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ACERCA DE ESTE MANUAL

Los derechos de autor de este manual son de Vacon Ltd. Todos los derechos reservados. El
manual esta sujeto a cambios sin previo aviso. El idioma original de estas instrucciones es
inglés.

En este manual puede consultar las funciones del convertidor de frecuencia VACON® y su
modo de uso. El manual sigue la misma estructura de menus del convertidor (capitulos 1y
4-8).

Capitulo 1, Guia de inicio rapido

« Como iniciar el trabajo con el cuadro de control.
Capitulo 2, Asistentes
« Codmo seleccionar la configuracion de la aplicacion.

« Configuracion rapida de una aplicacion
+ Las diferentes aplicaciones con ejemplos

Capitulo 3, Interfaces de usuario
« Los tipos de pantallas y cdmo utilizar el cuadro de control

e Laherramienta de PC VACON® Live.
« Las funciones del Fieldbus

Capitulo 4, Mend monitor

 Datos sobre los valores de monitor

Capitulo 5, Menl de parametros

« Una lista de todos los parametros del convertidor
Capitulo 6, Menu Diagndstico
Capitulo 7, Menti 1/0 y hardware

Capitulo 8, Ajustes de usuario, favoritos y menus de nivel de usuario
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Capitulo 9, Descripciones de los valores de monitor

Capitulo 10, Descripciones de parametros

Como utilizar los parametros.

Programacion de entradas analogicas y digitales

Funciones especificas de la aplicacion

Capitulo 11, Busqueda de fallos

Los fallos y sus causas
Reset de los fallos

Capitulo 12, Apéndice 1

Datos sobre los diferentes valores por defecto de las aplicaciones

Este manual incluye una gran cantidad de tablas de parametros. Estas instrucciones indican
coémo leer las tablas.

R_&8 Y% K XX

Index Parameter ax Unit Default | ID Description
A. La ubicacién del parametro en el menu, F. Elvalor que se ha establecido en la
es decir, el nUmero de parametro fabrica
B. Elnombre del parametro G. Elnumero ID del parametro
C. Elvalor minimo del parametro H. Una descripcion breve de los valores del
D. Elvalor maximo del parametro parametro y/o su funcién
E. Launidad del valor del parametro La

unidad muestra si esta disponible
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FUNCIONES DEL CONVERTIDOR DE FRECUENCIA VACON®

« Puede seleccionar una de las aplicaciones preestablecidas para su proceso: Estandar,
Local/Remoto, Multi-Velocidad, Control PID, Multi-Propdsito o Potenciémetro
motorizado. El convertidor realiza automaticamente alguno de los ajustes necesarios, lo
que facilita la puesta en marcha.

* Asistentes para la primera puesta en marcha y el modo Anti-Incendio.

« Asistentes para cada aplicacion: Estandar, Local/Remoto, Multi-Velocidad, Control PID,
Multi-Propdsito o Potenciometro motorizado.

« Elboton FUNCT permite cambiar con facilidad entre el lugar de control panel y remoto.
El lugar de control remoto puede ser I/0 o Fieldbus. Puede realizar la seleccion del lugar
de control remoto con un parametro.

*  Ocho frecuencias fijas

« Funciones de potenciometro motorizado

* Un control de joystick

« Una funcioén de velocidad jogging

» Dos tiempos de rampa programables, 2 supervisiones y 3 rangos de frecuencias
prohibidas

* Un paro forzado

« Pagina de control para utilizar y monitorizar rapidamente los valores mas importantes

* Mapa Fieldbus

* Reset automatico

« Diferentes modos de caldeo para evitar problemas de condensacion

» Frecuencia de salida maxima de 320 Hz

«  Funciones de reloj en tiempo real y temporizador (se necesita una bateria opcional). Es
posible programar tres canales de tiempo para obtener distintas funciones en el
convertidor.

* Hay disponible un controlador PID externo. Puede utilizarlo, por ejemplo, para controlar
una valvula con las I/0 del convertidor de frecuencia.

«  Funciéon de modo dormir que habilita y deshabilita automaticamente el funcionamiento
del convertidor para ahorrar energia

* Un controlador PID de dos zonas con dos senales de valor actual diferentes: control de
minimo y maximo.

* Dos fuentes de referencia para el control PID. Puede realizar la seleccién con una
entrada digital.

« Funcion de aumento de referencia PID

« Funcion de valor actual estimado para mejorar la respuesta a los cambios del proceso

«  Supervision del valor del proceso

* Un control multibomba.

» Contador de mantenimiento

 Funciones del control de bomba: un control de bomba de cebado, un control de bomba
jockey, autolimpieza del impulsor de la bomba, supervision de la presion de la entrada
de la bombay funcidn de protecciéon congelacion.
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1 GUIA DE INICIO RAPIDO

1.1 PANEL DE CONTROL

El panel de control es la interfaz entre el convertidor y el usuario. Con el panel de control, se
puede controlar la velocidad de un motor y monitorizar el estado del convertidor. También se
pueden establecer los parametros del convertidor.

Imag. 1: Los botones del panel

A. Elbotéon BACK/RESET. Utilicelo para El boton de flecha DERECHA.
retroceder en el mend, salir del modo de El boton MARCHA.
edicion y resetear un fallo. El botdn de flecha ABAJO. Utilicelo para

B. Elbotdn de flecha ARRIBA. Utilicelo para bajar por el menu y para reducir un
subir por el menu y para aumentar un valor.
valor. El boton PARO.

C. Elbotén FUNCT. Utilicelo para cambiar El botdn de flecha IZQUIERDA. Utilicelo
el sentido de giro del motor, acceder a la para mover el cursor a la izquierda.
pagina de controly cambiar el lugar de El botén OK. Utilicelo para ir a un nivel o
control. Mas informacion en 3 Interfaces elemento activo, o para aceptar una
de usuario. seleccion.

1.2 LOS PANELES

Hay dos tipos de paneles: el panel grafico y el panel de texto. El panel de control siempre
tiene los mismos botones.

La pantalla muestra estos datos.

El estado del motor y el convertidor.
Fallos en el motor y en el convertidor.
Su ubicacién en la estructura de menus.
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Imag. 2: El panel grafico

A. Elprimer campo de estado: PARO/ F. Elcampo de ubicacion: el nimero ID del
MARCHA parametro y la ubicacién actual en el

B. Elsentido de giro del motor menu

C. Elsegundo campo de estado: LISTO/NO G. Grupo o elemento activado
LISTO/FALLO H. Elnumero de elementos del grupo en

D. Elcampo de alarma: ALARM/- cuestion

E. Elcampo del lugar de control: PC/I/0/

PANEL/FIELDBUS

B &

READY RUN STOP ALARM FAULT

A /@
WUICK SETH

M |
m 1 06

v v

FWD REV II0 KEYPAD BUS

RG]

Imag. 3: El panel de texto. Si el texto es demasiado largo para verlo, se desplaza automaticamente
en la pantalla.

A. Los indicadores de estado D. La ubicacion actual en el menu
B. Los indicadores de alarmas y fallos E. Losindicadores del lugar de control
C. Elnombre del grupo o elemento de la F. Los indicadores del sentido de giro

ubicacién actual

1.3 PRIMERA PUESTA EN MARCHA

El asistente de puesta en marcha le pide los datos necesarios para el convertidor con el fin
de controlar el procedimiento.
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1 Seleccién de idioma (P6.1) La seleccion es diferente en todos los paque-
tes de idiomas
Horario de verano* (P5.5.5)
Rusia
2 EE.UU.
UE
OFF
3 Hora* (P5.5.2) hh:mm:ss
4 Afo* (P5.5.4) aaaa
5 Fecha* (P5.5.3) dd.mm
* Si se ha instalado una bateria, vera estos pasos.
¢Iniciar el asistente de puesta en marcha?
6 Si
No

Para establecer los valores de los parametros manualmente, seleccione Noy presione el
boton OK.

Seleccionar una aplicacion (P1.2 Aplicacion, 1D212)

Estandar

Panel/Remoto

7 Multi-velocidad

Control PID

Multiobjetivo
Potenciometro motorizado

Establecer un valor para P3.1.2.2 Tipo de motor
(para que coincida con la placa de caracteristicas) Imanes permanentes

8 Motor Induccion
Motor de reluctancia
Establecer un valor para P3.1.1.1 Tensidon nominal  |Rango: Varia
9 del motor (para que coincida con la placa de carac-
teristicas)

Establecer un valor para P3.1.1.2 Frecuencia nomi- [Rango: 8.00...320.00 Hz
10 nal del motor (para que coincida con la placa de
caracteristicas)

Establecer un valor para P3.1.1.3 Velocidad nominal [Rango: 24...19200

1 del motor (para que coincida con la placa de carac-
teristicas)
12 Establecer un valor para P3.1.1.4 Intensidad nomi- |Rango: Varia

nal del motor

13 Establecer un valor para P3.1.1.5 Cos phi motor Rango: 0.30-1.00
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Si establece el tipo de motor en Motor Induccidn, vera el siguiente paso. Si la seleccion es
Imanes permanentes, el valor del parametro P3.1.1.5 Cos phi motor se establece en 1.00 y el
asistente pasa directamente al paso 14.

