacién, los terminales X1, X2 y X3 entre los terminales de entrada multifuncion X1 - X7 se seleccionan
aleatoriamente como terminales externos. Es decir, las funciones de los terminales X1, X2 y X3 se seleccionan configurando los
valores de F5 - 00 a F5 - 02. Consulte el rango de configuracién de F5 - 00 a F5 - 06 para obtener una definicién detallada de la
funcién.

0: modo de dos cables 1: este modo es el modo de dos cables mas utilizado. La rotacién hacia adelante y hacia atras del
motor esta determinada por los terminales x1 y x2.

El cédigo de funcién se establece de la siguiente manera:

cédigo de funcién Nombre Fijando el valor Descripcion funcional
F5-11 Modo de comando de terminal 0 Dos hilos tipo 1
F iondet inal X1
F5-00 unuoh, € termina 1 Marcha hacia adelante (FWD)
seleccién
F iondet inal X2
F5-01 uncion de termina 2 Marcha inversa (REV)
seleccién
Operando
K1 K2 P
instrucciones -
K1 X1(FWD)
1 0 Hacia adelante
y K2/ | X2(REV)
0 1 Inversién gl
1 1 Parada .[{j!ll.j
O O Parada

Figura 5 - 12 modos de dos cables 1

Como se muestra en la figura anterior, en este modo de control, k1 esta cerrado y el convertidor de frecuencia esta funcionando hacia
adelante. K2 se cierra y se invierte, k1y k2 se cierran o abren al mismo tiempo y el convertidor de frecuencia deja de funcionar.
1: modo de dos cables 2: con este modo, la funcién del terminal x1 es el terminal de habilitacién de operacién, mientras que la funcién del
terminal x2 determina la direccién de operacion.

El cédigo de funcién se establece de la siguiente manera:

cédigo de funcién Nombre Fijando el valor Descripcion funcional
F5-11 Modo de comando de terminal 1 Tipo 2 de dos hilos
Funcién de terminal X1
F5-00 . 1 Habilitacién de operacién
seleccién
F5.01 Funcion de terminal X2 2 Positivo y negativo
seleccion direccion de operacién
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K1 K2 Operando
instrucciones .
KL | X1(FWD)

1 O Hacia adelante

L K2 0 T
1 1 Inversion — | X2(REV)
O 1 Parada '[_'Dl'n'l
0 O Parada

Figura 5 - 12 modos de dos cables 2
Como se muestra en la figura anterior, en este modo de control, k2 abre el convertidor de frecuencia para rotacién hacia adelante
y k2 cierra el convertidor de frecuencia para rotacion inversa en el estado cerrado k1. K1 se desconecta y el convertidor de frecuencia
deja de funcionar.
2: Modo de control de tres cables 1: este modo X3 es un terminal de habilitacién, y las direcciones estan controladas por X1y X2
respectivamente.

El cédigo de funcién se establece de la siguiente manera:

cédigo de funcién Nombre Fijando el valor Descripcion funcional
F5-11 Modo de comando de terminal 2 Tres hilos tipo 1
F iondet inal X1
F5-00 unuoh, € termina 1 Marcha hacia adelante (FWD)
seleccién
F iondet inal X2
F5-01 uncion de termina 2 Marcha inversa (REV)
selecciéon
F5-02 Funciér\’del terminal X3 3 Operacién de tres cables
selecciéon control
| SB2
& X1
(71 SB1 o
k2 X3
Ml
[ L
, SB3 |
CoM

Figura 5-14 modos de control de tres cables 1

Como se muestra en la figura anterior, el modo de control esta en el estado cerrado del botén SB1, presione el botén SB2 para
girar el convertidor de frecuencia hacia adelante, presione el botén SB3 para girar el convertidor de frecuencia a la inversa, y el botén
sb1 se abre y el convertidor de frecuencia se detiene en el momento. Durante el arranque y el funcionamiento normales, es necesario
mantener cerrado el botdén SB1. Los comandos de los botones SB2 y SB3 tendran efecto en el borde de accién de cierre y el estado de
funcionamiento del convertidor de frecuencia estara sujeto a la Gltima accién de tecla de los tres botones.

3:3-modo de control 2: X3 en este modo es el terminal de habilitacién, el comando de operacién loda X1y la
direccion la da X1, se determina el estado de X2.

El cédigo de funcién se establece de la siguiente manera
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cédigo de funcién Nombre Fijando el valor Descripcion funcional
F5-11 Modo de comando de terminal 3 Tres hilos tipo 2
Funcién de terminal X1
F5-00 . 1 Habilitacién de operacién
seleccion
F5.01 Funcién de terminal X2 2 Positivo y negativo
seleccion direccion de operacién
Funcién del terminal X3 Operacién de tres cables
F5-02 ., 3 p
seleccion control
M epog
Direccién de | SB2 .
K - & X1 Operacional
movimiento
MSB1
O Hacia adelante ﬁ}h j{ "3 Parada
1 Inversion K ; .
— X2 Inversién
CoM

Figura 5-15 modos de control de tres cables 2

Como se muestra en la figura anterior, el modo de control esta en el estado cerrado del boton SB1, presione el convertidor del
botén SB2 para ejecutar, K apaga el inversor y K cierra el inversor. El botdn SB1 se apaga y el convertidor de frecuencia se detiene
inmediatamente. Durante el arranque y funcionamiento normales, es necesario mantener el botén SB1 cerrado, y el comando del botén

SB2 tendra efecto en el borde de la accién de cierre.

F5 - Tasa de cambio de 12 terminales ARRIBA / ABAJO 0,01 Hz / s~65,535Hz /s [1,00 Hz / s]

Al configurar el terminal ARRIBA / ABAJO para ajustar la frecuencia establecida, la velocidad de la frecuencia cambia, es decir, la cantidad

de cambio de frecuencia por segundo.

F5 - 13 PULSE entrada minima 0,00 kHz~F5-15 [0.00 HZ]

F5 - 14 ajustes minimos de entrada de PULSO correspondientes -100,0%~100,0% [0,00 HZ]
F5 - Entrada méaxima de 15 PULSOS F5-13~50,00 KHZ [50,00 KHZ]
F5 - 16 ajustes correspondientes de entrada maxima de PULSO -100,0%~100,0% [100,0%]

F5 - 17 Tiempo de filtro de PULSO 0,00 s~10,00 [0,01 s]

Este conjunto de cédigos de funcion se utiliza para establecer la relacion entre la frecuencia de pulso X5 y los ajustes
correspondientes.

La frecuencia de pulso solo se puede introducir en el convertidor de frecuencia a través del canal X5.

F5 - Tiempo de retardo 18 X1 0,0 s~3600.0s [0.00S]

F5 - Tiempo de retardo 19 X2 0,0 s~3600.0s [0.00S]
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F5 - Tiempo de retardo 20 X3 0,0 s~3600.0s [0.00S]

Usado para configurar el tiempo de retardo para el cambio de estado del terminal X por el convertidor de frecuencia en la actualidad, solo X1, X2, X3

tienen la funcién de configurar el tiempo de retardo.

F5 - Seleccion de modo activo de terminal 21 X 1 00000~11111 [00000]

Bit: l6gica de terminal x1 establecida

en 0: [6gica positiva

1. Légica inversa

10 bits: configuracién de estado valido del terminal X2 (0 ~ 1, idem) 100

bits: configuracién de estado valido del terminal X3 (0 ~ 1, idem) 1000

bits: configuracién de estado vélido del terminal X4 (0 ~ 1, idem) 10,000

bits: terminal X5 ajuste de estado valido (0 ~ 1, idem)

Cuando se selecciona logica positiva, el terminal X correspondiente es valido cuando esta conectado a com, y la
desconexion no es valida.

Si se selecciona como valido antilégico, el terminal X correspondiente no serd valido si esta conectado a com, y la
desconexion sera valida.

F5 - Seleccion de modo activo de terminal 22 X 2 00000~11111 [00000]

Bit: l6gica del terminal X6 establecida en 0: l6gica

positiva 1: 16gica inversa

10 bits: configuracién de estado activo del terminal x7 (0 ~ 1, igual que arriba)

Cuando se selecciona logica positiva, el terminal X correspondiente es valido cuando esta conectado a com, y la
desconexion no es valida.

Si se selecciona como valido antilégico, el terminal X correspondiente no serd valido si esta conectado a com, y la
desconexion sera valida.

F5 - Curva 24 Al 1 entrada min 0,00 V~F5-26 [0,00 V]

F5 - 25 ajustes correspondientes de la entrada minima de la curva 1 de AT | - 100,0%~100,0% [0,0%)]

F5 - 26 Entrada méaxima curva Al 1 F5-24~10,00 V [10,00 V]

F5 - 27 ajustes correspondientes de la entrada maxima de la curva 1 de AI | - 100,0%~100,0% [100,0%]

F5 - 28 Tiempo de filtrado Al1 0,00 s~10,001[0,10 s]

El c6digo de funcién anterior se utiliza para establecer la relacidn entre el voltaje de entrada analégica y el valor establecido que

representa.

Cuando la tension de la entrada analégica es mayor que la "entrada maxima" ajustada (F5 - 26), la tensidn analdgica se calcula de
acuerdo con la "entrada maxima". De manera similar, cuando el voltaje de entrada analégica es menor que la "entrada minima"
establecida (F5 - 24), se calcula como la entrada minima o 0.0% basado en la configuracién de "AI es menor que la seleccién de
configuracion de entrada minima" (F5 - 40).

Cuando la entrada analdgica es una entrada de corriente, 1ma de corriente equivale a un voltaje de 0.5v.

El tiempo de filtrado de entrada de AI1 se utiliza para configurar el tiempo de filtrado de software de AI1. Cuando la cantidad analdgica en
el campo se interfiera facilmente, aumente el tiempo de filtrado para estabilizar la cantidad analdgica detectada. Sin embargo, cuanto mayor sea
el tiempo de filtrado, mas lenta sera la velocidad de respuesta a la deteccién de cantidad analégica. Cémo configurarlo debe pesarse de acuerdo
con la situacion real de la aplicacién

En diferentes aplicaciones, el significado del valor nominal correspondiente al 100.0% establecido por simulacion es diferente.
Consulte la descripcién de cada seccidn de la aplicaciéon para obtener mas detalles.

Las siguientes ilustraciones muestran dos configuraciones tipicas:
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Configuracién de correspondencia

Configuracién de correspondencia (Frecuenda / par)
% (Frecuencia/ par) Lop% F—————-————————-
|
I
100% F——m—mmmmm— I
! I
' |
I ' AT
| I Xl
! 0V {O=a) 10V (20ma)
I
; AT
0y {(ma) 10Y{20=a)
[00%
La Figura 5-16 simula la correspondencia entre un valor dado y un valor establecido
F5 - 29 Entrada minima curva Al 2 0,00 V~F5-31[0,00 V]

F5 - 30 ajustes correspondientes de la entrada minima de la curva2 de Al | - 100,0%~100,0% [0,0%]

F5 - 31 Entrada maxima curva Al 2 F5-29~10,00 V [10,00 V]

F5 - 32 ajustes correspondientes de la entrada méxima de la curva 2 de Al | - 100,0%~100,0% [100,0%]

F5 - 33 Tiempo de filtrado AI2 0,00 s~10,00[0,10 s]

Para conocer la funcién y el uso de la curva 2, consulte la descripcién de la curva 1.

F5 - 34 Entrada minima curva Al 3 0,00 V~F5-36 [0,00 V]

F5 - 35 ajustes correspondientes de la entrada minima de la curva3 de Al | - 100,0%~100,0% [0,0%]

F5 - Entrada méxima de 36 Al curva 3 F5-34~10,00 V [10,00 V]

F5 - 37 ajustes correspondientes de la entrada méxima de la curva 3de Al | - 100,0%~100,0% [100,0%]

F5 - 38 Tiempo de filtrado AI3 0,00 s~10,00[0,10 s]

Para conocer la funcién y el uso de la curva 3, consulte la descripcidon de la curva 1.

F5 - 39 Seleccion de curva Al 111~555 [321]

Bit: seleccion de curva correspondiente a Al1

1: Curva 1 (curva de 2 puntos, ver F5 - 24 ~ F5 - 27) 2:

Curva 2 (curva de 2 puntos, ver F5-29 ~ F5 - 32) 3:

Curva 3 (curva de 2 puntos, ver F5 - 34 ~ F5 - 37) 4:

Curva 4 (curva de 4 puntos, ver F5 - 41 ~ F5 - 48) 5:

Curva 5 (curva de 4 puntos, ver F5 - 49 ~ F5 - 56)

10 bits: la curva correspondiente a AI2 se seleccionade 1 a

5y es la misma que los bits individuales.

100 bits: las curvas correspondientes a AI3 se seleccionande 1 a5

y son las mismas que los bits individuales.

Notas:

El bit individual, diez bits y cien bits del cddigo de funcidn se utilizan respectivamente para la seleccion, y las entradas analégicas Al1, Al2 y
AI3 corresponden a las curvas establecidas. La entrada de 3 cantidades analdgicas puede seleccionar cualquiera de las cinco curvas. La curva 1,

la curva 2 y la curva 3 son curvas de 2 puntos, mientras que la curva 4y la curva 5 son curvas de 4 puntos.
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F5 - 40 Al es menor que la seleccién de configuracién de entrada
000~111 [000]

minima

Bit: AI1 es menor que la seleccién de configuracién de entrada minima 0:

corresponde a la configuracién de entrada minima.

1: 0,0%

Si es menor que la entrada minima, se considera como entrada un 0,0%.

10 bits: AI2 es menor que la configuracion de entrada minima y las definiciones de 0
~1 es igual que los bits individuales.

10 bits: AI3 es menor que la configuracion de entrada minima y las definiciones de 0

~1 es igual que los bits individuales.

Este cédigo de funcién se utiliza para configurar, cuando el voltaje de la entrada de cantidad analégica es menor que la "entrada minima"
configurada, cdmo determinar la configuracién correspondiente a la entrada de cantidad analdgica.

Los bits individuales, diez y cien del cédigo de funcién corresponden a las entradas de cantidad analdgica AI1, AI2 y AI3,

respectivamente.

Si se selecciona 0, cuando la entrada Al es menor que la "entrada minima", el ajuste correspondiente de la cantidad
analégica es el cédigo de funcién.

Curva determinada "ajustes correspondientes de entrada minima" (F5 - 25, F5 - 30, F5 - 35). Si se selecciona 1, cuando la

entrada Al es menor que la entrada minima, el ajuste correspondiente de la cantidad analégica es 0.0%.

F5 - 41 Al curva 4 entrada minima 0,00 V~F5-43 [0,00 V]

F5 - 42 ajustes correspondientes de la entrada minima de la curva 4 Al -100,0%~100,0% [0,0%]
F5 - 43 Al curva 4 punto de inflexién 1 entrada F5-41~F5-45V [3.00V]
F5 - 44 Al curva 4 punto de inflexion 1 entrada correspondiente a la o

"2100,0%~100,0% [30,0%]

configuracién

F5 - 45 Al curva 4 punto de inflexion 2 entrada F5-43~F5-47 [6,00 V]

F5 - 46 Al curva 4 entrada del punto de inflexion 2 ajustes o1

. ">100,0%~100,0% [60,0%]
correspondientes

F5 - 47 Entrada méxima de la curva 4 Al F5-29~10,00 V [10,00 V]
F5 - Configuracion correspondiente de la entrada méxima de la curva 4 de 48 Al -1 00,0%'\'1 O0,0% [1 00,0%]
F5 - 49 Entrada de curva Al 5 min 0,00 V~F5-51 [0,00 V]

F5 - 50 ajustes correspondientes de la entrada minima de la curva5de Al | - 100,0%~100,0% [0,0%]

F5-51 Al curva 5 punto de inflexién 1 entrada F5-49~F5-53V [3.00V]

F5-52 Al curva 5 punto de inflexion 1 entrada correspondiente a la ™ 100 0%~100.0% [30,0%]

configuracién

F5 - 53 Entrada del punto de inflexién 2 de la curva 5 de Al F5-51~F5-55[6,00 V]
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F5-54 Curva de AI 5 punto de inflexion 2 ingrese los ajustes -100,0%~100,0% [60,0%]

correspondientes

F5-55 Entrada maxima de la curva 5 de Al F5-53~10,00 V [10,00 V]

F5-56 Configuracién correspondiente de entrada maxima de la curva 5 de Al -100,0%~100,0% [100,0%]

Las funciones de la curva 4 y la curva 5 son similares a las de la curva 1 a la curva 3, pero la curva 1 a la curva 3 son lineas rectas de 2
puntos, mientras que la curva 4y la curva 5 son curvas de 4 puntos, que pueden realizar una correspondencia mas flexible. . Higos. 5

- 17 son diagramas esquematicos de las curvas 4 a 5, tomando la curva 4 como ejemplo.

Entrada analdgica correspondiente

cantidad determinada (100%)

)
Configuracién de entrada maxima
K s e o s e - -
correspondlente a |'1.
|
|
|
Punto de inflexién 1 ]
—— i ——
ajuste correspondiente F5-44 . |
| I
| 1
I / 1
I i
| Punto de inflexién 2 |
I aporte I
OV /0mA - T 7 i -
lIII:Enlrada del punto de inflexion 1 I Entrada de voltaje AI (10 V)
/ I
El punto de inflexién 2 corresponde ) I
para configurar F5 - 46 ?‘
Configuracién de entrada minima de Al
F5- 42
— 1%

Figura 5-17 diagrama esquematico de la curva de 4 puntos
Notas:
Al configurar la curva 4y la curva 5, debe prestar atencion a las siguientes condiciones: voltaje de entrada minimo de la curva

<voltaje del punto de inflexién 1 <voltaje del punto de inflexién 2 <voltaje maximo

F5-65 Al1 establece el punto de salto - 100,0%~100,0% [0,0%]
F5-66 Al1 establece la amplitud de salto 0,0% - 100,0% [0,5%]
F5-67 AL2 establece el punto de salto - 100,0%~100,0% [0,0%]
F5-68 AI2 establece la amplitud de salto 0,0% - 100,0% [0,5%]
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F5-69 AI3 establece el punto de salto -100,0%~100,0% [0,0%]

F5-70 AI3 establece la amplitud de salto 0,0% -1 00,0% [0,5%]

Las entradas de cantidad analdgica AI1 a AI3 tienen la funcion de salto de valor de ajuste. La funcion de salto se refiere al ajuste de la
cantidad analdgica correspondiente a los cambios en las secciones superior e inferior del punto de salto.
El valor se fija al valor del punto de salto. Ejemplo:

El voltaje de la entrada de cantidad analégica AI1 fluctia hacia arriba y hacia abajo 5,00 V, con un rango de 4,90V a 5,10 V.
la entrada minima 0,00 V de AI1 corresponde al 0,0% y la entrada maxima 10,00 V corresponde al 100%. Y luego la AI1 detectada
corresponde a una fluctuacién de 49.0% ~ 51.0%.

Configurando AI1 establece el punto de salto F5 - 65 a 50.0% y configurando AI1 establece la amplitud de salto F5 - 66 a 1.0%, el
ajuste correspondiente de la entrada AI1 obtenida después del procesamiento de la funcion de salto se fija en 50.0%, AI1 se convierte

en una entrada estable y se elimina la fluctuacion.

Control de arranque y parada del grupo F6

F6 - 00 iniciando el modo de operacién 0~2[0]

0: arranque directo

Si el tiempo de frenado de CC de inicio se establece en 0, el convertidor de frecuencia comenzara a funcionar desde la frecuencia de inicio.

Si el tiempo de frenado de CC de inicio no es 0, el frenado de CC se realizara primero y luego la operacién comenzara desde la frecuencia
de inicio. Adecuado para cargas de inercia pequefias, donde el motor puede girar durante el arranque

1: seguimiento de velocidad y reinicio

El convertidor de frecuencia primero juzga la velocidad y la direccién del motor, luego arranca a la frecuencia rastreada del
motor y, durante la rotacion, el motor arranca suavemente y sin impacto. Es adecuado para el reinicio de una gran carga de
inercia con corte de energia instantaneo. Para garantizar el rendimiento del seguimiento de velocidad y el reinicio, es necesario
configurar con precision los pardmetros f1 del motor.

2: El arranque de preexcitaciéon de la maquina asincrona.

Solo es valido para el motor asincrono, que se utiliza para establecer el campo magnético antes de que funcione el motor. Consulte la

descripcion de los cédigos de funcién F6-05 y F6-06 para conocer la corriente de preexcitacion y el tiempo de preexcitacion. Si el tiempo de

preexcitacién se establece en 0, el convertidor de frecuencia cancela el proceso de preexcitaciéon y comienza desde la frecuencia de inicio.
Si el tiempo de preexcitaciéon no es 0, el motor puede preexcitarse antes de arrancar, lo que puede mejorar el rendimiento de respuesta

dindmica del motor.

F6 - 01 método de seguimiento de velocidad 0~2 [O]

Para completar el proceso de seguimiento de velocidad en el menor tiempo posible, seleccione la forma en que el convertidor de frecuencia sigue la
velocidad del motor:

0: a partir de la frecuencia de apagado

Este método se usa generalmente para rastrear la frecuencia de falla de energia. 1: a

partir de velocidad cero

Realice un seguimiento desde la frecuencia cero y utilicelo en caso de falla de energia durante mucho tiempo antes de

comenzar. 2: partiendo de la frecuencia maxima

Realice un seguimiento de la frecuencia maxima y utilice la carga general de generacién de energia.
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F6 - 02 velocidad de seguimiento de velocidad de rotacién 0~100 [20]

Cuando se reinicia el seguimiento de velocidad, seleccione la velocidad del seguimiento de velocidad.

Cuanto mayor sea el pardametro, mas rapida sera la velocidad de seguimiento. Sin embargo, un ajuste demasiado grande puede dar lugar a resultados de seguimiento

poco fiables.
F6 - 03 frecuencia de arranque 0,00 Hz~10,00 Hz [0,00 Hz]
F6 - 04 tiempo de retencién de frecuencia de inicio 0,0s~1005s1[0,0s]

Para garantizar el par del motor durante el arranque, establezca la frecuencia de arranque adecuada. Para establecer
completamente el flujo magnético al arrancar el motor, es necesario mantener la frecuencia de arranque durante un cierto periodo de
tiempo.

La relacién entre la frecuencia de inicio y la hora de inicio se muestra en la figura 5-18.

Frecuencia

F6—03

A

Tiempo

Figura 5-18 frecuencia de inicio y tiempo de inicio
Notas:
La frecuencia de inicio F6-03 no esta limitada por la frecuencia limite inferior.
Cuando la frecuencia objetivo establecida es menor que la frecuencia de inicio, y el convertidor de frecuencia no se iniciara y
estard en modo de espera.
Durante la conmutacién hacia adelante y hacia atras, el tiempo de mantenimiento de la frecuencia de inicio no funciona.

El tiempo de mantenimiento de la frecuencia de arranque no se incluye en el tiempo de aceleracion, pero se incluye en el tiempo de funcionamiento

del PLC simple.
F6-05 arranque corriente de freno CC/ corriente de preexcitacion 0%~100% [0%]
F6-06 iniciar tiempo de frenado de CC / tiempo de preexcitacién 0,0s~100,0s[0,05s]

Ponga en marcha el freno de corriente continua, que normalmente se utiliza para detener el motor en marcha antes de arrancar. La preexcitacion
se utiliza para configurar un campo magnético antes de arrancar el motor asincrono para mejorar la velocidad de respuesta.

Si es valido cuando el modo de arranque es arranque directo en este momento, el convertidor de frecuencia realiza un frenado de corriente continua de
acuerdo con la corriente de frenado de corriente continua de arranque ajustada y comienza a funcionar después del tiempo de frenado de corriente continua de
arranque. Si el tiempo de frenado de CC se establece en 0, se iniciara directamente sin frenado de corriente continua.

Si el modo de inicio es el inicio de preexcitacion de la maquina asincrona, el convertidor de frecuencia primero establece un campo
magnético por adelantado de acuerdo con la corriente de preexcitacion establecida, y luego comienza a funcionar después del tiempo
de preexcitacion establecido. Si el tiempo de preexcitacion se establece en 0, se iniciara directamente sin pasar por el proceso de

preexcitacion.
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Capitulo V Descripcion de los pardmetros

F6-07 frecuencia de inicio del freno de CC de parada 0.00 Hz ~ frecuencia maxima [0.00 Hz]
F6-08 detiene el tiempo de espera del freno de CC 0,0 s~36,0s[0,05s]

F6-09 corriente de freno CC de parada 0%~100% [0%]

F6-10 detener el tiempo de frenado de CC 0,0 S’V36,0 S [0,0 S]

Detener la frecuencia de inicio del freno de CC: durante la desaceleracién y la parada, cuando la frecuencia de funcionamiento cae a esta
frecuencia, se inicia el proceso de freno de CC.

Detener el tiempo de espera del freno de CC: después de que la frecuencia de funcionamiento se reduce a la frecuencia de inicio del freno de CC de
parada, el convertidor de frecuencia detiene la salida durante un periodo de tiempo antes de iniciar el proceso de freno de CC. Se utiliza para evitar

sobrecorriente y otras fallas que pueden ser causadas por el inicio del frenado de CC a velocidades mas altas.

A
Frecuencia de salida I 1
I 1 Tiempo
L
I '
A 1
i [ 1 !
| [ [ 1
I : 1 : I
| : o
| 1
I il J f E - meF’
|
l , 1 | ' |
Tension de s!lida | | [ | *
1 [ ! |
A I ' j I | |
.- P
Inicianti) DC 1 l ! |'
ontrol de fmpulso | : Cantidad efrenodeccuslsxacionamiemo
|
// 1 [ //
|
| Tiempo };
'4—7-: : 1 I I
Inicio del tiempo de frenado
: I | tiempo de espera de rastrillo T‘—': |
| ] J ; Tiempo de freno de estacionamiento
; . >
| 4 | I
Ejecutar comando 1- ;
| |
I | I i
1 i [
I ' {
|
Figura 5-19 diagrama esquematico del frenado de CC
F6 - 11 uso de frenos 0%~100% [100%]

Valido solo para convertidor de frecuencia con unidad de freno incorporada

Se utiliza para ajustar la relacién de trabajo de la unidad mévil y si la tasa de uso del freno es alta, la relacién de trabajo de la unidad de
freno es alta y el efecto del freno es fuerte, pero el voltaje del bus del inversor fluctia mucho durante el frenado.

Notas:

La configuracién de este codigo de funcién debe tener en cuenta la resistencia y la potencia de la resistencia de frenado.

91



Capitulo V Descripcion de los pardmetros

Frecuencia de avance lento F6-13 0.00 Hz ~ frecuencia maxima [2.00 Hz]
F6-14 tiempo de aceleracion de marcha lenta 0,0 s~6500,0 s [20,0 s]
F6-15 tiempo de desaceleracién de marcha lenta 0,0 S"“‘6500,0 ) [20,0 S]

La frecuencia dada y el tiempo de aceleracién / desaceleracién del convertidor de frecuencia durante la definicién de avance lento. Durante la
operacién de avance lento, el modo de arranque se fija como modo de arranque directo y el modo de parada se fija como modo de parada por

desaceleracion.

