Prefacio

Gracias por elegir el inversor de la serie EM760 de SINEE.

El inversor de la serie EM760 es un inversor de control vectorial de alto rendimiento producido por SINEE, que combina
accionamiento de motor sincrono y asincrono. Admite motores de induccion de CA trifasicos y motores sincronos de imanes
permanentes, tecnologias avanzadas de control de accionamiento internacional [como la tecnologia avanzada de control vectorial
V/F (VVF), la tecnologia de control vectorial sin sensor de velocidad (SVC) y la tecnologia de control vectorial con sensor de
velocidad (FVC) ], salida de velocidad y salida de par, acceso Wi-Fi y depuracioén de software en segundo plano, expansiones
(como tarjetas de expansion de E/S, tarjetas de expansion de bus de comunicacion y tarjetas PG).

El estindar EM 760 admite control V/F, control SVC y control FVC de motores asincronos; También admite control V/F y
control FVC de motores sincronos de imanes permanentes. La version no estandar para motores sincronos también admite control
V/F, control SVC, control FVC de motores de induccién y control V/F, control SVC y control FVC de motores sincronos de
imanes permanentes.

El inversor vectorial de alto rendimiento serie EM760 tiene las siguientes caracteristicas:

e El equipo con reactor de CC incorporado (en el caso de una potencia del inversor superior a 18,5 KW) puede reducir la
distorsion de la corriente de entrada, aumentar el factor de potencia y mejorar la confiabilidad del producto;

e Control de par de alta precision: SVC/+5% de par nominal, FVC/+3% de par nominal,
e Amplio rango de velocidad y alta precision de control: velocidad nominal SVC/1:200 (+£0,2%), FVC/1:1000 (£0,02%);
e Portadora de baja frecuencia: VVF/3Hz/150%, SVC/0,25Hz/150%, FVC/0Hz/180%;

e Proteccion contra sobretension, limitacion rapida de corriente, sobrecarga, sobrecalentamiento, descarga, exceso de velocidad,
etc.;

e Admite expansion de E/S: entradas digitales de 3 canales, salidas de relé de 2 canales, entrada de voltaje de 1 canal -10-10 V,
entrada de sensor de 1 canal;

e Soporte de expansion del bus de comunicacion: configuracion estdndar que incluye bus 485, PROFINET, CANopen y
EtherCAT opcionales;

e Admite varios codificadores: incremental ABZ, incremental UVW, limitador de cable UVW, transformador rotatorio y
convertidor seno-coseno;

e Admite depuracion a través de la aplicacion de teléfono mévil o monitoreo del estado del inversor;
e Admite mdédulo Wi-Fi o acceso al puerto serie;
e Funciones ricas y convenientes del software de fondo para PC.
Antes de utilizar el inversor vectorial de alto rendimiento serie EM760, lea atentamente este manual y guardelo.

Al conectar el inversor al motor por primera vez, seleccione correctamente el tipo de motor (asincrono o sincrono) y
configure los parametros que se muestran en la placa del motor: potencia nominal, tensién nominal, corriente nominal,
frecuencia nominal, velocidad nominal, conexiéon del motor, factor de potencia nominal. etc. En el caso del modo de control
del variador FVC, es necesario seleccionar la tarjeta PG opcional y configurar los parametros correctos del codificador.

Nos esforzamos por mejorar continuamente nuestros productos y datos de productos, por lo que los datos que
proporcionamos estan sujetos a cambios sin previo aviso.

Para conocer los tltimos cambios y contenidos, visite www.sinee.cn.



Medidas de seguridad

Definicion de seguridad: En este manual, las precauciones de seguridad se dividen en las dos categorias siguientes:

é Peligro:  Los peligros causados por operaciones inadecuadas pueden incluir lesiones graves ¢ incluso la muerte.

Nota: Peligros causados por operaciones inadecuadas, incluidas lesiones moderadas o menores y dafios al
equipo.

Durante la instalacion, puesta en marcha y mantenimiento, lea atentamente este capitulo y siga las precauciones que contiene.
Nuestra empresa no es responsable de ninguna lesion o dafio resultante de operaciones no conformes.

Medidas de precaucion

Antes de la instalacion:

& Peligro

1.; No instale el producto si hay agua en el paquete o si se encuentran componentes faltantes o dafiados durante el desembalaje!
2. No instale el producto si el nombre real del producto y la identificacion en el embalaje exterior no coinciden.

A Atencion

1.  Maneje el controlador con cuidado; jDe lo contrario podria dafiarse!
2. Nunca utilice un inversor que esté danado o al que le falten piezas; jDe lo contrario podrian producirse lesiones!

3. No toque los componentes del sistema de control con las manos; jDe lo contrario existe peligro de dafios por electricidad
estatica!

Durante la instalacion:

A Peligro

1. Instale el inversor sobre un objeto resistente al metal (como metal) y manténgalo alejado de materiales inflamables; jDe lo
contrario podria producirse un incendio!

2. iNo afloje los pernos de montaje de los componentes, especialmente aquellos con marcas rojas!

A Atencion

1.  Nunca deje que los conectores de cables o tornillos caigan dentro del inversor; De lo contrario, el inversor podria sufrir
dafios.

2. Instale el inversor en un lugar con minima vibracion y luz solar directa.

3. Si el inversor estd instalado en un gabinete o espacio relativamente cerrado, preste atencion al espacio de instalacion para
garantizar el efecto de disipacion de calor.




Durante la publicacién:

A Peligro

1.  Siga las instrucciones de este manual y asigne personal profesional e ingenieros eléctricos para realizar los trabajos de
instalacion eléctrica; {De lo contrario pueden surgir peligros imprevistos!

2. El inversor y la fuente de alimentacion deben estar separados por un disyuntor (recomendacion: corriente mayor o igual y
cercana al doble de la corriente nominal); jDe lo contrario podria producirse un incendio!

3. Antes de realizar la conexion, aseglirese de que la fuente de alimentacion esté en estado de energia cero; {De lo contrario podria
producirse una descarga eléctrica!

4. Nunca conecte la fuente de alimentacion de entrada a los terminales de salida (U, V, W) del inversor. jPreste atencién a las
marcas de los terminales del cableado y conecte los cables correctamente! jDe lo contrario el inversor podria sufrir dafios!

5. Conecte a tierra el inversor de forma adecuada y segura segiin las normas; De lo contrario, podrian producirse descargas
eléctricas e incendios.

A Atencién

1.  Asegurese de que las lineas cumplan con EMC y los estdndares de seguridad locales. Consulte las recomendaciones para
diametros de alambre. jDe lo contrario podria producirse un accidente!

2. Nunca conecte una resistencia de frenado directamente entre el bus de CC y el terminal. jDe lo contrario podria producirse un
incendio!

3. Apriete los terminales con un destornillador al par especificado; de lo contrario existe riesgo de incendio.
4. Nunca conecte el condensador de cambio de fase y el filtro de ruido LC/RC al circuito de salida.

5. No conecte el interruptor electromagnético ni el contactor electromagnético al circuito de salida. De lo contrario, funcionara el
circuito de proteccion contra sobrecorriente del inversor. En casos severos, el inversor puede sufrir dafios internos.

6. No desmonte el cable de conexion dentro del inversor; de lo contrario, el inversor podria sufrir dafios internos.

Antes del encendido:

A Peligro

1.  Asegurese de que el nivel de voltaje de la fuente de alimentacion de entrada coincida con el voltaje nominal del inversor; y
los terminales de entrada (R, S, T) y terminales de salida (U, V, W) de la fuente de alimentacion estdn conectados
correctamente. Compruebe si hay algun cortocircuito en los circuitos periféricos conectados al inversor y si todas las lineas
de conexion estan apretadas; De lo contrario, el inversor podria sufrir dafios.

2. Se realizé una prueba de resistencia de voltaje en todas las partes del inversor, por lo que no es necesario volver a realizarla.
iDe lo contrario podria producirse un accidente!

A Atencion

1. El inversor no se puede encender hasta que esté correctamente cerrado; jDe lo contrario podria producirse una descarga
eléctrica!l

2. Conecte todos los accesorios periféricos segin las instrucciones de este manual. Todos los cables deben conectarse
correctamente de acuerdo con los diagramas de cableado proporcionados en este manual. jDe lo contrario podria producirse
un accidente!




Después de encender:

A Peligro

1.  Nunca toque el inversor ni los circuitos circundantes con las manos mojadas; jDe lo contrario podria producirse una
descarga eléctrica!

2. Si el indicador esta apagado y el teclado no responde después de encenderlo, apaguelo inmediatamente. Nunca toque los
terminales del inversor (R, S, T) y los terminales del bloque de terminales con las manos o con un destornillador; De lo
contrario, podria producirse una descarga eléctrica. Después de un corte de energia, comuniquese con nuestro servicio
de atencion al cliente.

3. Al inicio del encendido, el inversor realiza automaticamente una verificacion de seguridad en los circuitos externos de alta
corriente. No toque los terminales del inversor (U, V, W) ni los terminales del motor; jDe lo contrario podria
producirse una descarga eléctrica!

4. No desmonte ninguna pieza del inversor mientras esté encendido.

A Atencion

1. Si se requiere identificacion de parametros, preste atencion al riesgo de lesiones cuando el motor gira; jDe lo contrario
podria ocurrir un accidente!

2. No cambie los parametros establecidos por el fabricante del inversor sin permiso; De lo contrario, el inversor podria sufrir
dafios.

Durante la operacion:

A Peligro

1. No toque el ventilador de refrigeracion, el disipador de calor ni la resistencia de descarga para sentir la temperatura; jDe lo
contrario podrias quemarte!

2. Los no profesionales no deben verificar las sefiales mientras el controlador estd funcionando; De lo contrario, podrian
producirse lesiones personales o dafios al equipo.

A Atencién

1.  No permita que ningiin objeto caiga dentro del inversor cuando esté funcionando; De lo contrario, el inversor podria sufrir
dafios.

2. No arranque ni pare el inversor encendiendo o apagando el contactor; De lo contrario, el inversor podria sufrir dafios.

Durante el servicio:

A Peligro

1.  Nunca realice reparaciones o mantenimiento mientras esté funcionando; jDe lo contrario podria producirse una descarga
eléctrical

2. El mantenimiento del inversor debe realizarse 10 minutos después de que se apaga la alimentacion del circuito principal y se
apaga la interfaz de visualizacion del teclado; De lo contrario, la carga residual en el condensador dafiara el cuerpo humano.

3. No se permite que personal sin capacitacion profesional repare y mantenga el inversor; De lo contrario, podrian producirse
lesiones personales o dafios al inversor.

4. Es necesario configurar los parametros después de reemplazar el inversor. jTodos los enchufes de interfaz deben estar
desconectados!

5. Un motor sincrono produce electricidad mientras gira. El mantenimiento y reparacion del inversor debe realizarse 10 minutos
después de cortar la alimentacion y detener el motor; jDe lo contrario podria producirse una descarga eléctrica!




Medidas de precaucion
Comprobacion del aislamiento del motor

Cuando el motor se utiliza por primera vez, después de un almacenamiento prolongado o durante una inspeccion regular, se debe
verificar su aislamiento para evitar dafios al inversor causados por una falla en el aislamiento del devanado del motor. El motor
debe estar desconectado del inversor durante la prueba de aislamiento. Se recomienda utilizar un megadhmetro de 500 V. La
resistencia de aislamiento medida debe ser de al menos 5 MQ.

Proteccion térmica del motor

Si el motor utilizado no coincide con la potencia nominal del inversor, especialmente si la potencia nominal del inversor excede la
potencia del motor, se debe proteger el motor ajustando los pardmetros de proteccion del motor del inversor o instalando un relé
térmico en la parte frontal del motor.

Operando a una frecuencia superior a la de la red.

Este inversor puede proporcionar una frecuencia de salida de 0,00 Hz a 600,00 Hz/0,0 Hz a 3000,0 Hz. Si el motor debe funcionar
a una velocidad superior a la nominal, considere la potencia del dispositivo mecanico.

Sobre el calor y el ruido del motor

Dado que el inversor genera ondas PWM que contienen algunos arménicos, el aumento de temperatura, el ruido y la vibracion del
motor seran ligeramente mayores que cuando funciona a frecuencia industrial.

La presencia de un dispositivo o condensador dependiente del voltaje que mejora el factor de potencia en el lado de salida.

El inversor produce ondas PWM. Si hay un condensador en la salida para mejorar el factor de potencia o una resistencia
dependiente del voltaje para proteccion contra rayos, el inversor puede estar sujeto a sobrecorriente instantdnea ¢ incluso fallar.
No utilice estos dispositivos.

Usando mas voltaje que el nominal

El inversor vectorial de bucle abierto serie EM760 no debe utilizarse fuera del rango de voltaje de funcionamiento permitido
especificado en este manual; De lo contrario, los componentes internos del inversor podrian resultar dafiados. Si es necesario,
utilice un dispositivo elevador o reductor adecuado para convertir el voltaje.

Proteccion contra sobretensiones y rayos

Este inversor en serie esta equipado con un dispositivo de proteccién contra sobrecorriente, que tiene ciertas capacidades de
autoproteccion contra rayos inducidos. Si caen rayos con frecuencia, se debe instalar un dispositivo de proteccion delante del
inversor.

Altitud y reduccién de potencia

En areas por encima de los 1000 m de altitud, donde la disipacion de calor del inversor es deficiente debido a la falta de aire, se
requiere una reduccion de potencia (reduccion del 1% por cada aumento de 100 m en altitud hasta un maximo de 3000 m; cuando
la temperatura ambiente es superior a 50 °C, debe ser caracteristicas nominales reducidas). 1,5% por cada 1°C de aumento de
temperatura hasta un maximo de 60°C). Contactenos para asesoramiento técnico.

Precauciones al desechar el inversor

La quema de condensadores electroliticos en el circuito principal y la placa de circuito puede provocar una explosion, y la quema
de piezas de plastico puede producir gases toxicos. Deseche el controlador como residuo industrial.
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Capitulo 1. Revisar
1.1 Modelo y caracteristicas del inversor serie EM760.
° Tension nominal de alimentacion: CA trifasica 340-460 V, CA trifasica 520-690 V;
e Motor aplicable: motor asincrono de CA trifasico y motor sincrono de iman permanente.
El modelo y la corriente de salida nominal del inversor de la serie EM760 se muestran a continuacion.

Tabla 1-1 Modelos de inversores de la serie EM760

Tensi.(')n nomi.nal de Modelo Potencia del motor aplicable Corriente de salida nominal
alimentacion (kW) (A)
EM760-0R7G/1R5P-3B 0,75/1,5 2,5/4,2
EM760-1R5G/2R2P-3B 1,5/2,2 4.2/5.6
EM760-2R2G/3R0P-3B 2.2/3.0 5.6/7.2
EM760-4R0G/5R5P-3B 4.0/5.5 9.4/12
EM760-5R5G/7R5P-3B 5,5/7,5 13/17
EM760-7R5G/9R0OP-3B 7,5/9,0 17/20
EM760-011G/015P-3B 15/11 25/32
EM760-015G/018P-3B 15/18.5 32/38
EM760-018G/022P-3B 18.5/22 38/44
EM760-022G/030P-3B 22/30 45/59
Cormlente alterna | EM760-030G/037P-3/3B 3037 60/73
340~460V EM760-037G/045P-3/3B 37/45 75/87
EM760-045G/055P-3/3B 45/55 90/106
EM760-055G/075P-3/3B 55/75 110/145
EM760-075G/090P-3/3B 75/90 150/169
EM760-090G/110P-3 90/110 176/208
EM760-110G/132P-3 110/132 210/248
EM760-132G/160P-3 132/160 253/298
EM760-160G/185P-3 160/185 304/350
EM760-200G/220P-3 200/220 380/410
EM760-220G/250P-3 220/250 426/456
EM760-250G/280P-3 250/280 465/510




EM760-280G/315P-3 280/315 520/573
EM760-315G/355P-3 315/355 585/640
EM760-355G/400P-3 355/400 650/715
EM760-400G/450P-3 400/450 725/810
EM760C-450G/500P-3 450/500 820/900
EM760C-500G/560P-3 500/560 900/1010
EM760C-560G/630P-3 560/630 1010/1140
EM760-018G/022P-6B 18.5/22 25/28
EM760-022G/030P-6B 22/30 28/35
EM?760-030G/037P-6B 30/37 35/42
EM760-037G/045P-6B 37/45 42/52
EM?760-045G/055P-6B 45/55 52/63
EM760-055G/075P-6B 55/75 63/86
EM760-075G/090P-6B 75/90 86/95
EM760-090G/110P-6 90/110 95/120
EM760-110G/132P-6 110/132 120/147
Corriente alterna [En1760-132G/160P-6 132/160 147/175
trifasica
520690V EM760-160G/185P-6 160/185 175/200
EM760-185G/200P-6 185/200 200/221
EM?760-200G/220P-6 200/220 221/235
EM760-220G/250P-6 220/250 235/270
EM760-250G/280P-6 250/280 270/300
EM760-280G/315P-6 280/315 300/330
EM760-315G/355P-6 315/355 330/380
EM760-355G/400P-6 355/400 380/426
EM760-400G/450P-6 400/450 426/465
EM760-450G/500P-6 450/500 465/540

% Seleccion correcta del inversor: La corriente nominal de salida del inversor es mayor o igual a la corriente nominal del motor,
teniendo en cuenta la capacidad de sobrecarga.

% Generalmente se recomienda que la diferencia entre la potencia nominal del inversor y el motor no supere los dos segmentos
de potencia.

%  Si la potencia nominal del inversor excede la potencia del motor, los pardmetros del motor deben ingresarse con precision
para evitar daflos al motor debido a una sobrecarga.

A continuacion se detallan las caracteristicas técnicas del inversor de la serie EM760.

Tabla 1-2 Especificaciones técnicas del inversor serie EM760



Elemento

Especificacion

Trifasico 340V-10%~460V+10% (trifasico 380V)

Fuente  de|Tension nominal de | ..e. .00 520v.15%-690V+10% (trifasico 660V)
alimentacion | alimentacion o )
50-60 Hz +5%; Grado de desequilibrio de voltaje: <3%
;l"aellils;on TESSIN @5 El voltaje maximo de salida es el mismo que el voltaje de suministro de entrada.
. Corr.l G Al Potencia continua 100% corriente nominal
Salida nominal
Corriente maxima de Modelo G: corriente nominal 150% durante 60 s.
sobrecarea Modelo P: 120 % de la corriente nominal durante 60 s (portadora de 2 kHz; reduzca la
& potencia para las portadoras por encima de este nivel)
Control de tension/frecuencia (VVF)
Modo de conduccion | Control de velocidad vectorial sin sensores (SVC);
Control vectorial del sensor de velocidad (FVC)
Modo de entrada Entrada de frecuencia (velocidad), entrada de par
M.O (.10 € eoitil] @ Teclado, terminal de control (control de dos lineas y control de tres lineas), comunicacion
inicio y parada
Rango de control de| ) _ 500,00 H2/0,0 ~ 3000,0 Hz
frecuencia
Resolucion de
frecuencia de | Entrada digital: 0,01 Hz. Entrada analégica: 0,1% de la frecuencia maxima.
entrada
Rango de control de]| . ) )
velocidad 1:50 (VVF), 1:200 (SVC), 1:1000 (FVC)
Precision del control| , , 5o, ryp) 102 9% (SVC), 20,02 % (FVC)
Funci de velocidad
unciones
de  control | Tiempo de
basicas aceleracion y|0,01 sa 600,00s/0,1sa6.000,0s/1sa60.000s
desaceleracion.
Caracteristicas de|Tension de salida nominal: 20% a 100%, ajustable; Frecuencia fundamental: 1Hz a
tension/frecuencia | 600Hz/3000Hz, ajustable
Mayor par Curva de refuerzo de par fija, cualquier curva V/F opcional

Par de arranque

150%/3 Hz (VVF), 150 %/0,25 Hz (SVC), 180 %/0 Hz (FVC)

Control de par de
precision

+5% del par nominal (SVC), £3% del par nominal (FVC)

Voltaje de salida

autoajustable

Cuando el voltaje de entrada cambia, el voltaje de salida basicamente sigue siendo el mismo.

Limite de corriente
automatico

La corriente de salida se limita automaticamente para evitar frecuentes disparos por
sobrecorriente.

Frenado CC

Frecuencia de frenado: 0,01 a frecuencia maxima. Tiempo de frenado: 0-30 s.
Corriente de frenado: 0% a 150% de corriente nominal

Fuente de entrada

Comunicacion, multivelocidad, analdgica, pulso de alta velocidad, etc.




Funcion de
entrada y
salida

Fuente de

alimentacion de| 10,5V £0,5V/20 mA
referencia

Alimentacion de 2AV/200mA

control de terminales

Terminal de entrada
digital

7 (estandar X1 a X7) + 3 (tarjeta de expansion X8 a X10) entradas digitales multifuncion:

X7 se puede utilizar como terminal de entrada de pulsos de alta velocidad
(F02.06=35/38/40);

Los 9 canales restantes (X1 a X6 y X8 a X10) solo se pueden utilizar como tomas de entrada
digital normales.

Terminal de entrada
analogica

3 (estandar AI1-AI3) + 1 (placa de expansion Al4) entradas analdgicas:

Un All: admite de 0 a 10 V o de -10 a 10 V, opcional mediante el codigo de funcion F02.62;
Dos AI2/AI3: admiten de 0 a 10 V o de 0 a 20 mA o de 4 a 20 mA, opcional mediante los
codigos de funcion F02.63 y F02.64;

Un Al4: admite de 0 a 10 V ode -10 a 10 V, opcional mediante el cédigo de funcion F02.65.

Terminal de salida
digital

2 (estandar Y'1/Y?2) salidas de colector abierto multifuncion +

2 (R1: EA/EB/EC y R2: RA/RB/RC) salidas multifuncién de relé +

2 (placa de expansion) (R3: RA3/RC3 y R4: RA4/RC4) salidas de relé multifuncion, max.
corriente 50 mA para salida del colector;

Capacidad de contacto del relé 250 VAC/3A o 30VDC/1A, con EA-EC y RA-RC
normalmente abiertos, EB-EC y RB-RC normalmente cerrados; RA3-RC3, RA4-RC4
normalmente abiertos

Terminal de salida
analogica

Dos terminales de salida analdgica multifuncion (M1/M2) con salida de 0 a 10 V, 0 a 20 mA
04 a20mA,

seleccionable opcionalmente usando los codigos de funcion F03.34 y F03.35

Pancl d pantalla LCD La pantalla LCD estandar muestra informacion relevante sobre el inversor.
ane €
control Coniar pardmetros La configuracion de los parametros del inversor se puede cargar y descargar para copiar
plarp rapidamente los parametros.
. ., Cortocircuito, sobrecorriente, sobretension, subtension, pérdida de fase, sobrecarga,
Proteccion | Funcion protectora . L1
sobretemperatura, sobrevelocidad, pérdida de carga, falla externa, etc.
Ubicacion En interior, a menos de 1 km de altitud, sin polvo, gases corrosivos y luz solar directa.
Entorno aplicable -10 °C a +50 °C, reduccion del rendimiento del 5 % por cada 1 °C cuando la temperatura
P supera los 40 °C, humedad relativa del 20 % al 90 % (sin condensacion).

Condiciones | Vibracion Menos de 0,5 gramos
de uso

E

ntorno del 4poc~+70°C

almacenamiento

Metodo de S .

. . Armario eléctrico de pared y suelo, paso a través de la pared

instalacion

Nivel de proteccion

Estandar IP21/IP20 (retire la cubierta de pléstico en la parte superior de la carcasa de
plastico)

método de enfriamiento

Refrigeracion por aire forzado
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2.1 comprobar producto

Capitulo 2 Instalaciéon

A Peligro

e  Nunca instale un inversor que esté dafiado o al que le falten piezas.

De lo contrario, podria lesionarse.

Cuando reciba el articulo, compruébelo con la siguiente tabla.

Tabla 2-1 Elemento que requiere confirmacion

Producto sujeto a confirmacion

Métodos confirmatorios

Compruebe si el producto coincide con su
pedido.

Consulte la placa de identificacion en el costado del inversor.

Compruebe si alguna pieza esta dafiada.

Verifique la apariencia para detectar cualquier dafio causado durante el
transporte.

Compruebe si las piezas fijadas (como los
tornillos) estan sueltas.

Si es necesario, revise el producto con un destornillador.

Si encuentra un defecto, comuniquese con su agente o con nuestro departamento de marketing.

° Placa de nombre

Model: EM760-4R0G/5R5P-3B

INPUT :

U1 : 3PH 340-460V 50/60Hz 11:11.4/15.4A
OUTPUT :

U2: 3PH 0-U1 0-600Hz

12: 9.4/12A 4.0/5.5kW

01182387122112230101 101
SINEE SHENZHEN SINE ELECTRIC CO.,LTD.
MADE IN CHINA

Descripcion del modelo de inversor.
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EM 760 - 4ROG/SRSP - 3

(9]

EM760: alto rendimiento S: STO incorporado

H: SIN estacion de servicio

NULL: instalacién del gabinete

B: unidad de freno incorporada

TC: tipo de gabinete —
No: sin zapata de freno
identificacion tipo de motor compatible clase de voltaje
G modelo universal 2: trifasico 220 V
P Interesante modelo de bomba. = 3: trifasico, 380 V.
potencia de carga compatible 6: trifasico 660 V
O0R7-0.75KW 018-18.5KW

2.2 Dimensiones generales y dimensiones de instalacién.

Los inversores EM760 tienen 3 tipos de apariencia y 13 tamafios de instalacion, se pueden conectar a teclados y bandejas
externos. Como se muestra en la imagen y la tabla a continuacion.

110, 6 23. 7

: Dimension of opening for
keyboard tray: 143
x105mm

146. 6

1

74 I

Tamafio de referencia del orificio del soporte del teclado

(a) Dimensiones de la bandeja del teclado

12
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(c) Aspecto del inversor 380V 030G/037P~400G/450P, 660V 018G/022P~450G/500P
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D1

- Wl -
(d) Apariencia del inversor 380V 450G/500P~560G/630P
Arroz. 2-1 Dimensiones del teclado e inversor de la serie EM760
Tabla 2-2 Dimensiones externas y de instalacion de los inversores EM760
Especificaciones W. | WI h H1 H2 D Dl D2 d Apariencia

EM760-0R7G/1R5P-3B
EM760-1R5G/2R2P-3B

95 82 230 222 218 171 132 96 4.5
EM760-2R2G/3R0P-3B
EM760-4R0G/5R5P-3B
EM760-5R5G/7R5P-3B

110 | 95 275 267 260 187 146 105 5.5 (b)
EM760-7R5G/9R0OP-3B
EM760-011G/015P-3B

140 | 124 297 289 280 207 163 120 5.5
EM760-015G/018P-3B
EM760-018G/022P-3B

190 | 171 350 340 330 220 173 128 7
EM760-022G/030P-3B
EM760-030G/037P-3/3B 254 | 200 484 465 440 221 180,5 158 9.5 ©
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EM760-022G/030P-6B

EM760-030G/037P-6B

EM760-045G/055P-3/3B

EM760-055G/075P-3/3B

EM760-037G/045P-6B

EM760-045G/055P-6B

EM760-055G/075P-6B

304

240

548

524

480

266

225

193

9.5

EM760-075G/090P-3/3B

EM760-075G/090P-6B

EM760-090G/110P-6

324

230

635

613

570

264

223

190

EM760-090G/110P-3

EM760-110G/132P-3

EM760-110G/132P-6

EM760-132G/160P-6

339

270

621

600

578

296

243

243

EM760-132G/160P-3

EM760-160G/185P-3

EM760-160G/185P-6

EM760-185G/200P-6

EM760-200G/220P-6

422

320

786

758

709

335

270

256

EM760-200G/220P-3

EM760-220G/250P-3

EM760-220G/250P-6

EM760-250G/280P-6

EM760-280G/315P-6

441

320

1025

989

942

358

285

11.5

EM760-250G/280P-3

EM760-280G/315P-3

EM760-315G/355P-6

EM760-355G/400P-6

560

450

1204

1171

1100

404

333

13

EM760-315G/355P-3

EM760-355G/400P-3

EM760-400G/450P-3

660

443

1597

1567

1504

434

375,5

3235

13
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EM760-400G/450P-6

EM760-450G/500P-6

EM760C-450G/500P-3

EM760C-500G/560P-3 805 | 756 2145 1945 1804 700 440 165 13 (d)

EM760C-560G/630P-3

2.3  Requisitos y gestion del sitio de instalacion.

Atencion

1. Cuando transporte el inversor, sostenga la parte inferior del mismo.
.Si sélo te agarras del panel, el cuerpo caera y golpeara tus pies.
2. Instale el inversor sobre placas no combustibles (por ejemplo, metal).
Si el inversor se instala sobre un objeto inflamable, puede producirse un incendio.

3. Si se instalan dos o mas inversores en un gabinete de control, instale un ventilador de enfriamiento y mantenga la
temperatura del aire de entrada por debajo de 50 °C.

El sobrecalentamiento puede provocar incendios y otros accidentes.

2.3.1  Ubicacion de la instalacion
El lugar de instalacion debe cumplir las siguientes condiciones:
1. La habitacion estéd bien ventilada.

2. La temperatura ambiente debe estar entre -10°C y 50°C. Si la caja de plastico se utiliza en un ambiente superior a 40 °C, retire
la particion superior.

3. El controlador no debe exponerse a altas temperaturas y humedad (humedad relativa inferior al 90%), asi como al agua de
lluvia y otras gotas de liquido.

4. Instale el inversor sobre un objeto ignifugo (como metal). Nunca lo instale sobre objetos inflamables (como madera).
5. Sin luz solar directa.
6. No debe haber gases o liquidos inflamables o corrosivos.
7. No debe haber polvo, polvo aceitoso, fibras flotantes ni particulas metalicas.
8. La base de instalacion debe estar fijada de forma segura y no sujeta a vibraciones.
9. Evite interferencias electromagnéticas y mantenga el controlador alejado de fuentes de interferencia.
2.3.2 Temperatura ambiente

Para mejorar la confiabilidad operativa, instale el inversor en un lugar bien ventilado. Cuando se utiliza en un gabinete
cerrado, se debe instalar un ventilador de refrigeracion o un aire acondicionado para mantener la temperatura ambiente por debajo
de 50°.