Establecer un valor para P3.3.1.1 Frecuencia Rango: 0.00...P3.3.1.2 Hz

14 .
minima

15 Establecer valor para P3.3.1.2 Frecuencia maxima Rango: P3.3.1.1...320,00 Hz

16 Establecer un valor para P3.4.1.2 Tiempo de acele- [Rango: 0.1...300.0 s

racion 1

17 Establecer un valor para P3.4.1.3 Tiempo de decele- |Rango: 0.1...300.0 s
racion 1
¢Iniciar el Asistente de aplicacién?

18 Si

No

Para ir al asistente para aplicacidn, seleccione Si'y presione el boton OK. Consulte la
descripcion de los diferentes asistentes para aplicacion en el capitulo 2 Asistentes.

Después de realizar las selecciones, termina el asistente de puesta en marcha. Para volver a
iniciar el asistente de puesta en marcha, tiene dos alternativas. Ir al parametro P6.5.1
Restaurar parametros por defecto o al parametro B1.1.2 Asistente de puesta en marcha. A
continuacion, establezca el valor en Activar.

1.4 DESCRIPCION DE LAS APLICACIONES

Utilice el parametro P1.2 (Aplicacion) para seleccionar una aplicacion para el convertidor.
Cuando el parametro P1.2 cambia, un grupo de parametros obtiene sus valores fijos
inmediatamente.

1.4.1 APLICACION ESTANDAR

Puede utilizar la aplicacion estandar en procesos de velocidad controlada donde no es
necesaria ninguna funcion especial, por ejemplo, bombas, ventiladores o cintas
transportadoras.

Es posible controlar el convertidor desde el panel, el Fieldbus o el terminal de /0.

Cuando se controla el convertidor con el terminal de 1/0, la sefal de referencia de frecuencia
se conecta a la entrada analdgica 1 (A1) (0...10 V) o la entrada analdgica 2 (Al2) (4...20 mA).
La conexidon depende del tipo de senal. También hay tres referencias de frecuencias fijas
disponibles. Puede activarlas con la entrada digital 4 (DI4) y la entrada digital 5 (DI5). Las
senales de marcha/paro del convertidor estan conectadas a la entrada digital 1 (DI1)
(marcha directa) y a la entrada digital 2 (DI2) (marcha inversal).

Es posible configurar todas las salidas del convertidor libremente en todas las aplicaciones.
Hay una salida analdgica (frecuencia de salida) y tres salidas de relé (marcha, fallo,
preparado) disponibles en la tarjeta de I/0 estandar.
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GUIA DE INICIO R

APIDO

Placa de I/0 estandar

Terminal m Descripcion

R

| | Salida de referencia| |

-
T A

}I 1 | [ +10vref

—

Potenciémetro

|
o1 —| 2 All+ Entrada analdgica 1 + . .
rljaralée;gezrenaa Referencia de frecuencia
l_ _ _ (predeterminada 0...10V)
3 All- Entrada analdgica 1 -
4 AI2+ Entrada analdgica 2 + Referencia de frecuencia
(predeterminado 4...20mA
5 Al2- Entrada analdgica 2 -
R, 6 | 24 Vsalida @ | |Tensi6n auxiliar 24 V| | |
5 ) [ 7 |[anD @ | [GND de 1/0 || |
e kb {1 8 ||pn | |[Entrada digital 1 | [ Marcha directa |
AT {9 ][p2 | |[Entrada digital 2 | [ Marcha inversa |
 IRCaEEEEE { 10][ D13 | |Entrada digital 3 | [ Fallo externo |
[11][cm ® | | |comin para DIN1-DING| | |
; | 12 || 24 vsalida ® | [Tensién auxiliar 24 V| | |
5 r----{ 13 | [GND ¢ | [GND de 1/0 | |
| . |
R S —— 14 | | D14 Entrada digital 4 i alégi
, B : Cgr_’r?;:lo éblerté) Erecuenc!a l;!J_a é
' P — Abierto |Cerrado | Frecuencia fija
R s -| 15 | | DI5 | | Entrada digital 5 | Cerradol Cerrado| Frecuencia fila 3
bo--r” —--p----] 16 || DI6 | [Entrada digital 6 | [ Reset de fallo
' |
' ! 17 CM L ComUn para DIN1-DIN6
. - 1 . , .
Loy N -k----1 18 | | AO1+ Salida analdgica 1 + | | Frecuencia de salida
b MA LT (0...20mA)
Yoot mb oo 19 AO1- ® | [Salida analdgica 1 -
1 1
' 1
! . Tensién de entrada
: 30 | | +24 Vin auxiliar 24 V
\ A RS485 Bus serie, negativo Modbus RTU,
' 1
! ! B RS485 Bus serie, positivo N2, BACnet
. I
E MARCHA i_ 21 RO1/1 NC / Salida de relé 1
: b 22 | | RO1/2 CM MARCHA
®1 ------- 23 | | RO1/3 NA —
! 1
! ! 24 RO2/1 NC Sali 2
! | alida de relé 2
| FALLO t---_- 25 | [ RO2/2 CM _/ FALLO
1
- @ -------- 26 | | RO2/3 NA —
28 TI1+ Entrada del termistor *)
29 TI1-
32 RO3/2 CM ~Salida de relé 3 LISTO **)
33 | | RO3/3 NA

Imag. 4: Las conexiones de control por defecto de la aplicacion estandar

* = Disponible solo en VACON® 100 X.
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** = Para las configuraciones de los interruptores DIP de VACON® 100 X, consulte el manual
de instalacion de VACON® 100 X.

Al2

[T

DIO's
LOAT

GN

(W10}

[EniEn IR IR )]
DDDDD

Imag. 5: Elinterruptor DIP

A. Interruptor DIP de entrada digital C. Conectado a tierra (GND)
B. Flotacion (predeterminado)

Tabla 2: M1.1 Asistentes

indice Ocultacion in. AX. Descripcion

0 = No activar
1 = Activar
Asistente de puesta

0 1 0 1170 |La opcidn Activar inicia
en marcha

el asistente de puesta
en marcha (consulte el
capitulo 1.3 Primera
puesta en marcha.

La opcion Activar inicia
. . el asistente Multi-
113 AS'StBegrtjb'\:”“" 0 1 0 1671 |Bomba (consulte el
capitulo 2.7 Asistente
MultiBomba).

La opcion Activar inicia
Asistente de modo el asistente de modo
1.1.4 . . 0 1 0 1672 |Anti-Incendio (consulte
Anti-Incendio , .
el capitulo 2.8 Asis-
tente anti-incendio).
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Tabla 3: M1 Guia rapida

indice Ocultacion in. AX. Descripcion

0 = Estandar
1 = Panel/Remoto
2 = Multi-velocidad

1.2 Aplicacion 0 5 0 212 3 = Control PID
4 = Multiobjetivo
5 = Potencidometro
motorizado

1.3 Frecuencia minima 0.00 P1.4 Hz 0.0 101

1.4 Frecuencia maxima P1.3 320.0 Hz 560600/ 102

1.5 Tiempo de acelera- 0.1 300.0 s 5.0 103

cion 1
1.6 Tiempo de decelera- | 4 300.0 s 5.0 104
cion 1
1.7 | Limitedeintensidad | . 4 Is A Varia | 107
del motor

0 = Motor Induccidn

1.8 Tipo de motor 0 2 0 650 t: Imanes permanen-
2 = Motor de reluctan-
cia
Busque este valor Un
en la placa de caracte-
risticas del motor.

Tension nominal del , , ,
1.9 Varia Varia \% Varia 110 |INOTA!

motor

Averigle si la cone-
xion es estrella o
triangulo.

Frecuencia nominal Busque este valor fn en
1.10 8.0 320.0 Hz 50/ 60 1M1 la placa de caracteris-
del motor .
ticas del motor.

Velocidad nominal Busque este valor nn
1.1 24 19200 Rpm Varia 112 |en la placa de caracte-

del motor risticas del motor.

Intensidad nominal Busque este valor In en
1.12 IH*0.1 IH*2 A Varia 113 |la placa de caracteris-
del motor )
ticas del motor.
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VACON - 19

Tabla 3: M1 Guia rapida

Indice

1.13

Ocultacion

Cos phi motor (Fac-
tor de potencia)

0.30

1.00

Varia

120

Descripcion

Busque este valor en la
placa de caracteristi-
cas del motor.