F6 -16 el avance lento del terminal tiene prioridad 0~1 [0]

Este parametro se utiliza para establecer si la funcién de avance manual del terminal tiene la prioridad mas alta.
Cuando el avance lento del terminal tiene prioridad, si el comando de avance lento del terminal aparece durante la operacién, el

convertidor de frecuencia cambiara al estado de funcionamiento del punto terminal

F6 - 17 tiempo de aceleracion 2 0.0s ~ 6500.0 S [determinaciéon del modelo]
F6 - 18 tiempo de desaceleracion 2 0.0s ~ 6500.0 S [determinacién del modelo]
F6 - 19 tiempo de aceleracion 3 0.0s ~ 6500.0 S [determinaciéon del modelo]
F6 - 20 tiempo de desaceleracion 3 0.0s ~ 6500.0 S [determinacién del modelo]
F6 - 21 tiempo de aceleracion 4 0.0s ~ 6500.0 S [determinacién del modelo]
F6 - 22 tiempo de desaceleracion 4 0.0s ~ 6500.0 S [determinaciéon del modelo]

HV480 tiene 4 grupos de tiempos de aceleracion y desaceleracion, que son FO- 10\ FO - 11 y los 3 grupos anteriores de tiempos de
aceleracion y desaceleracion, respectivamente.

Las definiciones de los cuatro grupos de tiempos de aceleracién y desaceleracion son exactamente las mismas, consulte FO
-10y FO - 11 instrucciones relacionadas.

A través de diferentes combinaciones de terminales de entrada digital multifuncional x, se pueden cambiar y seleccionar cuatro
grupos de tiempos de aceleracién y desaceleracion, y el usuario especifico puede consultar las instrucciones relevantes en los c6digos

de funcién F5 - 01 ~ F5 - 05 para el método.

F6 -23 modo de aceleracion y desaceleraciéon 0~1 [0]

Seleccione el modo de cambio de frecuencia del convertidor de frecuencia durante el arranquey la
parada. 0: la frecuencia de salida de aceleracién y desaceleracion lineal

Aumenta o disminuye linealmente segun una pendiente constante.
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Frecuencia

Fmax

N

\

|

1\

o\

I \
AN

tiempo de aceleracién

Tiempo de desaceleracion

Figura 5-20 aceleracién y desaceleracion lineal
1: Aceleracion y desaceleracion de la curva S
La frecuencia de salida aumenta o disminuye segun la curva S. La curva S se utiliza en lugares que requieren un arranque o
apagado suave, como escaleras eléctricas y cintas transportadoras. Los cddigos de funcién F6 - 24y F6 - 25 definen las relaciones
de tiempo de los segmentos inicial y final de la aceleracién y desaceleracién de la curva S, respectivamente.

'Y
Frecuencia
Fmax
) III
/ '|
/
I
|
|
\
\
\_ Tiempc.L
tiempo de aceleracion Tiempo de desaceleracion
Figura 5 - Aceleracion y desaceleracion de la curva 21 S
F6 - Proporcién de tiempo del periodo de inicio de la curva 24 S 0%"’0,0%"’ (1 00,0% -F6-25) [30%]
F6 - Proporcién temporal del periodo final de la curva 25 S 0%~0,0%~ (100,0% -F6-26) [30%)]

Los cédigos de funcidon F6 - 24 y F6 - 25 definen respectivamente la relacién de tiempo entre los periodos inicial y final de la

aceleracion y desaceleracién de la curva S Ay los dos cédigos de funcién deben cumplir los siguientes requisitos: F6-24
+ F6-25 < 100,0%
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F6-26 tiempo de aceleracién 1y tiempo de aceleracién 2 puntos de frecuencia h 0.00Hz ~ frecuencia maxima [0 OOhZ]
de conmutacion . '

F6-27 tiempo de desaceleracién 1y tiempo de desaceleracién 2 puntos de frecuencia |" 0.00Hz ~ frecuencia maxima [0 OOhZ]

de conmutacién

Durante la aceleracion, si la frecuencia de funcionamiento es menor que F6 - 26, se selecciona el tiempo de aceleracién 2; si la frecuencia
de operacién es mayor que F6 - 26, seleccione el tiempo de aceleracién 1.
Durante la desaceleracion, seleccione el tiempo de desaceleracién 1 si la frecuencia de operacion es mayor que F6 - 27, y seleccione el tiempo de

desaceleracion 1 si la frecuencia de operaciéon es menor que F6 -27 y el tiempo de desaceleracion 2 esta seleccionado.

Control de par del grupo F7

F7 - 00 modo de control de velocidad / par 0~1 [0]

0: modo de control de

velocidad. 1: modo de control

de par. Notas:

El modo de control de par solo es valido en modo vectorial y el modo de control VF no es valido.

El terminal X tiene dos funciones relacionadas con el control de par: inhibiciones de control de par (funcién 29) y control de
velocidad / interruptor de control de par (funcidn 46). Estos dos terminales deben usarse junto con F7 - 00 para cambiar el control de

velocidad y par.

F7 - 01 seleccién de ajuste de par bajo el modo de control de

par 0~7[0]

F7-01 se utiliza para seleccionar la fuente de ajuste de par. Hay 8 métodos de ajuste de par.

El ajuste de par utiliza un valor relativo, 100,0% correspondiente al par nominal del motor. Rango de ajuste -
200.0% ~ 200.0%, tabla el par maximo del convertidor de frecuencia Ming es el doble del par nominal del convertidor de
frecuencia.

Cuando el par se da como positivo, el convertidor de frecuencia esta funcionando en rotacién hacia

adelante Cuando el par se da como negativo, el convertidor de frecuencia esta funcionando en rotacién

inversa 0: ajuste digital (F7 - 03)

Significa que el par objetivo utiliza directamente el valor de ajuste F7-03. 1: A1

2: AI2

3: AI3

Se refiere al par objetivo que esta determinado por el terminal de entrada analégica.

Al se da como par, la entrada de voltaje / corriente corresponde al 100.0% establecido, que se refiere al porcentaje de F7-03
establecido con respecto al nimero de par.

4. Pulso de pulso (X5)

El par objetivo se proporciona a través del pulso de alta velocidad del terminal X5.

Especificacion de sefial dada por pulso: rango de voltaje 9V~30 V, rango de frecuencia 0 kHz~100 kHz. El pulso dado solo se puede
ingresar desde el terminal de entrada multifuncién X5.

El ajuste del 100,0% correspondiente a la entrada de pulsos del terminal X5 se refiere al porcentaje de F7-03 ajustado con
respecto a la cifra de par.

5. Comunicacién dada

Se refiere al par objetivo que se da mediante comunicacién.

La computadora host proporciona los datos a través de la direcciéon de comunicacién 0x1000, y el formato de datos es:
100,00% - 100,00%. 100,00% se refiere al porcentaje establecido por F7-03 con respecto a la cifra de par.

94



Capitulo V Descripcion de los pardmetros

F7 - 02 compensacién de parada de par pequefia - 50,0%~50,0% [0,0%]

Durante el control de par, el par de ajuste es demasiado pequefio para detener la carga de traccion. En este momento, se agrega
F7 - 02y el ajuste aumenta, y mayor es el par durante el apagado (nota: no la desaceleracion).

F7 - 04 fuente de limite de velocidad de control de par 0~1[0]

0: establece el limite de velocidad con F7-05y F7-06.

Cuando el ajuste de par es mayor que 0, el limite de frecuencia superior viene dado por F7 - 05; El ajuste es ~ Cuando el par
menor que 0, el limite de frecuencia superior lo establece F7 - 06.

1: configurado por fuente de frecuencia FO - 03 fuente de frecuencia.

Cuando el par se establece en 0, el limite de frecuencia superior esta determinado por la frecuencia seleccionada por FO - 03.

Cuando el par se establece en 0, el limite de frecuencia superior es FO - 03 niumero negativo de frecuencia seleccionada.

F7-05 Frecuencia maxima directa de control de par 0.00Hz ~ frecuencia maxima [50.00hz]

F7-06 Frecuencia maxima inversa del control de par 0.00Hz ~ frecuencia maxima [50.00hz]

Durante el control de par, el tiempo de aceleracién / desaceleracién del limite de frecuencia superior se establece en F7 - 09
(aceleracién) / F7 - 10 (desaceleracion).

Se utiliza para establecer la frecuencia maxima de funcionamiento hacia adelante o hacia atras del convertidor de frecuencia en el modo de control de par.

Cuando se controla el par del convertidor de frecuencia, si el par de carga es menor que el par de salida del motor, la
velocidad del motor aumentard continuamente. Para evitar accidentes como el exceso de velocidad en los sistemas mecanicos,

es necesario limitar la velocidad de rotacién maxima del motor durante el control del par.

Si es necesario cambiar de forma dindmica y continua la frecuencia maxima de control de par, se puede controlar la
frecuencia limite superior.

F7-07 Tiempo de aumento de par dado 0,00 s~650,00 s [0,00 s]

F7-08 Tiempo de caida de par dado 0,00 s~650,00 s [0,00 s]

En el modo de control de par, la diferencia entre el par de salida del motor y el par de carga determina la tasa de cambio de
velocidad del motor y la carga. Por tanto, la velocidad del motor puede cambiar rapidamente, lo que provocard problemas como
ruido o tensién mecanica excesiva. Al configurar el tiempo de aceleracién y desaceleracién del control de par, la velocidad de

rotacion del motor se puede cambiar sin problemas.

Sin embargo, cuando se requiere torque para responder rdpidamente, el tiempo de aceleracién y desaceleracién del control de torque debe
establecerse en 0.00 s.

F7-09 Tiempo de aumento de frecuencia de control de par 0,00 s~6500,00 s [20,00 s]

F7-10 Tiempo de caida de frecuencia de control de par 0,00 s~6500,00 s [20,00 s]

Funcién auxiliar del grupo F8

F8 - Ajuste de hora de llegada de encendido acumulativo 00 0h~65000 h [0 h]

Cuando el tiempo de encendido acumulado (U0 - 71) alcanza el tiempo de encendido configurado por F8 - 00, el convertidor de frecuencia
multifuncién (No. 24) digital DO emite la sefial de encendido.
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Capitulo V Descripcion de los pardmetros

F8 - 01 configuracién de tiempo de llegada de ejecucién acumulativa 0h~65000 h [O h]

Cuando el tiempo de funcionamiento acumulado (U0 - 70) alcanza este tiempo de funcionamiento configurado, el DO digital del convertidor de

frecuencia multifuncién (No. 12) emite la sefial de encendido.

Nota: al modificar este c6digo de funcién, los parametros del grupo de motores cambiaran en consecuencia.

F8 - 04 seleccion de funcién de temporizacién 0~1 [0]
0: invalido
1:valido

F8 - 05 seleccién de tiempo de ejecucién de temporizacién 0~3 [0]

0: establecido por F8 - 06

1: ajustado por Al1 (el rango de entrada analdgica 100% corresponde a F8 - 06)

2: ajuste AI2 (rango de entrada analdgica 100% corresponde a F8 - 06) 3: ajuste

AI3 (rango de entrada analdgica 100% corresponde a F8 - 06)

F8 - 02 = 4, el convertidor de frecuencia comienza a cronometrar cuando arranca. Después de alcanzar el tiempo de ejecucién de temporizacién establecido, el
convertidor de frecuencia se detiene automaticamente y el DO multifuncién emite una sefial de encendido al mismo tiempo.

Cada vez que se pone en marcha el convertidor de frecuencia, comienza a contar desde 0. El tiempo de funcionamiento restante de la temporizacién se puede
comprobar a través de u0 - 20.

El tiempo de ejecucién de temporizacidn se establece mediante F8-05 / F8-06 y la unidad de tiempo es min.

Tiempo de ejecucién de temporizacion F8-06 OOM | n'\’65000M | n [00 M | n]

Configuracién de la hora de llegada F8-07 para esta ejecucién 0.0Min~6500.0Min [OOM i n]

Cuando el tiempo de ejecucién de este arranque alcanza este tiempo, el DO digital multifuncién del convertidor de frecuencia emite una

sefial de encendido de "el tiempo de ejecucién alcanza este tiempo".

F8 - 08 frecuencia de salto 1 0.00 Hz ~ frecuencia maxima [0.00Hz]
F8-09 frecuencia de salto 2 0.00 Hz ~ frecuencia maxima [0.00Hz]
F8 - 10 frecuencia de salto 3 0.00 Hz ~ frecuencia maxima [0.00HZ]
F8 - 11 frecuencia de salto 4 0.00 Hz ~ frecuencia maxima [0.00HZ]
F8 - Amplitud de frecuencia de 12 saltos 0.00 Hz ~ frecuencia maxima [0.00Hz]
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F8 - 08 ~ F8 - 12 estan disefiados para la frecuencia de salida del convertidor de frecuencia para evitar el punto de resonancia de la
carga mecanica.

Cuando la frecuencia establecida esta dentro del rango de frecuencia de salto, la frecuencia operativa real se ejecutara en el salto mas
cercano a la frecuencia establecida. Al establecer la frecuencia de salto, el convertidor de frecuencia puede evitar el punto de resonancia
mecanica de la carga.

HV480 puede establecer 4 puntos de frecuencia de salto. Si las 4 frecuencias de salto se establecen en 0, la funcién de frecuencia
de salto se cancelara.

Las condiciones que deben cumplirse: El principio de frecuencia de salto 1 <= frecuencia de salto 2 <= frecuencia de
salto 3 <= frecuencia de salto 4

La frecuencia de salto y la amplitud de frecuencia de salto se ilustra aqui con, consulte la figura 5-22.

Frecuencia de salida

'y
/ hz

Amplitud de salto

Amplitud de salto

Amplitud de salto

frecuenciadeopping3 e e S S

Amplitud de salto

Amplitud de salto

opping frecuencia2 === — = ———— o —— ——————
PP e Amplitud de salto
Amplitud de salto

frecuencia opping 1 s fos i i i aws e i m s "o o i o s '
____________ Amplitud de salto

Tiempo / t

Figura 5-22 Diagrama de frecuencia de salto

F8 - 13 es la frecuencia de salto valida durante la
aceleracién y desaceleracién

0~1 [0]

Este codigo de funcidn se utiliza para establecer si la frecuencia de salto es valida durante la aceleracion y la desaceleracion. F8 - 13
=1, cuando la frecuencia de operacion esta en el rango de frecuencia de salto, la frecuencia de operacién real saltara el limite de
frecuencia de salto establecido. La figura 5-23 es un diagrama esquematico que muestra la frecuencia de salto valida durante la

aceleracion y la desaceleracion.
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Frecuencia de salida

/ hz

Amplitud de salto

0pPINg freCUENCia 4 e s e e mm o o o o o o o e o o o o o e e o o e e =
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Amplitud de salto
3 Amplitud de salto
frecuencia opping 1 == =— ——————________________}__ Amplitud de salto

Tiempo / t

Figura 5-23 diagrama valido de frecuencia de salto durante aceleracién y desaceleracion

Frecuencia de suefio (F8 - 16) - frecuencia maxima (FO -
10) [0.00HZ]

Frecuencia de activacion F8-14

F8-15 despertar y retardar el tiempo 0,0 s~6500,0 s [0,0S]
Frecuencia de suefio F8-16 0.00 Hz ~ frecuencia de activacién (F8 - 14) [0.00 Hz]
Tiempo de retardo de reposo F8-17 0,0 S’\‘6500,0 S [0,0S]

Este conjunto de pardmetros se utiliza para realizar funciones de suspensién y activacién en aplicaciones de suministro de agua.

Durante el funcionamiento del convertidor de frecuencia, cuando la frecuencia establecida es menor o igual que la frecuencia de reposo F8
- 16, pasa el tiempo de retardo F8 - 17. Después de eso, el convertidor de frecuencia entra en reposo y se detiene automaticamente.

Si el convertidor de frecuencia esta en estado de reposo y el comando de operacion actual es valido, cuando la frecuencia configurada es

mayor o igual a F8 - 14 Frecuencia de activacion, después de un retardo de tiempo F8 - 15, el convertidor de frecuencia comienza a arrancar.

En general, configure la frecuencia de activacidn para que sea mayor o igual que la frecuencia de suefio. Configure la frecuencia de
despertador y la frecuencia de suefio a 0.00 Hz, las funciones de dormir y despertar no son validas.
Cuando la funcién dormir esta habilitada, si la fuente de frecuencia usa PID, el c6digo de funcion FA - 28 determina si el estado de

reposo PID esta determinado, en este momento debe elegir el calculo del tiempo de inactividad PID (FA - 28 = 1).

Nota: durante la suspensién, el LED de funcionamiento en el panel de control parpadea durante 1s
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F8 - factor de correccién de potencia de salida 18 0,0%~200,0% [100,0%]

Cuando la potencia de salida (u0 - 05) no corresponde al valor esperado, la potencia de salida puede corregirse
linealmente a través de este valor.

F8 - 19 seleccién de accién de falla de energia instantédnea 0~2 [0]

En el caso de un corte de energia instantaneo o una caida repentina de voltaje, el convertidor de frecuencia compensa la caida en
el voltaje del bus de CC del convertidor de frecuencia reduciendo la velocidad de salida, para mantener el funcionamiento continuo del
convertidor de frecuencia.

0: esta funcién no es

vdlida. 1: mas lento.

Cuando se corta la energia o el voltaje cae repentinamente, el convertidor de frecuencia se ralentiza. Cuando la tensién del bus vuelve a la
normalidad, el convertidor de frecuencia es normal. Acelere la recuperacion para establecer la frecuencia de operacion. La base para juzgar que

el voltaje del bus vuelve a la normalidad es que el voltaje del bus es normal y la duracién excede el tiempo establecido de F8 - 21.

2: desacelere y apague.
En el caso de un corte de energia instantdneo o una caida repentina de voltaje, el convertidor de frecuencia reduce la velocidad hasta que

se detiene.

La accién de parada momenténea F8-20 pausa el voltaje de juicio 80,0%~100,0% [90,0%]

F8-21 juzgando el tiempo de rebote instantaneo de voltaje

por falla de energia 0,005~100,00 5 [0,50 5]

F8-22 voltaje de juicio de accion de falla de energia

. X 60.0% ~ 100.0% (voltaje de bus estandar) [80.0%)]
instantanea

F8 - 23 ~ F8 - 32 estan especialmente disefiados para la industria textil. Se utilizan en la industria textil, de fibras quimicas y otras,
asi como en ocasiones en las que se requieren funciones de movimiento horizontal y bobinado. Simplemente se denominan funciones
de frecuencia de oscilacién.

La funcién de frecuencia del péndulo es aplicable a la funcién de frecuencia del péndulo. Se refiere a la salida de frecuencia del convertidor
de frecuencia, que oscila hacia arriba y hacia abajo alrededor de la frecuencia establecida. La pista de la frecuencia operativa en el eje del tiempo
se muestra en la figura 5-24. La amplitud de oscilacién se establece mediante F8-23 y F8-24. Cuando F8-24 se establece en 0, la frecuencia del

péndulo no funcionara en este momento. .

k.
T Frecuencia de salida AW

Amplitud de oscilacién

AW=Fset*FB-24

Frecuencia de salto repentino

L]
+AW AW*FE-25
Frecuencia de oscilacién superior |
frecuencia limite
Frecuenciade péndulo | _ _____
frecuencia central
-AW

Frecuencia de péndulo
frecuencia de limite inferior

———ne
OSC'_I,ar_‘te Triangular
periodico

tiempo de subida de la ola
Tiempo / t
3

Figura 5-24 diagrama esquematico de la operacién de frecuencia de oscilacién
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F8 - 23 método de ajuste de oscilacion 0~1 [0]

Este parametro se utiliza para determinar la cantidad de referencia del swing.
0: frecuencia central relativa (fuente de frecuencia actual), sistema de oscilacién variable. La amplitud de oscilacién cambia con el
cambio de la frecuencia central (frecuencia establecida).

1: la frecuencia maxima relativa (FO - 16) es un sistema de oscilacion fijo y la oscilacién es fija.

F8 - amplitud de oscilacién 24 0,0%~100,0% [0,0%]

F8 - 25 amplitud de frecuencia de salto repentino 0,0%~50,0% [0,0%]

Este parametro se utiliza para determinar los valores de amplitud de oscilacién y frecuencia de salto repentino.

Al configurar el swing en relacién con la frecuencia central (F8 - 23 = 0), swing aw = frecuencia de ajuste x amplitud de
oscilacion F8 - 24.

Al configurar el swing en relacién con la frecuencia maxima (F8 - 23 = 1), el swing aw = frecuencia maxima FO
- dieciséis x amplitud de oscilacién F8-24.

La amplitud de la frecuencia de salto repentino es el porcentaje de la frecuencia de salto repentino en relacién con la amplitud de
oscilacién cuando la frecuencia de oscilacién esta funcionando, es decir, frecuencia de ajuste repentino = amplitud de oscilacién aw x Amplitud
de frecuencia de salto repentino F8 - 25.

Si la amplitud de oscilacidn se selecciona en relacién con la frecuencia central (F8 - 23 = 0), la frecuencia de ajuste repentino
es un valor de cambio.

Si la amplitud de oscilacién se selecciona en relacién con la frecuencia maxima (F8 - 23 = 1), la frecuencia de ajuste
repentino es un valor fijo.

La frecuencia de la operacion de frecuencia de oscilacion estd limitada por la frecuencia limite superior y la frecuencia limite inferior.

F8 - 26 periodo de oscilacién de frecuencia 0,0 s~3000,0s[10,0s]

F8 - coeficiente de tiempo de subida de onda triangular 27 0,0%~100,0% [50,0%]

Periodo de oscilacién de frecuencia: el valor de tiempo de un periodo de oscilacién de frecuencia completo.
El coeficiente de tiempo de subida de la onda triangular F8 - 27 es el porcentaje del tiempo de subida de la onda triangular en relacién con el
periodo de oscilacion F8 - 26.

Tiempo de subida de la onda triangular = periodo de oscilacién de frecuencia F8 - 26 x coeficiente de tiempo de subida de onda triangular F8 - 27 en segundos.

Tiempo de caida de la onda triangular = periodo de frecuencia de oscilacién F8 - 26x (1 - coeficiente de tiempo de subida de la onda triangular F8 - 27), en

segundos.
F8-28 establece la longitud 0m~65535 m [1000 m]
F8-29 longitud real 0m~65535 m [0 m]
F8-30 niimero de pulsos por metro 0,1~6553,5[100,0]

El c6digo de funcién anterior se utiliza para el control de longitud fija.

La informacién de longitud debe recopilarse a través de un terminal de entrada digital multifuncional, y el nimero
de pulsos muestreados por el terminal y el nUmero de pulsos por metro. La longitud real F8 - 29 se puede calcular
dividiendo F8 - 30.

Durante el proceso de control de longitud fija, la operacién de restablecimiento de longitud se puede realizar a través del terminal X multifuncion (la
funcion del terminal X se selecciona de la siguiente manera 28); consulte F5 - 00 ~ F5 - 06 para obtener mas detalles.

La funcién de terminal de entrada correspondiente debe configurarse en la aplicacion en "entrada de conteo de longitud" (funcién 27). En

la frecuencia de pulso, el puerto X5 debe usarse cuando es alto.
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F8 - 31 establecer valor de conteo 1~65535 [1 000]

F8 - 32 especifica el valor de recuento 1~65535 [1000]

El valor de recuento debe recopilarse a través del terminal de entrada digital multifuncional. La funcién de terminal de entrada
correspondiente debe configurarse en la aplicacion como "entrada de contador" (funcién 25). Cuando la frecuencia de pulso es alta, se
debe usar el puerto X5.

Cuando el valor de recuento alcanza el valor de recuento establecido F8 - 31, el DO digital multifunciéon emite la sefial ON "el valor
de recuento establecido alcanza", y luego el contador deja de contar

Cuando el valor de recuento alcanza el valor de recuento especificado F8 - 32, el DO digital multifuncién emite el "valor de recuento
especificado alcanza la sefial ON. En este momento, el contador continda contando hasta" establecer el valor de recuento "cuando el contador
se detiene.

El valor de recuento especificado F8 - 32 no debe ser mayor que el valor de recuento establecido F8 - 31. El valor de recuento se puede ver

enul0-12.

Fallo y proteccién del grupo F9

F9 - 00 seleccion de proteccién de sobrecarga del motor 0~11[1]

F9 - 01 ganancia de proteccién de sobrecarga del motor 0,20’V1 0,00 [1 ,00]

F9 - 00 = 0: la proteccién de sobrecarga del motor no es vélida.

F9 - 00 = 1: en este momento, el convertidor de frecuencia juzga si el motor esta sobrecargado de acuerdo con la curva de limite de tiempo
inverso de la proteccién de sobrecarga del motor.

El tiempo mas corto para informar sobre la sobrecarga del motor es de 2 minutos. Si necesita ajustar la corriente y el tiempo de sobrecarga del motor,
configure F9 - 01 (ganancia de proteccién de sobrecarga del motor). La curva de la corriente de sobrecarga del motor y el tiempo de sobrecarga se muestra en la

siguiente figura:

Tiempo de sobrecarga

20 / min

40

15

: : Carga /%

-

115% 125%  135%  145%  155% 165% 175%

Figura 5-25 curva de corriente de sobrecarga frente a tiempo de sobrecarga
Por ejemplo: si se requiere que el motor funcione al 120% de la corriente del motor durante 30 minutos para informar de sobrecarga, la configuracion

predeterminada se calculara en la primera corriente del motor IX sobrecargada durante 30 minutos.
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De acuerdo con el grafico de sobrecarga del motor, si la sobrecarga de 30 minutos esta dentro del rango de corriente de 125% y 135%,

entonces se puede concluir que la corriente de motor de sobrecarga de 30 minutos IX bajo la configuracion predeterminada es la siguiente:
(40-30) + (125% -Ix) = (40-15) = (125% -135%)

El resultado muestra que la corriente del motor Ix = 129%, por lo que se puede concluir que el motor necesita sobrecargarse durante 30

minutos al 120% de la corriente del motor, y la proteccion de sobrecarga del motor gana:
F9-01 =120% + Ix = 120% + 129% = 0,93

Nota: el usuario debe configurar el valor de F9-01 correctamente de acuerdo con la capacidad de sobrecarga real del motor. Si el

ajuste del parametro es demasiado grande, es probable que se produzcan dafios por sobrecalentamiento en el motor y el convertidor

de frecuencia no emite una alarma a tiempo para protegerlo.

F9 - 02 coeficiente de advertencia de sobrecarga del motor 50%~100% [80%]

Esta funcién se utiliza para dar una sefial de advertencia temprana al sistema de control a través de la proteccién de falla por sobrecarga del motor
antes de la operacién. Este coeficiente de alerta temprana se utiliza para determinar cudnta advertencia temprana se debe dar antes de la proteccién de
sobrecarga del motor. Cuanto mayor sea el valor, menor sera la cantidad de advertencia anticipada

Cuando la acumulacién de corriente de salida del convertidor de frecuencia es mayor que el producto de la curva de limite de tiempo

inverso de sobrecargay F9 - 02, la palabra digital multifuncién DO del convertidor de frecuencia emite la "pre-alarma de sobrecarga del motor"

en la sefial
F9 - 03 Ganancia de bloqueo por sobretensién 0~100 [0]
F9 - 04 punto de sobretension de bloqueo 120%~150% [130%]

F9-03 = 0: La funcién de proteccién de bloqueo por sobretensién no es vélida. F9-03

distinto de 0: La funcién de proteccién contra bloqueo por sobretensién es valida.

Durante la reduccion de velocidad del convertidor de frecuencia, debido a la influencia de la inercia de la carga, la disminucién real de la
velocidad del motor puede ser menor que la tasa de disminucién de la frecuencia de salida. En este momento, el motor retroalimentara energia
eléctrica al convertidor de frecuencia, lo que hara que aumente la tensién del bus de CC del convertidor de frecuencia. Si no se toman medidas,
se producira una falla por sobretension.