2.3.3  Accion preventiva

Tome medidas para proteger el inversor durante la instalacion para evitar que entren en el inversor fragmentos de metal o
polvo generado por perforaciones y otros procesos. Después de la instalacion, retire la proteccion.

2.3.4 Direccion y espacio de instalacion.

Los inversores EM760 estan equipados con ventiladores para refrigeracion por aire forzado. Para garantizar un buen efecto
de enfriamiento ciclico, el inversor debe instalarse verticalmente y debe dejarse suficiente espacio entre el inversor y los objetos o
particiones (paredes) adyacentes. Ver figura. 2-2.

16




>120mm Convect

i

gk
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Arroz. 2-2 Direccion y lugar de instalacion del inversor

2.4  Extraccion e instalacion del panel

Para conectar el circuito principal, el circuito de control y la placa de expansion de la serie EM760, es necesario quitar la
cubierta superior. Después de completar la instalacion eléctrica, instale los conductos para cables y la cubierta superior en el orden
inverso al de extraccion.

(1) EM760 380V Serie 0R7G/1R5P~022G/030P Extraccion del panel

1. Con una herramienta, retire los tornillos que sujetan la cubierta inferior.

2. Presione las fijaciones laterales desde el interior y tire con cuidado de la cubierta hacia abajo.
3. Se abre la cubierta superior de fijacion y el teclado.

desde la conexion del puerto de acceso a la red

Higo. 2-3 Ilustracion de extraccion del panel de 380 V OR7G/1R5P~022G/030P
(2) Extraccion de la cubierta superior de las series EM760 380V 030G/037P~400G/450P y 660V series 075G/090P~450G/500P
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1. Utilice la herramienta para quitar los tornillos en los lados superior e inferior del panel.

2. Gire el lado derecho del panel manualmente para abrir el panel.
3. Gire el panel y finalmente podra girar unos 110.

Higo. 2-4 Tlustracion de extraccion del panel para 380V 030G/037P~400G/450P y 660V 075G/090P~450G/S00P.

2.5 Instalacion a través de la pared

La serie EM760 380V OR7G/IR5P ~ 160G/185P y 660V 018

G/022P ~ 200G/220P admite instalacién a través de la pared, que Eéf_lfe{ml heat
puede disipar el 70% del calor total generado por el dispositivo Internal heat dissipation o
(gabinete) para reducir el calentamiento. acumulacion. Ademas, la 1 _ ' Fan
instalacion a través de la pared también puede evitar que entren en
el inversor astillas de madera, restos de papel, polvo, polvo metalico
y otros desechos, y mejorar la confiabilidad del inversor.
Independent
Un soporte de montaje a través de la pared esta disponible © airduct
como accesorio opcional. Si es necesario, por favor contactenos.
i i
Internal air supply External air
supply
Higo. 2-5 Instalacion a través de la pared

Tabla 2-3 Numero de tornillos y tamafios de orificios para instalacion a través de pared serie EM760
OR7G/1R5P~160G/185P
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. . Tqrnillos para . Tamafio del agujero
Modelo de convertidor de frecuencia instalar el tornillos de pared
(largo x ancho)

soporte.
EM760-0R7G/1R5P ~ 4R0G/5R5P-3B 2xM4 6xM6 235 mm x 100 mm
EM760-5R5G/7R5P ~ TR5G/9R0P-3B 2xM4 6xM6 280 mm % 115 mm
EM760-011G/015P ~ 015G/018P-3B 2xM4 6xM6 300 mm x 145 mm
EM760-018G/022P ~ 022G/030P-3B 4xM4 6xM6 355 mm x 195 mm
EM760-030G/037P ~ 037G/045P-3/3B

14xM5 6xM8 500 mm % 265 mm
EM760-018G/022P ~030G/037P-6B
EM760-045G/055P ~ 055G/075P-3/3B

14xM5 6xM8 550 mm x 320 mm
EM760-037G/045P ~055G/075P-6B
EM760-075G/090P-3/3B

14xM5 6xM10 645 mm x 340 mm
EM760-075G/090P ~090G/110P-6/6B
EM760-090G/110P ~ 110G/132P-3

14xM5 6xM10 630 mm x 350 mm
EM760-110G/132P ~132G/160P-6
EM760-132G/160P ~ 160G/185P-3 13xM6 6xM10 715 mm x 440 mm

il

tornillos para instalar el soporte

soporte a través de la pared

tornillos para instalacion a

través de la pared

Higo. 2-6 Diagrama de instalacion a través de la pared 380V OR7G/1R5P~022G/030P
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Tornillos para instalar el soporte a través

de la pared.

(o] ]

5

R i...--'i‘f.'
iAo

tornillos para instalar

el soporte

Higo. 2-7 Diagrama de instalacion a través de la pared para 380V 030G/037P~110G/132P y 660V 018G/022P~132G/160P

Tornillos para instalar el soporte a través

de la pared.

s ]

“—Bracket mstallation screws
@
tornillos para instalar

el soporte

Higo. 2-8 Diagrama de instalacion a través de la pared: 380V 132G/160P~160G/185P y 660V 160G/185P~200G/220P-6

20



Capitulo 3 Cableado eléctrico
3.1 Conexion de un dispositivo periférico

A continuacion se muestra la conexion estandar entre el inversor de la serie EM760 y los dispositivos periféricos

Fuente de alimentacion @

Cortacircuitos

contactor

Filtro de ruido en el lado de entrada

Bloque de freno

EM760

Filtro de ruido en el lado de salida

. Puesta a tierra del reactor de salida de CA
BBIXOIHO# peakTop MepeMEeHHOro TOKa

motor trifasico

=
|

2

2 "2

Arroz. 3-1 Conexion del inversor y dispositivos periféricos

3.2 Conexion de terminales del circuito principal

3.2.1 Composicion de los terminales del circuito principal

o
[~
1
|

nsl—ﬂ’ﬁlzi_ﬁ[ ol Vlw

de = & J T O o o =] O O o
li@ﬂi@t@@@@@@@ olle]jlelieliielio] 2
RIS =

& [0 o
< 50 o©
L]

|l L | | e e B
@ @

(a) Terminal del circuito principal 0,75-22 kW

W @

POWER @I J|ERK#Is) DCBUS || WOTOR @#l | n

d¥i

o ®

(b) Terminal del circuito principal 30-75kW (la serie -3 no tiene terminal PB)
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Ay

(¢) Terminal del circuito principal 90-110kW (d) Terminal del circuito principal 132-220kW
=]
= n
[=]
I 1 1 <
[E (] - =
I POWiEE Wl I

—

HOTgh e, 1
- L. e ['—
= [—_—
o JEI\I 'El -
j % % |y l’
a | - L]
(e) Terminal de alimentacion principal 250-400 kW (f) Terminal de alimentacion principal 450-560 kW

Arroz. 3-2 Diagrama de disposicion de terminales del circuito principal
Como se muestra en la Fig. 3-3, la conexion de inversores con una potencia de 0,75 a 22 kW se puede realizar con una puerta en la carcasa protectora del cable.

en caso de cable de gran seccion transversal, se retira.
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Arroz. 3-3 Proteccion de cables

Tabla 3-1 Funciones de los terminales del circuito principal

Etiqueta de terminal Funcion descriptiva

R,S, T Conector de entrada de alimentacion de CA conectado a una fuente de alimentacion de CA trifésica.
UV, W El terminal de salida de CA del inversor conectado al motor de CA triféasico.
e Terminales positivos y negativos del bus CC interno conectados al dispositivo de frenado externo.
®, P Un terminal de resistencia de freno con un extremo conectado a PB y el otro a PB.

D Terminal de tierra conectado a tierra

i
Rl

3.2.2 Diagrama de conexion del circuito principal estandar

A continuacion se muestra el diagrama de conexion estandar para el circuito principal del inversor seric EM760.

e EM760-0R7G/1R5P-3B~
EM760-075G/090P-3B

Braking resistor
~—" (optional parts)

.::“.-') . {3r ,{'\ =
* PB
f— 0 § v T_ —M)
iy T Wo
LI
|
Higo. 3- 4

3.2.3 Cableado de entrada del circuito principal

Instalacion de disyuntor

EM760-030G/037P-3~
EM760C-560G/630P-3

i Braking resistor (optional)

Ir'l" = ' Braking unit (optional)
-41
"D O O
9 R U &
A—r—m—0 S Ve (M
o T Wo-

Cableado del circuito principal estdndar

El principio de funcionamiento del inversor determina que provocara interferencias externas. Configure los periféricos del

inversor como se muestra en la Fig. 3-1. Instale el filtro y el inversor en la misma placa de hierro y proteja el inversor y sus

periféricos con cajas de hierro para reducir las interferencias externas. Consulte la figura para conocer los requisitos de cableado.
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3-5. Para obtener mas informacidn sobre medidas para reducir las interferencias externas, consulte el manual del usuario del
EM760.

Iron box
MCCE oo
——T A o .
. s Noise Inverter
E\j filter
< .
| IS

Arroz. 3-5 Medidas para reducir las interferencias externas
Dimensiones del cable y los tornillos del circuito principal
Consulte el manual del usuario del EM760 para conocer el tamafio del cable y las especificaciones de los tornillos del

terminal. Instalacion y conexion de la resistencia de frenado y la unidad de frenado.
Para el frenado dinamico durante el funcionamiento, la resistencia de frenado y la unidad de frenado deben seleccionarse de
acuerdo con el Capitulo 8.

Para un inversor con dispositivo de frenado incorporado, conecte una resistencia de frenado entre el terminal (+) del
inversor y el terminal PB. Para un inversor sin unidad de frenado incorporada, conecte los terminales (+y -) de la unidad de
frenado a los terminales (+y -) del bus de CC del inversor, y conecte la resistencia de frenado a los terminales PB+ y PB- del la

unidad de frenado. Para obtener mas informacion, consulte el manual de usuario de la unidad de freno BR100.

3.3 Conexiones de terminales del circuito de control
3.3.1 Composicion de los terminales del circuito de control

La ubicacioén de los terminales del circuito de control se muestra en la Fig. 3-6.

77 J8 PE| X1| X2| X3| X4 | X5 | X6 | X7 [COM{GND| Al1| Al2| AI3 |10V EA|EB | EC
) NANANANNNNANANANANANN | [ AW
: @ o oo e e e e ee e e| e e O10|1O

N
N
N
N
N
N
N
N
N

A\

N

A/

AN
N
AN

O
O
O
O
O
O
O
C
O

)] (@] @,

O

Q10

O

24| PLCCOM| 24V|YCMICOM Y1 | Y2 |GND| M1| M2 |GND| A+ | A- RA|RB |RC
Arroz. 3-6 Ubicaciones de los terminales del circuito de control
3.3.2 Funciones y conexion de terminales del circuito de control
; Etiqueta de . . . .
Categoria terminal Nombre del terminal Descripcion de las funciones del terminal
- 10 54 - — - P
10V-TIERRA Fgente de. ' Al{menta010n 10,5+0,5V a dispositivos externos. Corriente maxima de
Fuente de alimentacion +10V salida: 20mA
alimentacion . . Suministre alimentacion de +24 V a dispositivos externos. Normalmente
- Alimentacion de +24 o . s . .
auxiliar COM 24V v se utiliza como fuente de alimentacion operativa para terminales de
entrada y salida digitales, asi como fuente de alimentacién para
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dispositivos externos. Corriente maxima de salida: 200mA

Entrega con conexion por defecto a 24 V.

SOCIEDAD |Terminal de entrada | Cuando una fuente de alimentacion externa controla el terminal de entrada
ANONIMA |comun multifuncién [digital, es necesario desconectar el terminal de 24 V y conectar la fuente
de alimentacion externa.
All-Tierra Terminal de entrada |Rango de voltaje de entrada: -10-10 VCC/0-10 VCC, seleccionable
analogica 1 opcionalmente mediante el coddigo de funcion F02.62.
E . i
ntra@a Al2-Tierra Terrr}lgal de entrada Rango de entrada: CC 0-10 V/0-20 mA/4-20 mA; AI2 se puede
analogica analogica 2 . 1 s .
Terminal de entrad seleccionar usando el codigo de funcion F02.63; AI3 se puede seleccionar
AI3-GND criinal ¢e entrada | ysando el codigo de funcion F02.64.
analogica 3
X1-COM Ternpnal fl,e entrada
multifuncion 1
X2-COM Ternpnal fl,e entrada
multifuncion 2
X3-COM Ternpnal fl,e entrada Aislamiento optoacoplador, compatible con entrada bipolar NPN y PNP.
multifuncion 3 . .
Terminal de entrada Impedancia de F:ntrada: 4 kOhmios
Puerto de X4-COM multifuncién 4 Rango de voltaje de entrada: 9-30V
entrada digital X5-COM Terrrpnal fi,e entrada
multifuncién 5
X6-COM Terrrpnal fi,e entrada
multifuncion 6
. Ademas de usarse como terminal de entrada multifuncién, también se
Terminal de entrada . dad-
X7-COM de pulsos de alta puede usar como terminal de entrada de pulsos de alta velocidad;
velocidad frecuencia maxima de funcionamiento: 100 kHz, Voltaje de entrada:
12-30 V, Impedancia de entrada: 2 kOhm.
Terminal de salida Rango de salida: 0-10 VCC/0-20 mA/4-20 mA; M1 se puede seleccionar
. M1-TIERRA . usando el codigo de funcion F03.34; M2 se puede seleccionar usando el
Salida analogica 1 L 1 >
analéeica codigo de funcién F03.35.
& M2-TIERR Terminal de salida Rango de salida: CC 0-10 V/0-20 mA/4-20 mA, opcional seleccionable
analogica 2 mediante el cddigo de funcion F03.35.
Y1-YCM Abra el terminal de Aislamiento de optoacoplador, salida de colector abierto
salida del colector. Voltaje maximo de salida: CC 30 V, corriente de salida: 50 mA
Salida Aislamiento de optoacoplador, salida de colector abierto
multifuncion Terminal de salida de | Tension maxima de salida: 30 VCC
Y2-COM pulsos de alta Corriente maxima de salida: 50mA
velocidad Como salida de pulso de alta velocidad, la frecuencia maxima de salida
es: 100 KHz.
R1: .
Salid de relé EA-EB-CE Terminal de salida de EA-EC: normalmente abierto; EB-EC: normalmente cerrado
R2: relé RA-RC: normalmente abierto
RA-RB-RC RB-RC: Normalmente cerrado
Comunicacién A+ Terminal de terminal positivo de seiial diferencial 485
A- comunicacién RS-485 | terminal negativo de la sefial diferencial 485
L EDUCACION |Puesta a tierrade la | Se utiliza para conectar a tierra la capa protectora del cableado del
Blindaje : .
FISICA. pantalla terminal.

3.4 Conexion del terminal de entrada anal6gica

3.4.1 . Conexion de terminales AI1, AI2 y AI3 con seiial de tensién analogica:

Si se selecciona el terminal AIl como entrada de sefial de voltaje analogico y el codigo de funcion se establece en F02.62(0/3), la
entrada correspondiente sera (0~10V/-10~10V).

Si se selecciona el terminal AI2 como entrada de sefial de voltaje analogico y el codigo de funcion se establece en F02.63(0), la

entrada correspondiente sera (0~10V).

Si se selecciona el terminal AI3 como entrada de sefial de voltaje analogico y el cddigo de funcion se establece en F02.64(0), la

entrada correspondiente sera (0~10V).

Cuando la sefial de entrada de voltaje analogico se alimenta mediante una fuente de alimentacion externa, la conexion de
All, AI2 y AI3 se realiza como se muestra en la siguiente figura (a).
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Si la sefial de tension analdgica de entrada es un potenciometro, la conexion de los terminales All, AI2 y AI3 se muestra en
la figura (b).

EM760
O 0 AT1/AI2/AT3
] D=1V, =100V [
0 O GND
Neat—_end PE PE
grounding of O ~
shielded cable | ¢

3.4.2 Conexion de los terminales AI2 y AI3 con entrada de sefial de corriente analogica:

Cuando se seleccionan los terminales AI2 y AI3 como sefial de entrada de corriente analdgica y el codigo de funcion se
establece en F02.63(1/2) y F02.64(1/2)

Y i |
O [ AT2 Inverter
4-20md
O GND
{=20md l } I
Q |7 S AI3 PE
MNear-end 0
erounding of T
shielded cable

Conexion del terminal de entrada multifuncion

El terminal de entrada multifuncion del inversor EM760 adopta un circuito rectificador de puente. El terminal PLC es un
terminal comun de X1 a X7, a través del cual la corriente puede ser directa (modo NPN) o inversa (modo PNP). Por tanto, la
conexion externa de los terminales X1-X7 es flexible. El cableado tipico se muestra a continuacion:

A. Usando fuente de alimentacion interna (+24 VDC) en modo  B. Usando fuente de alimentacion interna (+24 VDC) en modo
NPN. PNP.
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L

C. Usando fuente de alimentacion externa en modo NPN. D. Usando fuente de alimentacion externa en modo PNP.

bC 24V

Arroz. 3-7 Diagrama de cableado de terminales de entrada multifuncion

Nota: Cuando utilice una fuente de alimentacion externa, retire la linea de conexion corta entre la fuente de alimentacion de
24 V y el terminal PLC.

Conexion de terminales de salida multifuncion

Los terminales de salida multifuncion Y1 e Y2 pueden recibir alimentacion de la fuente de alimentacion interna de 24 V del
inversor o de una fuente de alimentacion externa como se muestra a continuacion:

+24Y a4y
+24Y 24Y i 24¥
t f—® e l ]
Inverter Inverter T |
nam 4 ; -2)@_-[ 1 |
L } Relay Relay .;: I\'|
VOM (CoM) | YO COOMY L [
—T ®
a: Usando fuente de alimentacidn interna b: Uso de fuente de alimentacion externa

Arroz. 3-8 Conexion de terminales de salida multifuncion
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Nota. El kit de cableado del relé debe incluir diodos adosados. Los componentes del circuito de absorcion deben

instalarse cerca de ambos extremos de la bobina del relé o del contactor.

Conexion de terminales de salida analogica

Los terminales de salida analogica (M1 y M2) se pueden conectar a medidores analdgicos externos para representar
multiples cantidades fisicas, que se pueden seleccionar mediante F03.34 o F03.35.

Instalacion de 485 terminales de comunicacion.

Los terminales de comunicacion A+ y A- representan las interfaces de comunicacion RS485 del inversor. El control en linea
del host (controlador PC o PLC) y el inversor se logra mediante la conexién y comunicacion con el host. A
continuacion se muestra como se conectan los adaptadores RS485 y RS485/RS232 al inversor EM760.

e Conecte directamente el terminal RS485 de un inversor al host para la comunicacion.

r— I & '
IIIVEI tfl ﬂ-]— C}—HL—-‘ s ™ -'_""l_"()'i_ end Upper computer

1
".,:' i lr ES485
i

A- ()_,_?_ E 4 _|_|_{:)— end Commmication

| I
OFF |8 ¥ ¥ port
| ! | ! '
GND O =10 GND
S 1 I i L J
Higo. 3-9 Conexion del terminal de comunicacién de un Unico inversor
Conexion de terminales RS485 de multiples inversores al host para comunicacion:
Upper computer
RS485
communication port
+end -end GND
—','-1—

A+ A= GND A+ A= GND

OFF OFF

Inverter 51 Inverter Sl

Higo. 3-9 Conexion de terminales de comunicacion de multiples inversores

Conexion al host mediante adaptador RS485/RS232 para comunicacion:

Inverter A+ Upper computer
RS232

Communication

fﬂk_

ON E| N

S1

Higo. 3-10  Instalacion de terminales de comunicacion
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Diagrama de conexion del circuito de control estandar.

J11

J3

Braking resistor
MCCB _ MC _
i I - ] .—E
Three-phase I i : 4
e
power supply e i e
Q 24V
24V output .
& B
e RUN - =
3£ ;;1!2 L s
B & — 0 X3
B (b2 - |i
g |D3 - !
L. |Da - 1,
= ]
2 |Ds_ - I
L T
I
H
1
+10.5V/20mA -
10- 7 I
1kQ~5kQ 3 =10 10VI0-10V : .
Frequency 2 0-10V/0-20mA/4-20{nA
setting 1-0-10V/0-20mA/4-20mA

potentiometer

Communication [
interface

Grounding =

_ Grounding
—— Grounding

Keyboard mterface
Commumnication card/PG card/extension
port mterface

Communication cardPG card/extension

port interface

Relay output contact
DC30V, 10mA to 3A
AC250V, 10mA to 3A

Multi-function open
collector output

OV=-30V/0mA~50mA

Multi-function
analog voltage
output

3.4.3 Cableado de extension del teclado

1) El puerto del teclado externo es un puerto RJ45 y se utiliza un cable de red normal como linea de extension (conexion de enchufe segun

EIA/TIAS68B).

2) Conecte el puerto RJ45 del teclado al puerto RJ45 en la placa de montaje del teclado usando un cable de red. 3) La longitud del cable de

extension del teclado no debe exceder los 30 m. Cuando se utiliza un cable Cat5E para audio
En entornos electromagnéticos, se pueden adquirir en la empresa cables de extension de hasta 50 m de longitud.

29



Capitulo 4 OPERACIONES DEL TECLADO

4.1 Funciones del teclado

i
:Output frequency

Estructura del teclado LCD

:Output current

Panel de control inversor EM760: Teclado LCD. wihideity

El teclado LED consta de una pantalla LCD, nueve teclas de operacion y dos indicadores
de estado.

Los usuarios pueden realizar la configuracion de parametros, el monitoreo del estado y el
inicio/parada del inversor usando el teclado.

4.2 Operando el teclado LCD

El ment del teclado LCD se divide en monitoreo (nivel 0), seleccion de modo de menti (nivel 1), seleccion de codigo de
funcioén (nivel 2) y cddigo de funcion detallado (nivel 3) de menor a mayor. En el resto de este manual, los niveles del ment se
designan mediante nimeros.

La seleccion del modo de menu tiene 6 opciones: el modo de menti completo muestra todos los cddigos de funcién; el modo
de usuario solo muestra los cddigos de funcion del grupo de usuarios F11; El modo no predeterminado solo muestra codigos de
funcion que son diferentes de la configuracion predeterminada; La consulta de fallas permite al usuario ver los tres registros de
fallas guardados mas recientemente; El modo manual le permite configurar codigos de funcion relacionados con los parametros
del motor para el autoaprendizaje; La configuracion del sistema le permite configurar el brillo, el tiempo de retroiluminacion, el
idioma y el tipo de version del software.

Cuando el teclado esta encendido, por defecto muestra el menu de nivel 1, es decir, la interfaz de monitoreo (monitor

principal). En la interfaz de monitoreo (monitor principal), presione la tecla IZQUIERDA. npara cambiar el codigo de funcion
que se muestra en la segunda linea y presione el boton DERECHA para cambiar el cddigo de funcién que se muestra en la tercera
linea; Los cédigos de funcidon de conmutacion se configuran usando F12.33-F12.37; en el menu de nivel 1, presione la tecla ESC

para ingresar al menu de nivel 0; En el nivel de ment 0, use la tecla [ZQUIERDA vy la tecla DERECHA M para seleccionar

un modo de ment diferente. En el nivel de ment 0, presione la tecla ESC. para regresar a la interfaz de monitoreo del ment
principal de nivel 1. El procedimiento para seleccionar el modo de menu se muestra en la siguiente figura.
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Kevboard Speed 0.00Hz |i 'i'rbwd' glim 0.00Hz |

Output frequency 0.00Hz ESC

— =1 -3

Sat frequenty 0 DO Hz Full menn mode  MNon-defmult settings  Quick sefiings

ESC

JESC ‘

oK > ESC [sc < 0K » ESC
m| |3 gilo

Kevboard Speed 0,00Hz evboard  Speed
Output frequency 0.00Hz
Set frequency 0.00Hz
QOutput current 0.00A o al
Output voltage 0.o00v Q A )
DC bus voltage 0.00V
: User-defined  Fault query System settings
Input terminal  0OQ QD 000 000 000
Output terminal 0 0 0
[Esc o Quickposificning FIS00 g, ESC |Esc « oK 3 ESC

Modo de menii completo

En el modo de ment completo, iﬁresione ENTER. para ingresar al menu de nivel 2 y seleccionar cualquier codigo de

funcion. Luego presione ENTER para ingresar al ment Nivel 3 y ver o cambiar el codigo de funcién. Con excepcion de
algunos especiales, los codigos de funcion requeridos por los usuarios generales se pueden cambiar.

En todos los modos de ment, el usuario debe presionar la tecla ENTER. para guardar los cambios de parametros.

En el nivel de menu 3, presione la tecla ESC. para negarse a cambiar un parametro: si el codigo de funcidén es igual al
valor no modificado, salir inmediatamente del menu de nivel 3 y volver al menu de nivel 2; de lo contrario, el valor sin cambios se
restaurara y mostrara y el usuario podra presionar la tecla ESC. para salir del ment de nivel 3 y volver al ment de nivel 2.

Funcioén de posicionamiento rapido: en el modo de ment completo, se muestran todos los grupos de cddigos de funcion y el
posicionamiento rapido puede facilitar la operacion. Para encontrar un cédigo de funcioén, solo necesita configurar el codigo de
funcion que se mostrara y presionar la tecla ENTER. para mostrar el codigo de funcion.

En la siguiente figura se muestra el proceso de cambiar el valor del codigo de funciéon F03.02 a 10 desde el estado original
cuando se enciende la alimentacion en el modo de ment completo. En el ment de nivel 2, el nimero de grupos de codigos de

funcion se puede conocer a través de la pantalla de progreso del codigo de funcion. Como se muestra en la siguiente figura, 02/36
significa que el grupo F03 consta de 36 codigos de funcion y el cursor se encuentra actualmente en F03.02.
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FOO L: Dirive contrul meds of moior |

FILOL: Ohptinns of comm and wares
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| | &=
4
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FILAL: Optioas ol B1 astpul Gunslionn

Current:

ESC ‘ (pmick pedtioning: FI302 h

02/36

ESC

4.3 Copiar parametros

Para una comoda configuracion de parametros entre inversores que utilizan los mismos parametros funcionales, el teclado
estd equipado con funciones de carga y descarga. Cuando el codigo de funcion F12.03 se establece en 1 y se presiona el boton

ENTER. b para confirmar se descargaran en el teclado los parametros relacionados con el inversor; Al cargar, el progreso se
muestra en el teclado; Una vez completada la descarga, el valor del codigo de funcién cambiarad automaticamente a 0. Una vez
completada la descarga, el teclado se puede insertar en otro inversor que necesite usar los mismos parametros. Después de
conectar el teclado, puede cambiar el valor del codigo de funcion F12.03 a 2 y descargar los parametros al inversor. Si establece el
valor del codigo de funcion F12.03 en 3, los pardmetros del motor se cargaran ademas de los parametros normales. Una vez
cargado, el teclado mostrara el progreso. Asimismo, una vez cargados los parametros, el valor del cddigo de funcidon cambiara

automaticamente a 0.

A
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Parameter copying Parameter copying

F12.03: Parameter copying

Parameters are being

C nmlnadad Please wait
mTent: "R

R 1 0 100
. I
1: parameter upload
Scope: 0-3
ESC ESC JESC ESC

Parameter copying FParameter copying

F11.03: Parameter copying

Parameters are being
dewnloaded. Please

0 100
.

Current:

]
2: Parameter download

Scope: 0-3

ESC ESC ESC ESC

Cabe sefalar especialmente que:

1. No se puede utilizar ninglin teclado para descargar parametros antes de haber sido sometido a la descarga de parametros,
porque los parametros desconocidos en el teclado sin la descarga de parametros pueden causar que el inversor falle debido a
la violacion de los parametros existentes del inversor. Si usa el teclado para cargar parametros sin cargar parametros,
aparecera un mensaje indicando que no hay parametros en el teclado, indicando que la carga de parametros fallo; presione
ECS para salir; Descargue nuevamente antes de descargar.

2. Al descargar parametros al inversor con una version de software de CPU diferente, el teclado le solicitara que contintie con la
descarga independientemente de la version diferente; En este punto es necesario aclarar si se permite la carga de parametros

. . . . OK . . .
entre dos versiones diferentes. En caso afirmativo, presione ENTRAR. -reahzar descarga; si no, presione ESC para
cancelar la operacion actual. Tenga en cuenta que la carga y descarga de parametros entre dos inversores con parametros
incompatibles puede provocar un mal funcionamiento de los inversores.

4.4 Iniciar/Parar

Después de conﬁfurar los parametros, presione el boton RUN. mpara permitir el funcionamiento normal del inversor y

el boton STOP para detener el inversor. E1 MC mpuede detectar estacionamiento libre o detener el funcionamiento
del inversor cambiando el codigo de funcion F12.00 a 5.

Cuando el codigo de funcién FO1.34 esta configurado en el modo de autoaprendizaje correspondiente, debe presionar el boton

RUN. para que el inversor pueda ingresar al estado de identificacion del pardmetro correspondiente; al identificar el
parametro se mostrara “TUNE”; cuando se complete la identificacion, volvera a la pantalla original y el cédigo de funcion F01.34
cambiard automaticamente a 0. Después de identificar el parametro de rotacion por parte del inversor, el motor puede girar; En

casos de emergencia, el usuario puede presionar STOP. cancelar la identificacion.
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Capitulo 5 Ejecucion de prueba

5.1 Proceso de puesta en marcha del inversor

Install the inverter and the PG card following

mstructions in Chapter 2 and Chapter 3, and

complete the winng

¥

Before tuming on the power supply, check

the safety and winng for correctmess (5.2).

¥

F

After tummg on the power supply, check the status for correctness (5.3).

¥

r

Enter the motor nameplate parameters and encoder parameters; perform parameter identification

(5.

7)

L

F

Set application macro as needed or set process parameters based on the equmpment

BN

/’_J"‘ Control method "‘\‘

F00. 01=0 [F00, 01=1 FOO. 01=2
V/F contrel Opan-loop vector control Closed-loop vector adjustment
Set relavant parameters of FO35 Set relevant parameters of FO& (Section 5.8)
group. group.

l l l

Control the no-load mnning +ia the kevboard, and confirm the comectness of the rotation direction
of the motor and mechanical action of the system.

Change F00.02 to the desired command source, perform no-load mmmng, and confirm the normal
mechanical action of the system.

h

Perform the on-load minming inspection and check whether the nnning meets relevant
TEUITamEntS.