1.14

Optimizacién energia

666

0 = Deshabilitado
1 = Habilitado (Inter-
valo)

1.15

Identificacion

631

0 = Sin accién
1 =Sin giro
2 =Con giro

1.16

Funcion de arranque

505

0 =Rampa
1 = Arranque al vuelo

Tipo de Paro

506

0 = Deshabilitado
1 = Habilitado

1.18

Reset automatico

731

0 = Deshabilitado
1 = Habilitado

1.19

Respuesta frente a
fallo externo

701

0 = Sin accidn

1 =Alarma

2 = Fallo (paro de
acuerdo con modo de
paro)

3 = Fallo (mediante
paro libre)

1.20

Respuesta frente a
fallo de Al < 4mA

700

0 = Sin accion
1=Alarma

2 = Alarma + frecuen-
cia de fallo fija
(P3.9.1.13)

3 = Alarma + frecuen-
cia previa

4 = Fallo (paro de
acuerdo con modo de
paro)

5 = Fallo (mediante
paro libre)
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Tabla 3: M1 Guia rapida

indice Ocultacion in. AX. Descripcion
1.21 "ugFfr Control 0 1 0 172 |0=Control de 1/0
emoto 1= Control de Fieldbus
0 = Frecuenciafija0
1 = Referencia Panel
2 = Fieldbus
3=Al
4=Al2
5= Al1+Al2
6 = Referencia de PID
7 = Potenciometro Mot
8 = Referencia de joys-
Seleccion de la refe- tick
1.22 rencia de control de 0 9 5 117 9 = Referencia de velo-
I/0 lugar A cidad jogging
10 = Block Out.1
11 = Block Out.2
12 = Block Out.3
13 = Block Out.4
14 = Block Out.5
15 = Block Out.6
16 = Block Out.7
17 = Block Out.8
18 = Block Out.9
19 = Block Out.10
Seleccion de la refe- Consulte P1.22.
1.23 rencia de control del 0 9 1 121
panel
Seleccidn de refe- Consulte P1.22.
1.24 rencia de control de 0 9 2 122
Fieldbus
Rango senal entrada _
1.25 . 0 1 0 379 0=0..10V/0..20mA
analégica 1 (AlT) 1=2.10V/ 4..20mA
126  |Rangosenal entrada 0 1 1 390 |0=0.10V/0..20mA
analdgica 2 (Al2) 1= 2.10V / 4..20mA
Funcion para salida Consulte P3.5.3.2.1
1.27 de relé 1 (RO1) 0 61 2 11001
Funcion de salida de Consulte P3.5.3.2.1
1.28 relé 2 (RO2) 0 56 3 11004
Funcion para salida Consulte P3.5.3.2.1
1.29 de relé 3 (RO3) 0 56 1 11007
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Tabla 3: M1 Guia rapida

indice Ocultacion in. AX. Descripcion
130 Fungqn salida ana- 0 31 2 10050 Consulte P3.5.4.1.1
légica 1 (AQ1)

Tabla 4: M1.31 Estandar

indice Parametro in. AX. Descripcion
1.31.1 Frecuencia fija 1 P1.3 P1.4 Hz 10.0 105
1.31.2 Frecuencia fija 2 P1.3 P1.4 Hz 15.0 106
1.31.3 Frecuencia fija 3 P1.3 P1.4 Hz 20.0 126

1.4.2 APLICACION LOCAL/REMOTA

Utilice la aplicacion local/remota cuando, por ejemplo, sea necesario cambiar entre dos
lugares de control diferentes.

Para alternar entre los lugares de control panel y remoto, utilice la entrada digital 6 (DI6).
Cuando el control remoto esta activo, puede proporcionar las érdenes de marcha/paro desde
el Fieldbus o desde el terminal de I/0 (DI1y DI2). Cuando el control local esta activo, puede
proporcionar las érdenes de marcha/paro desde el panel.

Para cada lugar de control, puede seleccionar la referencia de frecuencia desde el panel, el
Fieldbus o el terminal de 1/0 (Al1 o Al2).

Es posible configurar todas las salidas del convertidor libremente en todas las aplicaciones.
Hay una salida analdgica (frecuencia de salida) y tres salidas de relé (marcha, fallo,
preparado) disponibles en la tarjeta de I/0 estandar.
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Placa de I/0 estandar
Terminal [ Sedal | Descripcion
_I‘R\_ 7] 1 || +10Vref | | salida de referencia || |
Potenciome- L M
tro para I \ 2 All+ Entrada analdgica 1 + LOCAL: . .
rfferleonlfgl;z | - Referenda de frecuencia
l_ _ _ Ertrad Saica 1 predeterminado:
3 All- ntrada analogica 1 - O...lO\/)
___________ 4 A2+ Entrada analdgica 2 + Egﬁ%g%a de
(4...20mA) - redeterminado
___________ Al2- Entrada analdgica 2 - | | P
5 9 4...20mA)
Control 6 || 24 vsal Y | |Tensién auxilar 24 V| | |
remoto | 7 |[cenD @ | [Tierra de /O | | |
+ e -
(£24V)" { 8 |[bn | |Entrada digital 1 | [REMOTO:: Marcha diredta|
1 -
FooorT e {9 ][DR | |Entrada digital 2 | [REMOTO: Marcha inversg
1 e P
Lo’ { 10 || D13 | [Entrada digital 3 | [ Fallo externo |
Masa de control remoto[ 11 | [ CM ® | | |Comun para DI1-DI6| | |
el 1 12 || 24 vsal ® | [Tensién auxilar 24 V| | |
r----{ 13 ][ GND ® | |Tierra de /O | | |
1 P 1
IR 14 | | D4 Entrada digital 4 LOCAL: Marcha directa
1 1
R TS | [Entrada digital 5 | [ LOCAL: Marcha inversa |
. . |
bo--” —-p----{ 16 || Db | |Entrada digital 6 | [ Seleccién LOCAL/REMOT®
1 1
! 17 CM [ ] Comun para DI1-DI6
A N T e Salida analdgica 1 +
' i A
b mA . — Frecuencia de
A N S 19 AO1-/GND °® Salida analogica 1 - salida (0...20mA)
: 1
i ! .
\ ! Tension de entrada
: : 30 +24VEntrada auxilar 24 V
1 1
! A RS485 Bus serie, negativo Modbus RTU,
1 1
' I B RS485 Bus serie, positivo N2, BACnet
H 1
1 1
! | 21 | | RO1/1 NC Salida de relé 1
| MARCHA booo 22 | [ RO1/2 CM j MARCHA
® ------- 23 | [ RO1/3 NO I
! 1
! ! 24 RO2/1 NC jSaIida de relé 2
! FALLO o ____| 25 RO2/2 CM FALLO
L @ ________ 26 | | RO2/3 NO S
28 TI1+ Entrada del termiston *)
29 TI1-
32 2 [ “Salida de relé 3 **)
RO3/2 CM alida de rele LISTO
33 | | RO3/3 NO —

Imag. é: Las conexiones de control por defecto de la aplicacién de control panel/remoto

* = Disponible solo en VACON® 100 X.
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** = Para las configuraciones de los interruptores DIP de VACON® 100 X, consulte el manual
de instalacion de VACON® 100 X.
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Imag. 7: Elinterruptor DIP

A. Interruptor DIP de entrada digital C. Conectado a tierra (GND)
B. Flotacion (predeterminado)

Tabla 5: M1.1 Asistentes

indice Ocultacion in. AX. Descripcion

0 = No activar
1 = Activar
Asistente de puesta

0 1 0 1170 |La opcidn Activar inicia
en marcha

el asistente de puesta
en marcha (consulte el
capitulo 1.3 Primera
puesta en marcha.

La opcion Activar inicia
. . el asistente Multi-
113 AS'StBegrtjb'\:”“" 0 1 0 1671 |Bomba (consulte el
capitulo 2.7 Asistente
MultiBomba).

La opcion Activar inicia
Asistente de modo el asistente de modo
1.1.4 . . 0 1 0 1672 |Anti-Incendio (consulte
Anti-Incendio , .
el capitulo 2.8 Asis-
tente anti-incendio).
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Tabla é: M1 Guia rapida

indice Ocultacion in. AX. Descripcion

0 = Estandar
1 = Panel/Remoto
2 = Multi-velocidad

1.2 Aplicacion 0 5 1 212 3 = Control PID
4 = Multiobjetivo
5 = Potencidometro
motorizado

1.3 Frecuencia minima 0.00 P1.4 Hz 0.0 101

1.4 Frecuencia maxima P1.3 320.0 Hz 560600/ 102

1.5 Tiempo de acelera- 0.1 300.0 s 5.0 103

cion 1
1.6 Tiempo de decelera- | 4 300.0 s 5.0 104
cion 1
1.7 | Limitedeintensidad | . 4 Is A Varia | 107
del motor

0 = Motor Induccidn

18 Tipo de motor 0 2 0 650 t: Imanes permanen-
2 = Motor de reluctan-
cia
Busque este valor Un
en la placa de caracte-
risticas del motor.

Tension nominal del , , ,
1.9 Varia Varia \% Varia 110 |INOTA!

motor

Averigle si la cone-
xion es estrella o
triangulo.