La funcién de proteccidn de bloqueo por sobretension detecta el voltaje del bus durante la operacién de desaceleracién del convertidor de
frecuencia y lo compara con el punto de sobretensién de bloqueo F9 - 04 * 534 v. Si se excede la tensién de bloqueo, la salida de frecuencia del
convertidor de frecuencia deja de caer. Cuando la tension del bus es menor que el punto de sobretensién de bloqueo, la operacién de
desaceleracién se implementard nuevamente.

F9-03 cuanto mayor sea el ajuste de ganancia de bloqueo de sobretension, mayor sera la capacidad de suprimir el sobrevoltaje. Sin embargo,
partiendo de la premisa de que no se produce sobretensidn, cuanto menor sea el ajuste de aumento de beneficios, mejor.

Para cargas con poca inercia, la ganancia de pérdida por sobrepresion debe ser pequefia; de lo contrario, la respuesta dinamica
del sistema se ralentizara.

Para grandes cargas de inercia, este valor debe ser grande; de lo contrario, el efecto de supresién no es bueno y pueden producirse fallas

por sobretension.

Puesto sobre el punto de voltaje

# Tiempo

Frecuencia de salida \_\_\_\\\

e e e e e ] o

P
#  yome

Figura 5-26 Funciéon de bloqueo por sobretension
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F9 - 05 ganancia de tasa de pérdida excesiva 0~100 [20]
F9 - 06 punto de flujo de bloqueo 100%~200% [1 50%]

Velocidad de sobrecorriente: cuando la corriente de salida del convertidor de frecuencia alcanza la corriente de proteccién de bloqueo por

sobrecorriente establecida (F9 - 06), el convertidor de frecuencia reducird la frecuencia de salida al acelerar la operacién; Reducir la frecuencia de salida
durante el funcionamiento a velocidad constante; Durante la operacién de desaceleracioén, la velocidad de descenso se reduce hasta que la corriente es

menor que la corriente de proteccién de bloqueo por sobrecorriente (F9 - 06) antes de que la frecuencia de operacién vuelva a la normalidad.

Corriente de proteccién de bloqueo por sobrecorriente: seleccione el punto de proteccién actual con la funcién de velocidad por sobrecorriente. El
convertidor de frecuencia comienza a realizar la funcién de proteccién de bloqueo por sobrecorriente mas allé de este valor de parametro. Este valor es el
porcentaje de la corriente nominal del motor.

Ganancia de velocidad por pérdida excesiva: se utiliza para ajustar la capacidad del convertidor de frecuencia para suprimir la sobrecorriente
durante la aceleracién y la desaceleracién. Cuanto mayor sea el valor, mayor sera la capacidad de suprimir la sobrecorriente con la premisa de que no hay
sobrecorriente, y cuanto menor sea el ajuste de ganancia, mejor.

Para cargas con poca inercia, la ganancia de la tasa de pérdida excesiva debe ser pequefia; de lo contrario, la respuesta dindmica del sistema se

ralentizara.

Para cargas con gran inercia, este valor debe ser grande; de lo contrario, el efecto de supresién no es bueno y pueden ocurrir
fallas por sobrecorriente.

Cuando la inercia es muy pequefia, se recomienda establecer la ganancia de supresién de sobrecorriente en menos de 20. La ganancia de velocidad

de sobremarcha se establece en 0, la funcién de velocidad de sobremarcha se cancelara.

F9 - 07 seleccién de proteccion contra cortocircuitos de

. o 0~11[1]
alimentacion a tierra

0: la prueba de cortocircuito de encendido a tierra no es valida. 1: la
deteccién de cortocircuito a tierra en el encendido es vélida.
Esta funcién es valida, y luego el extremo uvw del convertidor de frecuencia tendra una salida de voltaje por un periodo de tiempo

después del encendido, que durara 500 ms.

F9 - 09 nimero de reinicios automaticos por fallas 0~20 [0]

La funcién de restablecimiento automatico de fallas puede restablecer automaticamente las fallas en funcionamiento de acuerdo con el nimero de veces
establecido y el intervalo F9 - 11. Cuando el nimero de restablecimientos automaticos se establece en 0, se prohiben los restablecimientos automaticos y la

protecciéon contra fallas se realiza inmediatamente.

F9 - Seleccién de acciéon de 10 fallos DO durante el restablecimiento automatico de

0~1 [0]

fallos

0: durante el fallo, el fallo DO no se emite. 1:
salida DO de falla durante la falla.

F9 - 11 seleccién de accién de DO de falla durante el restablecimiento automatico de fallas

0,1s~100,0s[1,05s]

F9 - Falta la fase de 12 entradas \ seleccién de proteccién de succién del
contactor

00~11[11]

Bit: falta fase de entrada proteccion

0: falta fase de entrada no falla.

1: el panel muestra IPL si la entrada esta desfasada. 10 bits:
proteccién de succion del contactor

0: falla del contactor cuando no es de succion.

1: falla cuando el contactor no succiona, el panel muestra ref

F9 - 13 seleccién de protecciéon fuera de fase para salida 0~1[1]

0: sin proteccién contra fallos cuando la salida esta desfasada.

1: cuando la salida esta fuera de fase, la proteccion contra fallas y OPL se muestran en el panel.
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F9 - 14 seleccién de accion de proteccién contra fallas 1 00000~22222 [00000]

Bits: fallo de sobrecarga del motor OL2

10 bits: fallo de fase de entrada IPL.

100 bits: falla de fase de salida faltante OPL.

1000 bits: ETF de fallo externo.

10.000 bits: fallo de comunicacién COF.

0: aparcamiento gratuito. Una vez que OL2 falla, detenga el estacionamiento
libremente. 1: detenga la maquina de acuerdo con el método de parada

establecido. 2: sigue funcionando.

F9 - 15 seleccién de accién de proteccién contra fallas 2 00000~22222 [00000]

Poco:

10 bits: falla EEPROM EPF.

100 bits: reservado.

1000 bits: reservado.

10,000 bits: el tiempo acumulado alcanza RTAF. 0:
aparcamiento gratuito.

1: detenga la maquina de acuerdo con el método de parada

establecido. 2: sigue funcionando.

F9 - 16 seleccién de accion de proteccién contra fallas 3 00000~22222 [00000]

Bit: fallo personalizado UEF1.

10 bits: fallo definido por el usuario UEF2.

100 bits: el tiempo de encendido alcanza el utF defectuoso.
1000 bits: fallo de deslastre de carga LLf.

10,000 bits: Falla perdida de retroalimentacién PID PIDF. 0:
aparcamiento gratuito.

1: detenga la maquina de acuerdo con el método de parada

establecido. 2: sigue funcionando.

F9 - 17 seleccién de accién de proteccion contra fallas 4 00000~22222 [00000]

Bit: falla DEU debido a una desviacién de velocidad excesiva.
10 digitos: motor sobrevelocidad OSF.

100 bits: error de posicién inicial POF.

1000 bits: fallo de deslastre de carga

LLF. 10,000 bits: reservado.

0: aparcamiento gratuito.

1: detenga la maquina de acuerdo con el método de parada

establecido. 2: sigue funcionando.

F9 - 21 continuar con la seleccién de frecuencia de funcionamiento en caso

de falla 0~410]

0: funciona a la frecuencia de funcionamiento actual 1:

funciona a la frecuencia establecida

2: ejecutar en la frecuencia limite superior

3: la siguiente operacion de frecuencia limitada 4:

funciona con una frecuencia de espera anormal.

Si se produce una falla durante el funcionamiento del convertidor de frecuencia y el método de procesamiento de la falla esta configurado para
continuar funcionando, F9 - 21 se utilizara para la ejecucién de confirmacion a una frecuencia fija.

Al seleccionar una frecuencia de espera anormal para ejecutar, el valor establecido por F9 - 22 es un porcentaje de la frecuencia

maxima.
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F9 - 22 frecuencia de espera anormal 0.0% - 100.0% (frecuencia maxima) [100.0%]

F9 - 23 tipo de sensor de motor 0~2[0]

0: sin sensor de temperatura.

1: PT100.

2: PT1000.
F9 - Umbral de sobrecalentamiento del motor 24 0°C~200°C[110]
F9 - Umbral de advertencia de sobrecalentamiento del motor 25 0°C~200°C[90]

El tipo de sensor debe configurarse correctamente para su uso y el valor de temperatura del motor se muestra en UO - 34. Cuando la

temperatura del motor (UO - 34) excede el umbral de proteccién contra sobrecalentamiento del motor F9 - 24, el convertidor de frecuencia

no emite una alarma.
Cuando la temperatura del motor (u0 - 34) excede el umbral de advertencia de sobrecalentamiento del motor, la salida digital multifuncién

"advertencia de sobrecalentamiento del motor" del convertidor de frecuencia emitird una sefial.

0~1 [0]

F9 - 26 opciones de proteccion sin carga

0: invalido.

1: valido.

Nivel de prueba de deslastre de carga F9 - 27 0.0% ~ 100.0% (corriente nominal del motor) [10.0%]

0,0s~60,0s[1,05]

F9 - 28 tiempo de prueba sin carga

La funcién de proteccidn de descarga F9 - 26 es vélida, cuando la corriente de salida del convertidor de frecuencia es menor que el nivel de
deteccion de descarga F9 - 27 y la duracién es mayor que el tiempo de deteccién de descarga F9 - 28, y la salida del convertidor de frecuencia la
frecuencia se reduce automaticamente al 7% de la frecuencia nominal. Durante el periodo de protecciédn de descarga, si la carga se recupera, el

convertidor de frecuencia reanudara automaticamente su funcionamiento a la frecuencia establecida.

0.0% - 50.0% (frecuencia maxima) [20.0%]

F9 - Valor de deteccién de exceso de velocidad 30

0,0s~60,0s[1,05]

F9 - 31 tiempo de deteccién de exceso de velocidad

Cuando el convertidor de frecuencia detecta que la velocidad de rotacion real del motor excede la frecuencia maxima, el valor
excedente es mayor que el valor de deteccién de exceso de velocidad F9 - 30, y la duracion es mayor que el tiempo de deteccién de
exceso de velocidad F9 - 31, el convertidor de frecuencia falla en la alarma OSF y la procesa de acuerdo con el modo de operacion de

proteccién contra fallas.
Si el tiempo de deteccién de exceso de velocidad F9 - 31 es 0.0 s, se cancelard la deteccién de falla de exceso de velocidad.

0.0% - 50.0% (frecuencia maxima) [20.0%]

F9 - Desviacién de velocidad 32, valor de deteccién demasiado grande

0,0 s~60,0s[5,0s]

F9 - 33 tiempo de deteccidn de desviacién de velocidad excesiva

Cuando el convertidor de frecuencia detecta que la velocidad de rotacién real del motor se desvia de la frecuencia establecida, la
desviacion es mayor que el valor medido F9 - 32 de desviacion de velocidad excesiva, y la duraciéon es mayor que el tiempo detectado F9

- 33 de velocidad excesiva desviacidn, el convertidor de frecuencia no emite una DEU de alarma y la procesa de acuerdo con el modo de

accion de proteccion contra fallas.
Cuando el tiempo de detecciédn de una desviacién de velocidad excesiva es 0.0 s, se cancelara la deteccién de fallas por desviacion de

velocidad excesiva.
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Funcién PID de control de proceso del grupo FA

El control PID es un método comun de control de procesos. Al realizar operaciones proporcionales, integrales y

diferenciales sobre la diferencia entre la sefial de retroalimentacion de la cantidad controlada y la sefial objetivo, y ajustando la

frecuencia de salida del convertidor de frecuencia, se forma un sistema de circuito cerrado para estabilizar la cantidad

controlada en el valor objetivo.

Adecuado para control de flujo, control de presién, control de temperatura y otras ocasiones de control de procesos. La figura 5-27 es el

diagrama de bloques del principio de control del proceso PID.

efecto p
FA-D5
+ PID positivo +
una cantidad dada - o tivo
) EE;} g | limite de desviacion - Yy nega
FA-0O/FA-O1 FA-09 FA-03
A _ Integraly Salida de lazo cerrado
diferencial
accion
FAOGEADT

X X Cantidad de retroalimentacién de circuito cerrado
Cantidad de comentarios

FA-02

Figura 5 - Diagrama de bloques del principio de PID de 27 procesos

FA - 00 PID seleccion de canal dada 0~6 [0]

0: Ajuste FA-01.1:

AI10

2: AI2

3: AI3

4: ajuste de pulso X5

5: configuracién de comunicacion. 6:

ajuste de varias velocidades.

FA - 01 Configuracién digital PID 0,0%~100,0% [50,0%]

La cantidad objetivo de ajuste del PID del proceso es un valor relativo y el rango de ajuste es de 0,0% a 100,0%. De manera similar,
la cantidad de retroalimentacién de PID también es una cantidad relativa, y la funcién de PID es hacer que estas dos cantidades

relativas sean iguales.

0~8 [0]

FA - 02 Seleccién de canal de retroalimentacién PID

0: AI.

1: AI2.

2: AI3.

3: AI1-AI2

4: Cantidad de pulsos

X5. 5: comunicacién.
6: Al1 + AI2
7: MAX (] AI1 |, | AI2 |)
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8:MIN (| AI1 [, | AI2 |)

La cantidad de retroalimentacion del PID del proceso también es un valor relativo y el rango de ajuste es 0.0% - 100.0%.

FA - 03 Direccién de accién del PID 0~1 [0]

0: efecto positivo

Cuando la sefial de retroalimentacion de PID es menor que una cantidad dada, la frecuencia de salida del convertidor de frecuencia
aumenta. Tales como ocasiones de control de tensién para enrollar.

1: reaccion.

Cuando la sefial de retroalimentacion de PID es menor que una cantidad dada, la frecuencia de salida del inversor de frecuencia
disminuira, como en ocasiones de control de tensién para desenrollar.

Esta funcién se ve afectada por la inversion de la direccién de accién del terminal multifuncién PID (funcién 35), que

requiere atencién durante el uso.

FA - 04 PID proporciona rango de retroalimentacién 10~65535 [1 000]

El rango de retroalimentacién PID dado es una unidad adimensional, utilizada para la pantalla U0 - 15 dada por PID y la pantalla de retroalimentacién PID u0
- dieciséis.

El valor relativo de la retroalimentacion dada de PID es 100.0%, correspondiente al rango de retroalimentacion dado FA -
04. Por ejemplo, si FA - 04 se establece en 2000, cuando la PID se da 100.0%, la PID dada muestra u0 - 15 es 2000.

Ganancia proporcional FA-05 Kp'1 0.0~100,0 [20,0]
Tiempo de integracion FA-06 Ti1 0,01 s~10,00[2,00]
Tiempo diferencial FA-07 Td1 0,00~10.000 [0.000s]

Ganancia proporcional Kp1:

Determinando la intensidad de ajuste de todo el requlador PID, cuanto mayor kp1, mayor es la intensidad de ajuste.
El parametro es 100. 0 indica cuando PID se invierte cuando la desviacion entre la cantidad de alimentacién y la cantidad
dada es 100.0%, la amplitud de regulacién del regulador PID al comando de frecuencia de salida es la frecuencia maxima.

Tiempo de integracion Til:

Determina la fuerza del ajuste integral del regulador PID. Cuanto mas corto sea el tiempo de integracién, mayor sera la
intensidad de ajuste a la que se refiere el tiempo de integracion cuando la desviacién entre la cantidad de retroalimentacién PID
y la cantidad dada es 100.0%, el regulador integral se ajusta continuamente después de este tiempo y la cantidad de ajuste
alcanza la frecuencia maxima.

Tiempo diferencial Td1:

Determina la fuerza del regulador PID para ajustar la tasa de cambio de desviacion. Cuanto mayor sea el tiempo de diferenciacién,
mayor sera la intensidad de ajuste. Tiempo diferencial significa que cuando la cantidad de retroalimentacién cambia en un 100.0%

dentro de este tiempo, la cantidad de ajuste del regulador diferencial es la frecuencia maxima.

FA - 08 Limite de frecuencia de corte de inversién PID 0. 00 ~ frecuencia méaxima [0.00 Hz]

En algunos casos, solo cuando la frecuencia de salida del PID es negativa (es decir, el convertidor de frecuencia se invierte), el PID puede
controlar la cantidad dada y la cantidad de retroalimentacién al mismo estado, pero en algunos casos no se permite una frecuencia de inversion

demasiado alta, y FA - 08 se utiliza para determinar el limite superior de la frecuencia de inversion.

FA - 09 Limite de desviacion de PID 0, 0%~100,0% [0,0%]

Cuando la desviacién entre la cantidad PID dada y la cantidad de retroalimentacién es menor que FA-09, el PID detiene la
accién de ajuste y la frecuencia de salida es estable cuando la desviacién entre la cantidad dada y la retroalimentacién es

pequefia.
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FA - Recorte diferencial de 10 PID 0. 00%~100,00% [0,10%]

En el regulador PID, la funcion de diferenciacion es relativamente sensible, lo que provoca facilmente la oscilacion del

sistema. La funcion de diferenciacién PID se limita a un rango pequefio.

FA - 11 PID dado el tiempo de cambio 0,00 s~650,00 s [0,00 s]

El tiempo de cambio dado de PID se refiere al tiempo requerido para que el valor dado de PID cambie de 0.0% a
100,0%.
Cuando cambia el valor dado de PID, el valor dado de PID cambia linealmente de acuerdo con el tiempo de cambio dado,

reduciendo asi la ocurrencia de mutacién en el valor dado impacto adverso en el sistema

FA- 12 Tiempo de filtrado de retroalimentacién PID 0,00 s~60,00 [0,00 s]

FA - 13 Tiempo de filtrado de salida PID 0,00 s~60,00 [0,00 s]

FA-12 se utiliza para filtrar la cantidad de realimentacion PID. El filtro es util para reducir la influencia de la cantidad de
retroalimentacidn que se interfiere, pero provocara una disminucion en el rendimiento de respuesta del sistema de ciclo cerrado del
proceso.

FA-13 se utiliza para filtrar la frecuencia de salida PID. Este filtro debilitara el cambio brusco de la frecuencia de salida del

convertidor de frecuencia, pero también provocara una disminucién en el rendimiento de respuesta del sistema de ciclo cerrado del

proceso.

FA-15 Ganancia proporcional kp2 0.0~100,0 [20,0]
FA-16 Tiempo de integracion Ti2 0,01 s~10,00 [2,00]
FA-17 Tiempo diferencial Td2 0,00~10.000 [0.000s]

En algunas aplicaciones, un grupo de parametros PID no puede cumplir con los requisitos de todo el proceso de operaciony es
necesario adoptar diferentes parametros PID en diferentes situaciones.
El c6digo de funcién anterior se utiliza para cambiar los dos grupos de parametros PID. El modo de configuracion de los

parametros del regulador FA - 15 ~ FA - 17 es similar a los parametros FA - 05 ~ FA - 07.

FA - 18 Condiciones de conmutacién de pardmetros PID 0~3[0]

0: no cambiar, solo use el primer grupo de pardmetros PID (FA - 05 ~ FA - 07).

1: conmuta a través del terminal X. La seleccion de la funcién del terminal X multifuncién se configurara en 43 (terminal de conmutacién de

parédmetros PID), cuando el terminal no sea vélido, seleccione el pardmetro
Grupo 1 (FA - 05 ~ FA - 07), seleccione el grupo de parametros 2 (FA - 15 ~ FA - 17) cuando el terminal esté activo 2:
cambie automaticamente segun la desviacion.

Dado que el valor absoluto de la desviacion de la retroalimentacién es menor que la desviacion de conmutacién del parametro PID 1 (FA - 19), grupo

de parametros de seleccion de parametro PID 1.

Dado que el valor absoluto de la desviacién de la retroalimentacién es mayor que la desviacién de conmutacién PID 2 (FA -

20), la seleccion del pardmetro PID selecciona el grupo de pardmetros 2.

Dado que la desviacién de la retroalimentacién se encuentra entre la desviacién de conmutacién 1y la desviacién de conmutacién 2, los parametros

PID son valores de interpolacién lineal de dos conjuntos de parametros PID, como se muestra en la figura 5-28.
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A

Pardmetro PID

Parametro de ID 1

A -05/06/07

Pardmetrode ID 2 |0 e 0 r_ e
|

A-15/16/17 I
| |
I |
| 1 } Desviacién de PID

FA-19 FA-20

Figura 5-28 diagrama esquematico de la conmutacién PID basada en la desviacion

3: cambia automaticamente segun la frecuencia de funcionamiento.

Cuando el valor absoluto de la frecuencia de salida es igual a 0, el parametro PID selecciona el grupo de parametros 1. Cuando el

valor absoluto de la frecuencia de salida es igual a la frecuencia maxima (FO - 16), la seleccidn del parametro PID selecciona el
grupo de parametros 2.

Cuando la frecuencia de salida esta entre 0 Hz y la frecuencia maxima, los parametros PID son valores de interpolacién

lineal de dos grupos de parametros PID, como se muestra en la figura 5-29.

A

Desviacién de PID

Parametro PID 1
FA - 05/06/07

Pardmetro PID 2 | o e e o o o
FA - 15/16/17

P frecuencia de salida / Hz
OHZ Fmax

Figura 5-29 diagrama esquematico de conmutacién PID segun la frecuencia de funcionamiento

FA - 19 Desviacién de conmutacién de pardmetro PID 1 0,0%~FA-20 [20,0%]

FA - 20 Desviacién de conmutacién de parametro PID 2 FA-19~100,0% [80,0%]
FA - 21 Valor inicial de PID 0,0%~100,0% [0,0%)]
FA - 22 Tiempo de mantenimiento del valor inicial PID 0,00 S"'650,00 S [0,00 S]

Cuando se inicia el convertidor de frecuencia, la salida PID se fija al valor inicial de PID FA - 21, y después de que continuda el tiempo
de mantenimiento del valor inicial de PID FA - 22, el PID comienza la operacion de ajuste de lazo cerrado. La figura 5-30 es un diagrama

funcional del valor PID inicial.

109



Capitulo V Descripcion de los pardmetros

A
Salida PID
Valor inicial o
FA-21

|

|

|

|

|

l

|

|

|
- - Tiempo

< >

FA-22 tiempo de mantenimiento
del valor inicial
Figura 5-30 diagrama funcional del valor inicial de PID

FA - 23 dos veces la desviacién de salida positiva maxima 0,00%~100,00% [1,00%)]
FA - 24 dos veces la desviacién de salida inversa maxima 0,00%~100,00% [1,00%)]

Esta funcién se utiliza para limitar la diferencia entre los dos latidos (2 ms / latido) de la salida PID para evitar que la salida
PID cambie demasiado rapido y estabilizar el funcionamiento del convertidor de frecuencia.
FA - 23y FA - 24 respectivamente corresponden al valor absoluto maximo de la desviacién de salida en las direcciones de

avancey retroceso.

FA - 25 atributo integral PID 00~11 [00]

Bit: Separacién integral PID O:

no valido.

No importa qué tipo de estado, Ti integral de PID juega un papel. 1:

valido.

Cuando la pausa integral digital multifuncional del terminal X (funcién 22) es valida, la integral PID integral del PID detiene
la operacién, y en este momento el PID solo tiene efectos proporcionales y diferenciales.

Diez digitos: si se debe dejar de integrar después de la salida al valor limite. 0:

sigue anotando.

Cuando el PID sale a la frecuencia limite superior o la frecuencia limite inferior, el calculo integral continuara.

1: puntos de parada.
Cuando el PID se envia a la frecuencia limite superior o la frecuencia limite inferior, el calculo de la integral PID se detendra

en este momento, lo que puede ayudar a reducir el sobreimpulso del PID.

FA- 26 Valor de deteccién de pérdida de realimentacién PID 0,1 %~1 00,0% [0,0%]

FA - 27 Tiempo de deteccidn de pérdida de realimentacién PID 0,0 S"“‘Z0,0 S [0,0 S]

Cuando FA - 26 = 0.0, PID no juzga que se pierde la retroalimentacion;
Cuando FA - 26 no es 0, cuando la cantidad de retroalimentacion PID es menor que el valor de deteccion de pérdida de retroalimentacion FA - 26y la
duracién excede el tiempo de deteccion de pérdida de retroalimentacién PID FA - 27, el convertidor de frecuencia alarma el pidf de fallay lo procesa de

acuerdo con el método de procesamiento de fallas seleccionado.
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FA - 28 Operacion de apagado PID 0~1 [0]

0: parada sin calculo. 1: detener

el funcionamiento.

Use para seleccionar si el PID continuara funcionando bajo el estado de apagado del PID. En aplicaciones
generales, PID debe detenerse la operacion.

FA - 29 opcién de suspensién por presion 0~1 [0]

0: el convertidor de frecuencia duerme y se despierta segun el nodo de frecuencia segun las funciones de F8 - 14 ~ F8
-17.

1: el convertidor de frecuencia duerme y se despierta segun el nodo de presion segun las funciones de FA - 30 ~
FA - 33.

FA - 30 porcentaje de presién de despertador 0.0~100,0% [80,0%]

FA - 31 tiempo de retardo de la presién de despertador 0"\'6000,0 [1 ,0]

Porcentaje de presion de activacion = (presion de activacion / presién objetivo) X 100%.

Cuando la presion de retroalimentacién es menor que la presién de activacion, entrara en el estado de activacion después de FA - 31 veces.

FA - 32 porcentaje de presion de suefio 50,0~1000,0% [80,0%]

FA - 33 tiempo de retardo de la presiéon del suefio 0"\'6000,0 [60,0]

Porcentaje de presion de suefio = (presion de suefio / presién objetivo) X 100%.
Cuando la presién de retroalimentacién es mayor que la presién de suefio, entrara en el estado de suefio.Nota: durante la

suspension, el indicador de funcionamiento del panel de control parpadea durante un ciclo de 1 segundo.

Parametros del motor FB grupo 2

El HV480 puede cambiar el funcionamiento entre dos motores. Los dos motores pueden configurar respectivamente los pardmetros de la placa de
identificacién del motor y pueden ingresar respectivamente el ajuste de pardmetros del motor de linea, el control VF o el control vectorial se pueden seleccionar por
separado, los pardmetros relacionados con el codificador se pueden configurar por separado y los pardmetros relacionados con el control VF o el rendimiento del
control vectorial se pueden configurar por separado .

El c6digo de funcién del grupo FB corresponde a todos los parametros del motor 2 y del grupo FB. Su definicién de
contenido y método de uso son consistentes con los del primer motor. Esto no se repetira aqui. El usuario puede consultar la
descripcion de los pardmetros relevantes del primer motor. El FB - 00 ~ FB - 37 especifico se refiere a los parametros de grupo f1
-00~f1-37,yFB-38~FB-55se refiere a los parametros F2-00 ~ F2 - 17.

FB - 61 Modo de control del sequndo motor 0~2[0]

Cuando se selecciona el motor como segundo motor, el modo de control entra en vigor y las definiciones de 0 ~ 2 son las
mismas que FO - 01.

0: sin control vectorial de lazo abierto PG 1

1: sin control vectorial de lazo abierto PG 2 2

. V/F

FB - Seleccién del tiempo de aceleracién y desaceleracién del motor de 62

0~4[0]

segundos

0: el tiempo de aceleracién y deceleracién es el mismo que el del primer motor. 1: el
primer grupo de tiempo de aceleracién y desaceleracién
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2: tiempo de aceleracién y desaceleracion del sequndo grupo 3:
tiempo de aceleracion y desaceleracion del tercer grupo 4: el

cuarto grupo de tiempo de aceleracion y desaceleraciéon

FB - 63 Aumento de par del segundo motor 0.0% ~ 30.0% [determinacién del modelo]

Igual que la funcion de refuerzo de par F3-01 del primer motor.