End

Higo. 5-1 Proceso de puesta en marcha del inversor
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5.2 Confirmacion antes del encendido

Antes de encender la alimentacion, verifique los siguientes puntos:

Producto sujeto a confirmacion

Contenido de confirmacion

Confirmacion de conexion de
energia

Compruebe si el voltaje de alimentacion de entrada coincide con el voltaje del inversor.

Asegurese de que el disyuntor esté conectado al circuito de alimentacion y que los cables
de alimentacion estén conectados correctamente a los terminales de entrada (R, S, T) del
inversor.

Asegurese de que el inversor y el motor estén conectados a tierra correctamente.

Confirmacion del cableado del
motor

Asegurese de que el motor esté conectado correctamente a los terminales de salida (U,
V, W) del inversor y que el cableado del motor esté bien sujeto.

Confirmacion de la unidad de
frenado y la resistencia de
frenado.

Asegurese de que la resistencia de frenado y la unidad de frenado estén conectadas
correctamente (si es necesario, utilice una resistencia de frenado dinamico durante el
funcionamiento).

Confirmacion de conexion del
terminal de control

Compruebe si los terminales de control del inversor estan conectados a otros controles de
forma correcta y segura.

Confirmaciéon del estado del
terminal de control

Asegtirese de que el circuito del terminal de control del inversor esté desconectado para
evitar el funcionamiento después del encendido.

Verificar la conexiéon de la
tarjeta PG y el codificador.

Si se requiere un control de circuito cerrado, se debe verificar que la conexion de la
tarjeta PG y el codificador sea correcta y confiable.

Confirmacion de

mecanica

carga

Asegurese de que el equipo esté inactivo y no represente ningln peligro durante su
funcionamiento.

5.3 Confirmacién del estado del inversor después del encendido

Después de encender la alimentacion, el panel de control (teclado) del inversor muestra la siguiente informacion en estado

normal.
Estado Mostrar Descripcion
D 1 . . . .
urgnte . S|La frecuencia de salida es 0 y la|La configuracion digital de 0 Hz se muestra de forma
funcionamiento . . >
frecuencia establecida es 0. predeterminada.
normal
. Codigo de seguridad en formato|El codigo de seguridad se muestra en el estado de seguridad.
Proteccion . . ., .
caracter o Exx Ver medidas de proteccion en el Capitulo 6.
5.4  Precauciones al configurar una macro de aplicacion

F16.00 es una opcion macro de aplicacion industrial. Seleccione la macro de la aplicacion de acuerdo con su aplicacion especifica

y presione Entrar para restaurar automaticamente la configuracion predeterminada.

Nota. Primero, seleccione la macro de la aplicacion y luego configure los parametros del proceso.
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5.5 Control de arranque y parada
F00.02=0: control por teclado

El arranque y la parada del inversor se controlan mediante las teclas RUN y STOP del teclado. Si no hay proteccion de
apagado, presione el boton RUN para ingresar al modo de operacion. Si el LED encima del boton RUN estd encendido
continuamente, indica que el inversor esta en condiciones de funcionar. Si parpadea, significa que el inversor esta desacelerando
hasta detenerse.

F00.02=1: control terminal

El arranque y la parada del inversor se controlan mediante los terminales de control de arranque y parada, determinados por
el codigo de funcion F02.00 a F02.06. El control del terminal depende de F00.03.

F00.02=2: control de comunicacién
El arranque y la parada del inversor son controlados por el host a través del puerto de comunicacion RS485.
F04.00=0: arranque directo

El inversor arranca a la frecuencia de arranque después del frenado CC (no adecuado si F04.04=0) y la preexcitacion (no
adecuado si F04.07=0). Una vez transcurrido el tiempo de permanencia, la frecuencia de inicio cambiard a la establecida.

F04.00=1: comenzar con seguimiento de velocidad

El inversor arranca suavemente a la velocidad actual del motor siguiendo el seguimiento de velocidad.
F04.19=0: desacelerar hasta parar

El motor desacelera hasta detenerse segun el tiempo de desaceleracion establecido en el sistema.

. F04.19=1: parada libre

Cuando hay un comando de parada valido, el inversor dejara de funcionar inmediatamente y el motor se detendra por inercia.
El tiempo de parada depende de la inercia del motor y de la carga.

Cédig_q C5 | N5 del.(’:(')digo de Descripcion de parametros o e Gn Atributo

funcion funcion por defecto
0: terminal RUN (en funcionamiento) y F/R
(avance/retroceso)

F00.03 Opciones del modo de | 1: Terminal RUN (avance) y F/R (reversa) 0 o

’ control de terminal 2: Terminal RUN (avance), Xi (parada) y F/R (reversa).

3: Terminal RUN (marcha), Xi (parada) y F/R
(avance/retroceso)

Terminal RUN: el terminal Xi esta configurado en “1: terminal RUN”.

Terminal F/R: El terminal Xi esta configurado en “2: direcciéon de movimiento F/R”.

El control de terminal se puede dividir en dos tipos: control de dos lineas y control de tres lineas.
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Control de dos lineas:
F00.03=0: El terminal RUN esta activado y el terminal F/R controla la rotacién hacia adelante/hacia atras.

El terminal RUN se activa/desactiva para controlar el arranque y parada del inversor; El terminal F/R se activa/desactiva
para controlar la rotacion hacia adelante/atras. El circuito logico se muestra en la figura (b) a continuacion;

F00.03=1: El terminal RUN controla la rotacién hacia adelante y el terminal F/R estd en modo inverso.

Habilite/deshabilite el terminal RUN para controlar el funcionamiento directo y la parada del inversor, y el terminal F/R
para controlar el funcionamiento inverso y la parada. Cuando los terminales RUN y F/R se encienden al mismo tiempo, el inversor
se detendra. Cuando se selecciona el modo de desaceleracion hasta detenerse, la légica de conduccion hacia adelante/atras es
similar a la que se muestra en la figura (d) a continuacion;

RUN
Operation j—,i

Forward /
1everse

24V
Inverter RN

F/R

COM
Time
(a) Diagrama de conexion del control de dos lineas (b) F04.09=0, F00.03=0, 16gica de marcha adelante/atras.
(F00.03=0)
A
24% Forward RUN
T -
Inverter ~ RUN F/R — : | s
/ L | | I :
F"' R t __:_ : I I : I
Reverse 2 R |
frequency | : : ! | .
; =
coy Q——— |\ : \/ Time
=f
(c) Diagrama de conexion del control de linea dual (d) F04.19=0, F00.03=1, l6gica de marcha adelante/atras.
(F00.03=1)
Higo. 5-2 Control de dos lineas

Control de tres lineas:

F00.03=2: terminal RUN (adelante), Xi (parada) y F/R (reversa)

El terminal RUN generalmente se activa para rotacion hacia adelante y el terminal F/R generalmente se activa para rotacion
inversa con flancos de pulso validos. La terminal Xi suele estar cerrada para detenerse en niveles aceptables. Cuando el inversor
esté funcionando, presione Xi para detenerlo. Cuando se selecciona el modo de desaceleracion hasta parada (F04.19=0), la logica
es similar a la que se muestra en la figura (b) a continuacion. Xi es un terminal de X1~X7, que estéd definido por F02.00~F02.06

para “control de funcionamiento y parada de tres lineas”;
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Nota. X7 - entrada de pulso de alta velocidad; frecuencia admitida - 200 kHz.
F00.03=3: El terminal RUN es para funcionamiento, Xi es para detener y F/R es para control de avance/retroceso.

El terminal RUN normalmente estd encendido para la operacion de flanco real, F/R es para conmutacion directa/inversa (avance
apagado y retroceso encendido) y Xi generalmente estd apagado para una parada de nivel valida. Cuando se selecciona el modo de
desaceleracion hasta parada (F04.19=0), el circuito 16gico es como se muestra en la figura (d) a continuacion.

24V RUN|
Forward j | [—| ,—

RUN B/R— I

T
Inverter
F/R - ; Xi!
T Parking f L, \
X ~ Outpug |
frequency /

COM Y I Time

(a) Diagrama de conexion de control de tres lineas (F00.03=2) (b) F04.19=0, F00.03=2: 16gica de operacion adelante/atras

'

RUN I_I I_I

- ¢ Operation F/R—
overter RN Q————— B
Xij | |

7 Parking

£l J:_ T i :

Output| | |
frequency . X -
—ft /_\_ _\ / Time

(¢) Diagrama de conexion de control de tres lineas (F00.03=3) (d) F04.19=0, F00.03=3: 16gica de operacion adelante/atras.

Higo. 5-3 Control de tres lineas

5.6 Parametros generales del proceso del inversor.

Codigo de| Nombre del codigo de
funcion funcion

Configuracion

por defecto AT

Descripcion de parametros Unidad

Modo d ol del 0: Control de tensién/frecuencia (VVF)
F00.01 odo de contro | 1: Control vectorial sin sensores (SVO) 0 O
accionamiento del motor 1 . .

2: Control vectorial del sensor de velocidad (FVC)

0: ajuste de frecuencia digital F00.07

1: All

2: AI2

3:AI3

Opciones de fuente de|4: Al4 (tarjeta de expansion)

frecuencia fundamental A | 5: entrada de pulso de alta frecuencia (X7)

6: Configuracion del porcentaje de comunicacion en
la frecuencia principal.

7: Configuracion directa de la frecuencia de
comunicacion principal.

F00.04
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8: Ajuste del potenciometro digital
F00.07 | Ajuste de frecuencia 0.00 a frecuencia maxima F00.16 Hz 0.00
digital
F00.14 Tiempo de aceleracion 1 0,00~650,00 (F15.13=0) s 15.00
F00.15 flempo de desaceleracion | 650,00 (F15.13=0) s 15.00
F00.16 Frecuencia maxima 1,00~600,00 Hz 50.00
F00.18 L1m1t§ de frecuencia Ll}’nl.te inferior de frecuencia F00.19 a frecuencia Hz 50.00
superior maxima F00.16
F00.19 Limite mferlor de 0,00 al limite superior de frecuencia F00.18 Hz 0.00
frecuencia
F00.21 control inverso 0: H?lb.llltar la rotamop hacia adelante/hacia atras 1: 0
Prohibir la marcha atras

Nota. Los parametros generales del proceso también pueden incluir configuraciones de funciones de terminales de entrada y salida.

Ver grupos F02 y FO3 en la tabla de funciones.

5.7 Identificacion de parametros del motor

Para mejorar la eficiencia del control, es necesario determinar los parametros del motor.

Método de identificacion

Solicitud

Efecto de identificacion

F01.34=1
Autoaprendizaje estatico de un
motor asincrono.

Se utiliza cuando el motor y la carga no se pueden

separar facilmente y no se permite el General
FO01.34=11 autoaprendizaje giratorio.
Autoaprendizaje estatico de un
motor sincrono.
FO1.34=2 Escenarios en los que el motor y la carga se pueden
Autoaprendizaje rotativo de un|separar facilmente y se aplica control de bucle
motor asincrono abierto. Antes de la operacion, el eje del motor debe Bien
F01.34=12 estar separado de la carga. El motor bajo carga no se
Motor sincrono rotativo de | Puede encender en el modo de autoaprendizaje de
autoaprendizaje rotacion.
F01.34=3 . .
Autoaprendizaje de un Control de circuito cerrado; escenarios donde el
codificador de motor asincrono |Motor y la carga se pueden separar facilmente y se )
F01.34-13 aplica un control de circuito cerrado. (Para motores Optimo

codificador de motor sincrono
de autoaprendizaje

sincronos con codificador, se
autoaprendizaje del codificador).

requiere

e  Antes de la autoidentificacion, asegurese de que el motor esté parado; de lo contrario, la autoidentificaciéon no se podra

realizar correctamente.

Pasos de identificacion de parametros

e  Si el motor y la carga se pueden separar, la carga mecanica y el motor deben estar completamente separados en el estado

apagado.

e Después de encender la alimentacion, configure la fuente de comando del inversor en control por teclado (F00.02=0).
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e  Ingrese los parametros de la placa de identificacion del motor con precision.

Motor Parametro correspondiente
F01.00 Tipo de motor F01.01 Potencia nominal del motor
Motor 1 F01.02 Tension nominal del motor F01.03 Corriente nominal del motor

(El motor 2 corresponde a los

. F01.04 Frecuencia nominal del motor F01.05 Velocidad nominal
parametros del grupo F14)

F01.06: Conexion del devanado del motor

e  Para motor asincrono:

Configure FO1.34=1 para confirmar y presione la tecla RUN. El inversor comenzara la autoidentificacion estatica del motor.
Configure F01.34=2, confirme y presione el boton RUN. El inversor comenzara a identificar la rotacion del motor.
Configure F01.34=3, confirme y presione el boton RUN. El inversor comenzara a autoidentificar el motor y el codificador.
e Para motor sincrono:

Configure FO1.34=11, confirme y presione el boton RUN. El inversor comenzara a autoidentificar que el motor esta
estacionario.

Configure F01.34=12, confirme y presione el boton RUN. El inversor comenzara a identificar la rotacion del motor.
Configure F01.34=13, confirme y presione el boton RUN. El inversor comenzara a autoidentificar el motor y el codificador.

e El motor tarda unos dos minutos en identificarse por completo. Luego, el sistema volvera al estado de encendido original
desde la interfaz de "configuracion".

e Si se utilizan varios motores en paralelo, la potencia nominal y la corriente de entrada nominal de los motores deben ser la
suma de la potencia y la corriente de esos motores.

Si se utilizan dos motores alternativamente, los pardmetros del motor 2 en el grupo F14 deben configurarse por separado e
identificarse segiin F14.34.

5.8 Procedimientos de ajuste vectorial de bucle cerrado

e  Configure la fuente de comando del inversor en control por teclado y la fuente de frecuencia principal en la frecuencia
digital F00.07 (5,00 Hz); configure la tecla multifunciéon F12.00 MK en la opcién: 3 (conmutacion hacia adelante/atras);
Modo de control del variador del motor F00.01: 0 (VVF).

e Presione "RUN" en el teclado para iniciar el inversor; verifique F18.02 (frecuencia de retroalimentacion PG); después de la
estabilizacion, deberia fluctuar alrededor de 5,00 Hz; luego presione MK para hacer que el inversor funcione en reversa y
una vez estabilizado, la frecuencia de retroalimentacidon deberia rondar los -5,00 Hz. Después de esto, configure F00.07 en
10,00 Hz, 25,00 Hz y 50,00 Hz en secuencia (jasegurese de que sea seguro y tecnoldogicamente permitido!). Repita las
operaciones anteriores. Si todo va bien, significa que la tarjeta PG y el codificador estan conectados y configurados
correctamente.

e Si la direccidn de rotacion del motor es opuesta a la direccion real, reemplace la conexién de cualquier par de lineas del motor;
Si la direccion de la frecuencia de retroalimentacion del codificador es opuesta a la direccion real (F18.02 y F18.01 tienen
direcciones opuestas), invierta el cableado de las fases A y B en la tarjeta PG; Si el valor de la frecuencia de
retroalimentacion es incorrecto, verifique el nimero de lineas del codificador FO1.25.
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5.9 Manejo de anomalias
Direccion de rotacion del motor anormal

e  Compruebe si el valor del parametro F00.03 esta configurado correctamente. El circuito 16gico se muestra en la Fig. 5-2 y fig.
5.3.

e Compruebe que el motor esté conectado correctamente.
e Pongase en contacto con el soporte técnico.
Autoaprendizaje anomalo del codificador.
e  Verifique que el nimero de lineas de cableado del motor sea correcto.
e Verifique que todas las tarjetas PG del codificador cumplan con las normas.
e Compruebe que el codificador del motor esté conectado correctamente.

e Pongase en contacto con el soporte técnico.
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Contenidos de proteccion

Capitulo 6 Solucién

Si ocurre alguna falla en el inversor, aparecerd un mensaje en la pantalla del teclado numérico.

El codigo y los parametros de proteccion, el relé de proteccion y el terminal de salida de proteccion funcionaran y el inversor

funcionara.

detener la salida. Si esta protegido, el motor dejara de girar normalmente o reducira la velocidad hasta detenerse por completo.

Los contenidos y soluciones de proteccion del inversor de la serie EM760 se muestran en la Tabla 6-1.

Tabla 6-1. Contenidos y soluciones de proteccion del inversor serie EM760.

Codigo de Tipo de proteccion | Razon de proteccion Solucion de seguridad
seguridad
E01 Cortocircuito 1. Cortocircuito de interfase. 1. Verifique el cableado en busca de
proteccion 2. La resistencia de frenado externa esta en cortocircuitos.
cortocircuito. 2. Descubra el motivo y reinicie el
3. El médulo inversor esta daiado. controlador después de la ejecucion.
soluciones adecuadas.
3. Péngase en contacto con el soporte
técnico.
E02 Sobrecorriente 1. Los tiempos de aceleracion y 1. Incrementar los tiempos de aceleracion y
instantanea desaceleracion son demasiado cortos. desaceleracion.
2. En el modo de accionamiento V/F, el 2. Configure la curva V/F con prudencia.
ajuste de la curva V/F no es razonable. 3. Habilite el seguimiento de velocidad o
3. El motor esta funcionando durante el inicie el frenado por CC.
arranque. 4. Utilice un motor o inversor adecuado.
4. El motor utilizado excede la capacidad del | 5. Determinar los pardmetros del motor.
inversor o 6. Verifique el cableado en busca de
la carga es demasiado pesada. cortocircuitos.
5. Los parametros del motor no son 7. Péngase en contacto con el soporte
adecuados y es necesario determinarlos. técnico.
6. Las fases en la salida del inversor estan en
cortocircuito.
7. El inversor esta dafiado.
E0 4 Corriente maxima | Igual que E02 Igual que E02
en estado
estacionario
E05 Sobretension 1. El tiempo de frenado es demasiado cortoy | 1. Aumentar el tiempo de frenado.
el motor esta demasiado 2. Verifique el cableado de la unidad de
energia altamente recuperada. freno y la resistencia de freno.
2. La unidad de frenado o la resistencia de 3. Utilice una unidad de frenado/resistencia
frenado forman un circuito abierto. de frenado adecuada.
3. La unidad de frenado o la resistencia de 4. Reduzca el voltaje de suministro al rango
frenado no son adecuadas. especificado.
4. El voltaje de suministro es demasiado alto. | 5. Para el modelo con unidad de freno
5. La funcioén de frenado por consumo de incorporada, establezca F15.30 en 1 y
energia no esta habilitada. habilite el frenado con consumo de energia.
E06 Subtension La fuente de alimentacion de entrada esta 1. Verifique la alimentacion de entrada y el

sujeta a pérdida de fase.

2. Los terminales de la fuente de

cableado.

2. Apriete los tornillos del terminal de
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alimentacion de entrada estan flojos.

3. El voltaje de la fuente de alimentacion de
entrada cae demasiado.

4. Los contactos del interruptor de la fuente

de alimentacion de entrada estan

entrada.
3. Verifique el disyuntor y el contactor de

aire.

envejeciendo.

E0 7 Pérdida de fase de 1. La fuente de alimentacion de entrada 1. Verifique la potencia de entrada.
entrada puede perder fase. 2. Verifique el cableado de la fuente de

2. El voltaje de entrada fluctua mucho. alimentacion de entrada.

3. Verifique si el terminal esta suelto.
4. Utilice un estabilizador de voltaje en el
lado de entrada.
E0 8 Pérdida de fase de | Terminales de salida U, V'y 1. Verifique la conexion entre el inversor y
salida Tenemos pérdida de fase. el motor.
2. Compruebe si el terminal de salida esta
suelto.
3. Verifique si el devanado del motor es
normal.
desactivado.
E09 Sobrecarga del 1. Los tiempos de aceleracion y 1. Incrementar los tiempos de aceleracion y
inversor desaceleracion son demasiado cortos. desaceleracion.

2. En el modo de accionamiento V/F, el 2. Configure la curva V/F con prudencia.

ajuste de la curva V/F no es razonable. 3. Utilice un inversor que coincida con la

3. La carga es demasiado pesada. carga.

4. El tiempo de desaceleracion es demasiado | 4. Reducir el tiempo de frenado y la

largo, la intensidad del frenado es demasiado | intensidad de frenado. No vuelva a habilitar

alta o se reinicia el frenado CC. el frenado CC.

E10 Sobrecalentamiento | 1. La temperatura ambiente es demasiado 1. Las condiciones de funcionamiento del
del inversor alta. inversor deben cumplir

2. El inversor tiene mala ventilacion. Caracteristicas.

3. El ventilador de refrigeracion falla. 2. Mejore las condiciones de ventilacion y
compruebe si el conducto de aire esta
bloqueado.

3. Reemplace el ventilador de enfriamiento.
Ell Ajuste de 1. Ha surgido un conflicto 16gico en la 1. Antes de la proteccion, verifique si los
parametros configuracion de parametros. parametros establecidos son ilogicos.
conflicto
E12 sobrecalentamiento | 1.La temperatura medida por el sensor de 1. Compruebe si el umbral de proteccion
del motor temperatura del motor es térmica del motor es adecuado.

mas del umbral establecido. correspondiente.

2. El sensor de temperatura del motor esta 2. Compruebe si el sensor esta desactivado.

desactivado. 3. Fortalecimiento de la disipacion de calor

3. Superar la temperatura ambiente. del motor.

4. La carga es demasiado pesada. 4. El modelo de motor no es el adecuado.

E 13 Motor 1. Los tiempos de aceleracion y 1. Incrementar los tiempos de aceleracion y
sobrecargado desaceleracion son demasiado cortos. desaceleracion.

2. En el modo de accionamiento V/F, el

2. Configure la curva V/F con prudencia.
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ajuste de la curva V/F no es razonable.

3. La carga es demasiado pesada.

3. Utilice un motor adecuado a la carga.

E 14 Proteccion externa | 1. Se activa el terminal de proteccion del 1. Verifique el dispositivo externo.

dispositivo externo.

El5 Proteccion de la 1. La interferencia provoca errores de lectura | 1. Presione el boton DETENER para
memoria del y escritura en la memoria. restablecer e intentar nuevamente.
inversor 2. La memoria interna del controlador se lee | 2. Para hacer que los parametros (como la

y escribe constantemente, lo que provoca configuracion de frecuencia) cambien con
dafios en la memoria. frecuencia, configure F10.56 en 11 después
de la depuracion.

E 16 Error de 1. El sistema de comunicacion intermitente 1. F10.03 esta configurado en 0.0 en el
comunicacion tiene habilitado un tiempo de espera de sistema de comunicacion intermitente.

comunicacion. 2. Configure el tiempo de espera de

2. La comunicacion esta deshabilitada. comunicacion F10.03.
3. Verifique si el cable de comunicacion
esta desconectado.

E 17 Mal El sensor de temperatura del inversor esta 1. Péngase en contacto con el soporte
funcionamiento del | desconectado o en cortocircuito. técnico.
sensor de
temperatura del
inversor

E 138 Elrelé de arranque | 1. El cableado esta suelto. Verifique el cableado del inversor.
suave no esta 2. Falla el relé de arranque suave. 1. Péngase en contacto con el soporte
activado. técnico.

E 19 Error actual Circuito de deteccion de accionamiento 1. Péngase en contacto con el soporte
circuito de el tablero o tablero de control esta dafiado. técnico.
deteccion

E 20 Proteccion de 1. El tiempo de desaceleracion es demasiado | 1. Aumentar el tiempo de frenado.
pérdida corto. 2. Verifique el freno dinamico.

2. Error de freno de desaceleracion dinamica. | 3. Compruebe si el motor no se puede
3. La carga es demasiado pesada. detener porque esta impulsado por otra
carga.

E 21 Deshabilitar la 1. La retroalimentacion PID excede el limite | 1. Compruebe si la linea de
retroalimentacion superior (F09.24) o retroalimentacion se esta cayendo.

PID menor que el limite inferior (F09.25), 2. Compruebe si el sensor funciona de
dependiendo del tipo de sensor de forma anormal.
retroalimentacion. 3. Ajuste el valor de deteccion del limite de
retroalimentacion a un nivel razonable.

E 22 Error del 1. El codificador no estd conectado 1. Verifique la conexion de la tarjeta PG y

codificador correctamente. el codificador.

2. La tarjeta PG no esta instalada
correctamente. 3. Se selecciond el tipo
incorrecto de tarjeta PG.

4. El codificador esta dafado.

5. Hay interferencias en el sitio.

2. Compruebe si la tarjeta PG esta insertada
correctamente.

3. Verifique el tipo de tarjeta PG
seleccionada.

4. Reemplace el codificador.

5. Tome medidas de compatibilidad

electromagnética (como el uso de un anillo
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magnético) para el cable de salida del

inversor.
E23 La memoria del 1. La interferencia provoca errores de lectura | 1. Presione el boton DETENER para
teclado falla y escritura en la memoria. restablecer e intentar nuevamente.
2. La memoria esta dafiada. 2. Pongase en contacto con el soporte
técnico.
E 24 Error de 1. Presione el boton STOP durante la 1. Presione el boton DETENER para
autoidentificacion - | configuracion automatica de parametros. restablecer.
Configuracion 2. El terminal externo deja de funcionar 2. El terminal externo no debe usarse
automatica correctamente (FRS = ON). durante la configuracion de parametros.
error durante el autoajuste de parametros. sintonizacion automatica.
3. El motor no esta conectado. 3. Verifique la conexion entre el inversor y
4. El motor rotativo de autoajuste no esta el motor.
desconectado de la carga. 4. Desconecte el motor rotativo de
5. El motor falla. autoajuste de la carga.
5. Verifique el motor.
E25 Proteccion contra 1. La tarjeta PG no esta conectada 1. Conecte la tarjeta PG o cambie al control
exceso de 2. El contador de linea del codificador V/F.
velocidad del F01.25 no esta configurado correctamente. 2. Configure el nimero de lineas del
motor 3. La secuencia de fases AB F01.27 es codificador segun las instrucciones del
incorrecta. codificador.
4. Una carga excesiva hace que la velocidad | 3. Intercambie el cableado de las fases A 'y
del motor aumente mas alla de la velocidad B del codificador.
establecida del inversor o invierta la rotaciéon | 4. Reducir la carga o sustituirla por un
del motor. inversor y un motor de mayor potencia.
E 26 Proteccion contra 1. El motor no esta conectado o no coincide 1. Compruebe el cableado y utilice el motor
pérdida de carga con la carga. correspondiente.
2. Se produce una pérdida de carga. 2. Compruebe el equipo.
3. Los parametros de proteccion contra 3. Cambie el nivel de deteccion sin carga de
pérdida de carga se establecen de manera F07.22 y el tiempo de deteccion de F07.23.
irrazonable.
E 27 Hasta acumulativo | 1. Tiempo de mantenimiento del inversor 1. Comuniquese con su distribuidor para
a tiempo arriba. obtener informacion técnica.
apoyo.
E 28 Hasta tiempo de 1. Tiempo de mantenimiento del inversor 1. Comuniquese con su distribuidor para
funcionamiento arriba. obtener informacion técnica.
acumulado apoyo.
E43 Proteccion contra 1. Cuando se detecta una sefial externa, la 1. Si se produce un disparo durante el
cortes sefial externa arranque, reduzca la ganancia de avance
La terminal esta cerrada. inicial y de avance suave.
2. Durante la deteccion automatica, la 2. Si la oscilacién se detiene durante la
retroalimentacion es mayor que el limite de operacion, cambie
voltaje superior o menor que el limite de proporcion p.
voltaje inferior. 3. Compruebe si esto se debe a una
conexion floja del sensor.
E 44 Proteccion de 1. El tiempo de funcionamiento del terminal 1. Compruebe si el sensor puede funcionar

cableado

de deteccion de cableado es demasiado largo.

normalmente.
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2. El tiempo del terminal de deteccion de

cableado no valido es demasiado largo.

2. Compruebe si el terminal es capaz de

evaluar correctamente el cierre y la

apertura.
E 57 Exceso de presion 1. La presion de retroalimentacion en el 1. Verifique si el sensor esta en una
en la red de sistema de suministro de agua es demasiado | condiciéon anormal.
tuberias. alta. 2. Verifique si el terminal de entrada
analdgica es normal.
3. Verifique el dispositivo externo.
E76 Salida en 1. Salida en cortocircuito a tierra. 1. Compruebe si la funda del cable de
cortocircuito a 2. El médulo inversor esta dafiado. salida estd daflada y
tierra. La carcasa del motor esta rota.
2. Descubra el motivo y reinicie el
controlador después de la ejecucion.
soluciones adecuadas.
3. Péngase en contacto con el soporte
técnico.
E 81 Error de recuento 1. El contador del codificador PPR esta Compruebe si hay un ntimero de
de PPR del configurado incorrectamente. codificador PPR. bien.
codificador 2. El codificador del motor no estd conectado | 2. Compruebe que el codificador del motor
correctamente. esté conectado correctamente.
C30 Tarjeta PG no 1. F00.01 esta configurado en 2, pero no hay | 1. Cuando utilice control de circuito
detectada PG. cerrado, inserte la tarjeta codificadora PG
tarjeta insertada adecuada.
C31 Dos cartas 1. En las ranuras para tarjetas se insertan dos | 1. Compruebe si se esta utilizando una
absolutamente tarjetas absolutamente idénticas. tarjeta incorrecta.
idénticas insertado
C32 Dos cartas del 1. Las ranuras para tarjetas aceptan dos 1. Compruebe si se ha insertado una tarjeta

mismo tipo

tarjetas del mismo tipo; por ejemplo, tanto

tarjetas PG como tarjetas de comunicacion

incorrecta.
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Capitulo 7. Mantenimiento

Mantenimiento diario del inversor

Debido a las condiciones de funcionamiento, el envejecimiento de los componentes internos y otros factores, el inversor
puede presentar diversas averias. Por lo tanto, el inversor debe recibir mantenimiento regularmente durante su almacenamiento y
uso.
® Antes de su uso, verifique que el inversor esté en buenas condiciones externas y que los tornillos estén apretados después del
transporte.
® Durante el funcionamiento normal del inversor, limpielo periédicamente del polvo y compruebe si los tornillos estan apretados.
® Si el inversor no se utiliza durante un periodo prolongado, se recomienda encenderlo (preferiblemente durante 30 minutos) una
vez cada seis meses durante el almacenamiento para evitar fallas en los componentes electronicos.
® El inversor no debe utilizarse en lugares sujetos a humedad, vibraciones, suciedad aceitosa o materiales conductores.
polvo. Si el inversor se va a utilizar en dicho lugar, debe instalarse en un gabinete eléctrico o gabinete con medidas de proteccion
implementadas.
Verifique los siguientes puntos durante el funcionamiento normal del inversor:
® Revise el motor en busca de ruidos, vibraciones y calentamiento anormales.
® Compruebe si la temperatura ambiente es demasiado alta.
® Compruebe si la corriente de salida es normal.
® Compruebe si el ventilador de refrigeracion del inversor funciona correctamente.
Dependiendo del uso, el usuario debe revisar el inversor periddicamente para eliminar fallas y riesgos de seguridad. Para
comprobarlo, debe desconectar la fuente de alimentacion; No realice la prueba hasta que hayan pasado 10 minutos después de que
se apague el LED del teclado. El contenido de la prueba se muestra en la Tabla 7-1.