Frecuencia nominal Busque este valor fn en
1.10 8.0 320.0 Hz 50/ 60 1M1 la placa de caracteris-
del motor .
ticas del motor.

Velocidad nominal Busque este valor nn
1.1 24 19200 Rpm Varia 112 |en la placa de caracte-

del motor risticas del motor.

Intensidad nominal Busque este valor In en
1.12 IH*0.1 IH*2 A Varia 113 |la placa de caracteris-
del motor )
ticas del motor.
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Tabla é: M1 Guia rapida

Indice

1.13

Ocultacion

Cos phi motor (Fac-
tor de potencia)

0.30

1.00

Varia

120

Descripcion

Busque este valor en la
placa de caracteristi-
cas del motor.

1.14

Optimizacién energia

666

0 = Deshabilitado
1 = Habilitado (Inter-
valo)

1.15

Identificacion

631

0 = Sin accién
1 =Sin giro
2 =Con giro

1.16

Funcion de arranque

505

0 =Rampa
1 = Arranque al vuelo

Tipo de Paro

506

0 = Deshabilitado
1 = Habilitado

1.18

Reset automatico

731

0 = Deshabilitado
1 = Habilitado

1.19

Respuesta frente a
fallo externo

701

0 = Sin accidn

1 =Alarma

2 = Fallo (paro de
acuerdo con modo de
paro)

3 = Fallo (mediante
paro libre)

1.20

Respuesta frente a
fallo de Al < 4mA

700

0 = Sin accion
1=Alarma

2 = Alarma + frecuen-
cia de fallo fija
(P3.9.1.13)

3 = Alarma + frecuen-
cia previa

4 = Fallo (paro de
acuerdo con modo de
paro)

5 = Fallo (mediante
paro libre)
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Tabla é: M1 Guia rapida

indice Ocultacion in. AX. Descripcion
1.21 "ugFfr Control 0 1 0 172 |0=Control de 1/0
emoto 1= Control de Fieldbus
0 = Frecuenciafija0
1 = Referencia Panel
2 = Fieldbus
3=Al
4=Al2
5= Al1+Al2
6 = Referencia de PID
7 = Potenciometro Mot
8 = Referencia de joys-
Seleccion de la refe- tick
1.22 rencia de control de 0 9 3 117 9 = Referencia de velo-
I/0 lugar A cidad jogging
10 = Block Out.1
11 = Block Out.2
12 = Block Out.3
13 = Block Out.4
14 = Block Out.5
15 = Block Out.6
16 = Block Out.7
17 = Block Out.8
18 = Block Out.9
19 = Block Out.10
Seleccion de la refe- Consulte P1.22.
1.23 rencia de control del 0 9 1 121
panel
Seleccidn de refe- Consulte P1.22.
1.24 rencia de control de 0 9 2 122
Fieldbus
Rango senal entrada _
1.25 . 0 1 0 379 0=0..10V/0..20mA
analégica 1 (AlT) 1=2.10V/ 4..20mA
126  |Rangosenal entrada 0 1 1 390 |0=0.10V/0..20mA
analdgica 2 (Al2) 1= 2.10V / 4..20mA
Funcion para salida Consulte P3.5.3.2.1
1.27 de relé 1 (RO1) 0 61 2 11001
Funcion de salida de Consulte P3.5.3.2.1
1.28 relé 2 (RO2) 0 56 3 11004
Funcion para salida Consulte P3.5.3.2.1
1.29 de relé 3 (RO3) 0 56 1 11007
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Tabla 6: M1 Guia rapida

indice Ocultacion in. AX. Descripcion

Funcion salida ana- Consulte P3.5.4.1.1

130 légica 1 (AQ1)

10050

31 | | 2

Tabla 7: M1.32 Panel/Remoto

indice Parametro in. AX. Descripcion
Seleccion referencia Consulte P1.22
1.32.1 de control de la I/O 1 20 4 131
lugar B
DigIN CLOSED = Fuerza lugar
1.32.2 Forzar control de 1/0 ranura A. 425 de controla l/0O B
lugar B 6
CLOSED = La referen-
. cia de frecuencia usada
. DigIN e .
Fuerza de referencia se especifica mediante
1.32.3 ranura A. 343 ,
de la /0 lugar B 6 el parametro de refe-
rencia de 1/0 lugar B
(P1.32.1)
DigIN
1.32.4 Senal de control 1 B ranura A. 423
4
DigIN
1.32.5 Senal de control 2 B ranura A. 424
5
DigIN
1.32.6 Forzar control panel ranura A. 410
1
. DigIN
132.7 Forzar control Field- ranura 411
bus
0.1
DigIN
Fallo externo OPEN = 0K
1328 cerrado ranyra Al 405 fcl0SED = Fallo
externo
DigIN Resetea todos los
1.32.9 Re[sceetr;j:dl;a]llo ranura 414 fallos activos cuando el
0.1 estado es CLOSED.

1.4.3 APLICACION DE MULTI-VELOCIDAD

Puede utilizar la aplicacion de la multi-velocidad con procesos en los que sea necesaria mas
de una referencia de frecuencia fija (por ejemplo, bancos de pruebas).

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFO0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




VACON - 28 GUIA DE INICIO RAPIDO

Es posible usar 1 + 7 referencias de frecuencia: una referencia estandar (Al1 0 Al2) y 7
referencias fijas.

Seleccione las referencias de frecuencias fija con las senales digitales DI4, DI5 y DIé6. Si
ninguna de estas entradas esta activa, la referencia de frecuencia se elimina de la entrada

analdgica (Al1 o Al2). Proporcione las érdenes de marcha/paro desde el terminal de I/0 (DI1
y DI2).

Es posible configurar todas las salidas del convertidor libremente en todas las aplicaciones.
Hay una salida analdgica (frecuencia de salida) y tres salidas de relé (marcha, fallo,
preparado) disponibles en la tarjeta de I/0 estandar.
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Placa de I/0 estandar

|__sedial __J _Descripcion

— 1] 1 || +10vref

| | Salida de referencia | |

2 All+ Entrada analdgica 1 +
Referencia de frecuencia
L (predeterminada 0...10V)

3 AIl- Entrada analdgica 1 -

4 ALZ+ Entrada analdgica 2 +| | peferencia de frecuencia

predeterminado 4...20mA)

5 Al2- Entrada analdgica 2 -

6 | |24 vVsal ® | | Tension auxilar 24 V| | |
| 7 ||GND Q| |TierradeI/O || |
1.8 ||pn | | Entrada digital 1 | | Marcha directa |
1 9 || | | Entrada digital 2 || Marcha inversa |
{10 | | D13 | | Entrada digital 3 | Fallo externo |
| 11 | | CM | | Comun para DIl-DI6| | |
[[12|[24vsal @] | [Tension auxilar 24 V| | |
{1 13 | [GND ® | [ Tierra de O | | |

D14 DI5 DI6 Ref. de frec. _
1 14 || D1 Entrada digital 4 I T L
118 Frecuencia a5 |
-I 15 | | DI5 | | Entrada digital 5 | [0] 0 recuencia fija 4
o1 recucncla fa e
-| 16 | | DI6 | | Entrada digital 6 | 1 1 recuencia ]ja 7
17 | |[CM Comun para DI1-DI6|
~| 18 | AO1+ Salida analdgica 1 +
] Frecuencia de
4 19 AO1- ® Salida analogica 1 - salida (0...20mA)
Tensio

30 || +24vEntrada Tensién de entrada

A RS485 Bus serie, negativo Modbus RTU,

B RS485 Bus serie, positivo N2, BACnet

21 RO1/1 NC / Salida de relé 1
1 22 RO1/2 CM MARCHA

23 RO1/3 NO —

24 | | RO2/1 NC 7 Salida de relé 2
1 25 | | RO2/2 CM FALLO

26 RO2/3 NO —

28 | |TI1+ Entrada del termistor *)

29 TI1-

32 RO3/2 CM _~ Salida de relé 3 LISTO **)

33 RO3/3 NO

Imag. 8: Las conexiones de control por defecto de la aplicacion de la multi-velocidad

* = Disponible solo en VACON® 100 X.
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** = Para las configuraciones de los interruptores DIP de VACON® 100 X, consulte el manual
de instalacion de VACON® 100 X.

Al2

[T

DIO's
LOAT

GN

(W10}

[EniEn IR IR )]
DDDDD

Imag. 9: Elinterruptor DIP

A. Interruptor DIP de entrada digital C. Conectado a tierra (GND)
B. Flotacion (predeterminado)

Tabla 8: M1.1 Asistentes

indice Ocultacion in. AX. Descripcion

0 = No activar
1 = Activar
Asistente de puesta

0 1 0 1170 |La opcidn Activar inicia
en marcha

el asistente de puesta
en marcha (consulte el
capitulo 1.3 Primera
puesta en marcha.