FB - ganancia de supresion de oscilacién del motor de 64 segundos 0 ~ 100 [determinacion del modelo]

Igual que F3 - 11 funcidn de supresién de oscilaciones del primer motor.

Instrucciéon multisegmento FC Group y funcién PLC simple
La instruccién multisegmento HV480 tiene funciones mas abundantes que la velocidad multisegmento habitual. Ademas de realizar la
funcién de velocidad de multiples segmentos, también se puede utilizar como una fuente de voltaje para la separacién de VFy una fuente
determinada para el proceso PID. Por esta razon, la dimension de la instruccién multisegmento es un valor relativo.
La funcién simple del PLC es un generador de velocidad de varias secciones. El convertidor de frecuencia numera automaticamente la
frecuencia y la direccion de funcionamiento de acuerdo con el tiempo de funcionamiento para cumplir con los requisitos tecnolégicos. La
funcién la completaba previamente el PLC (controlador programable) y ahora depende del convertidor de frecuencia, como se muestra en la

figura 5-31.
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|
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|
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I

| I
TS Te~T1d T13 ! T14

Instruccién de finalizacién de ciclo de plc

Figura 5-31 diagrama de funcionamiento simple del PLC

En la Fig. 5-31, a1 ~a15/ D1 ~d15 son los tiempos de aceleracion y desaceleracién de la etapa donde se encuentran,

mientras que f1 ~f15y t1 ~ t15 son las frecuencias establecidas y los tiempos de operacion de la etapa en la que se encuentran.

FC-00 Instrucciéon multisegmento 0 -100,0%~100,0% [0,0%]
FC-01 Instruccidon multisegmento 1 -100,0%~100,0% [0,0%]
FC-02 Instruccion 2 multisegmento - 100,0%~100,0% [0,0%]
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FC - 03 instruccién multisegmento 3

- 100,0%~100,0% [0,0%]

FC - 04 instruccién multisegmento 4

- 100,0%~100,0% [0,0%]

FC - 05 instruccién multisegmento 5

- 100,0%~100,0% [0,0%]

FC - 06 instruccién multisegmento 6

- 100,0%~100,0% [0,0%]

FC - 07 instrucciéon multisegmento 7

- 100,0%~100,0% [0,0%]

FC - 08 instruccién multisegmento 8

- 100,0%~100,0% [0,0%]

FC - 09 instruccién multisegmento 9

- 100,0%~100,0% [0,0%]

FC - 10 instruccién multisegmento 10

- 100,0%~100,0% [0,0%]

FC - 11 instrucciéon multisegmento 11

- 100,0%~100,0% [0,0%]

FC - 12 instruccién multisegmento 12

- 100,0%~100,0% [0,0%]

FC - 13 instruccién multisegmento 13

- 100,0%~100,0% [0,0%]

FC - 14 instruccién de multiples segmentos 14

- 100,0%~100,0% [0,0%]

FC - 15 instruccién multisegmento 15

- 100,0%~100,0% [0,0%]

La instruccién multisegmento se puede utilizar en tres situaciones: velocidad multisegmento como fuente de frecuencia, PLC simple,

fuente de voltaje como separacion VF y fuente de configuracion del proceso PID.

En las tres aplicaciones, la dimensidn de la instruccion multisegmento es el valor relativo, que va desde -

100,0% a 100,0%.

Cual es el porcentaje de la frecuencia maxima relativa cuando se utiliza como fuente de frecuencia. Cuando
se usa VF como una fuente de voltaje separada, es un porcentaje del voltaje nominal del motor.

Dado el valor relativo de PID, las instrucciones multisegmento como fuente de configuracion de PID no requieren conversién

dimensional.

Las instrucciones multisegmento deben cambiarse y seleccionarse de acuerdo con los diferentes estados del terminal X digital

multifuncién; consulte el grupo F5 para obtener detalles sobre las instrucciones relevantes.

FC - 16 modo de operacién PLC simple

1~2[0]

0: detener después de una sola operaciéon. Como se muestra en la figura 5-32, el convertidor de frecuencia se detiene automaticamente después de

completar un ciclo y necesita ser transportado nuevamente para funcionar.
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Figura 5-32 modos de apagado después de un solo ciclo

1: Mantenga el valor final al final de una sola ejecuciéon. Como se muestra en la figura 5-33, el convertidor de frecuencia mantiene

automaticamente la frecuencia de operacién de la ultima seccién después de completar un ciclo.
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Figura 5-33 El PLC mantiene el valor final después de un solo ciclo
2: sigue funcionando en un ciclo.
Una vez que el convertidor de frecuencia completa un ciclo, iniciard automaticamente el siguiente ciclo hasta que haya un comando de

parada.

FC - 17 Seleccién de memoria PLC simple 00~11 [00]

Bit: opcién de memoria por falla de energia. 0:

no hay memoria cuando falla la energia.

Cuando se corta la energia, el estado de operacién del PLC no se memorizara. Cuando se enciende la energia, el PLC comenzara a funcionar
nuevamente desde la primera etapa.

1: memoria de falla de energia.

Cuando se corta la energia, se memoriza el estado de operacion del PLC, incluida la fase y frecuencia de operacion, y el tiempo que
ya se ha ejecutado. Continte funcionando desde la etapa de memoria después del encendido.

Diez digitos: opcién de parada de memoria.

0: parar la maquinay no recordar. Cada puesta en

marcha comienza desde la primera etapa. 1: detener

la memoria.

La memoria de apagado del PLC es para registrar la fase de operacion anterior del PLC y la frecuencia durante el apagado, y

continuar operando desde la etapa de memoria durante la siguiente operacion.
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FC - 18 Tiempo de operacién de la seccién 0 del PLC simple

0,0 s (h)~6500,0 s (h) [0,0 s (h)]

FC - 19 Tiempo de aceleracién y desaceleracién de la
seccién 0 del PLC simple

0~3[0]

FC - 20 Tiempo de primera ejecucion del PLC simple

0,0 s (h)~6500,0 s (h) [0,0 s (h)]

FC - 21 Tiempo de primera aceleracion y desaceleracién de PLC
simple

0~31[0]

FC - 22 Tiempo de operacién de la seccién 2 del PLC simple

0,0 s (h)~6500,0 s (h) [0,0 s (h)]

FC - 23 Segundo tiempo de aceleraciény
desaceleracion de PLC simple

0~3[0]

FC - 24 Tiempo de operacién de la seccién 3 del PLC simple

0,0 s (h)~6500,0 s (h) [0,0 s (h)]

FC - 25 Tiempo de aceleracién y desaceleracion de la
seccién 3 del PLC simple

0~3[0]

FC - 26 Tiempo de operacién de la seccion 4 del PLC simple

0,0 s (h)~6500,0 s (h) [0,0 s (h)]

FC - 27 Tiempo de aceleracién y desaceleracion de la
seccién 4 del PLC simple

0~3[0]

FC - 28 Tiempo de operacién de la secciéon 5 del PLC simple

0,0 s (h)~6500,0 s (h) [0,0 s (h)]

FC - 29 Tiempo de aceleracién y desaceleraciéon PLC 5 simple

0~3[0]

FC - 30 Tiempo de operacién de la seccién 6 del PLC simple

0,0 s (h)~6500,0 s (h) [0,0 s (h)]

FC - 31 Tiempo de aceleracién y desaceleracién de la
seccién 6 del PLC simple

0~3[0]

FC - 32 Tiempo de operacién de la seccién 7 del PLC simple

0,0 s (h)~6500,0 s (h) [0,0 s (h)]

FC - 33 Tiempo de aceleracién y desaceleracién de la
seccién 7 del PLC simple

0~31[0]

FC - 34 Tiempo de operacién de la seccién 8 del PLC simple

0,0 s (h)~6500,0 s (h) [0,0 s (h)]

FC - 35 Tiempo de aceleracién y desaceleracion de la
seccién 8 del PLC simple

0~3[0]

FC - 36 Tiempo de operacién de la seccién 9 del PLC simple

0,0 s (h)~6500,0 s (h) [0,0 s (h)]

FC - 37 Tiempo de aceleracién y desaceleracién de la
seccién 9 del PLC simple

0~3[0]
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FC - 38 Tiempo de operacién de la seccion 10 del PLC simple

0,0 s (h)~6500,0 s (h) [0,0 s (h)]

FC - 39 PLC simple décimo tiempo de aceleraciény
desaceleracion

0~31[0]

FC - 40 Tiempo de funcionamiento de la seccién 11 del PLC simple

0,0 s (h)~6500,0 s (h) [0,0 s (h)]

FC - 41 Tiempo de aceleracién y desaceleracién de la
seccion 11 del PLC simple

0~3[0]

FC - 42 Tiempo de operacién de la secciéon 12 del PLC simple

0,0 s (h)~6500,0 s (h) [0,0 s (h)]

FC - 43 PLC simple seccién 12 tiempo de aceleraciény
desaceleraciéon

0~3[0]

FC - 44 PLC simple seccién 13 tiempo de operacion

0,0 s (h)~6500,0 s (h) [0,0 s (h)]

FC - 45 PLC simple seccion 13 tiempo de aceleraciony
desaceleracion

0~31[0]

FC - 46 Tiempo de funcionamiento de la seccién 14 del PLC simple

0,0 s (h)~6500,0 s (h) [0,0 s (h)]

FC - 47 Tiempo de aceleracién y desaceleracién de la
seccién 14 de PLC simple

0~3[0]

FC - 48 Tiempo de funcionamiento de la seccién 15 del PLC simple

0,0 s (h)~6500,0 s (h) [0,0 s (h)]

FC - 49 Tiempo de aceleracién y desaceleracién de la

seccién 15 del PLC simple 0~31[0]
FC - 50 Unidad de tiempo de ejecucién de PLC simple 0~1 [0]
0: S (segundos)
1: h (horas)
FC - 51 instruccién multisegmento 0 modo dado 0~6 [0]

0: Codigo de funcion dado FC - 00 1:
Al

2: A2

3:AI3

4: Entrada de pulsos

X5. 5: PID.

6: Dada la frecuencia preestablecida (FO - 09), se puede modificar arriba / abajo.
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Parametros de comunicacién de FD Group

Consulte el apéndice a: descripcién de los parametros de comunicacién del grupo FD.

Cédigo de funcién definido por el usuario del grupo FE

Este cédigo de funcién de grupo es un grupo de pardmetros definido por el usuario.

El usuario puede seleccionar los parametros necesarios de todos los cédigos de funcién del HV480 y resumirlos en el grupo Fe como
parametros personalizados por el usuario.

Numero para facilitar la visualizacion y el cambio de operaciones El grupo Fe proporciona hasta 30 parametros definidos por el usuario, y
el valor mostrado del parametro del grupo Fe es f 0.00, lo que indica que el codigo de funcién del usuario esta vacio.

Al ingresar al modo de parametros definidos por el usuario, los cédigos de funcion de la pantalla se definen mediante FE-00~

FE-31. El orden es el mismo que el de los cédigos de funcion del grupo FE. Si FO - 00, se omitira.

Parametros de optimizacién de control de FF Group

FF - 04 habilitacién de limitacién de corriente onda a onda 0~1[0]

0: no habilitado.
1: habilitacién de la limitacién de corriente onda a onda.
Al habilitar la funcién de limitacion de corriente onda a onda, se puede minimizar la falla por sobrecorriente del convertidor de frecuencia y

se puede garantizar que el convertidor de frecuencia funcione ininterrumpidamente.

FF - 06 ajuste del punto de voltaje bajo 60%~140% [100,0%]

Valor de voltaje del convertidor de frecuencia bajo falla de voltaje LV

FF - 09 Ajuste del punto de sobretensién 200,0 Vv~2200,0 V [820,0 V]

Nota: el valor de fabrica es también el valor limite superior de la proteccién interna contra sobretensién del convertidor de
frecuencia. La configuracion de este parametro sélo tendra efecto si el valor de configuracién de FF-09 es menor que el valor de fabrica.

Si es superior al valor de fabrica, prevalecera el valor de fabrica.

Registro de fallas de grupo EO

E0-00 primer tipo de falla 0~99 [0]
E0-01 segundo tipo de falla 0~99 [0]
E0-02 tercer tipo de falla (mas reciente) 0~99 [0]
Frecuencia E0-03 en el tercer fallo 0,00~500,00 [0,00 HZ]

117



Capitulo V Descripcion de los pardmetros

EO - 04 corriente en el tercer defecto

0,00~500,00 [0,00A]

EO - 05 tensién de bus en el tercer fallo

0.0~2000,0 [0,0 V]

EO - 08 estado del convertidor de frecuencia en el tercer fallo

0~65535 [0]

EO - 09 tiempo de encendido por tercer fallo

0~65535 [0]

EO - 10 tiempo de ejecucion en el tercer fallo

0~65535 [0]

EO - 13 frecuencia en el segundo fallo

0,00~500,00 [0,00 HZ]

EO - 14 corriente en el segundo fallo

0,00~500,00 [0,00A]

EO - tension de bus 15 en el segundo fallo

0.0~-2000,0 [0,0 V]

EO - 18 estado del convertidor de frecuencia en el segundo fallo

0~65535 [0]

EO - 19 tiempo de encendido por segundo fallo

0~65535 [0]

EO - 20 tiempo de ejecucién en el segundo fallo

0~65535 [0]

EO - frecuencia 23 en el primer fallo

0,00~500,00 [0,00 HZ]

EO - corriente 24 en el primer fallo

0,00~500,00 [0,00A]

EO - Voltaje de bus 25 en el primer fallo

0.0~-2000,0 [0,0 V]

EO - 28 estado del convertidor de frecuencia en el primer fallo

0~65535 [0]

EO - 29 tiempo de encendido para el primer fallo

0~65535 [0]

EO - 30 tiempo de ejecucion en el primer fallo

0~65535 [0]
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Correccion de AIA de grupo P2

P2 -00 AI1 tensién medida 1 -10.000 V~10.000 V [2.000 V]
P2 - 01 AI1 muestra voltaje 1 - 10.000 V~10.000 V [2.000 V]
P2 - 02 AI1 tensién medida 2 -10.000 V~10.000 V [8.000 V]
P2 - 03 AI1 muestra voltaje 2 -10.000 V~10.000 V [8.000 V]
P2 - 04 AI2 tensién medida 1 -10.000 V~10.000 V [2.000 V]
P2 - 05 AI2 muestra voltaje 1 - 10.000 V~10.000 V [2.000 V]
P2 - 06 AI2 voltaje medido 2 -10.000 V~10.000 V [8.000 V]
P2 - 07 AI2 muestra voltaje 2 -10.000 V~10.000 V [8.000 V]
P2 - 08 AI3 tensiéon medida 1 -10.000 V~10.000 V [2.000 V]
P2 - 09 AI3 muestra voltaje 1 - 10.000 V~10.000 V [2.000 V]
P2 - 10 AI3 voltaje medido 2 -10.000 V~10.000 V [8.000 V]
P2 - 11 AI3 muestra voltaje 2 -10.000 V~10.000 V [8.000 V]

El conjunto de cédigos de funcién se utiliza para corregir la entrada de cantidad analégica Al para eliminar la influencia de la compensacién ceroy la

ganancia en la entrada Al

El conjunto de parametros funcionales se ha corregido en fabrica. Cuando se restablece el valor de fabrica, se restablecera

al valor corregido de fabrica. Por lo general, no se requiere correccion en el sitio de aplicacion.
El voltaje medido se refiere al voltaje real medido por instrumentos de medicién como un multimetro.

El voltaje de visualizacion se refiere al valor de visualizacién de voltaje muestreado por el convertidor de frecuencia. Consulte los voltajes de

precorreccién ai del grupo u0 (U0 - 21, UO - 22, UO - 23) para la visualizacion.

Durante la correccién, se ingresan dos valores de voltaje en cada puerto de entrada Al y los valores medidos por el multimetro y los
valores leidos por el grupo U0 se ingresan en los cédigos de funcion anteriores con precision, luego el convertidor de frecuencia corregira

automaticamente la compensacion cero y la ganancia de la IA.

Para la situacién en la que el voltaje dado no coincide con el voltaje de muestra real del convertidor de frecuencia, se puede
adoptar un método de correccién de campo para que el valor de muestreo del convertidor de frecuencia sea consistente con el valor

dado esperado.
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Dada la sefial de voltaje AI1 (2v més o menos)

Dada la sefial de voltaje AI2 (2v mas o menos)

Dada la sefial de voltaje AI3 (2v més o menos)

\4

A 4

AI1 medido real medido

el valor de voltaje se registra como v1

AI2 medido real medido

el valor de voltaje se registra como v1

AI3 medido real medido

el valor de voltaje se registra como v1

Ver registro de valor de visualizacién U0 - 21 como

ul

Ver el registro de valor de visualizacién U0 - 22 como

ul

Ver U0 - 23 mostrar el registro de valor como

ul

Dada la sefial de voltaje AI1 (8v mas o menos)

Dada la sefial de voltaje AI2 (8v mas o menos)

Dada la sefial de voltaje AI3 (8v mas o menos)

4

AI1 medido real medido

el valor de voltaje se registra como v2

AI2 medido real medido

el valor de voltaje se registra como v2

AI3 medido real medido

el valor de voltaje se registra como v2

Ver registro de valor de visualizacién U0 - 21 como

u2

Ver el registro de valor de visualizacién UO - 22 como

u2

Ver U0 - 23 mostrar el registro de valor como

u2

Entrada V1 P2 - 00
ul entrada P2 - 01
v2 entrada P2 - 02

u2 entfada P2 - 03

Entrada V1 P2 - 04
ul entrada P2 - 05
V2 entrada P2 - 06

u2 entrada P2 - 07

Entrada V1 P2 - 08
ul entrada P2 - 09
v2 entrada P2 - 10

u2 entraga P2 - 11

Calibracién AI1 completada

Figura 5 - Diagrama del método de calibracion 34 Al

Calibracién AI2 completada

Calibracién AI3 completada
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Grupo de pardmetros de supervisién del grupo U0

El grupo de pardmetros UO se utiliza para supervisar la informacién del estado de funcionamiento del convertidor de frecuencia. Los
clientes pueden comprobarlo a través del panel para facilitar la puesta en servicio in situ. También pueden leer los valores del grupo de

parametros a través de la comunicacién para su monitoreo por la computadora superior. La direccién de comunicacién es 0x7000 ~ 0x7044.

Uuo0-00 Frecuencia de funcionamiento

Rango de indicacién 0,00: 500,00 Hz

U0-01 Frecuencia de funcionamiento

Muestra los valores absolutos de la frecuencia de funcionamiento tedrica y la frecuencia ajustada del convertidor de frecuencia. Consulte U0 - 19 para

conocer la frecuencia de salida real del convertidor de frecuencia.

UO'02 Voltaje de la barra colectora Rango de indicacién 0,0 V~3000,0 V

Muestra el valor de la tensién del bus del inversor.

uo0-03 Tension de salida Rango de indicacién ovV~1140V

Muestra el valor de la tensién de salida del convertidor de frecuencia durante el funcionamiento.

0,00A~655,35A
(potencia del convertidor de frecuencia <= 55kw)
uo0-04 Corriente de salida Rango de indicacién 0.0A~6553.5A
0,00A~6553.5A

(potencia del convertidor de frecuencia> 55kw)

Muestra el valor de la corriente de salida del convertidor de frecuencia durante el funcionamiento.

U0-05 Potencia de salida Rango de indicacién 0~32767

Muestra el valor de la potencia de salida del convertidor de frecuencia durante el funcionamiento.

U0-06 Par de salida Rango de indicacién -200,0% - 200,0%

Muestra el valor de par de salida del convertidor de frecuencia durante el funcionamiento.

uo0-07 Estado de entrada del terminal X Rango de indicacién 0~32767

Muestra el valor actual del estado de la entrada del terminal X. Después de convertirse en datos binarios, cada bit corresponde a la
sefial de entrada X, un valor de 1 indica que la entrada es una sefial de nivel alto y un valor de 0 indica que la entrada es una sefial de

nivel bajo. La correspondencia entre cada bit y el terminal de entrada es la siguiente:

Bit0 Bit1 Bit2 Bit3
X1 X2 X3 X4
Bit4 Bit5 Bit6

X5 X6 X7
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U0-08 Hacer estado de salida Rango de indicacién 0~1023

Muestra el valor actual del estado de salida del terminal DO. Después de convertirse en datos binarios, cada bit
corresponde a una sefial DO, que indica el nivel alto de salida para 1y el nivel bajo de salida para 0. La correspondencia entre

cada bity el terminal de salida es la siguiente:

Bit1 Bit3
Relé 1 D01
Bit4
D02
. . 0,00 v~10,57V
Uuo-10 Voltaje AI2 (v) / corriente (mA) Rango de indicacién
0,00 mA~20,00 mA
uo-14 Pantalla de velocidad de carga Rango de indicacién 0~65535
Uo0-15 Configuracion de PID Rango de indicacién 0~65535
Uo0-16 Retroalimentacion PID Rango de indicacién 0~65535

Muestra el valor de ajuste de PID y el valor de retroalimentacién. El formato del valor es el siguiente:
Configuracién PID = Configuracién PID (porcentaje) * FA - 04

Retroalimentacién PID = Retroalimentacién PID (porcentaje) * FA - 04.

U0-18 Frecuencia de pulso de entrada PULSE Rango de indicacién 0,00 kHz~100,00 KHz
Muestra la frecuencia de muestreo de pulsos de alta velocidad X5, la unidad minima es 0.01 KHz.

U0'1 9 Velocidad de retroalimentacién Rango de indicacién - 320,00 HZN320,OO Hz
U0-20 Tiempo de funcionamiento restante Rango de indicacién 0.0~6500.0 minutos
U0-21 Voltaje de precorreccién Al1 Rango de indicacion 0.000 V~10,570V

Voltaje / corriente AI2 antes 0.000 V~10,570 V
uo0-22 B Rango de indicacién

correccion 0.000mA~20.000mA

u0-23 Voltaje AI3 antes de la correccion Rango de indicacion -10,570 Vv~10,570 V

Muestra el valor real de la tension / corriente de muestra de entrada analdgica.

El voltaje / corriente realmente utilizado se ha corregido linealmente para que el voltaje / corriente muestreado esté en linea con el
voltaje / corriente de entrada real. La desviacién del flujo es menor.

Vea U0 - 09, U0 - 10, UO - 11 para el voltaje / corriente de correccién realmente usado, y el grupo P3 para el método de

correccion.
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uo0-24 Velocidad linear Rango de indicacién 0 ~ 65535 m/ min

uo-27 Frecuencia de pulso de entrada PULSE Rango de indicacién 0: 65535 Hz

Muestra la frecuencia de muestreo de pulsos de alta velocidad X5 en 1 hz. Son los mismos datos que u0 - 18, solo que muestran diferentes unidades.

U0-28 valor de configuracién de comunicacién Rango de indicacién valor de configuracién de comunicacién

Muestra los datos escritos a través de la direccién 0x1000.

Uo0-30 Pantalla X de frecuencia principal Rango de indicacién 0,00 Hz~500,00 Hz

Muestra el ajuste de frecuencia X de la fuente de frecuencia principal.

U0-31 Pantalla Y de frecuencia auxiliar Rango de indicacién 0,00 Hz~500,00 Hz

Muestra el ajuste de frecuencia Y de la frecuencia auxiliar.

U0-35 Torque objetivo Rango de indicacién 200,0% - 200,0%

Muestra la configuracién del limite superior de par actual.

uo0-37 Angulo del factor de potencia Rango de indicacién -

Muestra el angulo del factor de potencia de funcionamiento actual.

U0-39 VF separa el voltaje objetivo Rango de indicacién Ov ~ voltaje nominal del motor

uo0-40 VF separa el voltaje de salida Rango de indicacién Ov ~ voltaje nominal del motor

Muestra el voltaje de salida objetivo y el voltaje de salida real actual cuando se opera en el estado de separacién de VF. La

separacion de FV se describe en el grupo F3.

X7 X5 X3 X1
luz para valido
uo0-41 Pantalla visual del estado de la entrada X Rango de indicacién Egﬁ g la extincion no es
4 X2 no valido
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uo0-42 ¢Visualizacién del estado de la salida? Rango de indicacién -
Uo0-59 Establecer frecuencia Rango de indicacién -100,00% - 100,00%
Uo0-60 Frecuencia de funcionamiento Rango de indicacién -100,00% - 100,00%

Muestra la frecuencia actual establecida y la frecuencia operativa. 100,00% corresponde a la frecuencia maxima del
convertidor de frecuencia (FO - 16).

Estado operativo de frecuencia
U0-61 . Rango de indicacién 0~65535
inversor

Muestra la informacién del estado de funcionamiento del convertidor de

frecuencia. El formato de definicién de datos es el siguiente:

Bit0
0: apagado; 1: rotacién hacia adelante; 2: reversion
Bit1
U0-61 Bit2
0: velocidad constante; 1: acelerando; 2: mas lento
Bit3
Bit4 0: la tension del bus es normal; 1: bajo voltaje
Uo0-62 Cédigo de falla actual Rango de indicacién 0~99
Muestra el codigo de falla actual.
U0-65 Limite superior de par Rango de indicacién - 200,00% - 200,00%

Muestra el limite superior actual del par dado.

Moddulo inversor de frecuencia
U0-69 Rango de indicacién 0°C ~120°C

temperatura del radiador

Muestra la temperatura del médulo convertidor de frecuencia IGBT.