Tabla 7-1 Contenido del control periddico

Comprobar elemento Consultar contenidos Soluciéon

Terminal del circuito principal Compruebe si los tornillos estan flojos. Apriete los tornillos con un
destornillador.

Radiador y ventilacion Reviselos en busca de polvo, objetos Soplarlos con aire comprimido seco

PCB (placa de circuito impreso) extrafios y obstrucciones. (presion: 4-6 kg/cm?2).

Admirador Compruébelo para detectar ruidos y Reemplace el ventilador de enfriamiento

vibraciones anormales.

Compruebe si el tiempo de
funcionamiento acumulado alcanza las
20.000 horas.

Capacitor electrolitico Reviselo para ver si hay cambios de Reemplace el capacitor electrolitico.

color, olor y burbujas.

Para que el inversor funcione correctamente durante un largo periodo de tiempo, es necesario realizar un mantenimiento y
reemplazo periddico en funcion de la vida util de sus componentes internos. La vida util de los componentes del inversor varia
segun el entorno y las condiciones de funcionamiento.

Tabla 7-2 Intervalos de sustitucion de los componentes del inversor

Nombre de la picza Intervalo de reemplazo estandar (afio).
Admirador 2-3 afios
Capacitor electrolitico 4 - 5 afios

Las condiciones de funcionamiento para reemplazar los componentes del inversor enumerados en la tabla anterior son las
siguientes:
Temperatura ambiente: 40°C

Factor de carga: Menos del 80%.
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Jornada laboral: menos de 12 horas diarias.

Instrucciones de garantia del inversor

Nuestra empresa brindara servicio de garantia para el inversor en los siguientes casos.

La garantia so6lo se aplica a la carcasa del inversor. La garantia cubre fallas y dafios al inversor durante doce meses de
funcionamiento. Cualquier fallo o dafio fuera del periodo de garantia podra ser reparado por la empresa pagando una tarifa
adecuada. La falla o dafio al inversor no esta cubierto por la garantia durante el periodo de garantia de un afio en cualquiera de los
siguientes casos:

® El inversor esta dafiado por no seguir las instrucciones de este manual durante su funcionamiento;

® El inversor esta dafiado debido a inundacion, incendio, voltaje anormal, etc.;

El inversor esta dafiado debido a una conexion incorrecta;

® E] inversor esta dafiado debido a una modificacion no autorizada.

® [ a garantia no cubre ningun dafio causado al inversor por condiciones ambientales adversas, como exposicioén a polvo
conductor, niebla salina, gases corrosivos, condensacion, suciedad aceitosa y vibraciones evidentes. Los costos de servicio
aplicables se calculan en base al monto real y los principios establecidos en el acuerdo separado.

prevalecera.

48



Capitulo 8: Seleccion de accesorios
8.1 Resistencia de frenado
Cuando la eficiencia de frenado no cumple con los requisitos del cliente, es necesario conectar una unidad de frenado externa y
una resistencia de frenado para liberar energia de manera oportuna. La potencia de la resistencia de frenado se puede calcular
mediante la siguiente formula:
Potencia de la resistencia Pb = potencia del inversor P X frecuencia de frenado D
D - Frecuencia de frenado. Este es un valor calculado dependiendo de las condiciones de carga. Bien
circunstancias D es la siguiente:
D=10% con cargas normales
D=5% para cargas de frenado aleatorias
D =10% a 15% para ascensores.
D = 5% a 20% para centrifugas.
D =10% a 20% para maquinas de yacimientos petroliferos
D =50% a 60% para desenrollado y enrollado. Debe calcularse en funcion del disefio del sistema.
indicadores.
D =50% a 60% para equipos de elevacion con alturas de descenso superiores a 100 m.
La potencia y resistencia recomendadas de la resistencia de frenado del inversor serie EM760 se muestran en la siguiente tabla. La
potencia de resistencia recomendada se calcula en funcién de la velocidad de frenado (del 10% al 20%). Esto es s6lo como
referencia. Si se utiliza el inversor en caso de aceleraciones/desaceleraciones frecuentes o frenadas continuas, es necesario
aumentar la potencia de la resistencia de frenado. El usuario puede cambiar el valor segtn las condiciones de carga, pero dentro

del rango especificado.

Modelo inversor Motor Resistencia potencia de resistencia | Cable (mm?2)
(kW) (Ohm) (W) conectado a la
resistencia

EM760-0R7G/1R5P-3B 0,75/1,5 >360 >200 1
EM760-1R5G/2R2P-3B 1,512,2 >180 >400 L5
EM760-2R2R/3R0P-3B 2.2/3.0 >180 >400 L5
EM760-4R0G/5R5P-3B 4/5.5 >90 >800 2.5
EM760-5R5G/7R5P-3B 5,5/1,5 >60 >1000 4
EM760-7R5G/9R0P-3B 7,5/9,0 >60 >1000 4
EM760-011G/015P-3B 15/11 >30 >2000 6
EM760-015G/018P-3B 15/18 >30 >2000 6
EM760-018G/022P-3B 18.5/22 >30 >2000 6
EM760-022G/030P-3B 22/30 >15 > 4000 6
EM760-030G/037P-3B 30137 >15 > 4000 6
EM760-037G/045P-3B 37/45 >10 > 6000 6
EM760-045G/055P-3B 45/55 >10 > 6000 6
EM760-055G/075P-3B 55/75 >7,5 > 8000 6
EM760-075G/090P-3B 75/90 >6 > 8000 6

Los cables enumerados anteriormente se refieren a los cables de salida de una resistencia. Si las resistencias estan conectadas en
paralelo, el bus debe aumentarse en consecuencia. La tension soportada del cable debe ser de 300 VCA o superior para el modelo
monofasico y de 450 VCA o superior para el modelo trifasico. Los cables deben ser resistentes a una temperatura de 105 °C.

8.2 Unidad de freno

Los inversores EM760 con una potencia de 22 kW o superior y sin unidades de frenado integradas deben equiparse
adicionalmente con nuestras unidades de frenado BR100 (rango de potencia: 45-315 kW). Nuestros modelos de pastillas de freno

son los siguientes.

Modelo y Solicitud Minimo | Frenado medio | Corriente pico Inversor aplicable
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especificacion Resistencia Iav actual(A) Imax(A) Potencia, kWt)
(Ohm)

BR100-045 El consumo de 10 45 75 18,5~45
energia
frenado

BR100-160 El consumo de 6 75 150 55~160
energia
frenado

BR100-200 _ El consumo de 5 100 200 160~200
energia
frenado

BR100-315_ _ El consumo de 3 120 300 185~315
energia
frenado

BR100-400 _ El consumo de 3 200 400 315~400
energia
frenado

Cuando se opera el BR100 con resistencia minima, la unidad de freno puede funcionar continuamente a una frecuencia de frenado
de D=33%.

En el caso de D>33%, la unidad de freno funcionar4 de forma intermitente. De lo contrario, la proteccién contra
sobrecalentamiento fallara .

8.2.1 Seleccion de cables de conexion

Dado que todas las unidades de frenado y resistencias de frenado funcionan a alto voltaje (>400 VCC) y en funcionamiento
intermitente,

Selecciona los cables correspondientes.

Especificacion y modelo Corriente media de frenado Corriente maxima de frenado | Seccion transversal (mm2) de
lav(A) Imax(A) cable con nucleo de cobre

BR100-045 45 75 10

BR100-160 75 150 dieciséis

BR100-200 _ 100 200 25

BR100-315 120 300 25

BR100-400 200 400 35

Los cables flexibles ofrecen una mayor flexibilidad. Dado que los cables pueden entrar en contacto con dispositivos de alta
temperatura, se recomienda utilizar cables flexibles resistentes al calor con nticleo de cobre o cables retardantes de llama. La
unidad de frenado debe ubicarse lo mas cerca posible del inversor y de la resistencia de frenado, a una distancia maxima
(preferiblemente no

mas de 2 m. De lo contrario, los cables del lado de CC se deben torcer y utilizar con anillos magnéticos para reducir la radiacion y
la inductancia.

8.3 Tarjeta adicional

Tarjeta de expansion de E/S

Especificacion y modelo Nota Funcion terminal

EM760-10-Al1 Tarjeta de expansion de E/S Entrada digital multifuncion de 3
canales: X8~X10

Salida de relé de 2 canales: la funcion R3
se configura usando

codigo de funcion F03.32; La funcion R4

se establece mediante el codigo de
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funcién F03.33.

Entrada analégica de 2 canales:

14 de 1 canal que admite voltaje de
entradade-10V~+10VoO0~+10V.
Entrada digital multifuncion de 1 canal,

compatible
PT100/PT1000/PTC/KTY 84

Tarjeta de expansion para tarjeta de comunicacion.

Especificacion y modelo

Nota

Funcién terminal

EM760-CM-C1

Tarjeta de comunicacion CANopen

125kbps, 250kbps, 500kbps, 1Mbps

EM760-CM-PN1

Tarjeta de comunicaciéon PROFINET

Admite modo daplex completo de 100 Mbps.

Tarjeta de expansion del codificador (tarjeta PG)

Para los inversores EM760, existen varios tipos de tarjetas PG comunes, que el usuario puede seleccionar segin

al modo de salida del codificador, como se muestra en la siguiente tabla:

Especificacion y modelo

Nota

Funcion terminal

EM760-PG-0D1

Tarjeta de comunicacion CANopen

Se puede utilizar en combinacién con un codificador de
salida diferencial (accionamiento lineal), un codificador
de salida de colector abierto (OC) y un codificador de
salida auxiliar push-pull.

La frecuencia maxima de salida es de 100 kHz. El voltaje
de salida puede

ser de 5 V o, alternativamente, de 12 V (opcional
mediante acceso telefonico, 5 V mediante

por defecto)

EM760-PG-0D2

Tarjeta de comunicacion PROFINET

Se puede utilizar en combinacién con un diferencial
(actuador lineal).

codificador de salida, codificador de salida de colector
abierto (OC), codificador de salida opcional push-pull
con salida de division de frecuencia y salida NPN de
colector abierto. La sefial de entrada méxima es de 300
kHz. El voltaje de salida puede ser de 5 V o,

alternativamente, de 12 V (5 V predeterminado).

EM760-PG-U1 Mapa diferencial PG UVW Codificador UVW con salida diferencial
EM760-PG-R1 Transformador Rotativo PG mapa Codificador de salida de transformador rotativo
EM760-PG-S1 Tarjeta SinCos PG Sensor de salida SinCos
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Capitulo 9 Tabla de cédigos de funcién
Descripcion de la tabla de codigos de funcién
Los inversores EM760 tienen 22 grupos de codigos de funcion (en lo sucesivo denominados “cédigos de funcion™), como se
muestra en la siguiente tabla, y cada grupo consta de varios codigos de funcion. Entre ellos, el grupo F18 es un grupo de
parametros de monitoreo que se utiliza para ver el estado del inversor; el grupo F19 es un grupo de registros de fallas que se
utiliza para ver informacion detallada sobre las tres fallas mas recientes; y otros grupos son grupos de configuraciones de

parametros para cumplir con diferentes requisitos funcionales.

FO00 Grupo de parametros de FO1 Grupo de parametros del
funcioén principal motor 1

F02 Grupo de funciones del F03 Grupo de funciones del
terminal de entrada terminal de salida

F0 4 Grupo de parametros de FO5 Grupo de parametros de
control de inicio/parada control V/F

FO0 6 Grupo de parametros de FO7 Grupo de configuracion de
control vectorial funciones de seguridad

F 08 Velocidad multisegmento y F 09 Grupo de funciones del
PLC simple controlador PID

F 10 Grupo de funciones de F11 Grupo de parametros
comunicacion seleccionable por el usuario

F 12 Grupo de funciones de teclado | F 13 Grupo de parametros de
y pantalla. control de par

F 14 Grupo de parametros del F15 Grupo de funciones
motor 2 adicionales

F 16 Configuracion del grupo de F 17 Grupo de funciones de E/S
funciones virtuales

F 18 Grupo de parametros de F 19 Grupo de registro de fallas
monitorizacion

F21 Grupos especiales de F45 Grupo de parametros de
parametros funcionales. mapeo libre Modbus
maquina de bobinado

Algunos parametros de la serie actual estan reservados y sus lecturas son 0. Algunos parametros de pardmetros

reservado y configurable, pero puede provocar que el inversor funcione de forma anormal. Evite el uso indebido de dichos
opciones.

% Propiedades de los parametros: ®: Parametros que se pueden cambiar en cualquier estado; O : Parametros que no se
pueden cambiar

En orden de trabajo; x: Parametros de solo lectura.
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SEsie2 Nombre del codigo de ., . Unida Cory1ﬁgurac1 Atribut | Direccion de
de . Descripcion de parametros on por
.. | funcion d o contacto
funcion defecto
FO00 |Grupo de parametros de funcion principal
0: Control de tension/frecuencia (VVF)
Modo de control - del 1: Control vectorial sin sensores (SVC)
F00.01 |accionamiento del| - v . . 0 O 0x0001
2: Control vectorial del sensor de velocidad
motor 1
(FVO)
0: Control por teclado (indicador LOC/REM
encendido)
Opciones de fuente de|1: Control de terminal (indicador LOC/REM:
F00.02 comando APAGADO) 0 O 0x0002
2: Control de comunicaciéon (indicador
LOC/REM: parpadeante)
0: terminal RUN (en funcionamiento) y F/R
(avance/retroceso)
) 1: Terminal RUN (avance) y F/R (reversa)
1
F00.03 | Opciones del modo de 2: Terminal RUN (avance), Xi (parada) y F/R 0 O 0x0003
control de terminal
(reversa).
3: Terminal RUN (marcha), Xi (parada) y F/R
(avance/retroceso)
0: ajuste de frecuencia digital F00.07
1: All
2: AI2
. 3:AI3
Opciones de fuente de 4 AI4 (tarieta d .
F00.04 |frecuencia fundamental| (tarjeta de expansién) ) 0 O 0x0004
A 5: entrada de pulso de alta frecuencia (X7)
6: Configuracion de frecuencia de
comunicacion basica (porcentaje)
7: Configuracion de la frecuencia de
comunicacion principal (frecuencia directa)
Opci de fuente d 0: ajuste de frecuencia digital F00.07 1: AIl
F00.05 | Petones @e Juente €€ A 0 O 0x0005

frecuencia auxiliar B

3:Al3

4: Al4 (tarjeta de expansion)
5: entrada de pulso de alta frecuencia (X7)

6: Configuracion de comunicacion de
frecuencia auxiliar (porcentaje)
7: Configuracion de comunicacién en

frecuencia auxiliar (frecuencia directa)
10: PID de proceso
11: PLC sencillo
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Opciones de fuente de

0: fuente de frecuencia fundamental A

1: Fuente de frecuencia auxiliar B

2: resultados de las operaciones principales y
auxiliares

3. Cambia entre la fuente de frecuencia
principal A y la fuente de frecuencia auxiliar
B.

F00.06 frecuencia 4:. C?mbio entre la fuente de frecuen}:ia 0 0x0006
principal A y los resultados de la operacion
principal y auxiliar.
5: Cambio entre la fuente de frecuencia
auxiliar B y los resultados de la operacion
principal y auxiliar.
6: Fuente de frecuencia auxiliar B + calculo
anticipativo (aplicacion de devanado)
F00.07 ‘gg‘lii;? de frecuencia | 4 4 frecuencia maxima F00.16 Hz 50.00 0x0007
0: fuente de frecuencia principal A + fuente
de frecuencia auxiliar B
1: fuente de frecuencia principal A - fuente de
frecuencia auxiliar B
2: Mayor valor de las fuentes de frecuencia
Opciones para trabajos | principal y auxiliar.
F00.08 principales y auxiliares. |3: Valor inferior de las fuentes de frecuencia 0 0x0008
principal y auxiliar.
4: fuente de frecuencia principal A - fuente de
frecuencia auxiliar B
5: fuente de frecuencia principal A + fuente
de frecuencia auxiliar B
Opciones para
configurar la fuente de|0: relativo a la frecuencia maxima
F00.09 |frecuencia auxiliar Ben|1: Relativo a la fuente de frecuencia 0 0x0009
los modos principal y | fundamental A
auxiliar
F00.10 fa“a““a de fuente] o 300,0 % 100.0 0x000A
undamental
F00.11 ga“anc“‘.‘ de fuente de o 3000 % 100.0 0x000B
ecuencia auxiliar
Amplificacion sintética
de fuentes de
F00.12 L 0,0~300,0 % 100.0 0x000C
frecuencia principales y
auxiliares.
0: Frecuencia sintética de los canales
principales y secundarios.
1: AIl * frecuencia sintética de canales
principales y auxiliares
2: AI2 * frecuencia sintética de canales
. . | principales y auxiliares
F00.13 Aju§t? de ’frc?cuenma 3: AI3* frecuencia sintética de canales 0 0x000D
sintética analogica. . -
principales y auxiliares.
4: Al4* frecuencia sintética de canales
principales y auxiliares.
5: Pulso de alta frecuencia (PULSE) *
frecuencia sintética de los canales principal y
auxiliar
F00.14 f‘empo de aceleracion| 650 00(F15.13=0) s 15.00 0x000E
- 0,0~6500,0(F15.13=1)
F00.15 | Liempo de ! 0_65000(F15.13=2) s 15.00 0x000F

desaceleracion 1
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F00.16 |Frecuencia maxima 1,00~600,00 Hz 50.00 0x0010
0: establecido por F00.18
1: All
2: AI2
. 3:Al3
Capacidades de control 4: A4 (tarieta d .,
F00.17 |del limite de frecuencia |+ Al# (tarjeta de expansion) 0 0x0011
superior 5: entrada de pulso de alta frecuencia (X7)
6: Configuracion de comunicacion
(porcentaje)
7: Configuracién de comunicacién (frecuencia
directa)
F00.18 lelt.e de frecuencia | Limite .1nfer,10.r de frecuencia F00.19 a Hz 50.00 0x0012
superior frecuencia méaxima F00.16
F00.19 | LAmite inferior del s o5 1 1iiie superior de frecuencia F00.18 Hz 0.00 0x0013
frecuencia
F00.20 |Direccion de| 0: direccion en serie 0 0x0014
movimiento 1: direccion opuesta
0: Habilita la rotacion hacia adelante/hacia
F00.21 |control inverso atras. 0 0x0015
1: Desactivar reversa
Duracion de la zona
F00.22 |muerta de avance y|0,00~650,00 S 0.00 0x0016
retroceso
1,0-16,0 (potencia nominal del inversor:
menos de 4 kW)
1,0-10,0 (potencia nominal del inversor:
5,5-7,5 kW)
F00.23 |Frecuencia de carga 1,0-8,0 (potencia nominal del inversor 11-45 | kiloci 20 0x0017
kW) clos
1,0-4,0 (potencia nominal del inversor 55-90
kW)
1,0-3,0 (potencia nominal del inversor
110-560 kW)
A ctico de 1 0: no valido
F00.24 |fYuste automatico defal . qq0 1 0x0018
frecuencia portadora .
2: valido 2
0: no valido
Supresion de ruido de Modo de silenciamiento de frecuencia
F00.25 |DUPrestol portadora 1: 1 0 0x0019
frecuencia portadora . . .
Modo de silenciamiento de frecuencia
portadora 2: 2
F0.26 |Ancho de reduccion del », 1 0x001A
ruido
0-10: 1 modo de silenciamiento de frecuencia
Intensidad de reduccion | portadora.
F00.27 de ruido 0-4: modo de silenciamiento de frecuencia 0 0x001B
portadora 2
F00.28 Op‘flones del grupo de|0: grupo de para,lmetros del motor 1 0 0x001C
parametros del motor | 1: grupo de parametros del motor 2
F00.29 |Contrasefia de usuario |0~65535 0 0x001D
0: tipo G
F00.30 |Seleccion de modelo lr.) © 0 0x001E
1: Tipo P
F00.31 Resoluqon de|0: 0,01 Hz; 1: 0,1 Hz (unidad de velocidad: 10 0 0x001F
frecuencia rpm)
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Punto de frecuencia
correspondiente al

F00.32 |, .0 0,00~F0,33 Hz 20.00 0x0020
limite inferior de Ia
frecuencia portadora.
Punto de frecuencia
F0.33 |correspondiente -l 0 150 00 HZ | 50.00 0x0021
limite superior de la
frecuencia portadora.
F00.34 |Limite inferior dey o poq 3 kiloci |5 0x0022
frecuencia portadora clos
0:380V
Seleccion de la tension | 1: 440V
F00.35 |de alimentacion del|2: 480V 0 0x0023
inversor 3: 600V
4: 690V
Seleccion de canal de
F00.36 inicio/parada para | 0: Modbus 0 0x0024
control de | 1: Profinet
comunicacion
Seleccionar un canal de | 2: EterCAT
comunicacion teniendo | 3. c ANabierto
F00.37 |en cuenta las 0 0x0025
caractefist1f:f1s de la|10: Todos los protocolos son validos.
comunicacion.
Seleccionar la funcion|0: Deshabilitado para todos los canales de
F00.38 |de bloqueo de | control. 0 0x0026
parametros 1: Sélo el teclado esta bloqueado
Control de interruptor | 0: un cepillo
F00.39 |PWM de cepillo simple | 1: cepillo doble 0 0x0027
y cepillo doble 2: interruptor automatico
FO1 |Grupo de parametros del motor 1
0: motor asincrono normal
F01.00 |tipo de motor 1: motor asincrono de frecuencia variable 0 0x0100
2: motor sincrono de iman permanente
. . . Dependien
Fo1,01 |Potencia nominal del 4 c50 o kilova| 4 "4el tipo 0x0101
motor tios
de motor
., . Dependien
Fo1,02 |Lension nominal del| g, 50, V | do del tipo 0x0102
motor
de motor
0,01-600,00 (potencia nominal del motor: < .
Corriente nominal del|75 kW) Dependien
F01.03 . . A do del tipo 0x0103
motor 0,1 a 6000,0 (potencia nominal del motor: > d
€ motor
75 kW)
Frecuencia nominal del Dependien
F01.04 0,01~600,00 Hz | do del tipo 0x0104
motor
de motor
Dependien
F01.05 |velocidad nominal 1~60000 rpm | do del tipo 0x0105
de motor
. Dependien
Fo1.06 |Conexion del devanado )., 1:A do del tipo 0x0106
del motor
de motor
. Dependien
Fo1,07 |Factor —de potencia |, c50 1 o9 do del tipo 0x0107
nominal del motor
de motor
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Dependien

F01.08 |Eficiencia del motor 30,0~100,0 % do del tipo 0x0108
de motor
0,01-600,00 potencia nominal del motor: <75 .
Resistencia del estator | kW) Dependien
F01.09 . . . mQ | do del tipo 0x0109
del motor asincrono 0,1 a 6000,0 (potencia nominal del motor: > d
€ motor
75 kW)
0,01-600,00 potencia nominal del motor: <75 .
Resistencia del rotor | kW) Dependien
FO1.10 . . . mQ | do del tipo 0x010A
del motor asincrono 0,1 a 6000,0 (potencia nominal del motor: > d
€ motor
75 kW)
0,01-600,00 potencia nominal del motor: <75 .
Inductancia de fuga de|kW) Dependien
FO1.11 , . . mH | do del tipo 0x010B
un motor asincrono. 0,1 a 6000,0 (potencia nominal del motor: > d
e motor
75 kW)
0,01-600,00 potencia nominal del motor: <75 .
Inductancia mutua de|kW) Dependien
FO1.12 . . . . mH | do del tipo 0x010C
un motor de induccién. 0,1 a 6000,0 (potencia nominal del motor: > d
e motor
75 kW)
. .., 10,01-600,00 potenci inal del motor: <75 .
Corriente de excitacion kW) potenica fothmat del motot Dependien
FO1.13 |sin carga de un motor . . A | dodel tipo 0x010D
, 0,1 a 6000,0 (potencia nominal del motor: >
asincrono. de motor
75 kW)
Coeficiente de
FO1.14 |saturacion  magnética|10.00~100.00 % 87.00 0x010E
de 1 motor asincrono.
Coeficiente de
FO1.15 |saturacion magnética 2|10.00~100.00 % 80.00 0x010F
motor asincrono
Coeficiente de
Fo1.16 |Saturacion magnetical,, o, 160 oo % 75.00 0x0110
de 3 motores
asincronos.
Coeficiente de
Fo1.17 |saturacion magnetical, o, 160 oo % 72.00 0x0111
de 4 motores
asincronos.
Coeficiente de
FO1.18 |saturacion magnética 5|10.00~100.00 % 70.00 0x0112
de un motor asincrono.
0,01-600,00 potencia nominal del motor: <75 .
F01.19 Resistencia del estator | kW) mo ge%e?ctlilen 0x0113
’ del motor sincrono 0,001-60.000 (potencia nominal del motor: > (;) © tpo X
€ motor
75 kW)
1 i inal del < .
Inductancia  de  un %\2] ; 600,00 potencia nominal del motor: <75 Dependien
F01.20 |motor sincrono a lo . . mH | do del tipo 0x0114
largo del cje d. 0,001-60.000 (potencia nominal del motor: > de motor
75 kW)
B ; ; -
Inductancia  de  un g,\(;]l) 600,00 potencia nominal del motor: <75 Dependien
F01.21 |motor sincrono a lo . . mH | do del tipo 0x0115
largo del eje . 0,001-60.000 (potencia nominal del motor: > de motor
75 kW)
Fuerza 10.0-2000.0 (EMF posterior de velocidad Dependien
F01.22 | contraclectromotriz del noﬁﬂnal) ’ p V | dodeltipo 0x0116
motor sincrono. de motor
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0: codificador de ganancia ABZ
1: codificador de ganancia UVW

F01.24 | Tipo de codificad 0 0x0118
1po de cottticador 3: codificador Sincos © X
4: transformador rotativo
For.25 |Numero de lineas de); os3s 1024 O 0x0119
codificador
Angulo de fase de
F01.26 |pulso cero del|0,0~359,9° 0.0 O 0x011A
codificador
F01.27 Secuencia de pulsos de 0: adelante 1: proporcionar regresion 0 O 0x011B
’ fase AB ' - prop &
Secuencia de fases del . .y
F01.28 codificador UVW 0: adelante 1: proporcionar regresion 0 O 0x011C
Angulo de fase del o
F01.29 offset inicial UVW 0,0~359,9 0.0 O 0x011D
Fo1.30 |Fares de polos de unjy cq55s 1 O 0x011E
transformador giratorio.
Coeficiente del filtro de
F01.31 |paso alto del| 0-15 10 O 0x011F
codificador
Tiempo de deteccion de
FO1.32 desconpxmn 3 de 0,0~IQ,0 (0,0:. ’deteccwn .de d.escopex10n de 1.0 ) 0x0120
retroalimentacion  de | retroalimentacion de velocidad inactiva)
velocidad
Tiempo de filtrado de
F01.33 |retroalimentaciéon  de|0,000~0,100 0.002 O 0x0121
velocidad
0: Sin operacion
1: autoaprendizaje estatico del motor
asincrono
2: rotacion de autoaprendizaje del motor
asincrono
3: Autoaprendizaje del codificador del motor
Autoaprendizaje de los de induccion
F01.34 08P ] 10: Sin operacion (cuando se selecciona el 0 O 0x0122
parametros del motor. , L
motor sincrono de iman permanente)
11: autoaprendizaje estatico del motor
sincrono
12: motor sincrono rotativo de
autoaprendizaje
13: autoaprendizaje del codificador de motor
sincrono
F02 Grupo de funciones del terminal de entrada
F02.00 Op01ones’ dg funcion de | 0: sin fgncu’)n . . 1 o) 0x0200
entrada digital X 1 1: terminal en funcionamiento (RUN)
F02.01 Opcwnes. d.e funcion de | 2: direccion de conduccion (F/R) 5 ) 0x0201
entrada digital X 2 3: control de parada de tres lineas
F02.02 Opcwnes. d.e funcioén de | 4: Carr.era hacia adelante (FJOG) once O 0x0202
entrada digital X 3 5: Jog inverso (RJIOG)
Opciones de funcién de | 6: terminal ARRIBA
F02.03 | cntrada digital X 4 7: terminal ABAJO 12 © 0x0203
Opciones de funcién de | 8: Borrar desplazamiento ARRIBA/ABAJO.
F02.04 entrada digital X 5 9: parada libre 13 © 0x0204
Opciones de funcion de | 10: reinicio de errores
F02.05 entrada digital X 6 11: Terminal 1 de velocidad multisegmento 14 © 0x0205
Opciones de funcién de | 12: Terminal 2 de velocidad multisegmento
F02.06 entrada digital X7 13: Terminal 3 de velocidad multisegmento 10 O 0x0206
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Opciones de funcion de | 14: Terminal 4 de velocidad multisegmento
F02.07 entrada digital Al 1 15: terminal 1 multisegmento PID 0 © 0x0207
Opciones de funcion de | 16: Terminal 2 multisegmento PID
F02.08 entrada digital AI 2 17: Terminal de par multisegmento 1 0 O 0x0208
Opciones de funcion de | 18: Terminal de par multisegmento 2
F02.09 entrada digital AI3 19: Tiempo de aceleracion y desaceleracion 0 O 0x0209
Opciones de funcion de del ter.mlnal L. ) )
F02.10 |entrada digital AI4|20: Tiempo de aceleracion y desaceleracion 0 'e) 0x020A
(placa de expansion) del terminal 2.
Opciones  para la
funciéon de entrada
Fo2.11 digital X8 (placa de 0 © 0x020B
expansion)
Opciones  para la
funcion de entrada
F02.12 digital X9 (placa de 0 © 0x020€
expansion)
Opciones de funcion de
F02.13 |entrada digital X10 0 O 0x020D
(placa de expansion)
F02.14 | Contenido 0 x 0x020E
51: Cambia la fuente de
frecuencia principal a la
21: Prohibicion de aceleracion y fi(i);ift'lagluracmn de frecuencia
desaceleracion. . :
oy L trabai 34: entrada de contador (<250Hz) ’ 50. Cambic la fuente de
- pausa en ¢l trabajo 35: entrada de conteo de alta velocidad (<100 frecyencia principal a AIl.
23: entrada de fallo externo kHz, solo relevante para X7) 53: Cambio de la fuente de
24: Cambiar el comando RUN al|3¢: cuenta clara frecuencia principal a AL.
teclado. . 37: entrada del contador de longitud (<250H2) | 54. Cambia la fuente de
25: Cambl‘?‘, el comando RUN a|3g. Eptrada de conteo de longitud de alta | frecuencia principal a AI3.
comunicacion. . velocidad (<100 kHz, solo relevante para X7) |55- Cambia la fuente de
26: Fuel}t'e de frecuencia de |39, longitud de limpieza frecuencia  principal a
conmutacion ] 40: entrada de impulsos (< 100 kHz, solo|entrada de pulso de alta
27:  Borrar el tiempo  de| ¢levante para X7) frecuencia.
funmonamle.nto normal 41: pausa del proceso PID 56: Cambie la fuente de
281: .ga(;lblot 1d§ control  de 42: pausa integral del PID del proceso frecuencia. principal a la
\2]; .O;;;OIC Zrel r(;r i(ﬁi{)i do 43: conmutacion de pardmetros PID conﬁgl.lram.c'?n de
30: C p P Y ) 44: Conmutacion positiva/negativa  del comun¥ca01.cr)n. )
: qnmgtaC}on motor I/motor 2| . 1o dor PID. 57: activacion del inversor
31: reinicio simple del estadq del 45: Parada y frenado DC. 69: Reserva de  xor
PLC (comlepzo desde el. primer| , 6: Frenado CC al parar prohibido
}iegm(elnt)o’ tiempo. deejecucion 47: Frenado CC inmediato 89:  Restablecer  enlace
orrado : . | L. directo
32: pausa temporal simple del 38: Desaceleracion mas rapida hasta 121: Seal de parada de
PLC (continuar operacién en el |detenerse. . material externo
segmento actual) 50: parada exterior 122: Sefial de deteccion de
33: Comando servo cero cableado
123: terminal de reinicio del
freno
D7 16) D5| D4 | D3| D2 | DI DO
ogea | Tlxe|xs |xalx3 | x2 | x
F2.15 |Postivarmesativa : L : *0000000 | O 0x020F
terminal  de  entrada| (. | ggjca positiva valida en estado cerrado/no
digital vélida en estado abierto.