La opcion Activar inicia
. . el asistente Multi-
113 AS'StBegrtjb'\:”“" 0 1 0 1671 |Bomba (consulte el
capitulo 2.7 Asistente
MultiBomba).

La opcion Activar inicia
Asistente de modo el asistente de modo
1.1.4 . . 0 1 0 1672 |Anti-Incendio (consulte
Anti-Incendio , .
el capitulo 2.8 Asis-
tente anti-incendio).

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANF0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




GUIA DE INICIO RAPIDO VACON - 31

Tabla 9: M1 Guia rapida

indice Ocultacion in. AX. Descripcion

0 = Estandar
1 = Panel/Remoto
2 = Multi-velocidad

1.2 Aplicacion 0 5 2 212 3 = Control PID
4 = Multiobjetivo
5 = Potencidometro
motorizado

1.3 Frecuencia minima 0.00 P1.4 Hz 0.0 101

1.4 Frecuencia maxima P1.3 320.0 Hz 560600/ 102

1.5 Tiempo de acelera- 0.1 300.0 s 5.0 103

cion 1
1.6 Tiempo de decelera- | 4 300.0 s 5.0 104
cion 1
1.7 | Limitedeintensidad | . 4 Is A Varia | 107
del motor

0 = Motor Induccidn

1.8 Tipo de motor 0 2 0 650 t: Imanes permanen-
2 = Motor de reluctan-
cia
Busque este valor Un
en la placa de caracte-
risticas del motor.

Tension nominal del , , ,
1.9 Varia Varia \% Varia 110 |INOTA!

motor

Averigle si la cone-
xion es estrella o
triangulo.

Frecuencia nominal Busque este valor fn en
1.10 8.0 320.0 Hz 50/ 60 1M1 la placa de caracteris-
del motor .
ticas del motor.

Velocidad nominal Busque este valor nn
1.1 24 19200 Rpm Varia 112 |en la placa de caracte-

del motor risticas del motor.

Intensidad nominal Busque este valor In en
1.12 IH*0.1 IH*2 A Varia 113 |la placa de caracteris-
del motor )
ticas del motor.
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Tabla 9: M1 Guia rapida

indice Ocultacion in. AX. Descripcion

Busque este valor en la
0.30 1.00 Varia 120 |placa de caracteristi-
cas del motor.

Cos phi motor (Fac-

113 tor de potencia)

0 = Deshabilitado
1 = Habilitado (Inter-
valo)

1.14 Optimizacién energia 0 1 0 666

0 = Sin accién
1 =Sin giro
2 =Con giro

1.15 Identificacion 0 2 0 631

1.16 Funcion de arranque 0 1 0 505 0 =Rampa
1 = Arranque al vuelo

1.17 Tipo de Paro 0 1 0 506 |0 =Deshabilitado
1 = Habilitado

1.18 Reset automatico 0 1 0 731 0 = Deshabilitado
1 = Habilitado

0 = Sin accidn
1 =Alarma
Respuesta frente a 2 = Fallo (paro de
0 3 2 701

fallo externo acuerdo con modo de
paro)
3 = Fallo (mediante
paro libre)

1.19

0 = Sin accion
1=Alarma

2 = Alarma + frecuen-
cia de fallo fija
(P3.9.1.13)

0 5 0 700 3 =Alarma + frecuen-
cia previa

4 = Fallo (paro de
acuerdo con modo de
paro)

5 = Fallo (mediante
paro libre)

Respuesta frente a

1.20 fallo de Al < 4mA

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANF0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




GUIA DE INICIO RAPIDO VACON - 33

Tabla 9: M1 Guia rapida

indice Ocultacion in. AX. Descripcion
1.21 "ugFfr Control 0 1 0 172 |0=Control de 1/0
emoto 1= Control de Fieldbus
0 = Frecuenciafija0
1 = Referencia Panel
2 = Fieldbus
3=Al
4=Al2
5= Al1+Al2
6 = Referencia de PID
7 = Potenciometro Mot
8 = Referencia de joys-
Seleccion de la refe- tick
1.22 rencia de control de 0 9 5 117 9 = Referencia de velo-
I/0 lugar A cidad jogging
10 = Block Out.1
11 = Block Out.2
12 = Block Out.3
13 = Block Out.4
14 = Block Out.5
15 = Block Out.6
16 = Block Out.7
17 = Block Out.8
18 = Block Out.9
19 = Block Out.10
Seleccion de la refe- Consulte P1.22.
1.23 rencia de control del 0 9 1 121
panel
Seleccidn de refe- Consulte P1.22.
1.24 rencia de control de 0 9 2 122
Fieldbus
Rango senal entrada _
1.25 . 0 1 0 379 0=0..10V/0..20mA
analégica 1 (AlT) 1=2.10V/ 4..20mA
126  |Rangosenal entrada 0 1 1 390 |0=0.10V/0..20mA
analdgica 2 (Al2) 1= 2.10V / 4..20mA
Funcion para salida Consulte P3.5.3.2.1
1.27 de relé 1 (RO1) 0 61 2 11001
Funcion de salida de Consulte P3.5.3.2.1
1.28 relé 2 (RO2) 0 56 3 11004
Funcion para salida Consulte P3.5.3.2.1
1.29 de relé 3 (RO3) 0 56 1 11007
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Tabla 9: M1 Guia rapida

indice Ocultacion in. AX. Descripcion

Funcion salida ana- Consulte P3.5.4.1.1

130 légica 1 (AQ1)

10050

Tabla 10: M1.33 Multi-velocidades

indice Parametro in. AX. Descripcion
1.33.1 Frecuencia fija 1 P1.3 P1.4 Hz 10.0 105
1.33.2 Frecuencia fija 2 P1.3 P1.4 Hz 15.0 106
1.33.3 Frecuencia fija 3 P1.3 P1.4 Hz 20.0 126
1.33.4 Frecuencia fija 4 P1.3 P1.4 Hz 25.0 127
1.33.5 Frecuencia fija 5 P1.3 P1.4 Hz 30.0 128
1.33.6 Frecuencia fija 6 P1.3 P1.4 Hz 40.0 129
1.33.7 Frecuencia fija 7 P1.3 P1.4 Hz 50.0 130
0 = Codificacién Bina-
ria
Modo de f . 1 =Numero de entra-
1.33.8 odo ef”recuenma 0 1 0 128 | das. La frecuencia fija
ha se selecciona en fun-
cion del nimero de
entradas digitales de
velocidad fija activas.
DigIN
1.33.9 Fallo externo ranuraA. | 405 |CLOSED=0K
cerrado 3 OPEN = Fallo externo
DigIN Resetea todos los
1.33.10 Re[séeetrgaedl;a]llo ranura 414 |fallos activos cuando el
0.1 estado es CLOSED.

1.4.4 APLICACION DE CONTROL PID

Puede utilizar la aplicacion de control PID con procesos en los que controle la variable de
proceso (p. ej. presion) a través del control de la velocidad del motor.

En esta aplicacion, el controlador PID interno del convertidor esta configurado para una
referencia y una senal de valor actual.

Es posible usar dos lugares de control. Seleccione el lugar de control A o B con la entrada
digital 6 (DI16). Cuando el lugar de control A se encuentra activo, las érdenes de marcha/paro
se proporcionan a través de la entrada digital 1 (DI1) y el controlador PID proporciona la
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referencia de frecuencia. Cuando el lugar de control B se encuentra activo, las drdenes de
marcha/paro las proporciona la entrada digital 4 (DI4), y la entrada analdgica 1 (Al1)
proporciona la referencia de frecuencia.