Los valores de proteccion contra sobrecalentamiento de los médulos IGBT de diferentes modelos son diferentes.
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uUo-70 Tiempo de funcionamiento acumulado Rango de indicacién 0~65536h
uUo-71 Tiempo de encendido acumulado Rango de indicacién 0~65536h
Uo-72 Consumo de energia acumulativo Rango de indicacién 0 ~ 65535 grados
Uo0-73 NUmero de producto Rango de indicacién -

uo-74 NUmero de versién de software Rango de indicacién -
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Capitulo VI Diagndstico anormal

6.1 Alarma de averia y contramedidas

’ Contramedidas por culpa
No Sefior. Nombre de la falla Pantalla del panel de operaciones Solucién de problemas de la causa de la falla .
manejo
1. Eliminar fallas periféricas
1. Cortocircuito del circuito de salida del inversor de )
) 2. Instale reactores o filtros de
frecuencia .
salida
2. El cableado del motor y del convertidor de frecuencia es
3. Verifique si el conducto de aire esta
demasiado largo
. bloqueado, el ventilador esté4 funcionando
Inversor de frecuencia Oh 3. Sobrecalentamiento del médulo )
01 u . ) correctamente y excluido
proteccion de la unidad 4. El cableado interno del convertidor de
’ . pregunta
frecuencia estd suelto.
L 4. Enchufe todas las lineas de conexiéon
5. Tablero de control principal anormal . .
5. Busque asistencia técnica
6. Placa de transmisién anormal . N L.
, . . 6. Busque asistencia técnica
7. Médulo inversor de frecuencia anormal . o,
7. Busque asistencia técnica
1. Eliminar fallas periféricas
2. Identificar los parametros del motor
1. El circuito de salida del inversor de frecuencia 3. Incrementar el tiempo de
esta conectado a tierra o en cortocircuito aceleraciéon
2. El modo de control es vectorial y no se 4. Ajuste el par de elevacién
realiza identificacion de parametros. manual olacurvaV/F
3. El tiempo de aceleracién es demasiado corto. 5. Ajuste el voltaje al rango
02 Acelerado sobre oc | 4. El aumento de par manual o lacurvaV/Fse |normal
Actual No apropiado 6. Elija el inicio de seguimiento de
5. Bajo voltaje velocidad o espere a que el
6. Encienda el motor giratorio que la maquina se detenga antes
7. Carga repentina durante la aceleracién de arrancar
8. La seleccién de convertidor de frecuencia es 7. Cancele la carga repentina
pequefia. 8. Elija el convertidor de
frecuencia con mayor nivel de
potencia
1. El circuito de salida del inversor de frecuencia
est4 conectado a tierra o en cortocircuito 1. Eliminar fallas periféricas
2. El modo de control es vectorial y no se 2. Identificar los pardmetros del motor
realiza identificacién de parametros. 3. Incrementar el tiempo de
03 Deceleracién terminada ocd 3. El tiempo de desaceleracion es demasiado corto. desaceleracion
Actual 4. Baja tension 4. Ajuste el voltaje al rango
5. Aumento repentino de la carga durante la normal
desaceleracion 5. Cancelar la carga repentina
6. Sin unidad de freno y sistema de 6. Agregue la unidad de freno y la resistencia
resistencia dindmica afiadida
1. El circuito de salida del inversor de frecuencia . oo s
] ) O 1. Eliminar fallas periféricas
esta conectado a tierra o en cortocircuito
. 2. Identificar los parametros del motor
2. El modo de control es vectorial y no hay . .
R . 7 |3. Ajuste el voltaje al rango
) identificacién de pardmetros de ejecucion.
Velocidad constante sobre oc3 . L normal
04 3. Baja tension )
Actual . . 4. Cancelar la carga repentina
4. Si hay una carga repentina en N ;
. . 5. Elija el convertidor de
funcionamiento . .
o . . frecuencia con mayor nivel de
5. La seleccion de convertidor de frecuencia es X
. potencia
pequefia
) 1. Ajuste el voltaje al rango
1. Alto voltaje de entrada
normal
2. Hay una fuerza externa para arrastrar el motor
i » 2 Cancele la alimentacién o agregue
Acelerando sobre ou | para que funcione durante la aceleracién. ; )
05 ; u resistencia al freno
VoItaJe 3. El tiempo de aceleracién es demasiado corto. X
. o . 3. Incrementar el tiempo de
4. No hay unidad de freno ni resistencia de freno o
. aceleracion
instaladas.
4. Agregue la unidad de frenoy la resistencia
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Contramedidas por culpa

No Sefior. Nombre de la falla Pantalla del panel de operaciones Solucién de problemas de la causa de la falla .
manejo
) 1. Ajuste el voltaje al rango
1. Alto voltaje de entrada
normal
2. Hay una fuerza externa para arrastrar el motor para )
| ) 2 Cancele la alimentacién o agregue
Deceleracién terminada ouf que funcione durante la desaceleracion. . X
06 . u resistencia al freno
Voltaje 3. El tiempo de desaceleracion es demasiado corto.
X . X . 3. Incrementar el tiempo de
4. No hay unidad de freno ni resistencia de freno
. desaceleracion
instaladas.
4. Agregue la unidad de freno y la resistencia
) 1. Ajuste el voltaje al rango
. 1. Alto voltaje de entrada
Velocidad constante Over oud L, normal
07 . u 2. Hay arrastre externo durante la operacién ) »
VoItaJe 2. Cancele la alimentacién o
funcionamiento del motor en movimiento . .
agregue resistencia al freno
) PF 1. El voltaje de entrada no esta dentro del 1. Ajuste el voltaje al
08 Control de falla de energia ! . ., ,
alcance de la especificacion rango estandar
1. Fallo de energia instantaneo
2. El voltaje del terminal de entrada del variador de | 1. Restablecer falla
frecuencia no est dentro del alcance de los 2. Ajuste el voltaje al rango
requisitos de especificacion. normal
)
09 Fallo de bajo voltaje Lo 3. El voltaje del bus no es normal 3. Busque asistencia técnica
4. El puente rectificador y la resistencia del amortiguador no | 4. Busque asistencia técnica
son normales. 5. Busque asistencia técnica
5. Placa de transmisién anormal 6. Busque asistencia técnica
6. Panel de control anormal
1. Reducir la carga y controlar el
1. Sila carga es demasiado grande o si se produce P
motor y la maquina.
. i electricidad en la rotacién bloqueada de la . Sz 2z
10 inversor de frecuencia { o situacion mecanica
maquina
sobrecarga q » . . 2. Elija el convertidor de
2. La seleccion de convertidor de frecuencia es X .
. frecuencia con mayor nivel de
pequefia )
potencia
1. ¢Es apropiado el ajuste del pardmetro 1. Configure este pardmetro correctamente
de proteccién del motor F9 - 01? 2. Reducir la carga y controlar el
2. Sila carga es demasiado grande o la motor y la maquinaria.
1M Motor sobrecargado ) ) J N .
la maquina eléctrica esta bloqueada 3. Elija el convertidor de
3. La seleccién de convertidor de frecuencia es frecuencia con mayor nivel de
pequeiia potencia
1. Verifique y elimine los
1. La fuente de alimentacién de entrada trifasica no es X
problemas existentes en
normal lineas periféricas
[l )
12 Falta fase de entrada L 2. Placa de transmisién anormal P ) L
» 2. Busque asistencia técnica
3. Placa de proteccién contra rayos anormal ) e
e 3. Busque asistencia técnica
4. Tablero de control principal anormal . L,
4. Busque asistencia técnica
1. El cable del convertidor de frecuencia al . o
1. Eliminar fallas periféricas
motor no es normal. .
. P 2, compruebe si el devanado
2. La salida trifasica del trifasico del motor es
. )
13 Falta fase de salida ofL El convertidor de frecuencia esta desequilibrado o
i normal y resolucion de problemas
cuando el motor est4 en marcha. . C o
o 3. Busque asistencia técnica
3. Placa de transmisién anormal . . L.
B ) 4. Busque asistencia técnica
4. Excepcién del médulo
) ) 1. Reducir la temperatura
1. La temperatura ambiente es demasiado alta .
ambiente
2. El conducto de aire est4 bloqueado. . .
3. El tilad +4 dafiad 2. Limpiar el conducto de aire
. El ventilador esta dafiado
14 Sobrecalentamiento del médulo 3. Reemplace el ventilador

4. El termistor del médulo esta dafado.
5. El médulo del convertidor de frecuencia
estd dafiado.

4. Reemplace el termistor
5. Reemplace el médulo
convertidor de frecuencia.
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Contramedidas por culpa

No Sefior. Nombre de la falla Pantalla del panel de operaciones Solucién de problemas de la causa de la falla .
manejo
15 Equipo externo ErF 1. Ingrese la sefial de falla externa a 1. Operacién de reinicio
falla través del terminal multifuncién X. 2. Operacién de reinicio
i . 1. Verifique el cableado de la PC
1. La computadora superior no funciona o ) L,
2. Verifique las lineas de conexién
normalmente N,
, ., de comunicacion
L 2. La linea de comunicacién es anormal
Comunicacion Cof . L, L, 3. Configure correctamente el tipo de
dieciséis L 3. La tarjeta de expansiéon de comunicacién . o
falla tarjeta de expansion de
FD - 00 no esté configurado correctamente ) »
) L comunicacién
4. La configuracién del grupo FD del
, L, X 4. Configure correctamente los parametros de
pardmetro de comunicacién es incorrecta o
comunicacion
1. La placa de transmisién y la fuente de alimentacién no | 1. Reemplace la placa de transmision o la
17 Fallo del contactor rEF son normales placa de alimentacion
2. El contactor es anormal 2. Reemplace los contactores
18 Deteccién de corriente TuFF 1. Compruebe la anomalia del elemento de la sala. 1. Reemplace el elemento de la sala
culpa 2. placa de transmisién anormal 2. Reemplace la placa de transmisién
1. Configure los pardmetros del motor
1. Los pardmetros del motor no estan configurados
correctamente de acuerdo con
r de acuerdo con la placa de identificacién.
19 Fallo de ajuste del motor P Placa de nombre
2. Se agoto el tiempo de espera del proceso de identificaciéon de parametros.
2. Compruebe el convertidor de frecuencia
al cable del motor.
EEPROM ) . 1. Reemplace el control principal
21 1. El chip EEPROM esté dafiado P prindp
Fallo de lectura / escritura tablero
1. De acuerdo con el tratamiento
22 Fallo de hardware de HdF 1. Existe sobretensién de fallas por sobretensién
inversor de frecuencia 2. Hay sobrecorriente 2. De acuerdo con el procesamiento de
fallas sobre corriente
Cortocircuito a r o .
23 suelo 1. Cortocircuito del motor a tierra 1. Reemplazar cables o motores
Carrera acumulada 1.Elti de funci ient lad 1. Utilice el parametro
r . El tiempo de funcionamiento acumulado
26 . P A funcioén de inicializacién para borrar
el tiempo llega al fracaso alcanza el valor establecido . - X
la informacioén del registro
) | 1. Ingrese la sefial de falla 1 definida por el
27 Fallo 1 definido por el usuario 9 i , . 'P L, 1. Operacién de reinicio
usuario a través del terminal multifuncién X.
1. Ingrese la sefial de falla 2 definida por el
28 Fallo 2 definido por el usuario 9 i , . 'P L, 1. Operacién de reinicio
usuario a través del terminal multifuncién X.
Acumulado ) ) 1. Utilice la funcién de inicializacion de
ul F 1. El tiempo de encendido acumulado ]
29 tiempo de encendido K parametros para borrar la
alcanza el valor establecido ) B .
llega al fracaso informacién del registro.
1. Confirme si la carga esta
L ente de funci ento del idor d desconectada o F9 - 27. ;F9
) . La corriente de funcionamiento del convertidor de .
30 Falta de carga R - 28 parametro
frecuencia es inferior a F9 - 27
los ajustes se ajustan a las condiciones
de funcionamiento reales
1. Verifique la sefial de retroalimentacién PID
Pérdida de retroalimentacion PID P dF 1. La retroalimentacién PID es menor que el conjunto FA - 26 .
31 » o configure FA - 26 como un valor
durante la operacion punto
adecuado
. . ) 1. Reducir la carga y controlar el
1. Sila carga es demasiado grande o si la —
Ola - por - ola méquina eléctrica est4 bloqueada motor y la maquinaria.
40 P che d a 2. Elige la frecuencia

falla de limitacién de corriente

2. La seleccién de convertidor de frecuencia es
pequefia

inversor con mayor nivel de
potencia
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Contramedidas por culpa

No Sefior. Nombre de la falla Pantalla del panel de operaciones Solucién de problemas de la causa de la falla .
manejo
Motor de conmutacién 1. Cambie la seleccién actual del motor a través de
rcb . . X 1. Encienda el motor después de que se
41 falla durante los terminales durante el funcionamiento del

operacion

. i detenga el convertidor de frecuencia.
convertidor de frecuencia.

6.2 Asuntos que requieren atencién en la puesta en servicio:

1) ¢Cémo acortar el tiempo de aceleracién real en el modo de control V/ F?

Descripcion de

Si el tiempo de aceleracién real del motor se encuentra durante el proceso de aceleracién, es mucho mayor que el tiempo de aceleracién

fenémeno establecido.
Cuando la frecuencia objetivo es menos de 2 veces la frecuencia nominal, el FF - 10 "corriente inicial de supresion de
sobrecorriente" se puede aumentar y el valor de ajuste de "corriente inicial de supresién de sobrecorriente" del FF - 10 excede 170
cada vez., que es facil de causar "falla de sobrecarga del convertidor de frecuencia ol1" o "falla de limitacién de corriente CBC".
Soluciones La frecuencia objetivo es mas de 2 veces la frecuencia nominal. En el proceso de aceleracién rapida, es probable que el motor se

detenga (la frecuencia de salida del convertidor de frecuencia ha alcanzado la frecuencia objetivo, pero la velocidad real del motor
se ha mantenido a cierta velocidad en la seccién de velocidad media, pero la velocidad real del motor se ha mantenido a una
frecuencia mas baja o el tiempo de aceleracién es demasiado largo). En este momento, el FF - 13 "coeficiente de compensacion
para la corriente de supresion de sobrecorriente de alta velocidad" se puede ajustar al 100%.

2) (Cémo acortar el tiempo de desaceleracion real en el modo de control V/ F?

Descripcion de

Si el tiempo de desaceleracion real del motor se encuentra durante la desaceleracién, es mucho mayor que el tiempo de desaceleracién establecido.

fenémeno
No hay una resistencia de frenado adicional ni una unidad de retroalimentacién. Aumente F3 - 10 "V / F sobre ganancia de excitacién" en un 20%
cada vez. Después de aumentar la configuraciéon de F3 - 10 "ganancia de sobreexcitacién V / F", si se produce la falla de sobretensién de oscilacién
del motor, reduzca la configuracién de FF - 17 "ganancia de tension de supresion de sobretension".
El inversor esta equipado con una resistencia de frenado o una unidad de retroalimentacién de energia, y el nivel de voltaje de entrada
Soluciones del inversor es de 360 - 420 v. Ajuste la configuracién FF - 32 "voltaje de arranque de la unidad de frenado" a 690 vy el F3

- Ajuste de 10 "ganancia de sobreexcitacién V/ F" en 0.

Utilizando el freno de CC de parada, ajuste recomendado: F6 - 07

(frecuencia de inicio de freno de CC de parada) 0,5 Hz
F6 - 09 (detener la corriente de freno de CC) F6 100%
- 10 (detener el tiempo de freno de CC) 1S

3) ¢Cémo limitar la corriente de salida en el modo de control V/ Fy cémo prevenir fallas por sobrecorriente bajo carga de impacto extrema?

Descripcion de
fendbmeno

Para proteger mejor el motor, controle el limite superior de la corriente del motor

Soluciones

El limite superior de corriente se puede controlar ajustando FF - 10 "corriente de inicio de supresién de sobrecorriente" y "limite superior de
corriente”

La aceleracién repentina, la desaceleracién repentina o el tipo de carga de impacto pueden causar "falla de sobrecorriente oc" o "falla de limitacién de
corriente CBC". Aumente el valor de configuracion de FF - 12 "ganancia de supresién de sobrecorriente". Si el ajuste es demasiado grande, puede
causar oscilacién actual. En este momento, preste atencién a la devolucién de llamada.

4) ;Cémo limitar el voltaje del bus en el modo de control V / F para evitar fallas por sobrevoltaje?

Descripcion de
fenémeno

En cargas de generacién de energia de velocidad constante (p. Ej., Unidades de bombeo inclinadas, maquinas cortadoras de piedra) y cargas de sobretension (p.

Ej. Punzonadoras de alta potencia), las fallas de sobretensién pueden ocurrir facilmente durante el funcionamiento.

Soluciones

Carga de generacién de energia intermitente de velocidad constante: reduzca el valor de ajuste FF - 14 "Tensién de arranque de supresion
de sobretension"” (valor de fabrica 770 v) y limite el valor limite superior de la tensién de bus sin requisitos especificos. Se recomienda
ajustarlo a aproximadamente 720 v. Si auin se produce una falla por sobretension, ajuste el valor de configuracién ff - 18 "Frecuencia de
limite de aumento méximo de supresién de sobretensién" a 10 Hz o 20 Hz (por ejemplo, carga con generacién de energia de ciclo largo
tiempo como la maquina de aserrar piedra).

Cuando ocurre una falla de sobrevoltaje en la sobrecarga repentina, baje la configuracion ff - 14 "Voltaje de arranque de
supresioén de sobrevoltaje" y sugiera ajustarlo a aproximadamente 720 v.

Carga de desaceleracién rapida de gran inercia: si el inversor estd equipado con una resistencia de frenado y el nivel de voltaje de
entrada del inversor es de 360 ~ 420 v, ajuste FF - 32 "voltaje de arranque de la unidad de freno" en 690 vy F3-10"V/F
sobreexcitacién ganancia "a 0. Si la sobretensién todavia esta presente, baje la configuracién FF - 14" Tensién de inicio de
supresion de sobretension ", que se recomienda ajustar a aproximadamente 740V.
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6.3 F0.01 =2 Modo V/ F, métodos comunes de resolucion de problemas

Descripcion de
fendbmeno

Soluciones

Oscilaciéon del motor durante
operacion

Aumente el parametro de supresion de oscilaciones (F3 - 11) en 10 unidades (ajuste maximo a
100);

informes actuales

Nueva puesta en marcha de alta potencia -

Disminuya el aumento de par (F3 - 01) y ajuste hacia abajo en un 0,5%.

La corriente en funcionamiento es

demasiado alto

Configure correctamente la tensiéon nominal (F1 - 02) y la frecuencia nominal (F1 - 04) del motor;
Disminuya el aumento de par (F3 - 01) y ajuste hacia abajo en un 0,5%.

El ruido del motor es alto

aumente apropiadamente el valor de la frecuencia portadora (FO - 22) en unidades de 1.0 kHz;
(nota: el aumento de la corriente de fuga del motor de frecuencia portadora aumentard)

Descarga repentina de
carga pesada para informar sobre -
voltaje, desaceleracién a
informar sobre - voltaje

Confirme que la habilitacién de supresién de sobretensidn (ff - 15) esté configurada en el estado habilitado;
Aumente la ganancia de supresién de sobretension (ff - 16 / ff - 17, fabrica 30) en 10 unidades (ajuste maximo a
100);

Reducir la tensién de funcionamiento de supresién de sobretensién (ff - 14 fabrica 760 v) y reducirla en
unidades de 10v (ajuste minimo a 700 v);

Sobrecarga de sobretensién para
informar sobrecorriente, acelerar la

notificacion de sobrecorriente

Aumente la ganancia de supresién de sobrecorriente (ff - 12 fabrica 20) en 10 unidades (ajuste maximo a
100);

Reducir la corriente de arranque de supresion de sobrecorriente (ff - 10 fabrica 150%), disminuir en un
10% (ajuste minimo al 50%);

6.4 Analisis de fallas y contramedidas

Panel
Nombre Solucién de problemas de la causa de la falla Contramedidas para el manejo de fallas
monitor
Hay una masa o un cortocircuito en el circuito | @ Elimina fallas periféricas y detecta si ocurre un cortocircuito en el motor o
de salida del convertidor de frecuencia. interrumpe el contactor
El modo de control es FVC o SVC
, @ Configure los pardametros del motor de acuerdo con la placa de identificacion del motor para identificar los
y no hay parametro
parémetros del motor.
identificacion
Condicién de aceleracién rapida, el ajuste del
@ Incrementar el tiempo de aceleracion.
tiempo de aceleracion es demasiado corto
@ Confirme que se haya habilitado la funcién de supresién de sobrecorriente (FF
1),
Acelerado i . » B )
oC1 La configuracién de la supresion de la tasa de @ El valor de ajuste de la corriente de accion de supresion de sobrecorriente (FF
sobre corriente . . .
pérdida excesiva no es apropiada - 10) es demasiado grande y se recomienda ajustarlo entre 120% y 150%.

@ El ajuste de la ganancia de supresion de sobrecorriente (FF - 12) es demasiado

pequefio y se recomienda ajustarlo entre 20 y 40;

El refuerzo de par manual o la curva V/ F no

son adecuados

@ Ajuste el par de elevaciéon manual o la curvaV/F

Arranque el motor giratorio

@ Seleccione el seguimiento de velocidad para arrancar o espere a que el motor se detenga antes de

arrancar.

Sujeto a interferencias externas

@ Verifique el historial de fallas. Si el valor actual en el momento de la falla esta
lejos del valor del punto de sobrecorriente, es necesario encontrar la fuente de
interferencia. Si no hay otra fuente de interferencia, puede ser la placa de

transmisién o el elemento de la sala.
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Panel
Nombre Solucién de problemas de la causa de la falla Contramedidas para el manejo de fallas
monitor
Hay una masa o un cortocircuito en el circuito | @ Elimina fallas periféricas y detecta si ocurre un cortocircuito en el motor o
de salida del convertidor de frecuencia. interrumpe el contactor
El modo de control es FVC o SVC
s @ Configure los pardametros del motor de acuerdo con la placa de identificacion del motor para identificar los
y no hay parametro
. i .. paréametros del motor.
identificacién
El tiempo de desaceleracion es
demasiado corto en la condicién de @ Incrementar el tiempo de desaceleracién
desaceleracién rapida.
| @ Confirme que se haya habilitado la funcidn de supresion de sobrecorriente (FF
Desaceleracion
b ent 0ocC2 11);
I rrien . . .z .z .
sobre corriente La configuracién de la supresién de la tasa de @ El valor de ajuste de la corriente de accién de supresién de sobrecorriente (FF
pérdida excesiva no es apropiada - 10) es demasiado grande y se recomienda ajustarlo entre 120% y 150%.
@ El ajuste de la ganancia de supresion de sobrecorriente (FF - 12) es demasiado
pequefio y se recomienda ajustarlo entre 20 y 40;
La unidad de freno y la resistencia de freno no . . X
@ Agregar unidad de freno y resistencia
se agregan
@ Verifique el historial de fallas. Si el valor actual en el momento de la falla esta
. . . lejos del valor del punto de sobrecorriente, es necesario encontrar la fuente de
SUJetO a interferencias externas . . . . .
interferencia. Si no hay otra fuente de interferencia, puede ser la placa de
transmisién o el elemento de la sala.
Hay una masa o un cortocircuito en el circuito | @ Elimina fallas periféricas y detecta si ocurre un cortocircuito en el motor o
de salida del convertidor de frecuencia. interrumpe el contactor
El modo de control es FVC o SVC
s @ Configure los pardametros del motor de acuerdo con la placa de identificacion del motor para identificar los
y no hay parametro
N . ., parémetros del motor.
identificacion
Condicion de aceleracién rapida, el ajuste del . .,
i @ Incrementar el tiempo de aceleracion.
tiempo de aceleracién es demasiado corto
@ Confirme que se haya habilitado la funcién de supresién de sobrecorriente (FF
1),
Constante ) . » . . L, . .
La configuracién de la supresion de la tasa de @ El valor de ajuste de la corriente de accién de supresidn de sobrecorriente (FF
velocidad sobre OC3 - . . . . . o o
Actual pérdida excesiva no es apropiada - 10) es demasiado grande y se recomienda ajustarlo entre 120% y 150%.
Ctua . . . . .
@ El ajuste de la ganancia de supresion de sobrecorriente (FF - 12) es demasiado
pequefio y se recomienda ajustarlo entre 20 y 40;
., . . @ En funcionamiento estable, si la corriente de funcionamiento excede la corriente nominal
La seleccién de convertidor de frecuencia es . . . . ) )
5 del motor o el valor de corriente de salida nominal del convertidor de frecuencia, seleccione
equefia
ped el convertidor de frecuencia con mayor nivel de potencia.
@ Verifique el historial de fallas. Si el valor actual en el momento de la falla esta
. . . lejos del valor del punto de sobrecorriente, es necesario encontrar la fuente de
SUJetO a interferencias externas . . . . .
interferencia. Si no hay otra fuente de interferencia, puede ser la placa de
transmisién o el elemento de la sala.
Alto voltaje de entrada @ Ajuste el voltaje al rango normal.
Hay una fuerza externa para hacer
funcionar la maquina eléctrica durante la | @ Cancelar potencia adicional o agregar resistencia de frenado
aceleracion.
@ Confirme que se ha habilitado la funcion de supresidn de sobretensién (FF
-15);
Acelerado oU1 El ajuste de supresion de sobretensién | @ El valor establecido de la tensién de accion de supresion de sobretension (FF - 14) es
Sobre voltaje no es apropiado demasiado grande, por lo que se recomienda ajustarlo entre 770 va 700 v;
@ La ganancia de supresion de sobretension (FF - 15/16) esta configurada demasiado
pequefia y se recomienda ajustarla entre 30 y 50;
No hay unidad de frenado adicional ni . . .
. . P @ Agregar unidad de freno y resistencia
resistencia eléctrica de frenado.
El tiempo de aceleracion es demasiado corto @ Incrementar el tiempo de aceleracion.
Desaceleracién Hay una fuerza externa para arrastrar el gimo o . )
ou2 @ Cancelar potencia adicional o agregar resistencia de frenado

Sobre voltaje

motor durante la desaceleracion.
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Panel
Nombre Solucién de problemas de la causa de la falla Contramedidas para el manejo de fallas
monitor
@ Confirme que la funcién de supresidn de sobretension (FF - 15) esté g
habilitada;
El ajuste de supresidn de sobretension S @ El valor establecido de la tensién de accién de supresidn de sobretension [e
no es apropiado (FF-14) es demasiado grande, que se recomienda ajustar entre 770 va 700 v;
@ La ganancia de supresién de sobretensién (FF - 15/16) esta configurada demasiado [
pequefia y se recomienda ajustarla entre 30 y 50;
No hay unidad de frenado adicional ni 1
. . , @ Agregar unidad de freno y resistencia
resistencia eléctrica de frenado.
El tiempo de desaceleracién es demasiado corto @ Incrementar el tiempo de desaceleracion
Hay una fuerza externa para arrastrar el gimo o . )
L, @ Cancelar potencia adicional o agregar resistencia de frenado
motor durante la desaceleracién.
@ Confirme que la funcién de supresidn de sobretension (FF - 15) ha g
habilitado
@ El valor establecido del voltaje de operacién de supresién de sobretension (FF - 14) Q
Tasa constante : : ; .
ou3 es demasiado grande y se recomienda ajustarlo entre 770 v ~ 700 v;
Sobre VOItaJe El ajuste de supresion de sobretension @ Ganancia de supresion de sobretension (FF - 15/16) configurada también
no es apropiado ~ . .
prop @ Pequefio, y se recomienda ajustarlo entre 30 y 50;
@ Frecuencia de limite de aumento maximo de supresion de sobretension (ff - 18)
@ La configuracién es demasiado pequefia, se recomienda ajustar entre 10y 20;
Poder de control IPF El voltaje del bus fluctda hacia arriba'y D @ voltaje de entrada bajo o potencia de entrada baja.
falla hacia abajo en el punto de bajo voltaje @ buscar asistencia técnica
Eléctrico
frecuencia
inversor El
la pantalla es
normal y El ventilador esta dafiado o atascado
. . @ Reemplazar el ventilador
"EnEr" es EnNEr |Hay un cortocircuito en el cableado del

mostrado después

operacion.Y
para el
maquina

inmediatamente

terminal de control periférico

m
@ Elimina la falla de cortocircuito externo
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Peligro

- No repare ni mantenga el equipo con electricidad, de lo contrario existe peligro de descarga
eléctrica.

- Confirme que el mantenimiento y la reparacion solo se pueden realizar cuando el voltaje del bus del inversor
es inferior a 36 V CC, lo que sea 10 minutos después del corte de energia. De lo contrario, la carga residual en

el condensador causara dafios a las personas.

- Restaure la placa de la cubierta frontal del terminal de conexién antes de volver a encender, de lo contrario, podria

causar lesiones personales.

- Todos los complementos enchufables deben enchufarse y desenchufarse en caso de falla de energia. De lo contrario,

existe el peligro de causar dafios secundarios.

Precaucién

- Los pardmetros deben configurarse después de reemplazar el convertidor de frecuencia, de lo contrario, puede causar

dafios a otros equipos en el sistema.

- Se deben tomar medidas antiestaticas para desmontar e instalar la placa de circuito, lo que puede evitar

el dafio de los dispositivos en la placa de circuito.

- El personal técnico no profesional debera realizar la deteccién o medicion eléctrica durante el

encendido o el funcionamiento del convertidor de frecuencia.