1: Logica negativa valida en estado
cerrado/no valida en estado abierto.
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D7 ]63 D5 |D4 |D3 |D2 |DI1 DO
Lég.lt‘?a ot , i“ ?0 X9 | X8 ﬁ‘l AR A2 | Al
F02.16 |POStIvamegauva : S 00000000 0x0210
tqnpmales de entrada | (. [ ggica positiva vélida en estado cerrado/no
digital valida en estado abierto.
1: Logica negativa valida en estado
cerrado/no valida en estado abierto.
Tiempo de filtrado del
F02.17 |terminal de entrada|0-100; O: sin filtrado; n: muestra cada nms 2 0x0211
digital
F02.18 )T(‘lempo de retardo real |, 50650 00 s 0.000 0x0212
Fo2.19 | X1 tiempo de retraso | 540 50 o S 0.000 0x0213
icorrecto
F02.20 )T(‘zempo de retardo real | 50650 00 s 0.000 0x0214
Fo2.21 | X2 tiempo de retraso| 50 ¢ 0 s 0.000 0x0215
icorrecto
F02.22 ﬁl tiempo de retardo | ) 050 00 8 0.000 0x0216
Fop.3 | X3tiempo de retardo) ) 550 o5 0 8 0.000 0x0217
correcto
F02.24 )T(fmpo de retardo real |, 50650 00 s 0.000 0x0218
Fo2.25 | X4 tiempo de retraso | 540 650 S 0.000 0x0219
icorrecto
Frecuencia minima de|0,00 a la frecuencia maxima del pulso de
F02.26 pulso de entrada entrada F02.28 KHZ 0.00 0x021A
Fo2.27 |Configuracion el 100,0~+100.,0 % 0.0 0x021B
entrada minima
Fop.pg | Frecuencia maxima de | ) ;09 09 KHZ 50.00 0x021C
pulso de entrada
Fo2.29 | Configuracion del 100,0~+100,0 % 100.0 0x021D
entrada maxima
Fop.30 | Liempo de filtrado de | 55 14 09 s 0,10 0x021E
entrada de pulsos
Lugar nico: All
. ., 0: entrada analogica
o) de fu d
F02.31 perones ¢ WO €1 1. entrada digital (0 por debajo de 1V, 1 por 0000D 0x021F

entrada analdgica

encima de 3 V, igual que la ultima vez en 1-3
V)

Décimo lugar: Al2; como se ha mencionado
mas arriba

Lugar de centenas: AI3;
mencionado mas arriba
Milésimo lugar: Al4 (tarjeta de expansion);
como se ha mencionado mas arriba

como se ha
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Opciones de curva de

Lugar Gnico: parametros de la curva All.

0: curva 1
1: curva 2
2:curva 3
3:curva 4

F02.32 entrada analégica Decenas: seleccione la curva AI2; como se ha 3210D 0x0220
mencionado mas arriba
Cientos: seleccion de curva AI3; como se ha
mencionado mas arriba
Miles de ubicaciones: seleccion de curvas
Al4; como se ha mencionado mas arriba
Fop.33 |Emirada —deeurval, o pos 3 v 0,10 0x0221
minima 1
Configuracion de
F02.34 |entrada de curva |—100,0~+100,0 % 0.0 0x0222
minima 1
Fo2.35 |Pntrada —de curva)pgs 33 16 09 % 9.90 0x0223
maxima 1
Configuracion de
F02.36 |entrada de curva|—100,0~+100,0 % 100.0 0x0224
maxima 1
Fo2.37 |Pntrada —de curva 60 poo 39 % 0,10 0x0225
minima 2
Ajuste minimo de la
F02.38 -100,0~+100,0 % 0.0 0x0226
curva de entrada 2
Fo239 |Patrada de curva)pg, 3540 00 % 9.90 0x0227
maxima 2
Fo2.40 |Aluste - maximo del 4,0 4000 % 100.0 0x0228
curva de entrada 2
Fo2.41 |Entrada —de curva ) 60y g0 43 % 0,10 0x0229
minima 3
Fo2.42 |Configuracion minima) o, o 4100 0 % 0.0 0x022A
de la curva de entrada 3
Entrar en el punto de
F02.43 inflexién 1 de la curva|F02.41~F02.45 Vv 2.50 0x022B
3
Ajuste de entrada del
F02.44 |punto de inflexion 1 de|-100,0~+100,0 % 25.0 0x022C
la curva 3
Entrando en el punto de
F02.45 inflexién 2 de la curva|F02.43~F02.47 A\ 7.50 0x022D
3
Ajuste de entrada del
F02.46 |punto de inflexion 2 de |—100,0~+100,0 % 75.0 0x022E
la curva 3
Fo2.47 |Pntrada —de curva)pos 45 1600 % 9.90 0x022F
maxima 3
Fo2.4g | Configuracion de curval 6 0 4100 % 100.0 0x0230
de entrada maxima 3
Fo2.49 |Pntrada de curval 660 o) 5 % -9.90 0x0231
minima 4
Fo2.50 | Configuracion minima| 6,0 460 % -100.0 0x0232
de la curva de entrada 4
Entrar en el punto de
F02.51 inflexioén 1 de la curva|F02.49~F02.53 A\ -5.00 0x0233

4
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Ajuste de entrada del

Opciones de funcion de

FO3.00 | Galida Y1

F03.01 gfl’ic(;;)?; de funcion de
| SR
F03.03 | Obeiones fﬁf”ﬁi’;"ﬁ‘ Cd)e
F03.04 |Contenido

0: sin salida

1: inversor en funcionamiento (RUN)

2: a frecuencia de salida (FAR)

3: Deteccion de frecuencia de salida FDT1

4: deteccion de frecuencia de salida FDT25:
marcha atras (REV)

6: trotar
7: Fallo del inversor

F02.52 |punto de inflexion 1 de|-100,0~+100,0 % -50.0 ° 0x0234
la curva 4
Entrando en el punto de
F02.53 |inflexion 2 de la curva|F02.51~F02.55 \% 5.00 ° 0x0235
4
Ajuste de entrada del
F02.54 |punto de inflexion 2 de |—100,0~+100,0 % 50.0 ° 0x0236
la curva 4
Fo2.55 |Cntrada mixima de la| po, 53 10 o9 \Y% 9.90 . 0x0237
curva 4
F02.56 | Confisuracion de curval 6 1160 % 100.0 . 0x0238
de entrada maxima 4
F02.57 | Tiempo de filtrado AIl |0,000~10,000 S 0.100 ° 0x0239
F02.58 | Tiempo de filtrado AI2 |0,000~10,000 S 0.100 ° 0x023A
F02.59 |Tiempo de filtrado AI3 |0,000~10,000 S 0.100 ° 0x023B
Ti de filtrado Al4
F02.60 | cPO Ce Ao A% () 000~10,000 s 0.100 . 0x023C
(Tarjeta de expansion)
F02.61 Histéresis de muestreo 0~50 ) O 0x023D
AD
Seleccién del tivo d 0: 0~10V
F02.62 |>ccecion del tipo de|5. 1o gy 0 o) 0x023E
entrada analdgica All
4:0~5V
0: 0~10V
Seleccion del tipo de|l1:4~20mA
F02.63 entrada analogica AI2 |2: 0-20 mA ! © 0x023F
4:0~5V
0: 0~10V
Seleccion del tipo de|l1:4~20mA
F02.64 entrada analdgica AI3 |2: 0-20 mA 0 © 0x0240
4:0~5V
. . 0: 0~10V
Seleccion del tipo de 2 Reservado
F02.65 |entrada analogica Al4 3: L0~10V 2 @) 0x0241
(placa de expansion) T
4:0~5V

1 O 0x0300
3 O 0x0301
7 O 0x0302
8 O 0x0303
0 O 0x0304
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8: inversor listo para funcionar

9: alcanza el limite de frecuencia
superior

10: alcanza el limite de frecuencia
inferior

11: limite de corriente permitido
12: parada por sobretension real
13: PLC completa ciclo simple

14: alcanzar el valor del contador
establecido

15: alcanzar el valor del contador
especificado

16: longitud de alcance

17: Prealarma de sobrecarga del
motor

18: prealarma de
sobrecalentamiento del inversor

19: Se alcanzé el limite superior de
retroalimentacion del controlador PID.

20: Alcance el limite inferior de
retroalimentacion PID.

21: deteccion de nivel analogico ADT1
22: deteccion de nivel analdgico ADT2
24: estado de subtension

25: prealarma de sobrecalentamiento del
motor

26: antes del tiempo establecido
27: Corriendo a velocidad cero
38: sin carga

39: Carrera a velocidad cero 2
40: Corriente alcanzada.

41: Par alcanzado

42: a velocidad

47: salida del PLC

59: indicador de suefio

67: control de freno

68: Salida de deteccion de
corte de material

69: limite inferior FDTI
(pulso)

70: limite
(pulso)

71: Limite inferior FDTI1
(pulso, no valido en modo
JOG)

72: Limite inferior de FDT2
(pulso, no valido en modo

inferior FDT2

JOG)
73: Condicion de
sobrecorriente

86: indicacion de fallo STO

D7 ]6) D5| D4 13) D2 | D1 DO
Opciones de tipo de
F03.05 | P e el | 1; il | vi 0000 O 0x0305
0: nivel 1: pulso unico
D7 ]6) D5| D4 ]; D2 | D1 DO
Légica d lida dicital * 5R3 * 1; R1 | Y2 Y1
F03.06 | -o8iea (e sanda diglta 000000 ) 0x0306
positiva/negativa 0: Logica positiva valida en estado cerrado/no
valida en estado abierto.
1: Lobgica negativa valida en estado
cerrado/no valida en estado abierto.
F03.07 Opf:lones de tipo de|0: salida digital 1: sahda.de pulso de alta 0 O 0x0307
salida Y2 normal frecuencia
D7 ]6) D5| D4 ]?? D2 | D1 DO
F
Monitoreo del estado| , | .| « D|FDT | LEJ | CORRE
F03.08 de salida en modo Jog RDO T| 1 oS R 00000 O 0x0308
2
0: valido cuando 1: persona discapacitada
se ejecuta corriendo
F03.09 ST(‘lempo de retardo real| 650,00 s 0.00 . 0x0309
F03.10 | Y1 tlempo de retrasol, oq 54 0 s 0.00 . 0x030A
mcorrecto
F03.11 \T{‘zempo de retardo real | ) ) 650,00 s 0.00 . 0x030B
F03.12 | Y2 tlempo de retrasol 0 54 o) s 0.00 . 0x030C
mcorrecto
F03.13 IT{llempO de retardo real| 1,650 00 s 0.00 . 0x030D
F03.14 | Liempo de retraso no | oy 45 o9 s 0.00 . 0x030E
valido R1
F03.15 E‘zempo de retardo real | ) ) 650,00 s 0.00 . 0x030F
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F03.16 517;022250 de retardo |, 150,00 s 0.00 . 0x0310
F03.17 iii;((l)aﬁn‘i{clo tiempo de/ 4 501.-30,000 s 0.250 . 0x0311
F03.18 géegﬁga‘izpulso HEO 1 4 001~30,000 s 0.250 . 0x0312
F03.19 gg;?)pé’e S:leida‘ﬁll s0l0 | 4 001~30,000 s 0.250 . 0x0313
F03.20 géegﬁgadgzpulso He 1 5.001~30,000 s 0.250 . 0x0314
Opciones de salida
F03.21 L 0 O 0x0315
analdgica M1 0: frecuencia de funcionamiento (valor X
Opciones de salida | absoluto)
F03.22 analogica M2 1: frecuencia establecida (valor absoluto) 2 O 0x0316
Funcién de salida de|2: par de salida (valor absoluto)
F03.23 |pulso de alta frecuencia | 3: par de ajuste (valor absoluto) once O 0x0317
Y2
4: corriente de salida 15: valor de longitud
16: salida del controlador
PID
1(1) iii (placa de expansién) 18: Retroalimentacion PID
5: voltaje de salida ' P P . [19:  configuracion  del
6: voltaje del bus 12: Entrada de pulso de alta frecuencia controlador PID
. . (100,00% corresponde a la frecuencia .
7: potencia de salida (o o . 130: Configuracion  de
maxima, 0,00% corresponde a la frecuencia .,
8: All [ comunicacion 2
minima) -
9: AL2 13: Configuracion de comunicacion 1 31 .COI.lrﬁguI'aCIOIl de
14: valor de conteo comunicacion 3
’ 32: salida del bucle de
velocidad
Frecuencia
correspondiente al
F03.24 100% de la salida de|0,00~100,00 kHZ 50.00 ° 0x0318
pulsos de alta
frecuencia Y2.
Frecuencia
1 0,
F03.25 Z:rrszsiliog:dé:n;eulisod/eo 0,00~100,00 kHZ 0.00 . 0x0319
alta frecuencia Y2.
Tiempo de filtrado de
F03.26 |la salida de pulsos de|0,00~10,00 S 0,10 ° 0x031A
alta frecuencia Y2
F03.27 Sca‘;irg:i‘jﬁac“’n e _100,0~100,0 % 0.0 . 0x0311
F03.28 | Ganancia de salida M1 |[-9.999~9.999 1.000 ° 0x0312
F03.29 i‘ﬁgapel\rgamon e 100,0~100,0 % 0.0 . 0x0313
F03.30 |Ganancia de salida M2 |-9.999~9.999 1.000 ° 0x0314
D7 D D5| D4 |D3| D2 | D1 DO
Opciones logicas de 6
F03.31 cor}trol del terminal de| , |R 3l = e lrily2l vi 000000 ° 0x0315
salida PLC 4
0: Sin salida 1: Salida
Opciones de funcién de . .,
F0332 |salida R3 (tarjeta de Consulte rla introduccion a F03.02 para 0 O 0x0316
expansién) obtener mas detalles.
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Opciones de funcion de

Consulte la introduccion a F03.02 para

F03.33 |salida R4 (tarjeta de . 0 O 0x0317
., obtener mas detalles.
expansion)
Seleccion del tipo de
F03.34 salld’a . de valor 0: 0~10V 0 O 0x0318
analogico M1
Seleccion del fi 1 1: 4~20mA
eleccion del tipo de|,. . .
F03.35 |salida  de  valor|> 0 20MA 1 O 0x0319
analogico M2
F04 Grupo de parametros de control de inicio/parada
F04.00 | Método de lanzamiento | 0: inicio directo L: fnietat ¢l seguimiento 0 O 0x0400
de velocidad
F04.01 |Frecuencia de inicio 0,00~50,00 Hz 0.00 O 0x0401
Tiempo de
F04.02 | mantenimiento de | 0,00-60,00, 0,00 no valido S 0.00 O 0x0402
frecuencia inicial
F04.03 Corriente de arranque|0,0 a 100,0 (100,0 = corriente nominal del o, 500 O 0x0403
de frenado CC motor)
Fo4.04 |Hora de iniciodel |y 44 30 000,00 incorrecto s 0.00 O 0x0404
frenado CC
Fo4.06 | COmmente de | 10,0~500,0 (100,0 = corriente sin carga) % 100.0 ) 0x0406
preexcitacion
F04.07 |tiempo de preexcitacion | 0,00~10,00 S 0,10 O 0x0407
Ubicacion tnica: frecuencia de inicio de
seguimiento.
0: frecuencia maxima
1: frecuencia de parada
Modo de seguimiento 2: frecuencia de potencia
F04.08 de velocidad D’ecenas: Seleccionar la direccion de 01 O 0x0408
busqueda
0: busca solo en la direccion del comando
1: Buscar en la direccién opuesta si no se
puede encontrar la velocidad en la direccion
del comando.
Tiempo de
Fo4.10 |desaceleracion deljyy 4 s 2.0 O 0x040A
seguimiento de
velocidad
FO4.11 Velo.c1c.lad de 30,0-150,0 (100,0 = corriente nominal del o, 500 O 0x040B
seguimiento actual inversor)
Factor de
F04.12 | COmpensacion del 1 00~10,00 1.00 O 0x040C
seguimiento de
velocidad
0: aceleracion y desaceleracion lineal
Modo de aceleracién 1: Aceleracion y desaceleracion de una curva
F04.14 s, Y|en S continua. 0 O 0x040E
desaceleracion. - y
2: Aceleracion y desaceleracion de la curva S
intermitente.
Hora de inicio de la|0,00 al tiempo de aceleracion del sistema/2
F04.15 |curva S durante la|(F15.13=0) S 1.00 ° 0x040F
aceleracion 0,0 al tiempo de aceleracion del sistema/2
Aceleracion Hora de|(F15.13=1)
F04.16 |finalizacion de la curva|0 al tiempo de aceleracion del sistema/2| s 1.00 ° 0x0410

S

(F15.13=2)
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F04.17

Hora de inicio de la
desaceleracion de la
curva S

F04.18

Hora de finalizacion de
la desaceleracion de la
curva S

1.00

0x0411

1.00

0x0412

F04.19

Modo de parada

0: Reduzca Ia
velocidad para 1: parada libre
detenerse

0x0413

F04.20

Frecuencia de arranque
del frenado CC al parar

0.00 a frecuencia maxima F00.16

0.00

0x0414

F04.21

Corriente de frenado
CC al parar

0,0 a 100,0 (100,0 = corriente nominal del
motor)

%

50.0

0x0415

F04.22

Tiempo de frenado CC
en modo parada

0,00~30,00 0,00: no valido

0.00

0x0416

F04.23

Tiempo de
desmagnetizacion para
el frenado CC al parar

0,00 ~ 30,00

0,50

0x0417

F04.24

Mejora del frenado de
flujo magnético

100-200 (100: sin frenado por flujo)

100

0x0418

F04.26

Modo de inicio después
de fallo/parada libre

0: Iniciar segiin el modo de configuracion
F04.00.

1: iniciar el seguimiento de velocidad

0x041A

F04.27

Segunda confirmacion
del comando de inicio
del terminal.

0: No es necesario para la confirmacion
1: por confirmar

2: Meétodo 2 sin
confirmacion incluso
restablecimiento de falla)

confirmacion  (sin
después del

0x041B

F04.28

Frecuencia de salida
minima permitida

0,00~50,00 (0,00: funcién no valida)

0x041C

F04.29

Frecuencia de
verificacion de
velocidad cero

0,00 ~ 5,00

0,25

0x041D

F04.30

Modo de busqueda
inicial del polo
magnético de un motor
sincrono.

0: no valido 1: Modo 1

0x041E

F04.32

Coeficiente de
regulacion de corriente
de excitacion de baja
frecuencia.

0,0~300,0

%

100

0x0420

F04.33

Tiempo de
conmutacion del
control de corriente de
excitacion de  baja
frecuencia

0,00~10,00

0x0421

FO5

Grupo de parametros de

control V/F

F05.00

Configuracion de curva
V/F

0: linea recta V/F

0x0500
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1: linea discontinua V/F multipunto

2: V/F de 1,3 potencias

3: V/F de 1,7 potencias

4: cuadrado V/F

5: modo de separacion completa VF (Ud = 0,
Uq = K * t = voltaje de fuente de voltaje de
separacion)

6: Modo de semiseparacion VF (Ud=0,
Uqg=K*t=F/Fe*2*voltaje de fuente de voltaje
de separacion)

Punto de frecuencia F1

F05.01 de VF multipunto 0.00~F05.03 Hz 0,50 0x0501
Fos.02 | Punto de voltaje VI de| 104 o (100,0 = tensién nominal) % 1.0 0x0502
VF multipunto
F0s.03 |Dunto de frecuencia F2 b5 1 o5 o5 Hz 2.00 0x0503
de VF multipunto
F0s.04 |Punto de tension V2, o 164 g % 4.0 0x0504
multipunto VF
F05.05 Punto de ﬁecuen01a F3|F05.03 a la frecuenqa nominal del motor Hz 500 0x0505
de VF multipunto (frecuencia de referencia)
F0s5.06 |Funto de tension V31, o 46 g % 10.0 0x0506
multipunto VF
0: ajuste digital de la tension de separacion
VF
1: All
‘o volta 2: A2
F05.07 El‘fégedivizi dt)"\;;]e N 3:A13 0 0x0507
4: pulso de alta frecuencia (X7)
5: controlador PID
6: configuraciéon de comunicacion
Nota. 100% es la tension nominal del motor.
Ajuste  digital  del _ ., .
F05.08 |voltaje de separacion ?I;gt;)loo,o (100,0 = tensién nominal del % 0.0 0x0508
VF
Tiempo de subida de la
F05.09 |tensiéon de separacion|0,00~60,00 S 2.00 0x0509
VF
Coeficiente de
F0s.10 | compensacion de caidal, 5 5 o % 100.00 0x050A
de tensién del estator
V/F
Coeficiente de
F05.11 |compensacion de | 0,00~200,00 % 100.00 0x050B
deslizamiento V/F
Fos.12 | Lempo de filtrado del, 1 o9 s 1.00 0x050C
deslizamiento V/F
F0s.13 | Relacion de supresion| 5, 300 0x050D
de oscilaciones
F05.14 f;;j‘el:ﬁl‘a de corte de | 50600,00 Hz 55.00 0x050E
F05.15 Sjﬁ) lde frecuencia de | 50_10.00 Hz 0.00 0x050F
F05.16 ggfglia de ahorro del ) 50 50 09 % 0.00 0x0510
Fos.17 | Lempo de ahorro del, o ¢4 o) s 5.00 0x0511

energia
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F05.18

Coeficiente de
compensacion de flujo
del motor sincrono

0,00~500,00

%

100.00

0x0512

F05.19

Filtrado de la constante
de tiempo de
compensacion de flujo
del motor sincrono

0,00~10,00

0,50

0x0513

F05.20

Tasa de cambio de la
configuracion de la
fuente de alimentacidn
VF individual

-50,00~50,00

%

0.00

0x0514

F06

Grupo de parametros de

control vectorial

F06.00

Ganancia de velocidad
proporcional ASR _P1

0,00~100,00

12.00

0x0600

F06.01

Constante de tiempo de
velocidad integral
ASR Tl

0,000~30,000
0.000: sin integral

0.250

0x0601

F06.02

Ganancia de velocidad
proporcional ASR P2

0,00~100,00

10.00

0x0602

F06.03

Constante de tiempo
integral de velocidad

ASR_T2

0,000~30,000

0.300

0x0603

0.000: sin integral

F06.04

Frecuencia de
conmutacion 1

0,00 a la frecuencia de conmutacion 2

5.00

0x0604

F06.05

Frecuencia de
conmutacion 2

Frecuencia de conmutaciéon 1 a frecuencia
maxima F00.16

10.00

0x0605

F06.07

Constante de tiempo
del filtro de salida del
bucle de velocidad

0,000~0,100

0.001

0x0607

F06.08

Coeficiente de
deslizamiento del
control vectorial.

10.00~200.00

%

100.00

0x0608

F06.09

Seleccion de fuente de
limite superior de par
de control de velocidad

0: F06.10 y F06.11 estan configurados.

1: All

2: A2

3:AI3

4: Al4 (tarjeta de expansion)
5:Configuracion de comunicacion
(porcentaje)

6: Toma los valores maximos de AI2 y AI3.
7: Tomar los valores minimos de AI2 y AI3.

0x0609

F06.10

Limite superior de par
del motor de control de
velocidad

0,0~250,0

%

165.0

0x060A

F06.11

Limite superior del par
de frenado del control
de velocidad

0,0~250,0

%

165.0

0x060B

F06.12

Ganancia de corriente
proporcional ACR-P1

0,00~100,00

0,50

0x060C

F06.13

Constante de tiempo
integral de la corriente
de excitacion ACR-T1

0,00~600,00
0.00: sin integral

10.00

0x060D

F06.14

Coeficiente
proporcional de par
ACR-P2

0,00~100,00

0,50

0x060E
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Constante de tiempo

F06.15 |integral del par 0,00~600,00 0.00: sin integral ms 10.00 0x060F
AKR-T2
Procesamiento de
F06.17 frecuencia cero SVC 0: frenado 2 0x0611
1: no procesado
2: sellar el tubo
F06.18 Corrlent§ de frenado de | 50,0-400,0 (100,0 - corriente sin carga del % 100.0 0x0612
frecuencia cero SVC motor)
F06.20 S(f‘l‘t‘:j‘;“a anticipada de ;40 % 0 0x0614
Motor asincronico
Un lugar: modo de atenuacion de flujo
asincrono
0: Sin salida de ajuste PI.
Valor distinto de cero: salida de ajuste PI.
Decenas: método para limitar el voltaje de
salida de un motor asincrono en modo de
debilitamiento de flujo.
0: F06.22 limita el voltaje de salida segin el
voltaje del bus.
1: F06.22 limita el voltaje de salida segtn el
Opei d 1 d voltaje nominal.
F06.21 perones de con.tro €| Motor sincrénico 12 0x0615
atenuacion de flujo . .
Su lugar: modo de debilitamiento del flujo de
un motor sincrono
0: no valido
1: calculo directo
2: ajuste automatico
Décimo digito: Método de limitacion de la
tension de salida de un motor sincrono en
modo de debilitamiento de flujo.
0: F06.22 limita el voltaje de salida segin el
voltaje del bus.
1: F06.22 limita el voltaje de salida segin el
voltaje nominal.
F06.22 dT?;lsl‘l;’;‘ de atenuacion| 44 40._100,00 % 100.00 0x0616
Corriente maxima de . .
F06.23 |debilitamiento del flujo &2;(1)5)0,0 (1000 - corriente nominal del| 100.0 0x0617
del motor sincrono.
Ganancia proporcional
F06.24 |del controlador de|0,00~60,00 0,50 0x0618
atenuacion de flujo.
Tiempo integral del
F06.25 |controlador de|0,001~6,000 S 0.200 0x0619
atenuacion de flujo.
Opciones de control de
F06.26 |motores sincronos | 0: no valido 1: valido 1 0x061A
MTPA
Incremento del
F06.27 |autoaprendizaje en la|0~200 % 100 0x061B
posicion inicial.
Frecuencia del rango de . .
F06.28 |baja frecuencia de la gﬁ(;t?gggo (100,00 es la frecuencia nominal)| o, 10.00 0x061C
corriente de inyeccion.
F06.29 Corriente de inyeccion|0,0-200,0 (100,0 - corriente nominal del o 40.0 0x061D

de baja frecuencia

motor)
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F06.30

Ganancia del regulador
de rango de Dbaja
frecuencia de corriente
de inyeccion

0,00~10,00

0,50

0x061E

F06.31

Tiempo integral del
regulador de rango de
baja  frecuencia de
corriente de inyeccion

0,00~300,00

10.00

0x061F

F06.32

Frecuencia del rango de
alta frecuencia de la
corriente de inyeccion.

0,00-100,00 (100,00 es la frecuencia nominal
del motor)

%

20.00

0x0620

F06.33

Corriente de inyeccion
en el rango de alta
frecuencia.

0,0-30,0 (100,0 - corriente nominal del motor)

%

8.0

0x0621

F06.34

Ganancia del regulador
de corriente de
inyeccion de rango de
alta frecuencia

0,00~10,00

0,50

0x0622

F06.35

Tiempo integral del
regulador de corriente
de inyeccion de rango
de alta frecuencia.

0,00~300,00

10.00

0x0623

F06.36

Coeficiente de
saturacion ~ magnética
de un motor sincrono.