Es posible configurar todas las salidas del convertidor libremente en todas las aplicaciones.
Hay una salida analdgica (frecuencia de salida) y tres salidas de relé (marcha, fallo,
preparado) disponibles en la tarjeta de I/0 estandar.
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Placa de I/0 estandar
|____sedal ]| Descripci6n
L
|_ }I 1 || +10Vref | |salida de referencia | | |
Potenciome- —
| . i
tro para \ Entrada analégica 1 +| | Lugar A: consigna de
referencia | | - 2 AL+ g PID (referencia)
L...10kQ | Lugar B: Referencia de
7 3 || an- Entrada analégica 1 - | |frecuencia.
Transmisor de 2 cables predeterminado: 0...10V
Valor real - | a4 A2+ Entrada analégica 2 +| |Retroalimentacién PID
(valor real)
L (predeterminado:
I = 4 \-—-4 5 Al2- Entrada analdgica 2 - 4...20mA)
|
(0)4_ .20mA | - R [24vsal @ | [Tensién auxilar 24 V| | |
. t--1 7 |[GND ® | |Tierra de /O | |
| 7
L 1.8 |[on | [Entrada digital 1] [(&iiolager sty |
Fommtl e 19 ||on | |Entrada digital 2 || Fallo externo |
R e { 10 || b3 | [Entrada digital 3 | Reset de fallo |
| 11 | | CM ® | |Coml]n para DIl-DI6|| |
J [ 12 |[24vsal @] | ] [Tensién auxilar 24 V] | |
: r----1 13 | | GND ® | [Tierra de YO | | |
1 1
! I \ o Lugar B: marcha directa
e 14 | | D4 Entrada digital 4 (Referendia de frec. P3.3.1.6)
! e 1 —
E————’ Sookoo-- 15 | | DI5 | |Entrada digital 5 | | Frecuencia fija 1 |
E— SR -I 16 | | DI6 | | Entrada digital 6 | | Seleccién del lugar de control A/ds
1 1
! 17 | [CM L] Comun para DI1-DI6
I,”_\\——:L———nl 18 | AOL+ Salida analégica 1 +
N mA ) ) Frecuencia de
' Seoefmd---- 4 19 AO1-/GND [ ) Salida analdgica 1 - salida (0...20mA)
! 1
, |
. Tensid
! E 30 +24VEntrada aﬁ;ﬁ:)rnzcie\;entrada
1 1
: A RS485 Bus serie, negativo Modbus RTU,
1 1
‘ ! B RS485 Bus serie, positivo N2, BACnet
1 1
MARCHA | 21 RO1/1 NC / Salida de relé 1
| b 22 | | RO1/2 CM MARCHA
@ ------- 23 | [ RO1/3 NO
! 1
| ! 24 | | RO2/1 NC 7 Salida de relé 2
X FALLO [ 25 RO2/2 CM FALLO
1
- @ --------- 26 | | RO2/3 NO
28 TIi+ Entrada del termistor| *)
29 TI1-
32 | | RO3/2 CM | salida de relé 3 usto |0
33 | | RO3/3 NO —

Imag. 10: Las conexiones de control por defecto de la aplicacion de control PID

= Disponible solo en VACON® 100 X.
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** = Para las configuraciones de los interruptores DIP de VACON® 100 X, consulte el manual
de instalacion de VACON® 100 X.

Al2

[T

DIO's
LOAT

GN

(W10}

[EniEn IR IR )]
DDDDD

Imag. 11: Elinterruptor DIP

A. Interruptor DIP de entrada digital C. Conectado a tierra (GND)
B. Flotacion (predeterminado)

Tabla 11: M1.1 Asistentes

indice Ocultacion in. AX. Descripcion

0 = No activar
1 = Activar
Asistente de puesta

0 1 0 1170 |La opcidn Activar inicia
en marcha

el asistente de puesta
en marcha (consulte el
capitulo 1.3 Primera
puesta en marcha.

La opcion Activar inicia
. . el asistente Multi-
113 AS'StBegrtjb'\:”“" 0 1 0 1671 |Bomba (consulte el
capitulo 2.7 Asistente
MultiBomba).

La opcion Activar inicia
Asistente de modo el asistente de modo
1.1.4 . . 0 1 0 1672 |Anti-Incendio (consulte
Anti-Incendio , .
el capitulo 2.8 Asis-
tente anti-incendio).
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Tabla 12: M1 Guia rapida

indice Ocultacion in. AX. Descripcion

0 = Estandar
1 = Panel/Remoto
2 = Multi-velocidad

1.2 Aplicacion 0 5 3 212 3 = Control PID
4 = Multiobjetivo
5 = Potencidometro
motorizado

1.3 Frecuencia minima 0.00 P1.4 Hz 0.0 101

1.4 Frecuencia maxima P1.3 320.0 Hz 560600/ 102

1.5 Tiempo de acelera- 0.1 300.0 s 5.0 103

cion 1
1.6 Tiempo de decelera- | 4 300.0 s 5.0 104
cion 1
1.7 | Limitedeintensidad | . 4 Is A Varia | 107
del motor

0 = Motor Induccidn

1.8 Tipo de motor 0 2 0 650 t: Imanes permanen-
2 = Motor de reluctan-
cia
Busque este valor Un
en la placa de caracte-
risticas del motor.

Tension nominal del , , ,
1.9 Varia Varia \% Varia 110 |INOTA!

motor

Averigle si la cone-
xion es estrella o
triangulo.

Frecuencia nominal Busque este valor fn en
1.10 8.0 320.0 Hz 50/ 60 1M1 la placa de caracteris-
del motor .
ticas del motor.

Velocidad nominal Busque este valor nn
1.1 24 19200 Rpm Varia 112 |en la placa de caracte-

del motor risticas del motor.

Intensidad nominal Busque este valor In en
1.12 IH*0.1 IH*2 A Varia 113 |la placa de caracteris-
del motor )
ticas del motor.
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VACON - 39

Tabla 12: M1 Guia rapida

Indice

1.13

Ocultacion

Cos phi motor (Fac-
tor de potencia)

0.30

1.00

Varia

120

Descripcion

Busque este valor en la
placa de caracteristi-
cas del motor.

1.14

Optimizacién energia

666

0 = Deshabilitado
1 = Habilitado (Inter-
valo)

1.15

Identificacion

631

0 = Sin accién
1 =Sin giro
2 =Con giro

1.16

Funcion de arranque

505

0 =Rampa
1 = Arranque al vuelo

Tipo de Paro

506

0 = Deshabilitado
1 = Habilitado

1.18

Reset automatico

731

0 = Deshabilitado
1 = Habilitado

1.19

Respuesta frente a
fallo externo

701

0 = Sin accidn

1 =Alarma

2 = Fallo (paro de
acuerdo con modo de
paro)

3 = Fallo (mediante
paro libre)

1.20

Respuesta frente a
fallo de Al < 4mA

700

0 = Sin accion
1=Alarma

2 = Alarma + frecuen-
cia de fallo fija
(P3.9.1.13)

3 = Alarma + frecuen-
cia previa

4 = Fallo (paro de
acuerdo con modo de
paro)

5 = Fallo (mediante
paro libre)
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Tabla 12: M1 Guia rapida

Indice

1.21

Ocultacion

Lugar Control
Remoto

172

Descripcion

0 =Control de I/0
1 = Control de Fieldbus

1.22

Seleccion de la refe-
rencia de control de
I/0 lugar A

117

0 = Frecuenciafija0

1 = Referencia Panel

2 = Fieldbus

3=Al

4=Al2

5= Al1+Al2

6 = Referencia de PID
7 = Potenciometro Mot
8 = Referencia de joys-
tick

9 = Referencia de velo-
cidad jogging

10 = Block Out.1

11 = Block Out.2

12 = Block Out.3

13 = Block Out.4

14 = Block Out.5

15 = Block Out.6

16 = Block Out.7

17 = Block Out.8

18 = Block Out.9

19 = Block Out.10

La aplicacion que se
establece con el para-
metro 1.2 proporciona
el valor por defecto.

1.23

Seleccion de la refe-
rencia de control del
panel

121

Consulte P1.22.

1.24

Seleccidn de refe-
rencia de control de
Fieldbus

122

Consulte P1.22.

1.25

Rango senal entrada
analdgica 1 (Al1)

379

0=0..10V/0..20mA
1=2..10V / 4..20mA

1.26

Rango senal entrada
analdgica 2 (Al2)

390

0=0..10V/0..20mA
1=2..10V/ 4..20mA

1.27

Funcién para salida
de relé 1 (RO1)

61

11001

Consulte P3.5.3.2.1
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Tabla 12: M1 Guia rapida

indice Ocultacion in. AX. Descripcion
Funcidon de salida de Consulte P3.5.3.2.1
1.28 relé 2 (RO2) 0 56 3 11004
Funcidn para salida Consulte P3.5.3.2.1
129 de relé 3 (RO3) 0 % 1 11007
130 Fungqn salida ana- 0 31 2 10050 Consulte P3.5.4.1.1
légica 1 (AO1)

Tabla 13: M1.34 Control PID

indice Parametro in. AX. Descripcion

1.34.1 Ganancia de PID 0.00 100.00 % 100.00 18

1.34.2 Tiempo integral PID 0.00 600.00 s 1.00 119

1.34.3 Tiempo derivada PID 0.00 100.00 s 0.00 1132

1344 Seleccion de valor 0 30 2 334 Consulte P3.13.3.3
actual 1

1345 Selecmon'de refe- 0 32 1 332 Consulte P3.13.2.6
rencia 1

1.34.6 Referencia panel 1 Varia Varia Varia 0 167

1.34.7 Frecuencia dormir 1 0.0 320.0 Hz 0.0 1016

1.34.8 Retardo al dormir 1 0 3000 s 0 1017

1.34.9 Nivel despertar 1 Varia Varia Varia Varia 1018

1.34.10 Frecuencia fija 1 P1.3 P1.4 Hz 10.0 105

1.4.5 APLICACION MULTIOBJETIVO

Puede utilizar la aplicacion multiobjetivo para diferentes procesos (por ejemplo, cintas
transportadoras) donde se necesita una amplia gama de funciones de control del motor.