7.1 Mantenimiento y reparacion

7.1.1 Mantenimiento de rutina
Debido a la influencia de la temperatura ambiente, la humedad, el polvo y las vibraciones, los dispositivos dentro del convertidor
de frecuencia envejeceran, lo que provocara una falla potencial del cambiador de frecuencia o reducira la vida util del convertidor de

frecuencia. Por tanto, es necesario realizar un mantenimiento rutinario y regular y la proteccion del convertidor de frecuencia.

Elementos de inspeccién de rutina:

1) Si ha cambiado el entorno operativo del convertidor de frecuencia.

2) Si el convertidor de frecuencia esta sobrecalentado o tiene un sonido anormal, y si el ventilador de refrigeracion del convertidor de
frecuencia funciona normalmente.

3) Si se producen cambios anormales en el sonido del motor durante su funcionamiento y si se producen vibraciones durante su

funcionamiento.

4) Si el valor de visualizacion de los principales pardmetros operativos de la carga es el mismo que el valor normal.
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Consulte la siguiente tabla para la inspeccion de rutina:

articulos de inspeccion Area de inspeccién articulos de inspeccion
Entorno operativo Lugar de instalacién del convertidor de frecuencia Temperatura, humedad, p0|V0, pOlVO metélico, gases nocivos
Inversor de frecuencia . . .
Dentro del gabinete Temperatura, sonido, olor peculiar
cuerpo
. ) ) Si los datos de monitoreo son normales, como voltaje de entrada,
Monitor Monitor LED, medidor . . K . . .
corriente de salida, voltaje de salida de frecuencia de salida, etc.
Caraas Motor y su cableado y terminales de La temperatura y el sonido del motor, la temperatura del
g conexién cable y si hay calor anormal en el terminal.

Limpieza diaria:

1) Mantenga cerradas las puertas y ventanas de la sala del convertidor de frecuencia y el dispositivo de filtrado de la refrigeracion.
sistema en un estado normal y limpio.

2) El convertidor de frecuencia debe mantenerse siempre limpio. Elimina de forma valida el polvo de la superficie del

convertidor de frecuencia para evitar que la acumulacién de polvo entre en el convertidor de frecuencia. Especialmente el polvo de metal

7.1.2 Mantenimiento regular
Se deben realizar inspecciones periédicas en lugares que sean dificiles de inspeccionar durante el funcionamiento. La inspeccién se llevaré a cabo al

menos diez minutos después del corte de energia. Consulte la siguiente tabla para obtener informacién sobre los elementos de inspeccién regulares:

articulos de inspeccién Ver contenido Contramedidas

Terminal de bucle principal, Si los pernos y tornillos estan sueltos y si

. El procesamiento es normal
terminal de bucle de control hay marcas de chispas

Si hay acumulacién de polvo, si el movimiento
de las aspas del ventilador esta bloqueado o si
Refigeracién por ventlador hay un sonido y vibracién anormales, y si la Reemplazar productos defectuosos
carcasa de la turbina edlica esta
sobrecalentada y deformada.

o Si hay sobrecalentamiento o quemaduras. El primero cambia de placa segun sea el caso, mientras que el
Placa de circuito impreso L, ) . ) ,
Acumulacién de polvo segundo sopla las cenizas con aire seco de varias atmosferas.
Conector Esta suelto Reinsertar

¢Hay alguna fuga o decoloracion

Capacitor electrolitico .
P burbujeante?

Reemplazar con nuevos productos

Disipador de calor sHay acumulacion de polvo? Eliminacién de polvo, limpieza de conductos de aire,
4

Utilice un meg6éhmetro de 500 v y desconecte el circuito de control del
Situacién de aislamiento Aislamiento del circuito principal a tierra circuito de retorno principal, la fuente de alimentacién y la carga del
convertidor de frecuencia.

Aire ambiente Esta corroido Transformando el medio ambiente

7.1.3 Reemplazo de partes vulnerables del convertidor de frecuencia

Las partes vulnerables del convertidor de frecuencia incluyen principalmente ventiladores de refrigeracidon y condensadores electroliticos
para filtrado, seqguidos de placas de circuito impreso y fusibles, etc. Su vida Util esta estrechamente relacionada con el entorno en el que se
utilizan y sus condiciones de mantenimiento. El usuario puede determinar el periodo de reemplazo en funcién del tiempo de ejecucion. La vida

util tipica de estos dispositivos es:

Nombre del dispositivo Toda la vida
Adrmiador 2-3 afos
Condensador electrolitico 4-5 afos
Placa de circuito impreso 5-8 afios
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1) Refrigeracién por ventilador

Posibles causas de dafio: desgaste de los cojinetes y envejecimiento de la hoja. Criterios: si hay alguna grieta en la paleta
del ventilador, si hay un sonido de vibracién anormal al arrancar la maquina, etc.

2) Condensador electrolitico de filtro

Posibles causas de dafio: mala calidad de la fuente de alimentacién de entrada, temperatura ambiente alta, salto de carga frecuente y
envejecimiento del electrolito. Criterios: fuga de liquido, abombamiento de la valvula de seguridad, determinacién de la capacitancia electrostatica,

determinacion de la resistencia de aislamiento

3) placa de circuito impreso
Posibles causas de dafio: aislamiento envejecido, deterioro de los dispositivos, conectores sueltos. Criterios:

aislamiento roto, marcas de quemaduras en la superficie de la placa, mal contacto de los enchufes.

7.2 Almacenamiento y almacenamiento

Después de que el usuario compra el convertidor de frecuencia, se debe prestar atencion a los siguientes puntos para el almacenamiento

temporal y el almacenamiento a largo plazo:

- Al almacenar, intente empacarlo en la caja de embalaje de nuestra Compafiia de acuerdo con el embalaje original.

- Debe colocarse en una habitaciéon con una temperatura de - 25 °C ~ sesenta y cinco °C sin humedad, polvo, polvo metalico y buena

ventilacion.

- El almacenamiento a largo plazo provocara el deterioro del condensador electrolitico del circuito principal en el convertidor de
frecuencia. Se debe garantizar que se energice una vez dentro de un afio para asegurar que se puedan restaurar las caracteristicas
eléctricas del capacitor.

- No realice pruebas de tensién soportada en el convertidor de frecuencia a voluntad, lo que reducira la vida atil.
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8.1 Diagrama de conexién de equipos periféricos y piezas opcionales

Three - phase power supply

Fuse - less circuit breaker

A B +— MCCB
( E, f Magnetic contactor
«—

mc

Ac reactor

¢ ACL
44— Radio noise filter Nf

+
HV480
PB Brake unit Ug or resistor Rs

44— Radio noise filter NF

8.2 Descripcion funcional de equipos periféricos

Nombre del accesorio

Sitio de instalacién

Breve descripcién de la funcién

Fusible: sin disyuntor

El extremo frontal del bucle de entrada

Corte de energia para equipos aguas abajo cuando ocurre
sobrecorriente

Contactor

Entre el interruptor inactivo y el
lado de entrada de la frecuencia
inversor

Corte la fuente de alimentacién principal cuando falle el convertidor de frecuencia.

Reactor de entrada ac

Lado de entrada de frecuencia
inversor

Incrementar el factor de potencia en el lado de entrada; eliminar vélidamente el
arménico superior en el lado de entrada

Unidad de freno o resistencia de freno

Circuito principal de frecuencia
inversor

Utilizado principalmente para frenado répido

Reactor de salida ac

Entre la frecuencia
lado de salida del inversor y el
motor. Instalar cerca del
inversor de frecuencia.

El lado de salida del cambiador de frecuencia contiene tantas ondas
armonicas de orden superior como sea posible. Cuando el motor esta
lejos del convertidor de frecuencia, hay una gran capacitancia
distribuida en el circuito. Uno de los arménicos puede resonar en el
bucle, provocando dos efectos: Dafiar el rendimiento del aislamiento
del motor dafiara el motor durante mucho tiempo. Se genera una gran
corriente de fuga, lo que provoca una proteccion frecuente del
convertidor de frecuencia. Dado que la distancia entre el convertidor de
frecuencia y el motor supera los 100 m, se propone instalar una
reactancia de CA de salida.

Filtro de entrada EMC

Lado de entrada de frecuencia
inversor

Reducir la transmision y la interferencia de radiacién del cambiador de
frecuencia hacia el exterior; Reduzca la interferencia de transmisién y
conduccién desde el extremo de la fuente de alimentacién hasta el
variador de frecuencia y mejore la capacidad antiinterferente del
variador de frecuencia.
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Para proteger el convertidor de frecuencia y las fugas del circuito

Protector de fugas Lado de entrada del convertidor de frecuencia
relacionado

Se utiliza en ocasiones en las que se corta la alimentacién durante un

Caja de capacitancia Circuito principal del convertidor de frecuencia
tiempo prolongado y el motor se transporta continuamente.

8.2.2 Disyuntor y contactor sin fusibles

1) El propésito basico del disyuntor sin fusible (cominmente conocido como interruptor de aire) es cortar rapidamente
la corriente de falla cuando el convertidor de frecuencia tiene una falla de sobrecorriente u otros circuitos debajo de él tienen la misma falla.
Se utiliza para evitar que el convertidor de frecuencia y sus circuitos provoquen cortes de energia y para evitar la expansién de accidentes
locales. En los sistemas generales de distribucion de energia, cada uno debe estar equipado con su corriente nominal que varia segun la

capacidad del convertidor de frecuencia. Consulte la tabla a continuacién para ver la seleccion recomendada.

2) El contactor desconecta su fuente de alimentacién principal cuando falla el convertidor de frecuencia y se utiliza para evitar el reinicio
después de la falla.

Deben evitarse las operaciones frecuentes de encendido y apagado (menos de dos veces por minuto) o las
operaciones de arranque directo del variador a través de contactores, ya que el contactor esta conectado entre la fuente
de alimentacién y la entrada del variador de frecuencia, si el El contactor se utiliza para controlar el arranque y la parada
del convertidor de frecuencia, la carga y descarga frecuentes pueden reducir facilmente la vida util del condensador en el
convertidor de frecuencia y también dafiar el contactor. No se deben instalar dispositivos interruptores como contactores
entre el extremo de salida del convertidor de frecuencia y el motor. Si es realmente necesario (por ejemplo, conmutacién
entre sistemas de variadores multifrecuencia o sistemas multimotor), se garantizara el funcionamiento on-off del variador
de frecuencia cuando no haya salida.

La seleccién recomendada se muestra en la siguiente tabla.

Especificacion del inversor Fusible - sin disyuntor mccb (a) Contactor MC (a)
Fuente de alimentacién trifasica, 380 v

HV480-R75G3 4 9
HV480-1R5G3 6 9
HV480-2R2G3 10 12
HV480-004G3 18
HV480-5R5G3 20 25
HV480-7R5G3 25 25
HV480-011G3 32 32
HV480-015G3 40 40
HV480-018G3 50 50
HV480-022G3 63 63
HV480-030G3 80 80
HV480-037G3 100 100
HV480-045G3 125 115
HV480-055G3 160 125
HV480-075G3 200 185
HV480-093G3 225 225
HV480-110G3 315 330
HV480-132G3 315 400
HV480-160G3 350 400
HV480-185G3 400 500
HV480-200G3 400 500
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8.2.3 Reactor de entrada de CA

El dispositivo tiene como objetivo cambiar la distorsién de la forma de onda de voltaje causada por las caracteristicas capacitivas del
extremo de entrada del inversor de frecuencia, eliminar validamente la onda armdnica de alto orden en el lado de entrada y suprimir la
sobretensidn en el lado de la fuente de alimentacién, mejorando asi el factor de potencia., evitando que otros dispositivos se dafien debido a la
distorsiéon de la forma de onda de voltaje, y eliminando el desequilibrio de la corriente de entrada causado por el desequilibrio entre las fases de

la fuente de alimentacion. Ademas, los armdnicos mas altos de la fuente de alimentacién dafiaran el convertidor de frecuencia.

8.2.4 Reactor de salida de CA

Cuando la conexidn entre el convertidor de frecuencia y el motor es demasiado larga, aumentara la capacitancia distribuida entre
los cables, lo que es facil de generar alta corriente armdnica capacitiva, lo que provocara directamente el accidente de sobrecorriente de
salida del convertidor de frecuencia. También provocara interferencias electromagnéticas en otros dispositivos. Por lo tanto, agregar
reactores de salida puede reducir estos impactos. En cuanto a la capacitancia distribuida entre el cableado de salida del convertidor de
frecuencia, si el alto contenido de corriente armdnica en el cableado es alto, puede causar resonancia y generar una corriente de fuga.
Las corrientes de fuga que superan los 100 m de longitud de los cables del motor también pueden ser grandes. La solucién es reducir el

funcionamiento en frecuencia portadora, y una medida mas valida es instalar reactores de salida.

Se recomienda utilizar reactores de CA en las siguientes circunstancias:

1) La capacidad de alimentacion del convertidor de frecuencia es mas de diez veces superior a la del convertidor de frecuencia.

2) La misma fuente de alimentacion que el convertidor de frecuencia estd conectada con una carga de tiristor o un factor de potencia
dispositivo de compensacién controlado por un interruptor, etc. donde la calidad de la red eléctrica es relativamente mala.

3) El grado de desequilibrio trifasico de la fuente de alimentacién es superior al 3%.

Los pardmetros del reactor recomendados se muestran en la siguiente tabla.

Potencia del inversor de frecuencia (kw) | Reactor de entrada de alambre | Entrada de electricidad de alambre | Salida de electricidad del reactor | Inductancia del reactor de salida (4
(Voltaje nominal 380V) Actual (a) Inductancia (MH) Corriente (a) H)
0,75 3.4 8.0 2.1 2100
1,5 4.8 4.0 3.8 2100
2.2 6.2 3.2 5.1 1450
4.0 9,6 2.0 9 1100
5.5 14 1,5 13 800
7.5 18 1.2 17 650
11 26 0,8 25 330
15 35 0,6 32 250
18,5 41 0,5 37 200
22 50 0,42 45 180
30 62 0,32 60 90
37 80 0,26 75 80
45 96 0,21 91 60
55 120 0,18 112 40
75 165 0,13 150 35
93 180 0,11 176 30
110 225 0,09 210 20
132 260 0,08 253 deisés
160 305 0,07 304 13
185 350 0,06 340 11
200 385 0,06 380 11
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8.2.5 Seleccion de la unidad de frenado de consumo de energia y resistencia de frenado

Cuando el motor esta funcionando en el estado de frenado, el motor generara energia regenerativa, que es energia
eléctrica convertida por la energia mecdnica liberada cuando la velocidad de rotacién del motor giratorio cambia de alta a
baja y se retroalimenta al circuito principal que se esta alimentando. que eleva el voltaje del circuito principal. La cantidad de
energia depende de las caracteristicas generales del sistema y de la configuracion de los pardmetros del convertidor de
frecuencia. Para que el sistema funcione correctamente, esta parte de energia se disipa por resistencia, es decir, frenado por
consumo de energia de CC.

1) La seleccién del valor de resistencia de la resistencia de frenado RB

También determina indirectamente la magnitud del par de frenado del sistema. Si el par de frenado es demasiado pequefio, no se
restringird. El aumento de la tensién del circuito principal provocara una sobretension en el circuito principal del sistema y una proteccién de
disparo. Si el par de frenado es demasiado grande, el funcionamiento estable del sistema se vera afectado. Para estabilizar la tensién de frenado
del sistema, generalmente se elige que sea aproximadamente 1,8 veces la tensién nominal de entrada de CA. Para el sistema de control de
motor estandar de 380 v, el punto de trabajo del frenado por consumo de energia generalmente se selecciona para que sea de
aproximadamente 700 v. Si este voltaje es demasiado bajo, el frenado puede ocurrir dentro del rango operativo maximo de la fuente de
alimentacidn. Si este voltaje se selecciona demasiado alto, puede ocurrir una accién de proteccion contra sobrevoltaje.

Suponiendo que KB es el coeficiente de eficiencia de conversién de energia mecanica / energia eléctrica cuando la potencia del motor
es de retroalimentacion p (kw), generalmente kb = 0,7, entonces, cuando el voltaje del punto de operacién del freno u = 700 voltios, de
acuerdo con la relacién de conservacion de energia que el motor genera energia que es completamente absorbida por la resistencia de
frenado, la siguiente relacién existe cuando el motor tiene un par de frenado del 100%:

1000P * KB = U?/ RB
Es decir,
RB=U?/1000P * KB=700/P
Considerando que KB es un valor empirico y el ciclo de trabajo de la corriente de frenado, el par de frenado maximo real
ocurre en el limite extremo de KB = 1, en este momento: KBmin =0.7 * 700 / P = 500 / P en este momento, la corriente de
frenado alcanza el maximo. Si se excede este limite, el dispositivo se dafara.

2) La seleccién de la potencia de la resistencia de frenado

Para el calculo de la potencia disipada por la propia resistencia de frenado, la resistencia de frenado todavia la absorbe por
completo de acuerdo con la energia regenerativa y utiliza energia térmica. Considerando la forma de liberacion, asumiendo que la
potencia de resistencia es PB, la frecuencia de frenado KF y el margen de potencia ks, entonces

PB =P * KB * Kf * Ks

Si selecciona Ks es 10 / 0.7, entonces KB * Ks = 1, entonces, la potencia de disipacién de calor de PB = P * Kf

La resistencia de frenado depende de la frecuencia de frenado Kf. Para uso general, cuando se requiere un frenado ocasional y no es
necesario que el frenado ocurra con frecuencia, Kf debe estar alrededor del 10%. Para diferentes tipos de carga, los valores son generalmente
los siguientes:

Unidad de bombeo de vigas para yacimientos

petroliferos: 10% - 20% Elevadores y gruas: 20% - 40%

Desbobinadoras y bobinadoras: 30% - 50%

Centrifugas: 40% - 60%

Dado que la energia de frenado regenerativo varia segun la inercia, el tiempo de desaceleracion, el tipo de carga, la
frecuencia de frenado y otros factores del sistema de conduccidn, la seleccién de la resistencia de frenado debe basarse en el
uso real del usuario. En términos generales, cuanto mayor es la inercia del sistema, mas rapida es la desaceleraciéon y mas
frecuente la rotura, menor es el valor de resistencia seleccionado y mayor es la potencia de la propia resistencia. Los valores
recomendados se muestran en la siguiente tabla.

-139 -



Capitulo VIII Equipo periférico

Voltaje nominal de . Frenado eléctrico | Frenado eléctrico El frenado eléctrico

inversor de frecuencia POET;\CI'G;QI M | Valor de resistencia tasa de resistencia la resistencia es el valor mas Nota

(V) / nimero de fase Q) (kw) pequefio (Q)

380V /3% 0,75 800 0,08 > 400 Unidad de freno incorporada
380V /3% 1,5 400 0,16 >220 Unidad de freno incorporada
380V /3% 2.2 250 0,24 > 200 Unidad de freno incorporada
380V /3% 4.0 150 0.4 >130 Unidad de freno incorporada
380V /3% 5.5 100 0,6 >90 Unidad de freno incorporada
380V /3% 7.5 75 0,8 > 65 Unidad de freno incorporada
380V /3% 11 50 1.0 > 45 Unidad de freno incorporada
380V /3% 15 40 1,5 >32 Unidad de freno incorporada
380V /3% 18,5 30 3,0 >25 Unidad de freno incorporada
380V /3% 22 30 3,0 >22 Unidad de freno incorporada
380V /30 30 20 4.0 >16 Unidad de freno externa
380V /3% 37 dieciséis 6.0 >13 Unidad de freno externa
380V /3P 45 13,6 6.0 > 11 Unidad de freno externa
380V /30 55 20/2 8.0 >9 Unidad de freno externa
380V /3% 75 13,6/2 12 >6,5 Unidad de freno externa
380V /39 93 20/3 12 >55 Unidad de freno externa
380V /3% 110 20/3 12 >4.5 Unidad de freno externa
380V /30 132 20/4 dieciséis >45 Unidad de freno externa
380V /30 160 13,6/4 18 >6,5/2 Unidad de freno externa
380V /39 185 13,6/4 20 >3 Unidad de freno externa
380V /39 200 13,6/4 24 >25 Unidad de freno externa

3) Respecto a la unidad de freno

No se incorpora ninguna funcién de frenado regenerativo en el tipo de convertidor de frecuencia de la serie G de 30kw y
especificaciones superiores. Cuando se necesita energia de frenado, se debe agregar una unidad de frenado de consumo de energia.
Debe tenerse en cuenta al realizar el pedido. La unidad de freno se conectara a © y® terminales del convertidor de frecuenciay la
resistencia de frenado se conectaran a la unidad de frenado externa. La funcién de frenado regenerativo es necesaria cuando el par
de frenado de la maquina en si no puede cumplir con los requisitos de la aplicacién, especialmente cuando esta bajo una gran carga
de inercia, se rompe con frecuencia o se detiene rapidamente.

En situaciones que requieren un frenado mas rapido, incluso si se instala un dispositivo de frenado que consume energia, se recomienda al usuario que
utilice una unidad de frenado con retroalimentacion.
8.2.6 Reactor de CC externo

La serie de convertidores de frecuencia estan conectados externamente con reactores de CC. Si es necesario, consulte al distribuidor o
directamente a la fabrica para obtener especificaciones especificas.
8.2.7 Filtro de ruido de radio

El producto esta diseflado para cumplir con los requisitos de la norma nacional GB / T12668.3 en términos de compatibilidad
electromagnética (es decir, EMC se refiere a la capacidad de los equipos eléctricos para funcionar en un entorno de interferencia
electromagnética, no interferir con el entorno electromagnético, y para realizar sus funciones de forma estable). Los convertidores de
frecuencia deben cumplir los requisitos tanto de interferencia electromagnética como de interferencia anti-electromagnética. La interferencia
electromagnética se refiere principalmente a la interferencia de radiacion, la interferencia de conduccidn y la interferencia armdnica de los
convertidores de frecuencia. La interferencia anti-electromagnética se refiere principalmente a la inmunidad de conduccién, inmunidad a la
radiacion, inmunidad a sobretensiones, inmunidad a rafagas rapidas, inmunidad a ESD e inmunidad al final de baja frecuencia de la fuente de
alimentacion.

Los productos de la Companiia se instalaran y utilizaran de acuerdo con las siguientes instrucciones y tendran un buen
rendimiento electromagnético en el entorno industrial general.
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Capacitivo. Hay dos tipos de interferencia electromagnética, una es la interferencia del ruido electromagnético del
entorno circundante al inversor de frecuencia y la otra es la interferencia del ruido generado por el inversor de
frecuencia al equipo circundante.

1) Método de tratamiento de la interferencia de equipos electromagnéticos periféricos al convertidor de frecuencia: Generalmente, la
influencia electromagnética en los convertidores de frecuencia se debe a la instalacién de un gran nimero de relés, contactores o frenos
electromagnéticos en las proximidades de los convertidores de frecuencia. Cuando el convertidor de frecuencia se ve afectado y se

produce un mal funcionamiento, se recomienda instalar un filtro de ruido de radio en la entrada del convertidor de frecuencia.

2) Medidas para hacer frente a la interferencia del convertidor de frecuencia a los equipos periféricos: esta parte del ruido se
divide en dos tipos: uno es la interferencia de radiacion del convertidor de frecuencia, mientras que el otro es la interferencia de
conduccidn del convertidor de frecuencia. Estos dos tipos de interferencia hacen que los equipos eléctricos periféricos estén
sujetos a induccion electromagnética o electrostatica. Causando asi un mal funcionamiento del dispositivo De acuerdo con
diferentes situaciones de interferencia, adopte diferentes métodos para resolver el problema:

una. Los instrumentos, receptores y sensores utilizados para la medicion suelen tener una sefial débil. Si ellos estan
relativamente cerca del convertidor de frecuencia o en el mismo gabinete de control, son propensos a interferencias y mal
funcionamiento. Por lo tanto, deben mantenerse alejados de la fuente de interferencia en la medida de lo posible. no coloque las
lineas de sefial en paralelo con las lineas eléctricas, especialmente no las ate en paralelo; Cables blindados para lineas de sefial y
lineas eléctricas y buena conexién a tierra; Los anillos magnéticos de ferrita se agregan al lado de salida del cambiador de
frecuencia (la frecuencia de supresion selectiva esta en el rango de 30 ~ 1000 MHz) y se enrollan 2 ~ 3 vueltas en la misma
direccion. Para casos severos, se puede agregar el filtro de salida de ruido de radio.

B. Cuando el equipo interferido y el convertidor de frecuencia utilizan la misma fuente de alimentacién, causaran
interferencia de conduccién. Si los métodos anteriores no pueden eliminar la interferencia, se debe instalar un filtro de ruido de
radio entre el convertidor de frecuencia y la fuente de alimentacion.

c Si la longitud del cable del motor excede los 100 m, es necesario agregar un filtro de salida. La tensién nominal del
convertidor de frecuencia es de 380 V y los productos recomendados para el filtro de ruido de radio de entrada se muestran en la

siguiente tabla.

Potencia del motor adaptable (kw) Capacidad de suministro de energia (kVA) Corriente de entrada nominal (A)
0,75 1,5 3.4
1,5 3 5
2.2 4 5.8
4.0 5.9 10,5
5.5 8.9 14,6
7.5 11 20,5
11 17 26
15 21 35
18,5 24 38,5
22 30 46,5
30 40 62
37 57 76
45 69 92
55 85 113
75 114 157
93 134 180
110 160 214
132 192 256
160 231 307
185 242 350
200 250 385
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Precauciones de instalacion:

1) El cable de conexién a tierra del convertidor de frecuencia y otros productos eléctricos deberan estar bien conectados a tierra; los
El filtro debe estar conectado a la misma tierra comun que el extremo PE del convertidor de frecuencia; de lo contrario, afectara
seriamente el efecto EMC. El filtro de entrada se instala lo mas cerca posible de la entrada de potencia del convertidor de
frecuencia.

Blinde los cables para las lineas de sefial de control y los hilos conductores de las lineas de prueba del convertidor de frecuencia y conecte a tierra de
forma fiable la capa de blindaje.

2) Las lineas de entrada y salida de energia y las lineas de sefial de corriente débil (por ejemplo, lineas de control) de la frecuencia
El inversor no debe colocarse en paralelo en la medida de lo posible, y debe colocarse verticalmente cuando las
condiciones lo permitan.

3) Se recomienda utilizar cable blindado o tuberia de acero para proteger la linea de alimentacion para la potencia de salida.
linea del convertidor de frecuencia, y la capa de blindaje debe estar conectada a tierra de manera confiable.

4) Se recomienda utilizar lineas de control de blindaje de par trenzado para los cables del equipo interferido.
y poner a tierra de forma fiable la capa protectora;

5) Si el equipo periférico se conecta a tierra por separado, la interferencia causada por la corriente de fuga de frecuencia

La linea de puesta a tierra del inversor se puede eliminar.

8.2.8 Protector de fugas

Hay dos formas de corriente de fuga cuando se utiliza un convertidor de frecuencia: una es la corriente de fuga entre los cables y
la otra es la corriente de fuga a tierra. La corriente de fuga anterior se ha explicado en la seccion del reactor. Esta seccidn solo trata
sobre la corriente de fuga al drenaje del piso.