0,00~1,00

0,60

0x0624

F06.37

Coeficiente de rigidez
del bucle de velocidad

0~20

once

0x0625

F06.40

Amplitud de la
corriente reactiva
suministrada de un
motor sincrono.

-50,0~+50,0

%

10.0

0x0628

F06.41

Procesamiento de baja
frecuencia en bucle
abierto de motor
sincrono.

0: FV

1: SI

2: IF en modo inicio y VF en modo parada.
3: En todo el SVC

0x0629

F06.42

Rango de
procesamiento de baja
frecuencia del motor
sincrono de  bucle
abierto

0,0 ~50,0

%

8.0

0x062A

F06.43

IF corriente de
inyeccion

0,0~600,0

%

80.0

0x062B

F06.44

Constante de tiempo de
la corriente de
retraccion  del  polo
magnético.

0,0~6000,0

1.0

0x062C

F06.45

Angulo de avance
inicial del polo
magnético.

0,0~359.,9

0.0

0x062D

F06.46

Ganancia de
seguimiento de
velocidad proporcional
del motor sincrono

0,00~10,00

1.00

0x062E

F06.47

Factor  integral de
seguimiento de
velocidad del motor
sincrono

0,00~10,00

1.00

0x062F
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Filtrado de la constante
de tiempo de

F06.48 |seguimiento de 1a|0,00~10,00 ms 0,40 O 0x0630
velocidad del motor
sincrono
Intensidad del control

F06.49 |de velocidad del motor|1,0~100,0 5.0 O 0x0631
sincrono
Umbral de control de

F06.50 | Sesuimiento 4e16,00~10,00 0,20 O 0x0632
velocidad del motor
sincrono
Tiempo de subida de la

F06.51 | Corriente activa | 1 50,0 s 5.0 O 0x0633
aplicada de un motor
sincrono
Valor de codigo de

Fo6.52 | Tansicion _ lineal de, 5, 15 @) 0x0634
compensacion de banda
muerta
Configuracion de la

Fo6.53 | cormiente de excitacion ) ;00 g % 50.0 . 0x0635
para cambiar la
frecuencia de F3 a F4

F06.54 || recuencia 910,00~50,00 HZ 6.00 O 0x0636
conmutacion 3

F06.55 | recuencia de,00~60.00 HZ 10.00 @) 0x0637
conmutacion 4

F06.56 |Lar de carga estable y ), o 5, g % 30.0 @) 0x0638
ajuste de corriente

Fo6.57 | Sonstante de tiempo de| g g1 s g9 ms [ 0350 | O | 0x0639
filtrado actual

Fo6.58 |Ancho del pulsodel, 550 5 009 ms 0.050 O 0x063A
inicio de inyeccion

F06.50 |Frecuencia 91 0.00~F06.60 HZ 0.00 O 0x063B
conmutacion 1

F06.60 |Frecuencia 9¢0,00~(F06.54/2) HZ 1.00 O 0x063C
conmutacion 2
Configuraciéon  actual

F06.61 |para el autoaprendizaje|0,10~1,25 0,90 O 0x063D
en posicion inicial
Proporcion del anillo de

F06.62 | Velocidad para 0,00~100,00 2.00 @) 0x063E
autoaprendizaje de
rotacion.
Tiempo de integracion

Fo6.63 | dct anillo escalonado. 1, 5 34 99 s 0.150 O 0x063F
para autoaprendizaje de
rotacion.
Tiempo de aceleracion

F06.64 |para autoaprendizaje de | 5,00~100,00 S 20.00 O 0x0640
rotacion.
Tiempo de

Fo6.65 | desaceleracionpara 5 5 149 9 s 20.00 O 0x0641
autoaprendizaje de
rotacion.
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F06.66

Seleccionar el tipo de
motor asincrono

0: Motor sincrono de
incorporado.

iman permanente

1: Motor sincrono de iman permanente de

montaje en superficie

2: Motor de accionamiento directo de iman

permanente

0x0642

F06.67

Factor de calculo de
corriente de excitacion
MTPA

0,0~300,0

%

20.0

0x0643

F06.68

Ganancia al calcular la
atenuacion del flujo de
corriente de excitacion.

0,0~300,0

%

20.0

0x0644

F06.69

Iniciar angulo de
compensacion

0~360

0x0645

F06.70

Coeficiente de filtrado
extendido del
contrapotencial
electrodinamico 1

0,000~1,732

0,279

0x0646

F06.71

Coeficiente de filtrado
extendido del
contrapotencial
electrodinamico 2

0,000~1,732

0.578

0x0647

F06.72

Frecuencia minima de
disefio del motor
sincrono SVC

0,01~100,00

HZ

0,50

0x0648

F06.73

Ganancia dependiente
de la identificacion de
baja frecuencia

0~500.0

%

100.0

0x0649

F06.74

Tiempo de
conmutacion suave

1~1000

20

0x064A

F06.75

Tiempo de espera del
interruptor de velocidad

1~2000

100

0x064B

F06.76

Factor de correccion
para la resistencia del
estator de baja
velocidad del motor de
induccién

10,0~500,0

%

100.0

0x064C

F06.77

Factor de correccion de
baja velocidad de la
resistencia del rotor del
motor de induccion

10,0~500,0

%

100.0

0x064D

F06.78

Deslizamiento de
frecuencia de
conmutacion de un
motor de induccidn.

0,10~Fmax.

5.00

0x064E

F06.79

Constante de tiempo
diferencial del anillo de
velocidad ASR Tdl

0,000~10,000

0x064F

F06.80

Tiempo diferencial del
anillo de velocidad

constante ASR_Td

0,000~10,000

0x0650

F06.81

Limite diferencial del
anillo de velocidad

0,0~150,0

%

0x0651

F06.82

Constante de tiempo de
filtrado de tensidon de
bus

0,0~1500,0

8.0

0x0652

F07

Grupo de configuracion de funciones de seguridad
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E
12| B! | Bos |E05 | E04 | E07 | Eo8
F07.00 |Escudo protector 2 00000000 0x0700
0: proteccion 1: proteccion blindada
valida
Fo7.01 |Factor deproteccion de | 54 14 g 1.00 0x0701
sobrecarga del motor
Factor de advertencia
F07.02 |anticipada de 50~100 % 80 0x0702
sobrecarga del motor
0: Sin sensor de temperatura
Tino d d 1:PT100
F07.03 | PO CC sCnsor g 2: PT1000 0 0x0703
temperatura del motor
3: KTYUS84-130/150
4: PTK-130/150
Umbral de proteccion
F07.04 |CONtra : 0~200 °C 110 0x0704
sobrecalentamiento del
motor
Umbral de preaviso de
F07.05 |sobrecalentamiento del | 0~200 °C 90 0x0705
motor
Un solo lugar: opciones de funcién de parada
instantanea/sin parada.
0: no valido
Opciones de control de | 1: desaceleracion
F07. . 1
07.06 voltaje del bus 2: desacelerar hasta detenerse 0 0x0706
Decenas: opciones de funcion de parada por
sobretension
0: no valido 1: valido
F07.07 |Lension de control de |y 6 150 0380y, 100,0=537V) % 134.1 0x0707
fallo de sobretension
frflsrtz(rilztlénea/tensién de 60,0 a tensién de parada
F07.08 . . instantanea/recuperacion continua (100,0 = % 76.0 0x0708
funcionamiento ., ,
. tension de bus estandar)
continuo
Tension de Tension de recuperacion instantanea/continua
F07.09 |recuperacion 1000 P % 86.0 0x0709
instantanea/continua ’
Compruebe el tiempo
Fo7.10 [d¢  recuperacién  dely g0 144 g s 0,50 0x070A
tension instantinea/sin
parada.
Moni de limi 0: no valido
F07.11 | onttoreode MU |y \rodo limite 1 2 0x070B
actual .
2: modo limite 2
FO7.12 Nivel de restriccion ..20,0 - 180,0 (100,0 = corriente nominal del o 150.0 0x070C
actual inversor)
Fo7.13 |Opciones rdpidas de, o aigq 1: valido 0 0x070D
limite de corriente
F07.14 Nume}ro de reintentos 0~ 20, 0: desl’lablhta el reintento 0 0x070E
después del error después de una falla
Opciones para acciones
Fo7.15 |d¢ salida digital ally g iidad 1: accién 0 0x070F

reintentar después de
una falla
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Intervalo de reintento

F07.16 después del fallo 0,01~30,00 s 0,50 0x0710
Tiempo de
Fo7.17 |recuperacion  allg o1 3000 s 10.00 0x0711
reintentar después de
un fallo
Féo * E70 * | E02| E06 | EO5 | E04
Opciones para —
F07.18 |reintentar después de 0:. permitir . . 000000 0x0712
un error reintento 1: deshabilitar el reintento
después de un después de una falla
error
E2 E El
Oncién 1 d ’d1115 E14 |E13| E12 | E08 | E07
FO7.19 | PEOR 1 GESPHES €8 6 00000000 0x0713
aeaso 1: parada segin el modo d
0: parada libre : parada segun el modo de
parada
Oncion 2 desouds del E28 | E27 |  E25 E23
pcion espués de
F07.20 : ] 0000 0x0714
fracaso 0: parada libre 1: parada segun el modo de
parada
Fo7.21 |Opciones de proteccion o o aiqy 1 valido 0 0x0715
contra pérdida de carga
F07.22 |Nivel de deteccion def o 140 % 20.0 0x0716
pérdida de carga
F07.23 | Liempo de detecciéndel ¢ g s 1.0 0x0717
pérdida de carga
FO7.24 Op01one§ d.e proteccion | . parada libre 1: parada segiin el modo de | 0x0718
contra pérdida de carga parada
Nivel de deteccion de . . .
F07.25 |exceso de velocidad del 23)651()6’? (referencia: — frecuencia  mdxima % 20.0 0x0719
motor ’
Tiempo de deteccion de i . .
F07.26 |exceso de velocidad del 0.0-60.0, 0.0: I?esactlva la proteccion contra s 1.0 0x071A
exceso de velocidad del motor.
motor
F07.27 |funcién ATS 0: no valido 1: valido % 1 0x071B
F07.28 Tiempo de deteccion de|0,0-6000,0 (0,0: sin deteccion de fallo de s 00 0x071C
fallo de calado calado)
F07.29 |Mntensidad de controldel 4, % 20 0x071D
pérdida
Tiempo de parada
F07.30 |instantanea/frenado 0,00~300,00 S 20.00 0x071E
continuo
. ELEL El El6| * | E19 | E20 *
Opciones para| 0 |3 | 5
F07.32 |reintentar después del|: permitir 1: Deshabilitar el 11111111 0x0720
fracaso 2 reintento después reintento después de una
de un error falla
Porcentaje de deteccion
F07.34 |de disparo del | 0~150.0 % 100.0 0x0722
codificador
« |« |x] = | = [EI15|EI18] E8I
F07.35 |Escudo protector 2 0: proteccion o 000 0x0723
(1 1: proteccion blindada
valida
F07.36 |Opciones para| * | *|*| * | = | = |E09| E17 once 0x0724
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reintentar después de|(: permitir 1: deshabilitar el
un error 3 reintento  después reintento después de una
de un error falla
Voltaje de arranque
F07.37 |para ahorro de fallas de|60.0~F07.38 % 76.0 0x0725
energia.
Lectura y
Fo73g |determinacion de k07 37~100.0 % 86.0 0x0726
tension de
electrificacion.
Tiempo de retardo para
Fo739 |13 lectura Y10~100.0 S 5.00 0x0727
determinacion de
electrificacion.
Tiempo de retardo de
F07.40 |deteccion de subtension | 50~6000 ms 20 0x0728
sostenida
. ) 0: deteccion de software
Seleccion del ‘método 1: Deteccion de hardware
F07.41 |de deteccion de pérdida| - n de hardwa 0 0x0729
de fase de entrada 2: Deteccion simultanea de software y
hardware
Valor de ajuste actual
F07.42 |para la deteccion de|0,00~100,0 % 20.0 0x072A
falla a tierra
tablero del o w x s 03203130 00000000 0x072B
advertencia
F07.43 o: Ad )
o vertencia 1: Advertencia blindada
valida
Limite de corriente
superior para la ~ o
F07.44 deteccion de pérdida de 10,0~100,0 % 30.0 0x072C
fase de salida
Tiempo de deteccion de
F07.45 |pérdida de fase de|1~60000 10 0x072D
salida
Tiempo de deteccion de
F07.46 |deteccion de hardware|5~10000 100 0x072E
ILP
Tiempo de retardo de
F07.47 |apagado y arranque|20~1000 ms 400 0x072F
suave
FO7.50 Restablecimiento de| O: re@c%o manuarl. 0 0x0732
falla STO 1: reinicio automatico
F08 | Velocidad multisegmento y PLC simple
Fog.00 | clocidad 0.00 a frecuencia maxima F00.16 Hz 0.00 0x0800
multisegmentol
Velocidad . L.
F08.01 . 0.00 a frecuencia maxima F00.16 Hz 5.00 0x0801
multisegmento 2
Velocidad . , .
F08.02 . 0.00 a frecuencia maxima F00.16 Hz 10.00 0x0802
multisegmento 3
Velocidad . , .
F08.03 . 0.00 a frecuencia maxima F00.16 Hz 15.00 0x0803
multisegmento4
F08.04 | Y clocidad 0.00 a frecuencia maxima F00.16 Hz 20.00 0x0804
multisegmentos
Velocidad . L.
F08.05 0.00 a frecuencia maxima F00.16 Hz 25.00 0x0805

multisegmento 6
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Velocidad

F08.06 . 0.00 a frecuencia maxima F00.16 Hz 30.00 0x0806
multisegmento 7
Fog.07 | Velocidad 0.00 a frecuencia méxima F00.16 Hz 35.00 0x0807
multisegmento 8
Velocidad S
F08.08 . 0.00 a frecuencia maxima F00.16 Hz 40.00 0x0808
multisegmento 9
Velocidad S
F08.09 . 0.00 a frecuencia maxima F00.16 Hz 45.00 0x0809
multisegmento 10
Velocidad S
F08.10 . 0.00 a frecuencia maxima F00.16 Hz 50.00 0x080A
multisegmento 11
Velocidad .
F08.11 . 0.00 a frecuencia maxima F00.16 Hz 50.00 0x080B
multisegmento 12
Velocidad S
F08.12 . 0.00 a frecuencia maxima F00.16 Hz 50.00 0x080C
multisegmento13
Fog.13 | velocidad 0.00 a frecuencia méxima F00.16 Hz 50.00 0x080D
multisegmento 1 4
Velocidad S
F08.14 . 0.00 a frecuencia maxima F00.16 Hz 50.00 0x080E
multisegmento 15
0: detenerse después de un inicio
1: detenerse después de un nimero limitado
Modo de operacion |de ciclos
F08.15 | . . . 0 0x080F
simple del PLC 2: Comience en el tltimo segmento después X
de un numero limitado de ciclos.
3: ciclos continuos
Fo8.16 | umero  limitado del, ;4500 1 0x0810
ciclos
Unidades: parametros de parada de memoria.
0: sin memoria (desde el primer segmento)
FO8.17 Opc]ones. de memoria| l: memoria (Qesde que se detU\./O) ’ 0 0x0811
de PLC simples Docenas: opciones para desactivar la memoria
0: sin memoria (desde el primer segmento)
1: Memoria (desde el apagado)
F08.18 Unldad de tiempo PLC 0: s (segundo) 1: min (minuto) 0 0x0812
simple
F08.19 Configurando el primer Un lugar: opciones de direccion de carrera. 0 0x0813
segmento
0: adelante
1: reversa
Docenas: opciones para tiempos de
aceleracion y frenado.
0: tiempo de aceleracion y desaceleracion 1
1: tiempo de aceleracion y desaceleracion 2
2: tiempo de aceleracion y desaceleracion 3
3: tiempo de aceleracion y desaceleracion 4
Tiempo de
F08.20 |funcionamiento del | 0,0~6000,0 s/min 5.0 0x0814
primer segmento.
Fog.21 |Configurando !l tgual que F08.19 0 0x0815
segundo segmento
Fog.22 |Duracion del segundol o 60090 s/min 5.0 0x0816
segmento
Fog.23 | Configurando el tercer| ;. 1o c Fog 19 0 0x0817
segmento
Fog.24 |Duracion del tercer| g 5 4500,0 s/min 5.0 0x0818

segmento

76




Configurando el cuarto

F08.25 Igual que F08.19 0 0x0819
segmento

F0g.26 | Duracion del cuartol 600 ¢ s/min 5.0 0x081A
segmento

Fog.27 |Configurando el quinto | o oe Fog.19 0 0x081B
segmento
Duracion del quinto .

F08.28 0,0~6000,0 s/min 5.0 0x081C
segmento

Fog.29 |Configuracion del sexto |y oy e F08.19 0 0x081D
segmento

Fog 30 |Duracion del sexto), o_6ng9,0 s/min 5.0 0x081E
segmento

Fog.31 |Preparando el séptimo |, oo Fog.19 0 0x081F
segmento

Fog.32 | Duracion del séptimo|  , c400 ¢ s/min 5.0 0x0820
segmento

Fog.33 |Configuracion del | 1oual que F08.19 0 0x0821
octavo segmento

Fog 34 | Duracion del octavo ), _6n09.0 s/min 5.0 0x0822
segmento

Fog.35 | Configuracion del Igual que F08.19 0 0x0823
noveno segmento

Fo8 36 | Duraciondelnoveno 1, _¢n99 g s/min 5.0 0x0824
segmento

Fog.37 | Configuracion del Igual que F08.19 0 0x0825
décimo segmento
Duracién del décimo .

F08.38 0,0~6000,0 s/min 5.0 0x0826
segmento

Fog.39 | Configuracion del Igual que F08.19 0 0x0827
undécimo segmento

Fog.40 | Puracion delundécimo | 400 ¢ s/min 5.0 0x0828
segmento

Fog.41 |Configuraciondedoce |y oy e F08.19 0 0x0829
segmentos

Fog 4 | Duracion del 0,0~6000,0 Smin | 5.0 0x082A
duodécimo segmento

Fog.43 | Configuracion del Igual que F08.19 0 0x082B
decimotercer segmento

Fog.44 | Duracion del 0,0~6000,0 s/min 5.0 0x082C
decimotercer segmento

F08.45 |Configuracion del Igual que F08.19 0 0x082D
decimocuarto segmento

Fo8.46 | Duracion del 0,0~6000,0 s/min 5.0 0x082E
decimocuarto segmento

Fog.47 | Configuracion del Tgual que F08.19 0 0X082F
decimoquinto segmento

Fog.48 | Duracion del 0,0~6000,0 s/min 5.0 0x0830
decimoquinto segmento

F09 | Grupo de funciones PID
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0: Configuracion del controlador PID digital
1: All

. L |2:AIR2
F09.00 IF)lllgnte de sintonizacion 3-AI3 0 0x0900
4: Al4 (tarjeta de expansion)
5: PULSO, pulso de alta frecuencia (X7)
6: configuraciéon de comunicacion
Configuracion de un|Rango de retroalimentacion 0.0 al controlador
F09.01 controlador PID digital | PID F09.03 0.0 0x0901
1: All
2: AI2
3:AI3
Fuente de|4: Al4 (tarjeta de expansion)
F09.02 . ., . 1 0x0902
retroalimentacion PID | 5: PULSO, pulso de alta frecuencia (X7) X
6: configuraciéon de comunicacion
7: Reservado
8: par de salida
Rango de
F09.03 |retroalimentacion —de |, 16 100.0 0x0903
ajuste del controlador
PID
Un lugar:
0: positivo
1: negativo
F09.04 Seleccic').n. de acgién Decenas:  seleccionar . la d.i’reccic')l} . del 0 0x0904
PID positiva y negativa | comando para la posterior accion positiva y
negativa.
0: no seguir
1: seguir
F09.05 | Victoria proporcional 1 |0,00~100,00 0,40 0x0905
F09.06 |tiempo integral 1 0,000 - 30,000, 0,000: sin integral S 2.000 0x0906
F09.07 | Tiempo diferencial 1 0,000~30,000 ms 0.000 0x0907
F09.08 gana““a proporcional | ) 100,00 0,40 0x0908
F09.09 |tiempo integral 2 0,000-30,000, 0,000: sin integral S 2.000 0x0909
F09.10 |tiempo diferencial 2 0,000~30,000 ms 0.000 0x090A
o 0: sin conmutacion
Condiciones de 1: conmutacion a través del terminal de
F09.11 |conmutacion de| . 0 0x090B
. entrada digital
parametros PID .y . , sy
2: Conmutacién automatica segun desviacion
3: conmutacion automatica de frecuencia
F09.12 | Desviacion de.00~F09.13 % 20.00 0x090C
conmutacion PID 1
F09.13 | Desviacion 42 £09.12~100.00 % 80.00 0x090D
conmutacion PID 2
F09.14 |valor inicial PID 0,00~100,00 % 0.00 0x090E
Tiempo de  espera
F09.15 inicial del PID 0,00~650,00 S 0.00 0x090F
Limite  superior de
F09.16 |salida del controlador|F09.17~+100.0 % 100.0 0x0910
PID
Limite  inferior de
F09.17 |salida del controlador|—100.0~F09.16 % 0.0 0x0911

PID
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Limite de desviacion

F09.18 PID 0,00-100,00 (0,00: no valido) % 0.00 0x0912
F09.19 |Limite diferencial PID |0,00~100,00 % 5.00 0x0913
. B} o) — A -
F09.20 Umbral de division Q,OO 100,00 (100,00% = division integral o 100.00 0x0914
integral PID incorrecta)
F9.21 | Tiempo de cambio de |, 440 30099 s 0.000 0x0915
configuraciéon PID
F09.22 |Tiempo de filtro dej 540 30099 s 0.000 0x0916
retroalimentacion PID
Tiempo de filtrado de
F09.23 |salida del controlador|0,000~30,000 S 0.000 0x0917
PID
Limite superior del
F09.24 valor de deteccion de 0,00-IOO,QO; }Q0.00 = deshabilitar o 100.00 0x0918
corte de | comentarios no validos
retroalimentacioén PID
Limite inferior del
F09.25 valor de deteccion de 0,00-IQ0,00; .’0,00 = desactivacion de o 0.00 0x0919
corte de | retroalimentacion no valida
retroalimentacién PID
Tiempo de deteccion
F09.26 |desactivado de | 0,000~30,000 s 0.000 0x091A
realimentacion PID
0: no valido
Opciones de control | 1: dormir a velocidad cero
F09.27 PID del suefio 2: dormir en el limite de frecuencia mas bajo 0 0x0918B
3: Dormir con la sonda sellada
Punto de accién para 0,00—-100,00 (100,00 corresponde al rango de
F09.28 dormi p retroalimentacion del ajuste del controlador| % 100.00 0x091C
ormir
PID)
F9.29 | Liempo de latencia del| g o 4509 o s 0.0 0x091D
sueflo
Punto de accién para el 0,00—-100,00 (100,00 corresponde al rango de
F09.30 p retroalimentacion del ajuste del controlador| % 0.00 0x091E
despertar
PID)
Tiempo de retraso en el
F09.31 0,0~6500,0 S 0.0 0x091F
despertar
Configuracion del . .
F09.32 | controlador PID Rango de retroalimentacion 0.0 al controlador 00 0x0920
. PID F09.03
multisegmento 1
Configuracion del Rango de retroalimentacion 0.0 al controlador
F09.33 | controlador PID | 208 ' 0.0 0x0921
. PID F09.03
multisegmento 2
Configuracién del Rango de retroalimentacion 0.0 al controlador
F09.34 | controlador PID & ’ 0.0 0x0922
. PID F09.03
multisegmento 3
Limite  inferior de . . . .
F09.35 |voltaje de|Fl limite inferior —del —voltaje dej 10.00 0x0923
. ., retroalimentacion es hasta 10.00.
retroalimentacion
Limite  superior de . . L ..
F09.36 |voltaje de 0,00 a}l voltaje de retroalimentacion del limite v 0.00 0x0924
. ., superior
retroalimentacion
) .. | 0: Siempre evalta el término integral
Opciones de accion| leule el . 1 d s d
integral  dentro  del 1: Calcule S componente 1ntegra espués de
F09.37 alcanzar el tiempo establecido F09.21. 0 0x0925

tiempo de cambio PID
configurado

2: Calcular el término integral si el error es
menor que F09.38.
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La desviacion de
entrada de la accidon

F09.38 |integral durante el|0,00~100,00 % treinta 0x0926
tiempo de rampa PID
establecido.
0: presion objetivo F09.01* coeficiente del
F09.39 |Posibilidad de despertar | punto de accion de activacion 0 0x0927
1: Punto de accion para despertar (F09.30)
F09.40 | Proporeion de puntos| 40 6 (100% corresponde al ajuste PID) | % 90.0 0x0928
de accidén de activacion
Alarma por exceso de
F09.41 |presion en la red de|0,0 al rango del sensor de presion F09.03 bar 6.0 0x0929
tuberias
F09.42 | iempo de proteccion| o 3¢50 0. 1o valido) s 0 0x092A
contra sobrepresion
F09.43 |Limite de PID inverso |0: no valido 1: valido 0 0x092B
0: Modo de suspension con frecuencia de
F09.44 | Opciones para dormir | suspension (F09.45) 0 0x092C
1: Puntos de accién durante el suefio (F09.28)
F09.45 |Frecuencia del suefio 0,00 al limite superior de frecuencia F00.18 Hz 30.00 0x092D
Incremento de
F09.46 retroalimentacion PID 0~100 3 0x092E
Fo9.47 |mtervalo - del g0 600,00 bar 0,02 0x092F
retroalimentacion PID
F10 | Grupo de funciones de comunicacion
Direccion de
F10.00 |comunicacion Modbus | 1-247; 0: direccion de transmision 1 0x0A00
local
0:4800
1: 9600
Velocidad de|2: 19200
F10.01 transmision Modbus 3: 38400 ! 0x0A01
4: 57600
5: 115200
0: 1-8-N-1 (1 bit de inicio + 8 bits de datos +
1 bit de parada)
1: 1-8-E-1 (1 bit de inicio + 8 bits de datos +
1 bit de paridad + 1 bit de parada)
2: 1-8-0-1 (1 bit de inicio + 8 bits de datos +
Formato de  datos|1 bit de paridad + 1 bit de parada)
F10.02 o : A02
0.0 Modbus 3: 1-8-N-2 (1 bit de inicio + 8 bits de datos + 0 0x0AD
2 bits de parada)
4: 1-8-E-2 (1 bit de inicio + 8 bits de datos +
1 bit de paridad + 2 bits de parada)
5: 1-8-0-2 (1 bit de inicio + 8 bits de datos +
1 bit de paridad + 2 bits de parada)
F10.03 Tlempc? ds.er espera de|0,0 a 60,0 s; 0.0: no valido (valido para modo s 00 0x0A03
comunicacion maestro-esclavo)
F10.04 |Retardo de respuesta ) 5, ms 2 0x0A04
Modbus
Opciones  para la
F10.05 |funcion 10 novalido  1: valido 0 0x0A05
comunicacion
maestro-esclavo
F10.06 |Opciones 0: esclavo 1: Anfitrién (transmisién) 0 0x0A06

maestro-esclavo
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0: frecuencia de salida
1: ajuste de frecuencia
F10.07 Datos enviados por el 2:p.ar de salida 1 0X0A07
host 3: ajuste de par
4: configuracién del controlador PID
5: corriente de salida
Coeficiente
F10.08 |proporcional para|0,00-10,00 (multiples) 1.00 0x0A08
aceptar esclavos.
F10.09 g(l)tsetwalo de envio dell 5 559-30,000 s 0.200 0x0A09
Direccion de
Fl0,12 |Comunicacion de laj, ), 1 0x0A0C
tarjeta de expansion
CANopen
Tiempo de retardo de
F10.14 |Fespuesta de datos del o 554 ms 0.0 0X0AOE
proceso de tarjeta de
comunicacion
Un lugar: CANopen
- 10: 125K
Tasa de transferencia 1: 250K
F10.15 |de datos entre la tarjeta 2: S00K 23 0x0AOF
de expansion y el bus :
3:1M
Décimo lugar: Reservado
F10.17 |Seleccionar el tipo de|Cuando se muestran datos 65535, significa
~F10.31 datos  recibidos  por|que el PZD actual no se utiliza; cuando se 65535 0x0ATl1
) PZD2~PZD16 muestran otros datos, como 4609, significa
F10.32 Seleccionar el tipo de|que el codigo de funcidén seleccionado
: datos enviados | actualmente es F18.01 (18D=12H, 01D=01H, 65535
~F10.46 PZD2~PZD16 1201H=4609D).
F10.47 |Pstado de la tarjeta de| Un asiento: Reservado 000 0X0A2F
comunicacion Décimo lugar: CANopen
0: Inicializacion
1: Preoperacion
2: Operacion
3: Detener
4: Fallo de comunicacion CANopen.
5: Error de comunicacion Modbus.
6: pruebas de fabrica
Lugar en el centenar: Reservado
Version del software de
F10.48 |la tarjeta de 0x0A30
comunicacion
F10.49 |Numero de datos def, o 2 0x0A31
proceso recibidos
Fl0.50 |Numero de datos del, g 2 0x0A32
proceso enviados
Seleccionar el modo de
F10.51 cqnﬁggracmn de|0: configuracion 1: C.c')nﬁg.ura.cwn de Ia 0 0x0A33
direccion para datos de | del teclado estacion principal
proceso
Seleccionar un reinicio
F10.52 |manual de la tarjeta de|0: no valido 1: valido 0 0x0A34

comunicacion
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F10.56

485 opciones de
escritura EEPROM

0-10: Modo predeterminado (para puesta en
marcha)

11: la grabaciéon no funciona (disponible
después de la puesta en servicio)

0x0A38

F10.57

Habilitar el reinicio del
tiempo de espera de
envio de SCI

0: reinicio no e
. 1: reinicio valido
valido

0x0A39

F10.58

Tiempo de retardo de
reinicio del tiempo de
espera de envio SCI

110~10000

150

0x0A3A

F10.61

Opcion de respuesta
SCI

0: responde a comandos de lectura y escritura
1: Responder solo para escribir comandos

2: No hay respuesta a los comandos de lectura
y escritura

0x0A3D

F10.62

Codigo de
identificacion de
autoprueba CANopen

0~65535

0x0A3E

F11

Matriz seleccionable por
detalles)

el usuario (consulte el manual del usuario o la tabla de funciones completa para obtener mas

F11.00

Pardametro
seleccionable por el
usuario 1

F11.01

Pardmetro
seleccionable por el
usuario2

F11.02

Pardmetro
seleccionable por el
usuario3

F11.03

Parametro
seleccionable por el
usuario4

F11.04

Parametro
seleccionable por el
usuario 5

F11.05

Pardmetro
seleccionable por el
usuario 6

F11.06

Pardmetro
seleccionable por el
usuario 7

F11.07

Parametro
seleccionable por el
usuario8

F11.08

Pardametro
seleccionable por el
usuario 9

F11.09

Pardmetro
seleccionable por el
usuario 10

F11.10

Pardmetro
seleccionable por el
usuario 11

F11.11

Parametro
seleccionable por el
usuariol2

F11.12

Pardmetro
seleccionable por el
usuariol3

El contenido mostrado es Uxx.xx, lo que
significa que esta seleccionado el codigo de
funcion Fxx.xx. Cuando se activa el codigo de
funcion F11.00, el teclado muestra U00.00,
indicando que el primer parametro
seleccionado es F00.00.