Es posible controlar el convertidor desde el panel, el Fieldbus o el terminal de I/0. Cuando
se utiliza el control del terminal de I/0, las 6rdenes de marcha/paro se proporcionan a través
de la entrada digital 1 (DI1) y la entrada digital 2 (DI2) y la referencia de frecuencia desde la
entrada analdgica 1 (Al1) o le entrada analdgica 2 (Al2).

Hay dos rampas de aceleracion/deceleracion disponibles. La seleccion entre rampa 1y
rampa 2 se realiza a través de la entrada digital 6 (DI6).
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Es posible configurar todas las salidas del convertidor libremente en todas las aplicaciones.
Hay una salida analdgica (frecuencia de salida) y tres salidas de relé (marcha, fallo,
preparado] disponibles en la tarjeta de I/0 estandar.
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Placa de I/0 estandar
Terminal m Descripcion
x
= ] 1 || +10Vref | |salida de referencia | | |
Potenciome- | [N
tro para A S AL+ Entrada analdgica 1 +
rfferleonkcglza ' Referencia de frecuencia
I o (predeterminada 0...10V)
3 AIl- Entrada analdgica 1 -
Transductor - 5qi
don S FTo--1 4 || At Entrada analogica 2 + | | Referencia de frecuencia
cables (predeterminado 4...20mA)
--41 5 Al2- Entrada analdgica 2 -
+ |
4. 20mAf ----1 6 | 24 vsal ® | [Tensién auxilar 24 V| | |
' |
: ) l__-I 7 ||GND PS | |TierradeI/O || |
. { 8 |[pn | [Entrada digital 1~ | | Marcha directa |
booorT o {1 9 || | [Entrada digital 2 || Marcha inversa |
R ks { 10][D13 | [Entrada digtal 3 || Reset de fallo |
! [ 11| [cm ® | | [comun para DI1-DI6 | | |
5 [12][24vsal @ | [Tension auxilar 24 V| | |
r----1 13 | | GND ® | [Tierra de /O | | |
‘ . |
R 14 | | D4 Entrada digital 4 Frecuencia fija 1
1 1
5.___/’ ___5.____.| 15 | | DI5 | |Entrada digital 5 | | Fallo externo |
bo--” .t----] 16 || D6 | [Entrada digital 6 | [ Seleccion rampa 1/rampa 2|
1 1
| : 17 | |CM ot Comun para DI1-DI6
I,’“\\——:L———— 18 | | po1+ Salida analdgica 1 +
N mA I _ ,_ Frecuencia de
R 19 || AO1-/GND @ | | Salida analogica 1 - salida (0...20mA)
' I
! 1
, Tension d trad
; 30 | | +24VEntrada aodlor gy
, |
: A RS485 Bus serie, negativo Modbus RTU,
E B RS485 Bus serie, positivo N2, BACnet
| MARCHA | 21 | | RO1/1 NC —Salita de relé 1
| koo 22 | [ RO1/2 CM MARCHA
@J ------- 23 | | RO1/3 NO —
! 1
: ! 24 | | RO2/1 NC jSaIida de relé 2
' FALLO [E—— 25 RO2/2 CM FALLO
1
- @ -------- 26 | | RO2/3 NO —
28 | | TI1+ Entrada del termistor *)
29 TI1-
32 | | RO3/2 CM ~Salida de relé 3 LISTO **)
33 RO3/3 NO I

Imag. 12: Las conexiones de control por defecto de la aplicacion multiobjetivo

* = Disponible solo en VACON® 100 X.
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** = Para las configuraciones de los interruptores DIP de VACON® 100 X, consulte el manual
de instalacion de VACON® 100 X.
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Imag. 13: Elinterruptor DIP

A. Interruptor DIP de entrada digital C. Conectado a tierra (GND)
B. Flotacion (predeterminado)

Tabla 14: M1.1 Asistentes

indice Ocultacion in. AX. Descripcion

0 = No activar
1 = Activar
Asistente de puesta

0 1 0 1170 |La opcidn Activar inicia
en marcha

el asistente de puesta
en marcha (consulte el
capitulo 1.3 Primera
puesta en marcha.

La opcion Activar inicia
. . el asistente Multi-
113 AS'StBegrtjb'\:”“" 0 1 0 1671 |Bomba (consulte el
capitulo 2.7 Asistente
MultiBomba).

La opcion Activar inicia
Asistente de modo el asistente de modo
1.1.4 . . 0 1 0 1672 |Anti-Incendio (consulte
Anti-Incendio , .
el capitulo 2.8 Asis-
tente anti-incendio).
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Tabla 15: M1 Guia rapida

indice Ocultacion in. AX. Descripcion

0 = Estandar
1 = Panel/Remoto
2 = Multi-velocidad

1.2 Aplicacion 0 5 4 212 3 = Control PID
4 = Multiobjetivo
5 = Potencidometro
motorizado

1.3 Frecuencia minima 0.00 P1.4 Hz 0.0 101

1.4 Frecuencia maxima P1.3 320.0 Hz 560600/ 102

1.5 Tiempo de acelera- 0.1 300.0 s 5.0 103

cion 1
1.6 Tiempo de decelera- | 4 300.0 s 5.0 104
cion 1
1.7 | Limitedeintensidad | . 4 Is A Varia | 107
del motor

0 = Motor Induccidn

18 Tipo de motor 0 2 0 650 t: Imanes permanen-
2 = Motor de reluctan-
cia
Busque este valor Un
en la placa de caracte-
risticas del motor.

Tension nominal del , , ,
1.9 Varia Varia \% Varia 110 |INOTA!

motor

Averigle si la cone-
xion es estrella o
triangulo.

Frecuencia nominal Busque este valor fn en
1.10 8.0 320.0 Hz 50/ 60 1M1 la placa de caracteris-
del motor .
ticas del motor.

Velocidad nominal Busque este valor nn
1.1 24 19200 Rpm Varia 112 |en la placa de caracte-

del motor risticas del motor.

Intensidad nominal Busque este valor In en
1.12 IH*0.1 IH*2 A Varia 113 |la placa de caracteris-
del motor )
ticas del motor.
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Tabla 15: M1 Guia rapida

indice Ocultacion in. AX. Descripcion

Busque este valor en la
0.30 1.00 Varia 120 |placa de caracteristi-
cas del motor.

Cos phi motor (Fac-

113 tor de potencia)

0 = Deshabilitado
1 = Habilitado (Inter-
valo)

1.14 Optimizacién energia 0 1 0 666

0 = Sin accién
1 =Sin giro
2 =Con giro

1.15 Identificacion 0 2 0 631

1.16 Funcion de arranque 0 1 0 505 0 =Rampa
1 = Arranque al vuelo

1.17 Tipo de Paro 0 1 0 506 |0 =Deshabilitado
1 = Habilitado

1.18 Reset automatico 0 1 0 731 0 = Deshabilitado
1 = Habilitado

0 = Sin accidn
1 =Alarma
Respuesta frente a 2 = Fallo (paro de
0 3 2 701

fallo externo acuerdo con modo de
paro)
3 = Fallo (mediante
paro libre)

1.19

0 = Sin accion
1=Alarma

2 = Alarma + frecuen-
cia de fallo fija
(P3.9.1.13)

0 5 0 700 3 =Alarma + frecuen-
cia previa

4 = Fallo (paro de
acuerdo con modo de
paro)

5 = Fallo (mediante
paro libre)

Respuesta frente a

1.20 fallo de Al < 4mA
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Tabla 15: M1 Guia rapida

indice Ocultacion Descripcion
1.21 ~ugar ontrol i 172 | 0= Control de /0
emoto 1 = Control de Fieldbus
0 = Frecuenciafija0
1 = Referencia Panel
2 = Fieldbus
3=Al
4=Al2
5= Al1+Al2
6 = Referencia de PID
7 = Potenciometro Mot
8 = Referencia de joys-
tick
9 = Referencia de velo-
Seleccién de la refe- cidad jogging
1.22 rencia de control de 9 117 10 = Block Out.1
1/0 lugar A 11 = Block Out.2
12 = Block Out.3
13 = Block Out.4
14 = Block Out.5
15 = Block Out.6
16 = Block Out.7
17 = Block Out.8
18 = Block Out.9
19 = Block Out.10
La aplicacion que se
establece con el para-
metro 1.2 proporciona
el valor por defecto.
Seleccion de la refe- Consulte P1.22.
1.23 rencia de control del 9 121
panel
Seleccidn de refe- Consulte P1.22.
1.24 rencia de control de 9 122
Fieldbus
125 | Rangosenal entrada 1 379 |0=0.10V/0..20mA
analdgica 1 (Al1) 1= 2.10V / 4..20mA
126 Rango ,sgnalentrada 1 390 0=0.10V / 0..20mA
analégica 2 (A12) 1= 2..10V/ 4..20mA
Funcién para salida Consulte P3.5.3.2.1
1.27 derelé 1 (RO1) ¢ 11001

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFO0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