Puede haber aislamiento y fugas por otras razones en el convertidor de frecuencia y sus accesorios y circuitos relacionados. Ademas,
debido a que hay condensadores distribuidos en el convertidor de frecuencia, el motor y su cableado con la tierra, cuanto mas grande es el
condensador distribuido, mayor es la corriente de fuga. Sin embargo, este convertidor de frecuencia en serie esta disefiado con poco ruido, por
lo que la frecuencia de la portadora es mayor, cuanto mayor es la frecuencia de la portadora, mayor es la corriente de fuga. La corriente de fuga
aumentard a medida que aumenta la corriente de retorno, por lo que cuando la potencia del motor es alta, la corriente de fuga correspondiente
serd alta. Reduzca de forma vélida la distancia entre el convertidor de frecuencia y el motor para reducir la capacitancia distribuida. La frecuencia
portadora se puede reducir para reducir la corriente de fuga, pero reducir la frecuencia de la portadora resultara en un aumento del ruido del
motor. La instalacién de reactores también es una forma valida de solucionar las fugas de corriente. Sin embargo, debe haber una corriente

hacia el desague del piso. La instalacién de un protector de fugas también es un método vélido para proteger el convertidor de frecuencia.

El protector de fugas se instalara entre el extremo de la linea de entrada del convertidor de frecuencia y el mccb del interruptor de
aire. El criterio para seleccionar sus especificaciones es que la corriente de funcionamiento del protector contra fugas no sea inferior a

diez veces la de la linea cuando el convertidor de frecuencia no se utilice con la fuente de alimentacién de frecuencia industrial.

8.2.9 Caja de capacitancia

Este dispositivo periférico se utiliza especialmente para ocasiones en las que el tiempo de corte de energia es largo y el motor necesita un
funcionamiento continuo. Aunque este convertidor de frecuencia en serie tiene la funciéon avanzada de parada instantanea, la caja del
condensador aun se puede utilizar en circunstancias especiales de requisitos especificos (la falla de energia instantanea de la fuente de
alimentacién es superior a 20 ms). Si es necesario, especifique los requisitos especificos al realizar el pedido.

Dado que la instalacion de este dispositivo externo afectara a algunos parametros de la maquina, no desea que los usuarios lo

instalen ellos mismos. PGngase en contacto con nuestra empresa.
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Capitulo IX Garantia de calidad

9.1 Compromiso de calidad

La garantia de calidad del producto se manejara de acuerdo con las siguientes regulaciones:

El alcance de la garantia solo se refiere al cuerpo del convertidor de frecuencia y el periodo de garantia comienza a partir de la fecha de
entrega de la Compaiiia.

El periodo de garantia del producto es de 18 meses después de la compra, incluso si el producto falla por las siguientes razones En el
interior, también pertenecen al mantenimiento de pago:

- Problemas causados por un funcionamiento incorrecto o autorreparacion y renovacion no autorizadas;
- Problemas causados por el uso de convertidores de frecuencia mas alla de los requisitos de especificacién estandar;
- Dafios causados por caidas o manipulacion brusca después de la compra;

- El envejecimiento o la falla de los dispositivos causados por el uso en entornos que no cumplen con los requisitos de esta
especificacion;
- El convertidor de frecuencia estd dafiado debido a cables de conexién incorrectos;

- Fallos causados por terremotos, incendios, desastres geomanticos, rayos, voltajes anormales u otros desastres
naturales y desastres.

La Compafiia tiene el derecho de confiar a otros para que se hagan cargo de la garantia de los productos defectuosos. El

contenido de garantia de calidad que es verdaderamente responsabilidad de la Compafiia:
- Devolucion, cambio y garantia dentro de un mes de envio;
- Reemplazo y garantia dentro de los tres meses posteriores al envio;

- Garantia de 18 meses después del envio.

Las tarifas de servicio correspondientes se calcularan en funcién de las tarifas reales. Si hay algin acuerdo, primero se
aplicara el principio de acuerdo.

Las agencias de venta, produccién y agencia de la Compafiia en todo el pais pueden brindar servicio postventa al
producto.

Nuestra Companiia se reserva el derecho de interpretar este acuerdo.
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Instrucciones adicionales

Sobre la cuestion de la exencién de responsabilidad
- La Compafiia no puede asumir ninguna responsabilidad derivada o inducida por el uso del producto en violacion de las

disposiciones de esta especificacién.

- La Compafiia no es responsable de la compensacién por la pérdida, ondulacién o dafio secundario que le haya causado la
falla del producto.

Instrucciones para usuarios
- Este manual de instrucciones solo es aplicable a esta serie de productos.

- La Compaiiia tiene la responsabilidad de por vida por el producto y proporciona todos los servicios relacionados con el uso del

producto.

- Aunque el producto esta disefiado y fabricado bajo un estricto control de calidad, pregunte a nuestra Compafiia con
anticipacion si se usa para los siguientes propésitos que pueden poner en peligro el cuerpo humano o su vida debido a su

falla o error operativo.
- Utilizado para el equipo de transporte
- Dispositivo médico
- Equipo nucleary eléctrico
- Dispositivos espaciales y de aviacion
- Varios dispositivos de seguridad

- Otros fines especiales

Sobre la esperanza para los usuarios
Esperamos sinceramente que la gran cantidad de usuarios presenten sus opiniones o sugerencias sobre el disefio, el
rendimiento, la calidad y el servicio de los productos de la Compaiiia, y lo agradeceriamos mucho.
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Apéndice A Introduccién a la comunicaciéon

HV480 proporciona una interfaz de comunicacidon RS485 estandar y realiza un enlace de comunicacién a través del protocolo de
comunicacion MODBUS. A través de PC/ PLC y otras computadoras superiores, se puede realizar el control de red de "agente Unico / multi-
agente" (configuracion del comando de control del variador de frecuencia y frecuencia de operacién, modificacién de parametros funcionales,

monitoreo del estado operativo del variador de frecuencia e informacion de fallas) para adaptarse a una aplicacion especifica requisitos.

2 Configuracién de comunicacién basica 2.1
Seleccionar protocolo de comunicacién
MODBUS solo es compatible de forma predeterminada con productos estandar que eligen protocolos de comunicacién. Si
se requieren otros protocolos de comunicacién, debe comprar otra tarjeta de comunicacién y configurar FD - 00 y los

pardametros relacionados.

Protocolo de comunicacién FD - 00 0~3[0]

0: protocolo MODBUS

2.2 Configuracién de la velocidad de transmisién de datos
La tasa de transmisién de datos se refiere a la tasa de transmision de datos entre el convertidor de frecuencia y la computadora

superior.

Velocidad en baudios de comunicacién FD - 01 0~0005 [0005]

Protocolo de velocidad en baudios de los bits MODBUS 0: 300 bps
1: 600 BPS

1200BPS

2400BPS

4800BPS

9600BPS

19200BPS

38400BPS

57600BPS

115200BPS

2.3 Establecer formato de datos

O 0N O U b WN

Formato de datos FD - 02 0~31[0]

0: Sin verificacion: formato de datos <8, N, 2> (bit de inicio de 1 bit, bit de datos de 8 bits, bit de parada de 2 bits, sin verificacién) 1:
Verificacién par: formato de datos <8, E, 1> (Bit de inicio de 1 bit, bit de datos de 8 bits, bit de parada de 1 bit, verificacién par) 2:
verificacién impar: formato de datos <8, O, 1> (bit de inicio de 1 bit, bit de datos de 8 bits, bit de parada de 1 bit, verificacién) 3. Sin

verificacion: formato de datos <8 - N - 1> (bit de inicio de 1 bit, bit de datos de 8 bits, bit de parada de 1 bit, sin verificacién)

Nota: El formato de datos del convertidor de frecuencia y la estacion maestra debe ser el mismo, de lo contrario no
sera posible la comunicacién normal.
2.4 Establecer la direccién local
En la comunicacion Modbus, se pueden conectar un maximo de 247 unidades a la red. La direccién de cada convertidor de
frecuencia debe ser Unica.

2.5 tiempo de espera de comunicacion y respuesta

FD - 05 tiempo de espera de comunicacién 0,1~60,0s[0,0 s]

Cuando FD - 05 = 0.0, la deteccién de tiempo de espera de comunicacién no es valida.
Cuando FD-05 es distinto de cero, entonces el tiempo entre el comando actual y el siguiente comando de comunicacién
excede el ajuste FD-05, entonces el convertidor de frecuencia no se comunicara y el panel de operacién mostrara cof.

- 145 -



Apéndice A Introduccién a la comunicacion

3 Descripcion del protocolo Modbus 3.1

descripcién del protocolo

Breve introduccién del protocolo

(@ Protocolo maestro esclavo Modbus. Solo un dispositivo puede enviar comandos en la red en cualquier momento.

(2 La estacién maestra intercambia informacién de gestién sondeando las estaciones esclavas. Ninguna estacion esclava puede
enviar mensajes sin la aprobacion de la estaciéon maestra. Si hay un error en el intercambio de datos, si la estacién maestra no
recibe una respuesta, la estacién esclava ausente de la encuesta serd interrogada nuevamente.

® Ssilaestacion esclava no puede reconocer la informacién enviada por la estacién maestra, enviara un mensaje anormal.
respuesta a la estacion maestra.

@) Si no hay comunicacion directa entre la estacidn esclava y la estacion esclava, los datos de una estacién esclava
debe leerse a través del software de la estacion maestra y enviarse a otra estacién esclava Se pueden realizar dos tipos de
didlogos entre la estacion maestra y la estacion esclava:

La estacion maestra envia una solicitud a la estacién esclava y espera que la estacién esclava responda. La estacion

maestra envia solicitudes a todas las estaciones esclavas sin esperar su modo de transmision de respuesta. Transferir

El modo de transmisién es el modo RTU (unidad terminal remota) y la trama no contiene bytes de encabezado de mensaje
ni terminadores de segmento de palabra de mensaje. El formato de trama RTU clasico se muestra en la siguiente tabla:

Direccién esclava Cédigo de funcion Datos CRC

1 byte 1 byte 0 ... 252 bytes Bit bajo CRC

@ Direccién 0 (reservada), utilizada para retransmisiones.

@ Todos los nodos esclavos deben identificar la direccion de transmision de la funcion de escritura, pero no necesitan responder.
3 El nodo maestro no tiene una direccién especifica, solo el nodo esclavo debe configurar la direccion. El método de
transmisién RTU tiene cuatro formatos de caracteres, como sigue:

@ Bit de inicio de 1 bit, bit de datos de 8 bits, bit de parada de 1 bit, sin verificacién

@ Bit de inicio de 1 bit, bit de datos de 8 bits, bit de parada de 1 bit, incluso verificacién

@ Bit de inicio de 1 bit, bit de datos de 8 bits, bit de parada de 1 bit, verificacién impar

@ Bit de inicio de 1 bit, bit de datos de 8 bits, bit de parada de 2 bits, sin verificacién

Los caracteres o bytes se transmiten de izquierda a derecha, como se muestra en la siguiente tabla:

<- bit menos significativo (LSB) Bit mas significativo (msb) ->
Poco de partida 1 2 3 4 5 6 7 8 Detener un poco -
Poco de partida 1 2 3 4 5 6 7 8 Incluso comprobar Detener un poco
Poco de partida 1 2 3 4 5 6 7 8 Cheque impar Detener un poco
Poco de partida 1 2 3 4 5 6 7 8 Detener un poco Detener un poco

La tabla anterior muestra que el modo de transmisién RTU

Los marcos de informacién estan separados por al menos un intervalo estatico de 3,5 bytes. La trama completa debe transmitirse
en un flujo continuo de bytes. Si el intervalo entre mas de dos tramas es inferior a 3,5 bytes, el dispositivo receptor asumira
erroneamente que la direccion de la estacién esclava de la segunda trama es la continuacion de la trama anterior. La comprobacién de
CRC fallé debido a un desorden de la trama, lo que resultd en una falla de comunicacién. Si el intervalo de descanso entre dos bytes

supera los 1,5 bytes, el dispositivo receptor considerara que la trama de informacidén esta incompleta y la descartara.
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3.2 Interfaz de comunicacién MODBUS

Modbus realiza la comunicacién a través de la interfaz RS485, es decir, a través del enlace 485 +/ 485 - en el panel de control. 3.3

Funcién MODBUS y formato de informacion

La funcion principal de Modbus es leer (leer) y modificar (escribir) parametros. Diferentes instrucciones de funcion determinan
diferentes solicitudes de operacion. La funcion MODBUS del HV480 se muestra en la siguiente tabla:

Instruccién funcional Nombre de la funcién Radiodifusién | Valor maximo de N
0x03 Lectura de N palabras de registro No dieciséis
0x06 Modificar un registro (apagar guardar) si 1
0x05 Modificar un registro (apagar no guarda) si 1

Los diferentes comandos de funcién determinan diferentes formatos de informacién Modbus, como se indica a continuacién:

Direccién de palabra inicial Numero de palabra CRC16
Ndmero de esclavo 0x03

Alto | bajo Alto | bajo Baja | elevado

Instruccion de funcién 3 _ solicitud de host

Bytes Valor de la palabra inicial - Valor de la dltima palabra CRC16

Numero de esclavo 0x03

Alto | bajo Alto | bajo - Alto | bajo Baja | elevado

Comando de funcién 3 _respuesta del host

Direccién de palabra inicial Datos CRC16
Numero de esclavo 0x06

Alto | bajo Alto | bajo Baja | elevado

Instruccion de funcion 6 _ solicitud de host y respuesta de esclavo (mismo formato)

Direccién de palabra inicial Datos CRC16
Numero de esclavo 0x05

Alto | bajo Alto | bajo Baja | elevado

Instruccion de funcion 5 _ solicitud de host y respuesta de esclavo (mismo formato)
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Ejemplo de funcion
Funcion 0x03: leer n registros de palabras, rango de lectura 1 ~ 16

La direccién del esclavo es 01h, y primero se leen dos palabras de datos consecutivas. La direccién de inicio es FOOOH del registro
de parametros de comunicacion. La estructura del marco se describe a continuacién:

Inicio de mensaje 3,5 bytes de tiempo de transmisiéon
Direccién esclava 01H
Cédigo de funcion Modbus 03H
Direccion de inicio byte alto F OH
Direccién de inicio byte bajo 0 OH
Alto byte de datos OOH
Byte de datos bajo 02H
Byte bajo de CRC F7H
Byte alto de CRC 0BH

Fin del mensaje 3,5 bytes de tiempo de transmisién

La instruccién de funcién 0x03 solicita el marco

Inicio de mensaje 3,5 bytes de tiempo de transmision
Direccién esclava 01H
Cédigo de funcién Modbus 03H
Gran cantidad de bytes de datos 0 OH
NUmero bajo de bytes de datos 04H
Registrar datos FOOOH de byte alto OOH
Registrar datos FOOOH de byte alto 0BH
Registrar datos FOOOH de byte alto 0 OH
Registrar datos FOOOH de byte alto OOH
Byte bajo de CRC
Byte alto de CRC
Fin del mensaje 3,5 bytes de tiempo de transmisién

La instruccién de funcién 0x03 esclavo responde a la trama
Funcién 0x06: modificar una palabra de registro.
Nota: las operaciones de escritura frecuentes pueden dafiar la memoria interna.

(D Ejecute el comando de escritura y los datos se escribirdn en el registro interno. La memoria tiene un limite en

el nimero de operaciones de escritura. Si se excede el limite, la direccién de memoria se destruira. Evite las operaciones de escritura
frecuentes.

@ Si es necesario escribir en una direccién con frecuencia, se recomienda utilizar la instrucciéon de funcién 0x05.
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Ejemplo: la direccién del esclavo es 01h. Ahora modifique el contenido de un registro. Su direccién de registro de comunicacién es
fO8h y el contenido escrito es 1388 H. La estructura de la trama se describe a continuacion:

Inicio de mensaje 3,5 bytes de tiempo de transmisién
Direccién esclava 01H
Cédigo de funcién Modbus 06H
Direccién de inicio byte alto FOH
Direccién de inicio byte bajo 08H
Alto byte de datos OOH
Byte de datos bajo 01H
Byte bajo de CRC FAH
Byte alto de CRC C8H

Fin del mensaje 3,5 bytes de tiempo de transmisién

Solicitudes de host de la funcién 0x06

Inicio de mensaje 3,5 bytes de tiempo de transmision
Direccién esclava 01H
Cédigo de funcién Modbus 06H
Direccién de inicio byte alto FOH
Direccién de inicio byte bajo 08H
Alto byte de datos OOH
Byte de datos bajo 01H
Byte bajo de CRC CFH
Byte alto de CRC C8H

Fin del mensaje 3,5 bytes de tiempo de transmisién

El esclavo de la funcién 0x06 responde.
Funcién 0x05: modificar una palabra de registro y escribirla en la memoria RAM.

Nota: la instruccién de operacién de escritura solo modifica la RAM, no no almacena la memoria interna y no guarda
cuando falla la energia.

Ejemplo: la direccién del esclavo es 01h, ahora modifique el contenido de un registro cuya direccién de registro de comunicacién
es f08h, escrito en el contenido es 01h. La estructura del marco se describe a continuacion:

Inicio de mensaje 3,5 bytes de tiempo de transmisién
Direccién esclava 01H
Cédigo de funcién Modbus O5H
Direccién de inicio byte alto FOH
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Direccién de inicio byte bajo 08H
Alto byte de datos OOH
Byte de datos bajo 01H
Byte bajo de CRC BEH
Byte alto de CRC C8H

Fin del mensaje 3,5 bytes de tiempo de transmisién

Solicitudes de host de funciéon 0x05

Inicio de mensaje 3,5 bytes de tiempo de transmision
Direccién esclava O01H
Cédigo de funcion Modbus O5H
Direccién de inicio byte alto FOH
Direccién de inicio byte bajo 08H
Alto byte de datos OOH
Byte de datos bajo O01H
Byte bajo de CRC BEH
Byte alto de CRC C8H

Fin del mensaje 3,5 bytes de tiempo de transmisién

El esclavo de la funcién 0x05 responde.
Cdédigo de fallay cédigo de excepcion

Si el esclavo recibe con éxito una solicitud pero no puede ejecutarla, el esclavo devolvera una respuesta de excepcion que contiene
el cédigo de falla y el cddigo de generacion de excepcién, informando al anfitrion del mensaje de error.

El formato del cédigo de falla estd en dos formatos:

Cuando FD - 06 = 0, el cddigo de excepcién se muestra en la siguiente tabla:

Cédigo esclavo Cddigo de fallo Cédigo de excepcién CRC16

8000H Baja | elevado

El c6digo de excepcion HV480 es el siguiente:

@ 1=el parametro no se puede modificar porque la proteccién por contrasefia esta activada.

(2 2=elesclavo no puede reconocer la instruccion de funcién solicitada. Es decir (no 3, 5, 6)
@ 3 = Error de verificacién CRC.

@) 4 =el esclavo no contiene la direccién de palabra solicitada.

(B 5=este pardmetro no es valido y esta fuera de rango.

® 6=el parametro es de solo lectura y no se puede modificar.

@ 7 = el sistema bloquea este parametro.

Cuando FD - 06 = 1, el codigo de excepcidn se muestra en la siguiente tabla:
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Cédigo esclavo

Cédigo de fallo

Cédigo de excepcién

CRC16

Instruccién de funcién + 0x80

Baja | elevado

@ 1=H parametro no se puede modificar porque la proteccién por contrasefia esta activada.

(2 2=Elesclavo no puede reconocer la instruccion de funcion solicitada. Es decir (no 3,5, 6) .

@ 3 = Error de verificacién CRC.

@) 4 =El esclavo no contiene la direccién de palabra solicitada.

(B 5=Este parametro no es valido y esta fuera de rango.

® 6=El parametro es de solo lectura y no se puede modificar.

@ 7 =El sistema bloquea este parametro.

3.4 Distribucién de direcciones de registros de mapeo de comunicaciones

Conjunto de registros de parametros del convertidor de frecuencia y correspondencia uno a uno del cédigo de funcién.

Lee y escribe

El parametro del convertidor de frecuencia registra a través de la comunicacion Modbus el contenido en el puede realizar la operacion de

lectura-escritura del cédigo de funcién correspondiente. Las caracteristicas de lectura-escritura y el alcance de los cédigos de funcién siguen la

definicién de los parametros de funcién del convertidor de frecuencia. La direccion del registro de parametros del convertidor de frecuencia

consta de un byte alto y un byte bajo. El nimero de grupo de cédigo de funcién del cédigo de byte alto y el byte bajo representan el nimero de

serie del cddigo de funcién en el grupo de codigo de funcién correspondiente. La relacion correspondiente se muestra en la siguiente tabla:

Leer operacién y escribir operacion EEPROM (escritura guardada por falla de energia) tabla de asignacion de direcciones:

Direccién de byte alto OxFO 0x F1 0x F2 0x F3 0x F4 0x F5 0x F6 0x F7
Grupo de parametros Grupo FO | Grupo F1 | Grupo F2 | Grupo F3 | Grupo F4 | Grupo F5 | Grupo F6 | Grupo F7
Direccién de byte alto Ox F8 Ox F9 Ox FA Ox FB Ox FC Ox FD Ox FE Ox FF
Grupo de parametros Grupo F8 | Grupo F9 | Grupo FA | Grupo FB | Grupo FC | Grupo FD | Grupo FE | Grupo FF
Direccién de byte alto Ox 1F 0x AO Ox A1 Ox A2 0x70 Ox AF
Grupo de paradmetros Grupo FH | Po grupo | Grupo P1 | Grupo P2 | Grupo U0 | Grupo EO
Escriba solo la operacién de RAM (escriba sin guardar cuando falla la energia) tabla de asignacién de direcciones:
Direccién de byte alto 0x00 0x 01 0x02 0x03 0x04 0 x 05 0x 06 0x07
Grupo de pardmetros Grupo FO | Grupo F1 | Grupo F2 | Grupo F3 | Grupo F4 | Grupo F5 | Grupo F6 | Grupo F7
Direccién de byte alto 0x 08 0x09 0x OA Ox OB 0x 0C 0x 0D Ox OE Ox OF
Grupo de pardmetros Grupo F8 | Grupo F9 | Grupo FA | Grupo FB | Grupo FC | Grupo FD | Grupo FE | Grupo FF
Direccién de byte alto Ox 2F 0x40 0x 41 0x42
Grupo de parametros Grupo FH | Po grupo | Grupo P1 | Grupo P2

Nota: las operaciones de escritura frecuentes pueden dafiar la memoria interna.

(D Ejecute el comando de escritura y los datos se escribiran en el registro interno. La memoria tiene un limite en

el nimero de operaciones de escritura. Si se excede el limite, la direccién de memoria se destruira. Evite las operaciones de escritura

frecuentes.

(2 Sies necesario escribir en una direccién con frecuencia, se recomienda utilizar la instruccién de funcién 0x05 o
la direccion de la operacion de escritura de RAM.

Direccion de registro especial de frecuencia / par de control de comunicacién 1000 h (legible / escribible)

Cuando la fuente de frecuencia FO - 03 = 9, la frecuencia de ajuste del convertidor de frecuencia se puede modificar escribiendo

datos en esta direccién. Alcance de los datos - 10,000 - 10,000, correspondiente a un valor dado de - 100,00% - 100,00%.

La comunicacién lee el valor de registro de 1000 h, y la palabra de datos de respuesta es el valor de configuracion de

comunicacién.

-151 -




Apéndice A Introduccién a la comunicacion

Direccién de monitoreo comun (solo lectura)

Direcciéon de comunicacion

Descripcién de la direccién

1001H Frecuencia de funcionamiento (unidad: 0,01 Hz)
1002H Voltaje de bus (unidad: 1v)

1003H Voltaje de salida (unidad: 1v)
1004H Corriente de salida (unidad: 1v)
1005H Frecuencia de salida (unidad: 0,1 kw)
1006H Par de salida (unidad: 0,1%)
1007H velocidad de carrera

1008H Estado del terminal de entrada X
1009H Estado del terminal de salida

100AH Voltaje AI1 (unidad: 0.01 v)
100BH Voltaje AI2 (unidad: 0.01 v)

100 canales Voltaje AI3 (unidad: 0.01 v)
100FH velocidad de carga

1013H Frecuencia de retroalimentacién (unidad: 0,1 Hz)
101EH Frecuencia de retroalimentacion del codificador (unidad: 0,01 Hz)
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Direccidn de registro especial del terminal de salida de control de comunicacién 2001 H (solo escritura)
Cuando la funcién de salida del terminal se establece en 20, el estado del terminal de salida se puede controlar escribiendo un

valor de respuesta en el registro a través de la comunicacion. Las definiciones especificas de cada uno se muestran en la siguiente tabla:

Posicion valor Descripcién

0 0 La salida DO1 no es valida
1 La salida DO1 es valida

: 0 reserva
1 reserva

5 0 La salida del relé 1 no es vélida
1 La salida del relé 1 es valida
0 reserva

3
1 reserva

4 0 La salida de FM no es valida
1 Salida FM vélida

Registro especial de salida de control de comunicacién AO1 2002H (solo escritura)
Cuando se selecciona la funcién de salida de salida analdgica AO1 para que sea 12: configuracidon de comunicacidn, la direccion de
comunicacién se puede utilizar para realizar el derecho de que el control analégico ao1 del convertidor de frecuencia define una relacién de

cuantificaciéon de 0 ~ 7 FFF que representa 0% ~ 100%.

Registro especial de salida de control de comunicacién AO2 2003H (solo escritura)
Cuando se selecciona la funcién de salida de salida analégica AO2 para que sea 12: configuracién de comunicacion, la direccién de
comunicacién se puede utilizar para realizar el derecho de que el control anal6gico ao2 del convertidor de frecuencia define una relacién de

cuantificacién de 0 ~ 7 FFF que representa 0% ~ 100%.

Control de comunicacion Registro especial de salida FMP 2004 H (solo escritura)
Cuando la funcién de salida FMP de salida de pulsos se selecciona para que sea 12: configuracién de comunicacion, a través de
esta direccién de comunicacion, es posible realizar el correcto control de la cantidad de pulsos del convertidor de frecuencia FMP, y la

relacién de cuantificacién definida es 0 ~ 7 FFF, que representa 0% ~ 100%.

Direccion de registro especial de retroalimentacion de estado de comunicacién 3000 H (solo lectura).
La lectura de este registro puede monitorear el estado de funcionamiento actual del convertidor de frecuencia. Este registro es de solo

lectura. Cada valor. Defina la siguiente tabla:

valor Descripcién
1 Adelante corriendo
2 Operacién inversa
3 Parada

Direccién de registro especial de cédigo de falla de lectura de comunicacién 8000 h (solo lectura).

Al leer este registro, se puede monitorear el cddigo de falla actual del convertidor de frecuencia. Cuando no hay falla, la palabra de
datos leidos es 0.

Direccion de registro especial de control de comunicacién 2000 h (solo escritura)
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valor Descripcién
1 Adelante corriendo
2 Operacién inversa
3 Trote hacia adelante
4 Avanzar lentamente hacia atras
5 Parada libre
6 Apagado por desaceleracién
7 Restablecimiento de fallas

El modo de control es FO - 02 = 2. Al escribir la palabra de datos correspondiente en la palabra de comando de control de comunicacion
2000 H, se puede controlar la operacion / parada / jog / reset del convertidor de frecuencia.
3.5 Método de verificacion CRC 16:

CRC (verificacién de redundancia ciclica) utiliza el formato de trama RTU y el mensaje incluye un dominio de deteccién de
errores basado en el método CRC. El campo CRC detecta el contenido de todo el mensaje. El campo CRC tiene dos bytesy
contiene valores binarios de 16 bits. Es calculado por el dispositivo de transmisién y agregado al mensaje. El dispositivo
receptor recalcula el CRC del mensaje recibido y lo compara con el valor en el campo CRC recibido. Si los dos valores de CRC no
son iguales, entonces hay un error en la transmision.