U16.00

0x0B00

U00.01

0x0BO1

U00.02

0x0B02

U00.03

0x0B03

U00.04

0x0B04

U00.07

0x0B05

U00.14

0x0B06

U00.15

0x0B07

U00.16

0x0B08

U00.18

0x0B09

U00.19

0x0BOA

U00.29

0x0B0OB

U02.00

0x0BOC
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F11.13

Pardmetro
seleccionable por el
usuario 14

F11.14

Parametro
seleccionable por el
usuario 15

F11.15

Pardmetro
seleccionable por el
usuario 16

F11.16

Pardmetro
seleccionable por el
usuariol?

F11.17

Pardametro
seleccionable por el
usuario 18

F11.18

Pardametro
seleccionable por el
usuario 19

U02.01

0x0BOD

U02.02

0x0BOE

U03.00

0x0BOF

U03.02

0x0B10

U03.21

0x0B11

U04.00

0x0B12

F11.19

Pardmetro
seleccionable por el
usuario20

F11.20

Parametro seleccionado
por el usuario 21

F11.21

Parametro
seleccionable por el
usuario 22

F11.22

Parametro
seleccionable por el
usuario 23

F11.23

Pardmetro
seleccionable por el
usuario 24

F11.24

Pardmetro
seleccionable por el
usuario 25

F11.25

Opcion  seleccionable
por el usuario 26

F11.26

Parametro seleccionado
por el usuario 27

F11.27

Parametro
seleccionable por el
usuario28

F11.28

Pardmetro
seleccionable por el
usuario 29

F11.29

Pardmetro
seleccionable por el
usuario 3 0

F11.30

Pardametro
seleccionable por el
usuario 3 1

F11.31

Parametro
seleccionable por el
usuario 32

U04.20

0x0B13

U05.00

0x0B14

U05.03

0x0B15

U05.04

0x0B16

U08.00

0x0B17

U19.00

0x0B18

U19.01

0x0B19

U19.02

0x0B1A

U19.03

0x0B1B

U19.04

0x0B1C

U19.05

0x0B1D

U19.06

0x0B1E

U19.12

0x0BI1F

F12

Grupo de funciones de teclado y pantalla.
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0: SALIR
Opciones de teclas|1: correr hacia adelante
F12.00 multifuncién MK 2: marcha atras 0 0x0C00
3: interruptor de avance/retroceso
4: parada rapida
5: parada libre
Opciones de funcion de . -
: Solo val 1 lado.
F12.01 |parada de la tecla 0: Sélo valido para control por tec ad?. 1 0x0C01
1: Todos los canales de control son validos.
STOP
0: no bloquear
F12.02 |Parametros de bloqueo I entrada de, referencia no bloqueada . 0 0x0C02
2: Todo estd bloqueado excepto este cddigo
de funcion.
0: Sin operacion
1: descargar parametros al teclado
F12.03 |Copiar parametros 2: Descargar parametros al inversor (excepto 0 0x0C03
FO1 y F14)
3: Descargar parametros al inversor.
Factor de visualizacion
F12.09 |de la velocidad de|0,01~600,00 30.00 0x0C09
carga
Velocidad de
Fl2.10 |2ccleracion y|0:00: oferta 41 500,00 Hz/s 5.00 0x0COA
desaceleracion automatica
ARRIBA/ABAJO
Opciones de | 0: no borrar
Fl2.11 |compensacién de| 1: claro en condiciones que no funcionan 0 0xOCOB
compensacion 2: se borra cuando ARRIBA/ABAJO no es
ARRIBA/ABAJO. valido
Opciones paral,. guardar
conservar la - , .
F12.12 . 1: guardar (valido después del cambio de 1 0x0C0C
compensacion durante .
compensacion)
el apagado/apagado.
F12.13 Restablec.er el medidor 0: no claro 1: transparente 0 0x0COD
de potencia
0: Sin operacion
1: Restaurar la configuraciéon de fabrica
(excluyendo los parametros del motor, los
Restaurar la | parametros del inversor, los parametros del
F12.14 |configuracion fabricante,  registrar el tiempo de 0 0x0COE
predeterminada funcionamiento y el encendido)
2: Restaurar la configuracion predeterminada
de fabrica (incluidos los parametros macro del
motor y de la aplicacion)
F12.15 ésum“lado en Hempo | o_gs535 h XXX 0X0COF
F12.16 | unwalidad acumuladaly o min. | XXX 0x0C10
(min)
Tiempo de
F12.17 |funcionamiento 0~65535 h XXX 0x0C11
acumulado (h)
Tiempo de
F12.18 |funcionamiento 0~59 min. XXX 0x0C12
acumulado (min)
. . . Dependiendo
F12.19 |Potencia mnominal del |, \ (56 o kilova | =0 ino de 0x0C13
Inversor tios motor
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Tension nominal del

Dependiendo

F12.20 |. 60~690 del tipo de 0x0C14
inversor
motor
. . Dependiendo
Fl221 | Comiente nominal del), ) 54 del tipo de 0x0C15
inversor
motor
Numero de serie del
F12.22 |software de | XXX. XX XXX.XX 0x0C16
productividad 1
Numero de serie del
F12.23 |software de | XX. XXX XX XXX 0x0C17
productividad 2
Fl.04 |Software  funcional, |y XXX.XX 0x0C18
numero de serie 1
F12.0s |Software  funcional, | o\ vy XX XXX 0x0C19
numero de serie 2
Numero de serie del
F12.26 XXX. XX XXX. XX 0x0C1A
software del teclado 1
Fi2.27 |Numero de serie del| oy vy XX.XXX 0x0C1B
’ software del teclado 2 ’ ’
F12.28 |Numero de serie 1 XX XXX XX XXX 0x0C1C
F12.29 |Numero de serie 2 XXXX.X XXXX.X 0x0C1D
F12.30 |Numero de serie 3 XXXXX XXXXX 0x0C1E
Opciones de idioma de| . .. i
F12.31 la pantalla LCD 0: chino 1: inglés 0 0x0C1F
Parametro de
visualizacion del estado
F1p.33 |d¢ funcionamiento del |, ;0 o4 5 18.00 0x0C21
modo 1
(Parametro 5 del LED
de estado de parada)
Parametro de
visualizacion del estado
de funcionamiento 2
F12.34 0,00~99,99 18.01 0x0C22
modos 1
(Parametro 1 del LED
de estado de parada)
El parametro 3 muestra
el estado de
Fl2.35 |funcionamiento del |, ;0 o4 5 18.06 0x0C23
modo 1
(Parametro 2 del LED
de estado de parada)
Parametro de
visualizacion del estado
F12.36 |de trabajo 4 modos 1 0,00~99,99 18.08 0x0C24
(Parametro 3 del LED
de estado de parada)
Visualizacion del
estado de
Fl2.37 |funcionamiento 0,00~99,99 18.09 0x0C25
parametro 5 modo 1
(Parametro 4 del LED
de estado de parada)
F123g |Pardmetro 1 del LD 55 g g9 18.00 0x0C26
de linea grande
F12.39 |Pardmetro 2 del LCD| o g9 g9 18.06 0x0C27

de linea grande
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Parametro 3 del LCD

F12.40 , 0,00~99,99 18.01 0x0C28
de linea grande
Opciones de cruce por|0: desactivar el 1: habilitar el cruce por
Fl24l cero ARRIBA/ABAJO | cruce por cero cero 0 0x0C29
Ajuste de frecuencia
F12.42 |del potencidometro | de 0.00 a frecuencia méaxima 00.16 HZ 0.00 0x0C2A
digital
Fl2.43 |Aluste de par conly g6 asce de par digital F13.02] % 0.0 0x0C2B
potenciémetro digital
Numero de version de
F12.46 ACLib XXX.XX 0x0C2E
D7 16) D5| D4 |D3| D2 | DI DO
© .=
5) < «
7] o —
cl £ |3 & | & 2
Seleccion de funcionl® 1Sl e | 8 |e| 2| 2 |28
eleccion de funcion|S | o S & > | S £
F12.45 ARRIBA/ABAJO = '2 < 2 | = = g 5 00100010 0x0C2D
s |9 © = « & s | 5.2
S |5 & g o | = S| S=E
E S Q o = o =
s |= &) o g o S
. &
0: no valido 1: valido
F12.47 | Cualquier direccion 0~65535 28673 0x0C2F
F13 | Grupo de parametros de control de par
F13.00 |Opciones de control de|0: — control de . o1 e par 0 0x0D00
velocidad/par velocidad
0: ajuste de par digital F13.02
1: All
2: A2
3:AI3
F13.01 Opcionqs de fuente de|4: Al4 (tarjeta de expansion) . 0 0x0DO01
referencia de par 5: entrada de pulso de alta frecuencia (X7)
6: configuraciéon de comunicacion
(Gama completa de eclementos 1 a 6
correspondientes al ajuste de par digital
F13.02)
F13.02 | Ajuste de par digital | 2000 @ 2000 (100,0 = par nominal del| 100.0 0x0D02
motor)
F13.03 |Par multisegmento 1 -200,0~200,0 % 0.0 0x0D03
F13.04 |Par multisegmento 2 -200,0~200,0 % 0.0 0x0D04
F13.05 |Par multisegmento 3 -200,0~200,0 % 0.0 0x0DO05
Tiempos de aceleracion
F13.06 |y desaceleracion con|0,00~120,00 S 0,05 0x0D06
control de par.
0: establecido por F13.09
1: All
2: A2
. .. | 3:AI3
Opciones de limite 4 A4 (tarieta d .,
F13.08 |superior de frecuencia| (tarjeta de expansion) 0 0x0D08

de control de par

5: entrada de pulso de alta frecuencia (X7)

6: Configuracion de comunicacion
(porcentaje)
7: Configuracion de comunicacion

(configuracion de frecuencia directa)
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Limite superior de

F13.09 |frecuencia de control de | 0.00 a frecuencia maxima F00.16 Hz 50.00 0x0D09
par
Compensacion del
F13.10 |limite superior de 0.00 a frecuencia maxima F00.16 Hz 0.00 0x0DOA
frecuencia
Compensacion del
F13.11 |momento de friccidén 0,0~100,0 % 0.0 0x0D0B
estatico.
Rango de frecuencia de
F13.12 |compensacion de 0,00~50,00 Hz 1.00 0x0DOC
friccidn estatica
Compensacion
F13.13 |dindmica del par de 0,0~100,0 % 0.0 0x0DOD
friccion
Configuracion del
F13.18 |limite de velocidad 0~100 % 100 0x0D12
inversa
Prioridad de velocidad,
F13.19 |control de par 0: Negar 1: Dar oportunidad 0 0x0D13
habilitado
F14 | Grupo de parametros del motor 2
0: motor asincrono normal
F14.00 |tipo de motor 1: motor asincrono de frecuencia variable 0 0x0E00
2: motor sincrono de iman permanente
. . . Dependiendo
F14,01 |Potencia nominal del |\ c50 g kilova | =401 ino de 0x0E01
motor t1os
motor
Tension nominal del Dependiendo
F14.02 50~2000 A% del tipo de 0x0E02
motor
motor
0,01-600,00 (potencia nominal del motor: < .
Corriente nominal del|75 kW) Dependiendo
F14.03 . . A del tipo de 0x0E03
motor 0,1 a 6000,0 (potencia nominal del motor: > motor
75 kW)
Frecuencia nominal del Dependiendo
F14.04 0,01~600,00 Hz del tipo de 0x0E04
motor
motor
Dependiendo
F14.05 |velocidad nominal 1~60000 rpm | del tipo de 0x0E05
motor
Conexién del devanado |0:Y Dependiendo
F14.06 del tipo de 0x0E06
del motor 1:A
motor
Factor de otencia Dependiendo
F14.07 . P 0,600~1,000 del tipo de 0x0E07
nominal del motor
motor
Dependiendo
F14.08 |Eficiencia del motor 30,0~100,0 % del tipo de 0x0E08
motor
1-60000 (potencia nominal del motor: < 75 .
Resistencia del estator | kW) Dependiendo
F14.09 , . . Q | deltipod 0x0E09
del motor asincrono 0,1 a 6000,0 (potencia nominal del motor: > o e tpo de X
motor
75 kW)
0,01-600,00 (potencia nominal del motor: < 75 dependiendo
Resistencia del rotor del | kW) .
F14.10 motor asincrono 0,1 a 6000,0 (potencia nominal del motor: > 75 me2 de:;(l);:(())rde OxOEOA

kW)
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0,01-600,00 (potencia nominal del motor: < 75

. - dependiendo
F14.11 Inductanf:la de fuga de un | kW) . . mH del tipo de 0x0EOB
motor asincrono. 0,1 a 6000,0 (potencia nominal del motor: > 75
motor
kW)
0,01-600,00 (potencia nominal del motor: < 75 .
Inductancia mutua de un|kW) dependiendo
F14.12 . C . . mH del tipo de 0x0EO0C
motor de induccion. 0,1 a 6000,0 (potencia nominal del motor: > 75 motor
kW)
1 i inal del s < .
Corriente de excitacion 1(39\()37) 600,00 (potencia nominal del motor: < 75 dependiendo
F14.13 |sin carga de un motor . . i A del tipo de 0x0EOD
asincrono. 0,1 a 6000,0 (potencia nominal del motor: > 75 motor
kW)
Cocficiente de atenuacion
F14.14 |de flujo 1 de un motor|10.00~100.00 % 100.00 0x0EOE
asincrono
Coeficiente de atenuacion
F14.15 |de flujo 2 de un motor|10.00~100.00 % 100.00 0xOEOF
asincrono
Coeficiente de
F14.16 |debilitamiento de flujo 3 f| 10.00~100.00 % 100.00 0x0E10
de un motor asincrono
Coeficiente de
F14.17 |debilitamiento de flujo 4 f| 10.00~100.00 % 100.00 0x0E11
del motor asincrono
Coeficiente de
F14.18 |debilitamiento de flujo 5 f| 10.00~100.00 % 100.00 0x0E12
del motor asincrono
. . 1-60000 (potencia nominal del motor: <75 kW) Dependiendo
F14.19 Res1stel:1c1a del estator del 0,1 a 6000,0 (potencia nominal del motor: > 75| mQ del tipo de 0x0E13
motor sincrono
kW) motor
0,01-600,00 tenci inal del motor: < 75
Inductancia de un motor kiN) 00 (potencia nominal del motor: < Dependiendo
. i lo 1 1 ¢j 1 ti
F14.20 Zlncrono a lo largo del eje 0.001-60.000 (potencia nominal del motor: > 75 mH del tipo de 0x0E14
. motor
kW)
~ . . =
Inductancia de un motor 12;271) 600,00 (potencia nominal del motor: < 75 Dependiendo
. i lo 1 1 ¢j 1 ti
F14.21 |sincrono a lo largo del eje 0,001-60.000 (potencia nominal del motor: > 75 mH del tipo de 0x0E15
q- motor
kW)
Fuerza Dependiendo
F14.22 |contraelectromotriz ~ del | 10.0-2000.0 (EMF posterior de velocidad nominal) A" del tipo de 0x0E16
motor sincrono. motor
Fl423  |Anguloeléctricoinicial de | o o 359 o (y41ido para motor sincrono) 0x0E17
un motor sincrono.
. . 0: Codificador de ganancia ABZ
F14.24 | Tipo de codificador I: codificador de ganancia UVW 0 0x0E18
2: Reservado (codificador UVW, ahorro de cable)
3: Reservado (tarjeta SinCos PG)
4: transformador rotativo
Fl425 |Namero de lineas del cqqss 1024 0x0E19
codificador
F14.26 |Angulo de fase depulso) o 559 go 0.0 0x0E1A
cero del codificador
Fl4.27 Secuencia de pulsos de|0: adelante 0 0xOEIB
fase AB 1: reversa
Secuencia de fases del|0: adelante
F14.28 codificador UVW I: reversa 0 0x0E1C
Angulo de fase del offset 5
F14.29 inicial UVW 0,0~359,9 0.0 0x0E1D
F14.30 |Pares de polos de unjy cq55s 1 0xOE1E
transformador giratorio.
F14.31 |Contenido 0xOE1F
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Tiempo de deteccion de

Fl4.37 |dosconexion del p0~100 1.0 0x0E20
retroalimentacion de
velocidad
Tiempo de filtrado de
F14.33 |retroalimentacion de | 0,000~0,100 S 0.002 0x0E21
velocidad
0: Sin operacion
1: autoaprendizaje estatico del motor asincrono
2: rotacion de autoaprendizaje del motor asincrono
Autoaprendizaic de 1 3: Autoaprendizaje del codificador del motor de
Fl4.34 |DWOAPTENAIZe A€ 08 i jiccion 0 0x0E22
parametros del motor. o . .
11: autoaprendizaje estatico del motor sincrono
12: motor sincrono rotativo de autoaprendizaje
13: autoaprendizaje del codificador de motor
sincrono
Modo d - 0: Control de tension/frecuencia (VVF)
F14.35 odo de contro ¢11: Control vectorial sin sensores (SVO) 0 0x0E23
accionamiento del motor 2 ) .
2: Control vectorial del sensor de velocidad (FVC)
Ganancia de velocidad
F14.36 proporcional ASR_PI 0,00~100,00 12.00 0x0E24
Constante de tiempo de ~
F14.37 |velocidad integral 8’888 3.0'(.)00 | s 0.250 0x0E25
ASR_TI R . 8In Integra
Ganancia de velocidad
F14.38 proporcional ASR_P2 0,00~100,00 10.00 0x0E26
Constante de  tiempo
F14.39 |integral de velocidad 8’888 3,0'(,)00 ! s 0.300 0x0E27
ASR T2 R . 8In Integra
F14.40 |Frecuencia 421,00 a la frecuencia de conmutacién 2 Hz 5.00 0x0E28
conmutacion 1
Fla.41 Frecuenm.a' de | Frecuencia de conmutacion 1 a frecuencia maxima Hy 10.00 0x0E29
conmutacion 2 F00.16
F14.4p |Ganancia de corriente sin| g o 300 % 100.0 0x0E2A
carga del motor 2
Constante de tiempo del
F14.43 |filtro de salida del bucle|0,000~0,100 s 0.001 0x0E2B
de velocidad
Coeficiente de
F14.44 |deslizamiento del control|50,00~200,00 % 100.00 0x0E2C
vectorial.
0: F14.46 y F14.47 estan configurados.
1: All
2: AI2
Seleccion de fuente de 3-AI3
F14.45 |limite superior de par de 4: AI4 (tarieta d ., 0 0x0E2D
control de velocidad ) (tarjeta. ¢ expansmn.) ) )
5: Configuracion de comunicacion (porcentaje)
6: Toma los valores maximos de AI2 y Al3.
7: Tomar los valores minimos de AI2 y AI3.
Limite superior de par del
F14.46 |motor de control de|0,0~250,0 % 165.0 0x0E2E
velocidad
Limite superior del par de
F14.47 |frenado del control de|0,0~250,0 % 165.0 0x0E2F
velocidad
Ganancia proporcional de
F14.48 |corriente de campo. 0,00~100,00 0,50 0x0E30
AKR-P1
Constante de  tiempo
F14.49 integral de la corriente de|0,00~600,00 ms 10.00 0x0E31

excitacion.
AKR-T1

0.00: sin integral
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F14.50

Aumento de par
proporcional actual

AKR-P2

0,00~100,00

0,50

0x0E32

F14.51

Constante  de  tiempo
integral de par ACR-T2

0,00~600,00
0.00: sin integral

10.00

0x0E33

F14.52

Coeficiente de rigidez del
circuito de velocidad del
motor 2

0~20

once

0x0E34

F14.53

Procesamiento de
frecuencia cero SVC

0: frenado
1: no procesado
2: sellar el tubo

0x0E35

F14.54

Corriente de frenado de
frecuencia cero SVC

50,0-400,0 (100,0 - corriente sin carga del motor)

%

100.0

0x0E36

F14.56

Ganancia anticipada de
voltaje

0~100

%

0x0E38

F14.57

Opciones de control de
atenuacion de flujo

0: no valido
1: calculo directo
2: ajuste automatico

0x0E39

F14.58

Tension de atenuacion de
flujo

70,00~100,00

%

100.00

0x0E3A

F14.59

Corriente  maxima de
debilitamiento de campo
del motor sincrono

0,0-150,0 (100,0 - corriente nominal del motor)

%

100.0

0x0E3B

F14.60

Ganancia proporcional del
controlador de atenuacion
de flujo.

0,00~60,00

0,50

0x0E3C

F14.61

Tiempo  integral  del
controlador de atenuacion
de flujo.

0,000~6,000

0.200

0x0E3D

F14.62

Opcion de control de
motor sincrono MTPA

0: no valido
1: valido

0xOE3E

F14.63

Incremento del
autoaprendizaje en la
posicion inicial.

0~200

%

100

0xOE3F

F14.64

Frecuencia del rango de
baja frecuencia de la
corriente de inyeccion.

0,00-100,00 (100,00 es la frecuencia nominal del
motor)

%

10.00

0x0E40

F14.65

Corriente de inyeccion de
baja frecuencia

0-200,0 (100,0 - corriente nominal del motor)

%

40.0

0x0E41

F14.66

Ganancia del regulador de
rango de baja frecuencia
de corriente de inyeccion

0,00~10,00

0,50

0x0E42

F14.67

Tiempo  integral  del
regulador de rango de baja
frecuencia de corriente de
inyeccion

0,00~300,00

10.00

0x0E43

F14.68

Frecuencia del rango de
alta frecuencia de la
corriente de inyeccion.

0,00-100,00 (100,00 es la frecuencia nominal del
motor)

%

20.00

0x0E44

F14.69

Corriente de inyeccion en
el  rango de alta
frecuencia.

0,0-30,0 (100,0 - corriente nominal del motor)

%

8.0

0x0E45

F14.70

Ganancia del regulador de
corriente de inyeccion de
rango de alta frecuencia

0,00~10,00

0,50

0x0E46

F14.71

Tiempo  integral  del
regulador de corriente de
inyeccion de rango de alta
frecuencia.

0,00~300,00

10.00

0x0E47
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Procesamiento de baja

0: FV
1:SI

F14.72 |frecuencia en  bucle . 0 0x0E48
abierto de motor Sincrono. 2: IF en modo inicio y VF en modo parada.
3: Entodo el SVC
Configuracion de la
Fl4.73 |comiente de excitacion | 14 % 50.0 0X0E49
para cambiar la frecuencia
de F3 aF4
Fl4.74 |frecuencia de16,0~50,00 Hz 6.00 0x0E4A
conmutacion 3
F14.75 |frecuencia de10,0~60,00 Hz 10.00 0x0E5B
conmutacion 4
F14.76 |Far de carga estable y |, 15, % 30.0 0x0ESC
ajuste de corriente
0: igual que el motor 1
Opciones de tiempo de | 1: tiempo de aceleracion y desaceleracion 1
F14.77 |aceleracion/deceleracion | 2: tiempo de aceleracion y desaceleracion 2 0 0x0E4D
del motor 2 3: tiempo de aceleracion y desaceleracion 3
4: tiempo de aceleracion y desaceleracion 4
F14.78 f;gf;eg‘”a méxima - del |y 55_600,00 Hz 50.00 0xOE4E
F14.79 Limite ~ superior de L1¥nllte inferior de frecuencia F00.19 a frecuencia Hz 50.00 OxOEAF
frecuencia del motor 2 maxima F14.78
0: linea recta V/F
1: linea discontinua V/F multipunto
2: V/F de 1,3 potencias
3: V/F de 1,7 potencias
F14.80 S(/)l?f;g}lracmn 2de la curva | 4: cuadrado V/F 0 0xOE50
el motor 5: modo de separacién completa VF (Ud = 0, Uq =
K * t = voltaje de fuente de voltaje de separacion)
6: Modo de semiseparacion VF (Ud=0,
Uqgq=K*t=F/Fe*2*voltaje de fuente de voltaje de
separacion)
Fl4.8] | Frecuencia multipunto VE | o 1y g3 Hz 0,50 0x0ES1
F1 del motor 2
Fl4.gy |Tension multipunto VEl 6 16 6 (100,0 = tension nominal) % 1.0 0x0E52
V1 del motor 2
F14.83 | Frecuencia multipunto VE| gy ) ¢ iy g5 Hz 2.00 0x0ES3
F2 del motor 2
Tensiéon multipunto VF o
F14.84 V2 del motor 2 0,0~100,0 % 4.0 0x0E54
F14.85 Frecuencia multipunto VF [ F14.83 a frlecuenc1a nominal del motor (frecuencia Hz 500 0xOE55
F3 del motor 2 de referencia)
Tension multipunto  VF o
F14.86 V3 del motor 2 0,0~100,0 % 10.0 0x0E56
F14.87 Modo de parada del motor | O: Reduzce? la velocidad para detenerse. 0 0x0ES7
2 1: parada libre
F14.88 ?;ic;ly"efgléﬁulso de inicio | ) 120-5,000 ms 0.050 0x0E58
0: Motor sincrono de iman permanente
incorporado.
F14.89 Seleccmrylar el tipo de 1: Motor sincrono de iman permanente de montaje s 0 0x0E59
motor asincrono en superficie
2: Motor de accionamiento directo de iman
permanente
Factor de calculo de
F14.90 |corriente de excitacion|0,0~300,0 % 20.0 0x0ESA
MTPA
Ganancia al calcular la
F14.91 |atenuacion del flujo de 0,0~300,0 % 20.0 0x0E5B

corriente de excitacion.
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Iniciar angulo de

F14.92 ., 0~360 ° 0 0x0E5C
compensacion
Coeficiente de filtrado
Fl493 |oXtendido delt 6 000~1,732 0,279 0x0ESD
contrapotencial
electrodinamico 1
Coeficiente de filtrado
F14.94 |SXtendido del| 5 000~1,732 0.578 0XOESE
contrapotencial
electrodindmico 2
Frecuencia minima de
F14.95 |diseno del motor sincrono | 0,01~100,00 Hz 0,50 0x0ESF
SvC
Factor de correccidon para
la resistencia del estator o
F14.96 de baja velocidad del 10,0~500,0 % 100.0 0x0E60
motor de induccidon
Factor de correccion de
Fl497 |bdavelocidaddela 10,0~500,0 % 100.0 0xO0E61
resistencia del rotor del
motor de induccion
Deslizamiento de
F14.9g |[recuencia de ) 10~Fméx. Hz 5.00 0x0E62
conmutaciéon de un motor
de induccion.
F15 Grupo de funciones auxiliares
F15.00 |Frecuencia de avance 0.00 a frecuencia maxima F00.16 Hz 5.00 0x0F00
F15.01 Tiempo de aceleracion de s 500 0xO0F01
marcha
F15.02 Tiempo de desaceleracion s 500 0x0F02
de avance lento
F15.03 | Tiempo de aceleracion 2 s 15.00 0x0F03
F15.04 Tiempo de desaceleracion | 0,00~650,00(F15.13=0) s 15.00 0xOF04
2 0,0~6500,0(F15.13=1)
F15.05 | Tiempo de aceleracion 3 | 0~65000(F15.13=2) S 15.00 0x0F05
F15.06 ;l‘lempo de desaceleracion s 15.00 0x0F06
F15.07 | Tiempo de aceleracion 4 s 15.00 0x0F07
F15.08 Ilempo de desaceleracion s 15.00 0xOF08
Frecuencia fundamental | O: frecuencia maxima F00.16
F15.09 |del tiempo de aceleracion | 1: 50,00Hz 0 0x0F09
y desaceleracion. 2: ajuste de frecuencia
Cambio automatico entre
F15.10 |tiempos de aceleracion y | 0: no valido 1: valido 0 0x0F0A
desaceleracion.
Frecuencia de
Frs.q1 |conmutacion de  losi 50 . fecyuencia maxima F00.16 Hz 0.00 0x0FOB
tiempos de aceleracion 1y
2
Frecuencia de
F15.12 |conmutacion de los| o6 o gecyencia méxima F00.16 Hz 0.00 0x0F0C
tiempos de desaceleracion
ly2
Unidad de tiempo de|0:0.01s
F15.13 |aceleracion y|1:0,1s 0 0x0FOD
desaceleracion. 2:1s
F1s.14 |Punte  desaltodel 50 60000 Hz 600.00 0xOFOE
frecuencia 1
F15.15 |Rango de salto 1 0,00 ~ 20,00, 0.00: no valido Hz 0.00 0xOFOF
Fis.16 |fume desaltodelq 50 6ng 0o Hz 600.00 0XOF10

frecuencia 2
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F15.17 |Rango de salto 2 0,00 ~ 20,00, 0.00: no valido Hz 0.00 0x0F11
F15.18 |Punto  desalto - del 0 400 00 Hz 600.00 0x0F12
frecuencia 3
F15.19 |Rango de salto 3 0,00 ~ 20,00, 0.00: no valido Hz 0.00 0x0F13
Ancho de deteccion de
F15.20 |alcance de frecuencia de|0,00~50,00 Hz 2.50 0x0F14
salida (FAR)
Limite superior de
F15.21 |deteccion de frecuencia de | 0.00 a frecuencia maxima F00.16 Hz 30.00 0x0F15
salida FDT1
Limite  inferior  para
F15.22 |determinar la frecuencia|0.00 a frecuencia maxima F00.16 Hz 28.00 0x0F16
de salida FDT1
Limite superior de
F15.23 | deteccion de frecuencia de | 0.00 a frecuencia maxima F00.16 Hz 20.00 0x0F17
salida FDT2
Limite  inferior  para
F15.24 |determinar la frecuencia|0.00 a frecuencia maxima F00.16 Hz 18.00 0x0F18
de salida de FDT2
Ic;gtséll?rﬂigzgfésn anal(’)gigz 0: All 2 AI3
FIS25 1 4el nivel del tanel de1: AI2 3 Al4 - (tareta de 0 OxOF19
viento. expansion)
F15.26 |Deteccion  demivell g0 10000 % 20.00 0xOF1A
analogico ADT1
F15.27 | Histéresis ADT1 0,00 a F15,26 (valido en una direccion) % 5.00 0x0F1B
Deteccion de nivel o
F15.28 analégico ADT2 0,00~100,00 % 50.00 0x0F1C
F15.29 | Histéresis ADT2 0,00 a F15,28 (valido en una direccion) % 5.00 0x0F1D
F15.30 Opciones de fu'ncmn de 0: no valido 1: valido 0 0xOF1E
frenado de energia
F1531 |Consumo deenergiadelal g 1400380V, 100,0=537V) % 128.5 0xOF1F
tension de frenado.
F15.32 | velocidad de frenado 20-100 (100 significa que el ciclo de trabajo es 1) % 100 0x0F20
Modo de funcionamiento|0: funcionamiento en el limite de frecuencia
con frecuencia establecida | inferior
F15.33 por debajo del limite de|1: Apagar 0 OxOF21
frecuencia inferior 2: corriendo a velocidad cero
Lugar tinico: modo de control del ventilador
0: funciona después del encendido
1: ejecutar al inicio
2: Funcionamiento inteligente con control de
temperatura. Decenas: control del ventilador de
electrificacion.
F1534 | Control del ventilador 0: Primero opere durante l_mlnuto y luego ingrese 101 0x0F22
al modo de control del ventilador para operar.
1: Arranque directo en modo control de ventilador.
Centésimo lugar: el modo de funcionamiento del
ventilador se activa a baja velocidad (mas de 200
kW).
0: La operacion a baja velocidad no es valida.
1: El funcionamiento a baja velocidad es valido.
F15.35 |ntensidad del 1 00~1,10 1.05 0x0F23
sobremodulacion
Opciones para cambiar el | . o -y
F1536 |modo de modulacion| - MO Valido (modulacion PWM de 7 scgmentos) 0 0x0F24
1: valido (modulacion PWM de 5 segmentos)
PWM
Frecuencia de
F15.37 |conmutacion del modo de | 0.00 a frecuencia maxima F00.16 Hz 15.00 0x0F25
modulacion PWM
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Opciones del modo de