CRC se almacena primero en Oxffff y luego llama a un procedimiento para procesar los bytes consecutivos de 8 bits en el mensaje con el valor
en el registro actual. Solo los datos de 8 bits en cada caracter son validos para CRC, y ni el bit de inicio ni el bit de parada ni el bit de paridad son
validos.

Durante la generacién de CRC, cada caracter de 8 bits es exclusivo o (xor) diferente del contenido del registro. El
resultado se desplaza hacia el bit menos significativo y el bit mas significativo se rellena con 0. Se extrae y detecta el LSB.
SiLSB es 1, el registro es diferente del valor preestablecido o si LSB es 0, no se realizara. Todo el proceso debe repetirse
ocho veces. Una vez completado el dltimo bit (bit 8), el siguiente byte de 8 bits difiere del valor actual del registro o por
separado. El valor en el registro final es el valor CRC después de que se ejecutan todos los bytes del mensaje.

Cuando se agrega CRC al mensaje, primero se agrega el byte bajo y luego el byte alto. La funcién simple de
CRC es la siguiente:
unsigned int crc_chk_value (caracter sin firmar * valor_datos, longitud de caracteres sin firmar) {

unsigned int crc_value = OxFFFF;

inti;
tiempo (largo--) {
crc_value ="* data_value ++; por (
yo = 0; yo <8; yo ++) {
si (crc_value y 0x0001) {
crc_value = (crc_value >>1) 0Oxa001;
}
demés
{
crc_value = crc_value >> 1;
}
}
}

regreso (crc_value) ;
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3.6 Configuracién de la red de comunicaciones
Red de comunicacién como se muestra en la figura a continuacion, la estacion principal es PC, PLC u otro equipo de comunicacion,
y los convertidores de frecuencia son estaciones esclavas, se debe conectar un cable trenzado blindado de muestreo. La estacion

esclava del terminal de red necesita una resistencia de terminal externa, que se recomienda que sea de 120 ohmiosy 0,25 W.

485+ 485- GND 485+ 485- GND485+ 485- GND 485+ 485-

master station

Slave station 1 Slave station 2 Slave station 3

Mapa de topologia de red.

Notas:

Solo cuando el convertidor de frecuencia esta apagado se puede conectar.

Sugerencia de networking

(D conecte el enlace RS485 con cable blindado con doble pegamento.

@ El cable Modbus debe estar lejos de la linea de transmision de potencia (al menos 30 cm).

3 evite cruzar el cable Modbus y la linea de alimentacién. Si no se puede evitar, cruce verticalmente.

@ conecte la capa de blindaje del cable a la tierra de proteccién, o conecte la capa de blindaje del cable a la
tierra del equipo si la tierra del equipo ya esta conectada a la tierra de proteccién. No conecte la red RS485
directamente a tierra en ningun punto.

@ Bajo cualquier circunstancia, evite que los cables de conexién a tierra formen un bucle.
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Apéndice B Especificaciones técnicas para convertidores de frecuencia de la serie HV480

Articulo

Especificaciones

Basico
Funcionalidades

La frecuencia mas alta

Control vectorial: 0 ~ 300 Hz Control V/ F: 0: 500 Hz

Frecuencia de carga

0,5 kHz~16 kHz
La frecuencia portadora se puede ajustar automaticamente segun las
caracteristicas de carga.

Frecuencia de entrada
resolucién

Configuracién digital: configuracién analégica de 0,01 Hz: frecuencia mas alta * 0,025%

Modo de control

Control vectorial de lazo abierto
Control V/F

Par de traccién

Modelo de maquina g: 0,5 Hz / 150%

precision

Rango de control de velocidad 1: 100
Estabilizacién de velocidad
o +0,5%
precision
Control de par
P + 5%

Capacidad de sobrecarga

G: 150% corriente nominal 60 s; 180% corriente nominal 3s.

Aumento de par

Aumento de par automatico; El par manual aumenta en un 0,1% -
30,0%

CurvaV/F

Tres formas: lineal; Tipo multipunto; N - curva de potenciaV/F
(potencia 1,2, potencia 1,4, potencia 1,6, potencia 1,8, potencia 2)

Separacion V/ F

Dos métodos: separaciéon completa y media separacion.

Aceleracion y
curva de desaceleracién

Modo de aceleracién y desaceleracion en linea recta o curva S. Cuatro
tipos de tiempos de aceleracion y desaceleracién,
El rango de tiempo de aceleracién y desaceleracion es de 0.0 a 6500.0 S.

Frecuencia de frenado CC: 0,00 Hz ~ frecuencia maxima

Freno DC Tiempo de frenado: 0,0s~36,0 s
Valor actual de la accién del freno: 0.0% - 100.0%
Rango de frecuencia de avance lento: 0,00 Hz ~ 50,00 Hz. Poco a poco tiempo de
avanzando poco a poco ., .,
e aceleracion y desaceleracién 0.0s ~ 6500.0 s.
PLC simple,
velocidad de varias etapas Funcionamiento de hasta 16 velocidades mediante PLC integrado o terminal de control
operacién

PID incorporado

Sistema de control de circuito cerrado capaz de realizar convenientemente el control del
proceso

Voltaje automatico
regulacién (AVR)

Cuando cambia el voltaje de la red, el voltaje de salida se puede mantener constante
automaticamente.

Control de la tasa de
sobretensién y pérdida

Limite automéaticamente la corriente y el voltaje durante el funcionamiento para evitar
frecuentes sobrecorrientes y disparos por sobrevoltaje.

Limitacién de corriente rapida

funcién

Minimice las fallas por sobrecorriente y proteja el funcionamiento normal del
convertidor de frecuencia

Limitacion de pary
control

La funcién "excavadora" limita automaticamente el par durante la operacion para evitar
frecuentes viajes por sobrecorriente; El modo de vector de bucle abierto puede realizar
el control de par
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Articulo

Especificaciones

Individualizado
rendimiento

Sobresaliente
rendimiento

Uso de tecnologia de control de vector de corriente de alto rendimiento para
realizar el control de motor asincrono

Deténgase de una vez

Cuando ocurre una falla de energia instantanea, la energia de
retroalimentacion de la carga compensa la caida de voltaje y el convertidor de
frecuencia continuara operando por un corto periodo de tiempo.

Limitacién de corriente rapida

Evitar fallas frecuentes por sobrecorriente del convertidor de frecuencia

Control de tiempo

Funcion de control de tiempo: establezca el rango de tiempo de 0.0 min a 6500.0 min

Cambiar entre dos
motores

Dos conjuntos de parametros del motor pueden realizar el control de conmutacién de dos
motores

Bus multiproceso
apoyo

Admite una variedad de bus de campo: RS - 485, CANopen

Corriendo

Fuente de comando

Configuracién del panel de operacién, configuracién del terminal de control, configuracién del puerto de

comunicacion en serie. Se puede cambiar de varias formas.

fuente de frecuencia

Multiples fuentes de frecuencia: configuracién digital, configuracién de voltaje analégico,
configuracién de corriente analdgica, configuracién de pulso, configuracion de puerto serie. Se

puede cambiar de varias formas.

Frecuencia auxiliar
fuente

Varias fuentes de frecuencia auxiliar. Puede realizar de forma flexible la sintonizacién
fina de frecuencia auxiliar y la sintesis de frecuencia

Terminal de entrada

7 terminales de entrada digital estandar, de los cuales 1 admite entrada de pulsos de alta
velocidad de hasta 100 khz; Tres terminales de entrada analégica, uno que admite solo una
entrada de voltaje de 0 ~ 10v, uno que admite una entrada de voltaje de 0 ~ 10v o0 una entrada de
corriente de 4 ~ 20mA,

1 terminal de entrada analdgica, compatible con entrada de voltaje de 0 ~ 10v

Terminales de salida

1 terminal de salida de pulsos de alta velocidad (tipo colector abierto opcional), que
admite una salida de sefial de onda cuadrada de 0 ~ 100 khz

1 terminal de salida digital 1

terminal de salida de relé

2 terminales de salida analégica para admitir una salida de corriente de 0 ~ 20ma o una salida
de voltaje de 0 ~ 10v

Medio ambiente

Lugar de uso

Libre de polvo, polvo metalico, gases corrosivos, gases inflamables, niebla de aceite, niebla
salina, vapor de agua, goteo de luz solar directa - interior libre

Altitud

Por debajo de los 1.000 metros

Temperatura ambiente

- 10°C ~40°C

Humedad

Menos del 90% de HR sin condensacién

Vibracion

Menos de 0,5 g.

Temperatura de almacenamiento

- 25°C ~sesenta y cinco°C

Grado de proteccion

IP20

157




Apéndice C Dimensiones externas y dimensiones de instalacion

Apéndice 1 dimensiones del teclado de uso general y dimensiones de montaje
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Fig. B (soporte del teclado y dibujo del tamafio del orificio)
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Apéndice II Dimensiones de la carcasa de plastico y dimensiones de montaje
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Apéndice III dimensiones y dimensiones de montaje de maquinas de chapa metalica
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Figura 3 (011G3-200G3)
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Lista de dimensiones y dimensiones de montaje

Dimension externa

Ubicacion del orificio de instalacién

Apertura de montaje

HV480-022G3

Especificacién del inversor (mm) (mm) (mm) Figura

w H D w1 H1 D1 H2 D2 D

Rango de voltaje de entrada G1: AC220V monofasico+15%, 50/60 Hz
HV480-R75G1

80 130 | 128 |70 120 140 4.5 1

HV480-1R5G1
HV480-2R2G1 125 220 |166 |110 205 177 124 6.5 1

Rango de voltaje de entrada G2: AC220V trifasico+15%, 50/60 Hz
HV480-R75G2

90 176 | 134 66 166 145 156 | 82 5 1
HV480-1R5G2
HV480-2R2G2

125 | 234 | 177 104 220 188 205 / 5 2
HV480-004G2
HV480-5R5G2

170 | 301 188 110 285 193 264 | 128 5 3
HV480-7R5G2
HV480-011G2 195 | 330 | 185 150 315 197 284 | 130 6 3
HV480-015G2

227 | 388 | 196 150 375 206 350 | 133 7 3
HV480-018G2
HV480-022G2

275 | 498 | 210 180 477 220 459 | 157 7 3
HV480-030G2
HV480-037G2 307 | 557 | 266 | 230 537 278 501 | 204 9 3
HV480-045G2

377 | 628 | 280 | 240 600 292 568 | 228 9 3
HV480-055G2
HV480-075G2

500 | 788 | 350 | 270 762 357 728 | 226 13 3
HV480-093G2
HV480-110G2 540 | 900 | 348 | 320 867 358 828 | 278 13 3

Rango de voltaje de entrada G3: CA trifasica 380 ~ 440 (-15% ~ + 10%), 50/60 Hz

HV480-R75G3
HV480-1R5G3 90 176 | 134 66 166 145 156 | 82 5 1
HV480-2R2G3
HV480-004G3
HV480-5R5G3 125 | 234 | 177 104 220 188 205 / 5 2
HV480-7R5G3
HV480-011G3

170 | 301 188 110 285 193 264 | 128 5 3
HV480-015G3
HV480-018G3

195 | 330 | 185 150 315 197 284 | 130 6 3
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HV480-030G3
227 | 388 | 196 150 375 206 350 | 133 7

HV480-037G3

HV480-045G3
275 | 498 | 210 180 477 220 459 | 157 7

HV480-055G3
HV480-075G3 307 | 557 | 266 | 230 537 278 501 | 204 9

HV480-093G3
HV480-110G3 377 | 628 | 280 | 240 600 292 568 | 228 9

HV480-132G3

HV480-160G3
HV480-185G3 500 | 788 | 350 | 270 762 357 728 | 226 13

HV480-200G3
Rango de voltaje de entrada G4: CA trifasica 460 ~ 480 (-15% ~ + 10%), 50/60 Hz

HV480-R75G3
HV480-1R5G3 90 176 | 134 66 166 145 156 | 82 5

HV480-2R2G3

HV480-004G3
HV480-5R5G3 125 | 234 | 177 104 220 188 205 / 5

HV480-7R5G3

HV480-011G3
170 | 301 188 110 285 193 264 | 128 5

HV480-015G3

HV480-018G3
195 | 330 | 185 150 315 197 284 | 130 6

HV480-022G3

HV480-030G3
227 | 388 | 196 150 375 206 350 | 133 7

HV480-037G3

HV480-045G3
275 | 498 | 210 180 477 220 459 | 157 7

HV480-055G3
HV480-075G3 307 | 557 | 266 | 230 537 278 501 | 204 9

HV480-093G3
HV480-110G3 377 | 628 | 280 | 240 600 292 568 | 228 9

HV480-132G3

HV480-160G3
HV480-185G3 500 | 788 | 350 | 270 762 357 728 | 226 13

HV480-200G3
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Apéndice D Especificaciones del inversor de la serie HV480

Models de comvertidor de frecuencia Capacidad de la fuente de alimentacién | Corrientedeentrada | Corriente de salida Motor adaptativo
(KVA) (A) (A) (KW) (HP)
Rango de voltaje de entrada G1: AC220V monofasico+15%, 50/60 Hz
HV480-R75G1 3,0 11,0 4.0 0,75 1
HV480-1R5G1 4.8 18.0 7.0 1,5 2
HV480-2R2G1 7.1 27,0 9,6 2.2 3
Rango de voltaje de entrada G2: AC220V trifasico+15%, 50/60 Hz
HV480-R75G2 3 5 3.8 0,75 1
HV480-1R5G2 4.0 5.8 5.1 1,5 2
HV480-2R2G2 59 10,5 9.0 2.2 3
HV480-004G2 8,9 14,6 13,0 3,7 5
HV480-5R5G2 17 26,0 25,0 5.5 7.5
HV480-7R5G2 21 35,0 32,0 7.5 10
HV480-011G2 30 46,5 45 11 15
HV480-015G2 40 62 60 15 20
HV480-018G2 57 76 75 18 25
HV480-022G2 69 92 91 22 30
HV480-030G2 85 113 112 30 40
HV480-037G2 114 157 150 37 50
HV480-045G2 134 180 176 45 60
HV480-055G2 160 214 210 55 75
HV480-075G2 231 307 304 75 100
HV480-093G2 250 385 377 90 125
HV480-110G2 280 430 426 110 150
Rango de voltaje de entrada G3: CA trifasica 380 ~ 440 (-15% ~ + 10%), 50/60 Hz

HV480-R75G3 1,5 3.4 2.1 0,75 1
HV480-1R5G3 3,0 5,0 3.8 1,5 2
HV480-2R2G3 4.0 5.8 5.1 2.2 3
HV480-004G3 5.9 10,5 9.0 4.0 5
HV480-5R5G3 8,9 14,6 13,0 5.5 7.5
HV480-7R5G3 11 20,5 17.0 7.5 10
HV480-011G3 17 26,0 25,0 11 15
HV480-015G3 21 35,0 32,0 15 20
HV480-018G3 45 42 37 18,5 25
HV480-022G3 54 50 45 22 30
HV480-030G3 sesentayneo 68 60 30 40
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HV480-037G3 63 83 75 37 50
HV480-045G3 81 102 91 45 60
HV480-055G3 97 124 112 55 75
HV480-075G3 127 169 150 75 100
HV480-093G3 150 203 176 90 125
HV480-110G3 179 248 210 110 150
HV480-132G3 192 256 253 132 175
HV480-160G3 231 307 304 160 220
HV480-185G3 242 350 340 185 245
HV480-200G3 250 385 377 200 270
Rango de voltaje de entrada G4: CA trifasica 460 ~ 480 (-15% ~ + 10%), 50/60 Hz

HV480-R75G4 1,5 3.4 2.1 0,75 1

HV480-1R5G4 3,0 5,0 3.8 1,5 2

HV480-2R2G4 4.0 5.8 5.1 2.2 3

HV480-004G4 5.9 10,5 9.0 4.0 5

HV480-5R5G4 8.9 14,6 13,0 5.5 7.5
HV480-7R5G4 11 20,5 17.0 7.5 10
HV480-011G4 17 26,0 25,0 11 15
HV480-015G4 21 35,0 32,0 15 20
HV480-018G4 45 42 37 18,5 25
HV480-022G4 54 50 45 22 30
HV480-030G4 | e tay cinco 68 60 30 40
HV480-037G4 63 83 75 37 50
HV480-045G4 81 102 91 45 60
HV480-055G4 97 124 112 55 75
HV480-075G4 127 169 150 75 100
HV480-093G4 150 203 176 90 125
HV480-110G4 179 248 210 110 150
HV480-132G4 192 256 253 132 175
HV480-160G4 231 307 304 160 220
HV480-185G4 242 350 340 185 245
HV480-200G4 250 385 377 200 270
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Anexo 1

Solucién de control de presién constante Case V0.1 para bomba de agua y ventilador
1.1. Vision general
El control de circuito cerrado PID del proceso regula la velocidad de rotacidon del motor y controla indirectamente la presion del agua o

la presién del aire de la tuberia para que sea constante.

2.1 Dos tipos de sensores de presion para el control de bombas y ventiladores
Tipo 1: Manédmetro remoto 0 ~ 10v Tipo
2: Transmisor de presién 4 ~20ma

3.1 Diagrama de cableado de control

Tipo 1: el sensor de presion es un manémetro remoto de 0 ~ 10v

ATl
Sefial de mandémetro de transmisién remota 0 ~ 10v
10V
GND
— X1 Ad
elante correr
. X2 Marcha inversa
1 COM

Tipo 2: el sensor de presién es de 4 ~ 20 mA

Transmisor de presién

Transmisor de presiéon 4 ~ 20mA

Nota: el puente de la tarjeta de control AI2 esta cortocircuitado al lado de entrada de corriente

GND
CoM

X1 Adelante correr

X2 Marcha inversa

Hﬂﬁ

coM

3.2 Configuracién de parametros

Tipo 1: mandémetro de transmision remota 0 ~ 10v

Nombre Cédigo de funcién | Numérico Descripcion
Modo de control FO-01 2 Control V/F
Fuente de frecuencia principal FO-03 8 Suministro de agua a presién constante PID
Fuente dada de PID FA-00 0 El ajuste de presién se establece mediante el parédmetro FA - 01
Valor PID dado FA-01 25% La presién de ajuste es de 2,5 kg.
Fuente de retroalimentacién PID FA-02 0 El mandémetro se retroalimenta a AI1 (entrada 0 ~ 10v)
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Nombre Cédigo de funcion Numeérico Descripcién
Rango de retroalimentacion PID FA-04 1000 El rango de medicién del mandémetro es de 10 kg.
Ganancia proporcional FA-05 30
Tiempo de integracién FA-06 1
Seleccién de operacién de
P FA-28 1 Continuar con el calculo cuando se apague
apagado PID
Opcidn de despertar por estrés FA-29 1 El despertar por presion es valido durante el suefio
Porcentaje de despertar FA-30 80% Se activard cuando la presidn de la tuberia sea inferior a 2,5 * 80% = 2 kg
presiéon
Tiempo de demora para despertar FA-31 1 S
Porcentaje de inactivos
[
presic')n FA-32 100% Cuando la presién de la tuberia es mayor que la presion establecida de 2,5 kg, se duerme
después de 60 segundos.
Tiempo de retraso del suefio a presion FA-33 Afios 60

Tipo 2: el transmisor de presién 4 ~20ma
Modifica los siguientes pardmetros en funcién de los pardmetros de tipo 1, y el puente AI2 de la placa de control esta en cortocircuito con el lado de

entrada de corriente.

Nombre Cédigo de funcion Numeérico Descripcién
Entrada minima AI2 F5-29 2,00 2v corresponden a 4mA
Fuente de retroalimentacién PID FA-02 1 La fuente de retroalimentacion es Al2 (sefial de corriente de 4 ~ 20ma)

4.1 La funcién de despertador del suefio
Tiene dos modos de reposo. Durante el proceso de control, se puede seleccionar uno de ellos segun las necesidades reales.
1) Duerma de acuerdo con la presién, es decir, después de que la presién alcanza el umbral de presién de suefio, el convertidor de frecuencia

deja de emitir después de un tiempo de retardo.

Opcién de despertar por estrés FA-29 1 El despertar por presion es valido durante el suefio

Porcentaje de despertar FA-30 80% Se activard cuando la presidn de la tuberia sea inferior a 2,5 * 80% = 2 kg

presién

Tiempo de demora para despertar FA-31 1 S

Porcentaje de inactivos Cuando la presién de la tuberia es mayor que la presién establecida de 2,5 kg, se duerme
=nea] FA-32 100% olap yorquelap 9

presion después de 60 segundos.

2) Duerma de acuerdo con la frecuencia, es decir, la frecuencia es menor que el umbral de frecuencia de suefio. Después del tiempo de
retardo, el convertidor de frecuencia deja de emitir.

La activacién por presién no es valida durante el suefio (segun la frecuencia
Opcién de despertar por estrés FA-29 0 L, pore (seg
de activacion)
. Cuando la frecuencia establecida es superior a 40 Hz, el convertidor de frecuencia se
Frecuencia de despertar F8-14 40 Hz )
activa.
Tiempo de demora para despertar F8'1 5 1 S
. ~ Cuando la frecuencia establecida es inferior a 25 Hz, ingrese al estado de suspensién después
Frecuencia de suefio F8-16 25 Hz
de 60 segundos entre F8y 17 horas

3) No es necesario dormir

Opcién de despertar por estrés FA-29 0 La activacion por presién no es valida durante el suefio
Frecuencia de despertar F8-14 0
Tiempo de demora para despertar F8-15 0
Frecuencia de suefio F8-16 0
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Adjunto 2

Método de consulta de parametros estatales

En el estado de apagado o en funcionamiento, la>> tecla de mayusculas en el panel de operacién cambia el contenido
correspondiente a cada byte del c6digo de funcién FO - 37/38/39 y puede mostrar multiples pardmetros de estado. Hay 32
pardmetros de estado operativo en el estado operativo, y el cédigo de funcién FO - 37/38 selecciona si cada parametro
correspondiente se muestra de acuerdo con el bit binario.

Hay 13 pardmetros de estado de apagado bajo el estado de apagado, y los cédigos funcionales FO - 39 seleccionan si cada
parametro correspondiente se muestra de acuerdo con el bit binario.

Correspondencia entre sistema decimal y sistema hexadecimal:

Sistema decimal 0123456789 10 11 12 13 14 15

Hexadecimal 0123456789 A B C D mi F

Ejemplos:

Verifique los parametros en el estado de funcionamiento a través del panel: (frecuencia de funcionamiento, voltaje de bus, voltaje de salida,
corriente de salida, potencia de salida, configuracién PID).

1. De acuerdo con la correspondencia entre cada byte en el c6digo de funcién FO - 37 y los pardmetros anteriores,
el bit correspondiente se establece en 1.

2. Establezca este nimero binario en FO - 37 después de convertirlo a hexadecimal. Valor de ajuste del teclado: h 001f.

3. Use la tecla>> en el panel de operacion para cambiar el contenido correspondiente de cada byte del cddigo de funcion

FO - 37 a su vez, y puede verificar los valores de los parametros relevantes. Configure como se muestra en la figura siguiente:

Posicién alta u posicion

FO-37 bit15 | bit14 |bit13 [bit12| bit11 |bit10] bit9 | bit8 | bit7 | bité | bitd | bit4 | bit3 | bit2 | bit1 | bit0

Binario 0 0 0
hexadecimal | | | | | |

Decenas Unos
8 4 2 1 8 El 2 1

bit7 | bité | bitb | bit4 || bit3 | bit2 | bit1 | bit0

I_ Corriendo

Establecer frecuencia

Voltaje de la barra colectora

Tensién de salida

Corriente de salida

Potencia de salida

Par de salida
N—-27 Operando YO0 ~FEFER Estado de salida X
FO-37 0000~FFFI - pE—

8 4 2 1 8 4 2 1

bit15(bit14|bit13|bit12] |bit11|bit10] bit9 | bit8

|— Hacer estado de salida

Voltaje Al
Voltaje AI2
Voltaje AI3

parametro 1

Valor de recuento

Valor de longitud

Velocidad de carga

Configu de PID
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Adjunto 2

Decenas Unos

" T S I !

7

| 4

bit¥ | bits | bitS | bitd || bit3 | bit2 | bit1 | bitD

I— Comentarios de ID

Etapa del PLC

recuencia de pulso de entrada

ULSE Frecuencia sincrona

Tiempo de funcionamiento restante

Voltaje Al1 antes de la calibracién

Voltaje AI2 antes de la calibracién

FO-3R Operando
parametro 2

Voltaje AI3 antes de la calibracién

kilobit Cientos
[ 4 i 1 g 4 2 1

bit1 5|bitt4|bit13)bit12] | bit11|bit10]| bit9 | bits

Velocidad linear

Tiempo de encendido actual

Tiempo de ejecucion actual

Frecuencia de pulso de entrada Hz Valor

6n de comunicacion

Velocidad de

Frecuencia principal x

Frecuencia secundaria 'y

Decenas Unos

Bl a1zl 11134
bit? | bité | bits | bitd4 || bit3 | bit2 | bit1 | bitD

I— Establecer frecuencia

Voltaje de a barra coectora

1

| ™

Estado de entrada del terminal X

Hacer estado de salida

Voltaje Al

A Voltaje AI2
FO-39 pagar 0000~FFFF

parametro

Valor de recuento
kilobit Cientos

] 4 2 1 [ 4 2 1
bit1 5|bit14)bit13)bit12] | bit11|bit10| bit9 | bits

I— valor de ength

Etapa LC

velocidad de carga

< o

5 frecuencia de entrada
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Acuerdo de garantia

La garantia de calidad del producto se manejara de acuerdo con las siguientes regulaciones:

El alcance de la garantia solo se refiere al cuerpo de transmisién y el periodo de garantia comienza a partir de la fecha de entrega de la Compaiiia.

El periodo de garantia del producto es de 18 meses después de la compra, si la falla es causada por las siguientes razones, incluso
dentro del periodo de garantia, se pagara el mantenimiento:

- Problemas causados por un funcionamiento incorrecto o autorreparacién y renovacién no autorizadas;

- Problemas causados por el uso de controladores mas alla de los requisitos de especificacién estandar;

- Dafios causados por caidas o manipulacién brusca después de la compra;

- El envejecimiento o la falla de los dispositivos causados por el uso en entornos que no cumplen con los requisitos de esta
especificacion;

- Conduzca el dafio causado por una linea de conexién incorrecta;

- Fallos causados por terremotos, incendios, desastres geomanticos, rayos, voltajes anormales u otros desastres
naturales y desastres.

La Compafiia tiene el derecho de confiar a otros para que se hagan cargo de la garantia de los productos defectuosos. El

contenido de garantia de calidad que es verdaderamente responsabilidad de la Compafiia:

- Devolucion, cambio y garantia dentro de un mes de envio;

- Reemplazo y garantia dentro de los tres meses posteriores al envio;

- La garantia sera de 18 meses después del envio.

Las tarifas de servicio correspondientes se calcularan en funcién de las tarifas reales. Si hay algin acuerdo, primero se
aplicara el principio de acuerdo.

Las agencias de venta, produccién y agencia de la Compafiia en todo el pais pueden brindar servicio postventa al

producto.

El poder de interpretacién de este acuerdo recae en HNC
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Versién: 3.1.14
Gracias por elegir el producto HNC.

Cualquier soporte técnico, PLS no dude en ponerse en contacto con nuestro equipo
de soporte Tel: 86 (20) 84898493 Fax: 86 (20) 48082480

URL: www.hncelectric.com Correo

electrénico: support@hncelectric.com
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