0: sin compensacion

F15.38 |compensacion de banda | 1: modo de compensacion 1 1 0x0F26
muerta 2: modo de compensacién 2
Fis3o | nondad deinsercion delo g vilido  1: valido 0 0xOF27
T de d leracic 0,00~650,00(F15.13=0)
F15.40 | 'Smpo dedesaccleraclon |, o cs00,0(F15.13=1) s 1.00 0x0F28
para parada rapida
0~65000(F15.13=2)
F15.41 |Relacion de visualizacion | 5, ) ;54 o % 100.0 0x0F29
de potencia de salida
Coeficiente de
F15.42 |visualizacion de corriente | 50,00~150,00 % 100.0 0x0F2A
de salida
Coeficiente de
F15.43 |visualizacion del voltaje|50,00~150,00 % 100.0 0x0F2B
de salida
- ~ 5 -
F15.44 La corriente .atlcanza el | 0,0 300,0 (100,0% corresponde a la corriente % 100.0 0xOF2C
valor de deteccion. nominal del motor)
F15.45 ﬁfs téf;’:irslente aleanza a0 py5.44 % 5.0 0x0F2D
F15.46 El par a}lcanza el valor de|0,0~300,0 (100,0% corresponde al par nominal del % 100.0 0xOF2E
deteccion motor)
F15.47 |El par alcanza la histéresis | 0.0~F15.46 % 5.0 0xOF2F
Frecuencias de
F1548 | codificador divididas 1~256 ! 0x0F30
Cocficiente de filtrado de
F15.49 paso alto de la tarjeta PG 0~255 0 0xOF31
Tiempo de filtrado de
F15.6 | fecuencia de ,000~30,000 S 0.010 0x0F3E
retroalimentacion de
tarjeta PG
F15.63 |La velocidad alcanza el oo oo HZ 30.00 0XOF3F
limite de aumento.
F15.64 |L@ velocidad aleanza el| (44, ms 500 0x0F40
tiempo de filtracion.
F15.65 ﬁfnitevel"‘”dad flega all ) 40— Fmax. HZ 0.00 0x0F41
F15.66 Nivel dc? deteccion de|0,1 - 3Q0,0 (0,0: _sin dete(_:cic’)n; 100,0%: % 200.0 0xOF42
sobrecorriente correspondiente a la corriente nominal del motor)
Tiempo de retardo de
F15.67 |deteccion de | 0,00~600,00 s 0.00 0x0F43
sobrecorriente
F15.68 | Precio de mercado 0,00~100,00 1.00 0x0F44
Factor de carga de
F15.69 |frecuencia de | 30,0~200,0 % 90.0 0x0F45
alimentacion
F 16 Configuracion del grupo de funciones
0: modelo universal
F16.00 | Aplicacion industrial 1: Macro de aplicacion de suministro de agua 0 0x1000
3: Aplicacion de bobinado y desenrollado
9: macro de comunicacion EM100
10: macro de comunicacion EM303B
1~65535(F16.13=0)
. 0,1~6553,5(F16,13=1)
F16.01 |Establecer longitud 0.01~655.35(F16.13=2) metro 1000 0x1001
0,001~65,535(F16,13=3)
F16.02 | Pulsos por metro 0,1~6553,5 100.0 0x1002
Fle.03 | Establecer valor del\ g6 oy 45535 1000 0x1003

contador
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Fle.04 |Yalor —de  contador| g6 o3 1000 . 0x1004
especificado
Fl.05 | Establecer un tiempo del o (5000 0,0 es incorrecto. min. 0.0 . 0x1005
ejecucion normal
F16.06 |Contrasefia del agente 0~65535 0 O 0x1006
F16.07 Conﬁguraf:lon del tiempo 0-65535 ; 0 Desactiva _la pr_qteccmn después de que h 0 O 0x1007
de encendido acumulado | expire el tiempo de activacion.
F16.08 Configuraciéon de la hora 0-65535 ; 0 Desactiva la_ protec_:cmn después de que h 0 O 0x1008
de llegada acumulada expire el tiempo de funcionamiento.
F16.09 |Contrasefia de fabrica 0~65535 XXXXX ° 0x1009
Porcentaje  de  salida
analégica  cuando el
F16.10 |contador de | 0,00~100,00 % 0.00 O 0x100A
longitud/construccion
establecido es 0
Porcentaje  de  salida
analégica  cuando la
Fl6.11 | longitud/contador 0.00~100,00 % 100.00 o 0x100B
establecido de la
estructura coincide con el
valor establecido
0:1m
Establecer resolucion de|1:0,1m
F16.13 longitud 2:0.01m 0 O 0x100D
3:0.00Im
F16.14 |Tipo de ranura 1 0: Sin tarjeta XXXX x 0x100E
1: tarjeta PROFINET
2: tarjeta EtherCAT
3: tarjeta CANopen
4~9: Reservado
10: Mapa PG del codificador de ganancia.
11: Ganar mapa PG del codificador con UVW
12: mapa del transformador rotativo PG
13: Tarjeta PG SinCos
14: Mapa PG del codificador de ganancia dividida
en frecuencia.
15~19: espera
20: Tarjeta de expansion de E/S 1
21~29: espera
30: tarjeta PLC
F16.15 | Tipo de ranura 2 Lo mismo con la ranura 1 XXXX X 0x100F
Fle.16 |Ranura de software 114 g0 65335 XXXX x 0x1010
numero de serie 1
Fle.17 |Ranura de software 1|, 4o g5 335 XXXX x 0x1011
numero de serie 2
Fle.1g |Ranura de software 2,), 4o g5 335 XXXX x 0x1012
numero de serie 1
Fl.19 |Software de ranura 2,1 o 45 335 XXXX | x 0x1013
numero de serie 2
F17 | Grupo de funciones de E/S virtuales
Opciones de funcién de
F17.00 entrada virtual VX 1 0 © 0x1100
Opciones de funciones
F17.01 |de entrada virtual de|Igual que la funcionalidad del terminal de 0 O 0x1101
VX2 entrada digital del grupo F02.
Opciones de funciones
F17.02 |de entrada virtual de 0 O 0x1102

VX3
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Opciones de funciones

F17.03 |de entrada virtual de 0 0x1103
VX4
Opciones de funciones
F17.04 |de entrada virtual de 0 0x1104
VX5
Opciones de funciones
F17.05 |de entrada virtual de 0 0x1105
VX6
Opciones de funciones
F17.06 |de entrada virtual de 0 0x1106
VX7
Opciones de funciones
F17.07 |de entrada virtual de 0 0x1107
VX8
D7 16) D5| D4 |[D3| D2 | D1 DO
v v VX VX
Entrada virtual. 1oei X8X6VX54VX3VX2VX1
F17.08 | rada virtual, fogica 7 00000000 0x1108
positiva/negativa
0: Logica positiva valida en estado cerrado/no
valida en estado abierto.
1: Lobgica negativa valida en estado
cerrado/no valida en estado abierto.
D7 ]6) D5| D4 |[D3| D2 | DI DO
A% v VX VX
Configuracion de X VX5 VX3 | VX2 | VX1
F17.09 estado de VX1-VX8 X8 7 6 4 00000000 0x1109
0: El estado de VXn es el mismo que el estado
de salida de VYn.
1: estado establecido por F17.10
D7 ]6) D5| D4 |D3| D2 | D1 DO
Configuracion del| V v VX VX
X X X X2 X1
F17.10 estado de VX1-VX8 X8 ; 6 VX5 4 VX3 |V \Y 00000000 0x110A
0: no valido
1: valido
Tiempo de retardo no
F17.11 valido VX 1 0,00~650,00 0.00 0x110B
F17.12 | Liempo de retardo nol 5 54 o9 0.00 0x110C
< lvélido VX 1 ’ . : x
F17.13 | Tiempo deretardo VX214 44 650 09 0.00 0x110D
no valido
F17.14 | Tiempo deretardo VX21, 40 650 09 0.00 0x110E
no valido
Tiempo de retardo de
F17.15 VX 3 no valido 0,00~650,00 0.00 0x110F
Tiempo de retardo de
F17.16 VX 3 1o vélido 0,00~650,00 0.00 0x1110
F17.17 | Liempo deretraso VX4 g 5 50 0 0.00 ox1111
no valido
F17.18 | Tiempo deretraso VX41 40 65000 0.00 0x1112
no valido
F17.19 Opciones de funciéon de|Igual que la funcionalidad del terminal de 0 o0x1113

salida virtual VY 1

salida digital Y1 del grupo FO3.
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Opciones de salida
F17.20 virtual VY 2 0 O 0x1114
Opciones de salida
F17.21 virtual VY 3 0 O 0x1115
Opciones de salida
F17.22 virtual VY 4 0 O 0x1116
Opciones de salida
F17.23 virtual de VY 5 0 O 0x1117
Opciones de salida
F17.24 virtual de VY 6 0 O 0x1118
Opciones de salida
F17.25 virtual de VY 7 0 O 0x1119
Opciones de salida
F17.26 virtual de VY8 0 O 0x111A
D7 ]6) D5| D4 | D3| D2 D1 DO
Vv M VX VX
Salid ctual. logi XSX 6 VX5 4 VX3 | VX2 | VX1
F17.27 |23 vitual, logica 7 00000000 | O 0x111B
positiva/negativa
0: Logica positiva valida en estado cerrado/no
valida en estado abierto.
1: Lobgica negativa valida en estado
cerrado/no valida en estado abierto.
D7 ]6) D5| D4 | D3| D2 D1 DO
Vv v VX VX
Opciones de control del X8 X 6 VX35 4 VX3 | VX2 | VX1
F17.28 |terminal de salida 7 11111111 O 0x111C
virtual 0: Dependiendo del estado de los terminales
X1-X5.
1: dependiendo del estado de la funcion de
salida
F17.29 |1iempo de retardo real| s 5 (50 o 0.00 . 0x111D
VY 1
1730 |Liempo de retardo real |, o ¢ o 0.00 . 0x111E
VY 1
F17.31 | 1iempo de retardo real | 55 50 o 0.00 . 0x111F
VY2
F17.32 | VY2 tiempo de retardo| g 55 50 o 0.00 . 0x1120
mcorrecto
F17.33 | Liempo de retardo real| ) 55 o5 o 0.00 . 0x1121
VY3
F17.34 | VY3 tiempo de retardo| g 56 50 o 0.00 . 0x1122
mcorrecto
F17.35 |Liempo de retardo real| s 55 (50 o 0.00 . 0x1123
VY4
F17.36 |V Y4 tiempo de retardo | o ¢ o 0.00 . 0x1124
mcorrecto
A\ v VX VX
] X8 X 6 VX5 4 VX3 | VX2 | VX1
p17.37 |Estado del terminal de| % |7 00000000 | x 0x1125
entrada virtual —
0: no valido
1: valido
. Vv
F17.3g |stado del terminal de| V 1 VX oo | VX ya | yxr [yx 00000000 | x 0x1126
salida virtual X8 7 6 4
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0: no valido

1: valido
F18 |Grupo de parametros de monitorizacion
F18.00 |Frecuencia de salida 0,00 al limite de frecuencia superior Hz 0.00 0x1200
F18.01 |Establecer frecuencia |0.00 a frecuencia maxima F00.16 Hz 0.00 0x1201
F18.02 Frecuep ca- de 0,00 al limite de frecuencia superior Hz 0.00 0x1202
retroalimentacion PG
F18.03 Evaluar la. frecue.n’CIa 0,00 al limite de frecuencia superior Hz 0.00 0x1203
de la retroalimentacion.
F18.04 |Par de salida -200,0~200,0 % 0.0 0x1204
F18.05 | Ajuste de par -200,0~200,0 % 0.0 0x1205
0,00 a 650,00 (potencia nominal del motor: <
F18.06 |Corriente de salida 75 kW) A 0.00 0x1206
’ 0,0 a 6500,0 (potencia nominal del motor: > ’
75 kW)
F18.07 Corrlent§ de salida en Q,O - 300,0 (100,0 = corriente nominal del o 00 0x1207
porcentaje inversor)
F18.08 |Tension de salida 0,0~690,0 A\ 0.0 0x1208
F18.09 |voltaje del bus de CC | 0~1200 v 0 0x1209
Tiempo de
F18.10 |funcionamiento del | 0~10000 0 0x120A
PLC sencillo
Paso de operacion
F18.11 simple del PLC 1~15 1 0x120B
Tiempo de
F18.12 |funcionamiento del | 0,0~6000,0 0.0 0x120C
PLC en la etapa actual
F18.14 | Velocidad de Descarga | 0~65535 rpm 0 0x120E
Frecuencia de cambio % . .
F18.15 ARRIBA/ABAJO 0,00 a 2 * Frecuencia maxima F00.16 Hz 0.00 0x120F
F18.16 |sintonizacion PID 0,0 al rango PID maximo 0.0 0x1210
F18.17 |retroalimentacion PID |0,0 al rango PID méximo 0.0 0x1211
Contador de
F18.18 clectricidad: MWh 0~65535 MWh 0 0x1212
Contador de
F18.19 vatios-hora: kWh 0,0~999,9 kWh 0.0 0x1213
F18.20 |potencia de salida 0,00~650,00 kﬁgza 0.00 0x1214
Fig21 | factor de potencia de| ; 150 1 oo 0.000 0x1215
salida
i X5 X4 X3 X2 X1
F18.22 Estado dgl. terminal de XXX 0x1216
entrada digital 1 0/1[0/1 0/1 0/1 0/1
Al
i AI2 All X5 X4
F18.23 Estado d.el. terminal de 3 XXX 0x1217
entrada digital 2
0/1]0/1 0/1 0/1 0/1
Estado del inal d Al 1 X10 X9 X8
F18.24 |-Stado del terminal de| 4 XXX 0x1218
entrada digital 3
0/1 0/1 0/1 0/1
i * |R2 R1 Y2 Y1
F18.25 Est’ado del terminal de XXX 0x1219
salida 1 0/110/1  |0/1 0/1 0/1
F18.26 |All -100,0~100,0 % 0.0 0x121A
F18.27 |AI2 0,0~100,0 % 0.0 0x121B
F18.28 |AI3 0,0~100,0 % 0.0 0x121C
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F18.29 |Al4 -100,0~100,0 % 0.0 0x121D
i x|x * R3 R4
F18.30 Est’ado del terminal de XXX 0x121E
salida 2 0/1|0/1 0/1 0/1 0/1
Frecuencia de entrada
F18.31 |de pulso de alta|0,00~100,00 kHZ 0.00 0x121F
frecuencia: kHz
Frecuencia de entrada
F18.32 |de pulso de alta|0~65535 Hz 0 0x1220
frecuencia: Hz
F18.33 | Valor de conteo 0~65535 0x1221
F18.34 |Longitud real 0~65535 metro 0x1222
F1g35 |Liempo de ejecucion o 500 g min. 0.0 0x1223
normal restante
F18.36 |Posicion del rotor del|, o 359 go 0.0 0x1224
motor sincrono
F1g37 |Ublcacion 426 4005 0 0x1225
transformacion rotativa
F18.38 | Temperatura del motor |0~200 °C 0 0x1226
F1g.39 |Lension de separacién | oo \Y% 0 0x1227
objetivo VF
Tension de separacion
F18.40 de salida VF 0~690 A% 0 0x1228
F18.41 | Ver cualquier direccion 0 0x1229
Fig.4p | Visualizacion aleatorial ) 50 c60 HZ 0 0x122A
de frecuencia portadora
F18.51 |salida PID -100,0~100,0 % 0x1233
Fig.sg |Retroalimentacion —del ) (o535 0 0x123A
alto impulso
F1g.59 |Retroalimentacion —de ) (o535 0 0x123B
pulso bajo
F18.60 |l cmperatura del| 40200 °C 0 0x123C
inversor
F18.67 g\l/f\c;rﬁ;:ldad ahorrada Ahorro energético acumulado MW MWh | 0~65535 0x1243
F18.68 fi(l\e;;r)lmdad ahorrada Ahorro total de energia, kWh kWh | 0,0~999,9 0x1244
Fig.6o |Aborro - deenergia) oo de costos totales (*1000) 0~65535 0x1245
’ (1000 RMB)
Carga eléctrica| , .
F18.70 ahorrada (RMB) Bajo ahorro de costos totales 0,0~999,9 0x1246
Consumo de energia de , . .
FI8.71 |frecuencia  industrial, | COnsume de energia de frecuencia industrial. | gy | 65535 0x1247
MWh
MWh
Consumo de energia a . . .
F18.72 |frecuencia  industrial, | ONSUMO de energia a frecuencia industrial,| gy | o 999 9 0x1248
kWh
kWh
F19 | Grupo de registro de fallas
Ultima  catecorfa  de 0: sin fallos. Para conocer los codigos de falla,
F19.00 falla & consulte el Capitulo 6, Solucién de problemas 0 0x1300
y soluciones.
F19.01 Frecuencia de salida en 0,00 al limite de frecuencia superior Hz 0.00 0x1301

caso de fallo
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Corriente de salida

0,00 a 650,00 (potencia nominal del motor: <
75 kW)

F19.02 durante la falla 0,0 a 6500,0 (potencia nominal del motor: > A 0.00 0x1302
75 kW)
F19.03 |Fallo de tension del bus | 0~1200 A% 0 0x1303
0: no funciona
1: aceleracion hacia adelante
2: aceleracion inversa
F19.04 Estgdo de ejecucion: | 3: desacelerac%on hama adelante 0 0x1304
fallido 4: desaceleracion inversa
5: Velocidad constante al avanzar.
6: Invertir velocidad constante al dar marcha
atras
Tiempo de
F19.05 |funcionamiento en caso|0,00~6553 h 0 0x1305
de fallo
F19.06 Categorla de  falla Igual a la descripcion del parametro F19.00. 0 0x1306
anterior
F19.07 Frecuencia de salida en Hz 0.00 0x1307
caso de fallo
Corriente de salida
F19.08 Jurante la falla 0.00 0x1308
F19.09 |Fallo de tension del bus 0 0x1309
F19.10 gsltl?gg de  cjecucion: Igual a la descripcion del parametro F19.04. 0 0x130A
Tiempo de
F19.11 |funcionamiento en caso h 0 0x130B
de fallo
F19.12 Las . dos dltimas Igual a la descripcion del pardmetro F19.00. 0 0x130C
categorias de faltas.
F19.13 Frecuencia de salida en Hz 0.00 0x130D
caso de fallo
Corriente de salida
F19.14 Jurante la falla 0.00 0x130E
F19.15 |Fallo de tension del bus 0 0x130F
F19.16 gsltl?gg de  cjecucion: Igual a la descripcion del parametro F19.04. 0 0x1310
Tiempo de
F19.17 |funcionamiento en caso h 0 0x1311
de fallo
F27 | Grupo de parametros macro de aplicacion de bobinado/desbobinado
0: modo de bobinado
N 1: modo de relajacion
F27.00 |Macro de aplicacion 2 modo de trefilado 0 0x1B00
3: Modo de maquina trefiladora recta
0: Ganancia anticipada * Configuracion de
Canal d on d fuente B
F27.01 anat ce accion ce 1: Ganancia de retroalimentacion  * 1 0x1B01
ganancia feedforward .,
configuracion de fuente A
2: Ganancia anticipada * 10V
0: Sin cambios en la ganancia de avance.
1: 0,00 para obtener el limite superior de
F27.02 Modo de entrada de ganancia anticipada. 1 0x1B02

ganancia anticipada

2: Limite superior de ganancia anticipada a +

Limite superior de ganancia anticipada
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Unidades: Opcion de reinicio de enlace
directo.

0: reinicio automatico
1: reinicio de terminales

Decenas: opcion de parada cuando se corta la
alimentacion con conexion directa.

F27.03 | Gestion anticipada 0: Guardar después de un corte de energia. 10 0x1B03
1: No guarde después de un corte de energia.
Cientos de lugares: capacidades de calculo
directo continuo.
0: no contar
1: Calcular
F27.04 |Limite superior del o, 544 oo % 500.00 0x1B04
ganancia anticipada
F27.05 i(fl‘i’ceglclente de avance 4 4,_500,00 % 50.00 0x1B05
F27.06 |Liempo de filtro de, ;a4 ms 0 0x1B06
ganancia anticipada
F27.07 |Rango de avance 0 0,00 al rango de avance 1 % 4.00 0x1B07
F27.08 Rango. S de Rango de avance 0 a rango de avance 2 % 12.00 0x1B08
comunicacion directa 1
F27.09 Rango. S de Rango de avance 1 al rango de avance 3 % 23.00 0x1B09
comunicacion directa 2
F27.10 Rango. S de Rango de avance 2 — rango de avance 4 % 37.00 0x1BOA
comunicacion directa 3
F27.11 Rango. S de Rango de avance 3 — rango de avance 5 % 52.00 0x1B0OB
comunicacion directa 4
F27.12 Rango’ S de Rango de comunicacion directa de 4 a 100.00 % 72.00 0x1B0OC
comunicacion directa 5
F27.13 iizrveememo de arranque |, 40.50,00 %/S 0,60 0x1BOD
F27.14 |Incremento de avance 1 |0,00~50,00 %/S 0,11 0x1BOE
F27.15 |Incremento de avance 2 | 0,00~50,00 %/S 0,30 0x1BOF
F27.16 |Incremento de avance 3 | 0,00~50,00 %/S 0,75 0x1B10
F27.17 |Incremento de avance 4 | 0,00~50,00 %/S 1,55 0x1B11
F27.18 |Incremento de avance 5 | 0,00~50,00 %/S 4.00 0x1B12
F27.19 |Incremento de avance 6 | 0,00~50,00 %/S 11.00 0x1B13
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F27.20

Modo de control de
corte de material

Ubicaciéon unica: Modo de deteccion de
cortes.

0: deteccion automatica
1: sefal externa

Decenas: control de deteccion de corte de
material.

0: Deteccion cuando la sefal de salida excede
el limite inferior de deteccion de corte de
material.

1: sin deteccion

Cientos: modo de procesamiento de recorte de
material

0: Proteger Unicamente las acciones del
terminal

1: retardo de parada y proteccion de apagado.
2: Proteccion de corte de material

3: Restablecimiento automatico después de
desactivar la proteccion.

4: Salida del terminal de deteccidon de corte de
material unicamente

5: Reinicio automatico del terminal de
deteccion de corte de material.

Lugar de miles: modo de frenado
0: modo 0

1: modo 1

Myriabit: modo de rebobinado

0: sin limite de velocidad.

1: Limite de velocidad inversa mediante
F27.24.

01201

0x1B14

F27.21

Retardo de deteccion de
corte de material

0,0 ~10,0

6.0

0x1B15

F27.22

Limite  inferior de
deteccion de recorte de
material después del
estacionamiento

0,00~60,00

5.00

0x1B16

F27.23

Tiempo de operacion
continua después de
cortar el material.

0,0 ~ 60,0

10.0

0x1B17

F27.24

Frecuencia de
operacion continua
después de cortar el
material.

0,00~Fméx.

5.00

0x1B18

F27.25

Frecuencia de salida de
sefal de freno

0.00~FUP

2.50

0x1B19

F27.26

Duracion de la sefial de
freno

0,0~100,0

5.0

0x1B1A

F27.27

Frecuencia minima de
deteccion de cableado

0,00~20,00

10.00

0x1B1B

F27.28

Tiempo de decision
para sefial de cable no
valida

0,1~20,0

10.0

0x1B1C

F27.29

Tiempo para
determinar la sefial de
cable valida

0,1 ~20,0

2.0

0x1B1D

F27.30

Tiempo de filtracion
para detectar el corte de
material.

1~100

0xIB1E
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* ok ok xx % F43 E44
F27.31 |Error de mascara 0: proteccion valida 00 0x1BI1F
1: proteccion blindada

F2736 |valor - actual del 5040 500 % 0.00 0x1B24

ganancia de avance

F45 | Grupo de parametros de mapeo libre Modbus

Habilite el mapeo de 0- no valido

F45.00 |comunicacién Modbus| =~ . 0 0x2D00
. 1: valido

gratuito
F45.01 |Direccion de origen 1 | 0~65535 - 0 0x2D01
F45.02 ]1)“““0‘1 cartografica | ,_¢ss35 - 0 0x2D02
F45.03 |Leer ganancia 1 0,00~100,00 - 1.00 0x2D03
F45.04 |Direccion de origen 2 | 0~65535 - 0 0x2D04
F45.05 ZD““C“’“ cartografica 5535 - 0 0x2D05
F45.06 |Leer ganancia 2 0,00~100,00 - 1.00 0x2D06
F45.07 |Direccion de origen 3 | 0~65535 - 0 0x2D07
F45.08 ?lrecc“’“ cartogrdfica | 65535 - 0 0x2D08
F45.09 |Leer ganancia 3 0,00~100,00 - 1.00 0x2D09
F45.10 |Direccion de origen 4 | 0~65535 - 0 0x2D0A
F45.11 4D“e°°1°n cartografica | ,_¢ss35 - 0 0x2D0B
F45.12 |Leer ganancia 4 0,00~100,00 - 1.00 0x2D0C
F45.13 |Direccion de origen 5 | 0~65535 - 0 0x2D0D
F45.14 ?“mlo“ cartografica 5535 - 0 0x2DOE
F45.15 |Leer ganancia 5 0,00~100,00 - 1.00 0x2DOF
F45.16 |Direccion de origen 6 | 0~65535 - 0 0x2D10
F45.17 Ié)lrecc“’“ cartogrdfica | _¢ss35 - 0 0x2D11
F45.18 |Leer ganancia 6 0,00~100,00 - 1.00 0x2D12
F45.19 |Direccion de origen 7 | 0~65535 - 0 0x2D13
F45.20 ]7)“““0‘1 cartografica |, 65535 - 0 0x2D14
F45.21 |Leer ganancia 7 0,00~100,00 - 1.00 0x2D15
F45.22 |Direccion de origen 8 | 0~65535 - 0 0x2D16
F45.23 ]83“““0“ cartografica 5535 - 0 0x2D17
F45.24 |Leer ganancia 8 0,00~100,00 - 1.00 0x2D18
F45.25 |Direccion de origen 9 | 0~65535 - 0 0x2D19
F45.26 Ig)lrecc“’“ cartogrdfica | _¢ss35 - 0 0x2D1A
F45.27 |Leer ganancia 9 0,00~100,00 - 1.00 0x2D1B
F45.28 |Direccion de origen 10 | 0~65535 - 0 0x2D1C
F45.29 ll)o“ecc“’n cartografica | _¢ss35 - 0 0x2D1D
F45.30 |Leer ganancias 10 0,00~100,00 - 1.00 0x2D1E
F45.31 |Direccion de origen 11 | 0~65535 - 0 0x2DI1F
F45.32 ]131“““0“ cartografica 5535 - 0 0x2D20
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F45.33 |Leer ganancia once 0,00~100,00 1.00 0x2D21
F45.34 | Direccion de origen 12 | 0~65535 0 0x2D22
F45.35 11)2“"“0“ cartogréfica | _¢5s35 0 0x2D23
F45.36 |Leer ganancia 12 0,00~100,00 1.00 0x2D24
F45.37 |Direccion de origen 13 | 0~65535 0 0x2D25
F45.38 ]1)3“““0“ cartografica | ,_¢ss35 0 0x2D26
F45.39 |Leer ganancia 1 3 0,00~100,00 1.00 0x2D27
F45.40 |Direccion de origen 14 | 0~65535 0 0x2D28
F45.41 Il)fecc“’“ cartografica o 5535 0 0x2D29
F45.42 |Leer ganancia 14 0,00~100,00 1.00 0x2D2A
F45.43 | Direccion de origen 15 | 0~65535 0 0x2D2B
F45.44 |Direccion cartografical o o535 0 0x2D2C
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