VACON - 48 GUIA DE INICIO RAPIDO

Tabla 15: M1 Guia rapida

indice Ocultacion in. AX. Descripcion
Funcidon de salida de Consulte P3.5.3.2.1
1.28 relé 2 (RO2) 0 56 3 11004
Funcidn para salida Consulte P3.5.3.2.1
129 de relé 3 (RO3) 0 % 1 11007
130 Fungqn salida ana- 0 31 2 10050 Consulte P3.5.4.1.1
légica 1 (AO1)
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Tabla 16: M1.35 Multiobjetivo

indice Parametro in. AX. Descripcion
0 = Lazo abierto de
control de frecuencia
u/t
1.35.1 Modo de control 0 2 0 600 4 control de veloci-
dad lazo abierto
2 = Control par lazo
abierto
1.35.2 Sobrepar automatico 0 1 0 109 0 = Deshabilitado
1 = Habilitado
1.35.3 Tiempo de acelera- 0.1 300.0 s 10.0 502
cioén 2
1.35.4 Tiempo de decelera- | 4 300.0 s 10.0 503
cion 2
1.35.5 Frecuencia fija 1 P1.3 P1.4 Hz 5.0 105
0 = Lineal
1.35.6 Selec Relac U/f 0 2 0 108 1 = Cuadrético
2 = Programable
1.35.7 Frecuencia delpunto | g o, P1.4 Hz Varia 602
de desexcitacion
1.35.8 Tensionenelpunto | 4 5 | 909 gg % 100.00 603
de desexcitacion
1.35.9 Frecuenciadelpunto | g | py 57 | Varia 604
medio U/f
1.35.10 Tension del punto 0.0 100.00 % 100.0 605
medio U/f
Tension de frecuen- ,
1.35.11 . 0.00 40.00 % Varia 606
cia cero
13512 | Intensidad magneti- | 05}y A Varia 517
zante arranque
Tiempo de magneti-
1.35.13 . 0.00 600.00 s 0.00 516
zacion del arranque
1.35.14 Intens. freno CC Varia Varia A Varia 507 0 = Deshabilitado
1.35.15 Tiempo de frenado | 0g | 400 0 s 0.00 508
CC al parar
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Tabla 16: M1.35 Multiobjetivo

indice Parametro in. AX. Descripcion

Frecuencia para
comenzar el freno

1.35.16 0.10 50.00 % 0.00 515
CC en el paro en
rampa
1.35.17 Caida carga 0.00 50.00 % 0.00 620
1.35.18 Tiempo caida carga 0.00 2.00 s 0.00 656

0 = Normal; el factor
de caida de carga es
constante en todo el
rango de frecuencias.
1.35.19 Modo caida carga 0 1 0 1534 | 1 =Retirada lineal; la
caida de carga se eli-
mina de forma lineal
desde la frecuencia
nominal hasta la fre-
cuencia cero.

1.4.6 APLICACION DEL POTENCIOMETRO MOTORIZADO

Utilice la aplicacion del potencidémetro motorizado para los procesos en los que la referencia
de frecuencia del motor se controla (es decir, aumenta/disminuye) a través de las entradas
digitales.

En esta aplicacion, el terminal de I/0 se establece en el lugar de control por defecto. Las
6rdenes de marcha/paro se proporcionan a través de la entrada digital 1 (DI1) y la entrada
digital 2 (DI2). La referencia de frecuencia del motor se aumenta con la entrada digital 5 (DI5)
y se disminuye con la entrada digital 6 (DI16).

Es posible configurar todas las salidas del convertidor libremente en todas las aplicaciones.
Hay una salida analdgica (frecuencia de salida) y tres salidas de relé (marcha, fallo,
preparado) disponibles en la tarjeta de I/0 estandar.
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Placa de I/0 estandar

___Sefial __J Descripcién

| 1 || +10Vref | |salida de referencia | | |
2 Al + Entrada analdgica 1 +
No usado
3 All- Entrada analdgica 1 -
4 A2+ Entrada analégica 2 +
No usado

5 Al2- Entrada analdgica 2 -
el 6 | |24 vsal ® | [Tensién auxilar 24 V| | |
5 ) | 7 |[cnD @ | [Tierra de /0 | | |
-------- { 8 |[pn | [Entrada digital 1 || Marcha directa |
E‘" _/// ________ _I ° | | DI2 | |Entrada digital 2 | | Marcha inversa |
i___ I {110 b3 | [Entrada digital 3 |[ Falo externo |
i [ 11][cm ® | | [Comun para DI1-DI6 | | |
5 [12][24vsal @ | [Tension auxilar 24 V| | |
! r----1 13 ][ GND ® | [Tierra de /0O | | |
N ———:-————-I 14 | | D14 | |Entrada digital 4 | | Frecuencia fija 1 |
! . 1
E_ A :_ o _| 15 | | DI5 | |Entrada digital 5 | | ReferenC|a de frecuenCIa |
E____// ___E______| 16 | | DI6 | |Entrada digital 6 | | Referenua defrecuenua |
E I [17 | [cm ® | | [comun para DI1-DI6] | |
1 1
, 1
Il,— _\"E_ ----- 18 AO1+ Salida analogica 1 + Frecuencia de
Lo mA b salida (0...20mA)
| R 19 AO1-/GND ® Salida analdgica 1 -
1 1
\ ! .,
: 30 | | +24VEntrada Zﬁﬂﬁﬁr"z(ie\? ntrada
1 1
X A RS485 Bus serie, negativo Modbus, RTU,
E B RS485 Bus serie, positivo BACnet, N2
| 21 | | RO1/1 NC 7Salida de relé 1
P MARCRA ] 22 | [RO1/2 CM MARCHA
@J ------- 23 | | RO1/3 NO
! 1
i | 24 | | RO2/1 NC Salida de relé 2
' FALLO L ___. 25 | [RO2/2 CM -/ FALLO
- @ ———————— 26 | [ RO2/3 NO

28 | | TIi+ Entrada del termistor *)

29 TI1-

32 | [RO3/2CM _~Salida de relé 3 so |10

33 RO3/3 NO —

Imag. 14: Las conexiones de control por defecto de la aplicacion de potenciometro motorizado.

= Disponible solo en VACON® 100 X.

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFO0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




VACON - 52 GUIA DE INICIO RAPIDO

** = Para las configuraciones de los interruptores DIP de VACON® 100 X, consulte el manual
de instalacion de VACON® 100 X.
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Imag. 15: Elinterruptor DIP

A. Interruptor DIP de entrada digital C. Conectado a tierra (GND)
B. Flotacion (predeterminado)

Tabla 17: M1.1 Asistentes

indice Ocultacion in. AX. Descripcion

0 = No activar
1 = Activar
Asistente de puesta

0 1 0 1170 |La opcidn Activar inicia
en marcha

el asistente de puesta
en marcha (consulte el
capitulo 1.3 Primera
puesta en marcha.

La opcion Activar inicia
. . el asistente Multi-
113 AS'StBegrtjb'\:”“" 0 1 0 1671 |Bomba (consulte el
capitulo 2.7 Asistente
MultiBomba).

La opcion Activar inicia
Asistente de modo el asistente de modo
1.1.4 . . 0 1 0 1672 |Anti-Incendio (consulte
Anti-Incendio , .
el capitulo 2.8 Asis-
tente anti-incendio).
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Tabla 18: M1 Guia rapida

indice Ocultacion in. AX. Descripcion

0 = Estandar
1 = Panel/Remoto
2 = Multi-velocidad

1.2 Aplicacion 0 5 5 212 3 = Control PID
4 = Multiobjetivo
5 = Potencidometro
motorizado

1.3 Frecuencia minima 0.00 P1.4 Hz 0.0 101

1.4 Frecuencia maxima P1.3 320.0 Hz 560600/ 102

1.5 Tiempo de acelera- 0.1 300.0 s 5.0 103

cion 1
1.6 Tiempo de decelera- | 4 300.0 s 5.0 104
cion 1
1.7 | Limitedeintensidad | . 4 Is A Varia | 107
del motor

0 = Motor Induccidn

1.8 Tipo de motor 0 2 0 650 t: Imanes permanen-
2 = Motor de reluctan-
cia
Busque este valor Un
en la placa de caracte-
risticas del motor.

Tension nominal del , , ,
1.9 Varia Varia \% Varia 110 |INOTA!

motor

Averigle si la cone-
xion es estrella o
triangulo.

Frecuencia nominal Busque este valor fn en
1.10 8.0 320.0 Hz 50/ 60 1M1 la placa de caracteris-
del motor .
ticas del motor.

Velocidad nominal Busque este valor nn
1.1 24 19200 Rpm Varia 112 |en la placa de caracte-

del motor risticas del motor.

Intensidad nominal Busque este valor In en
1.12 IH*0.1 IH*2 A Varia 113 |la placa de caracteris-
del motor )
ticas del motor.
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Tabla 18: M1 Guia rapida

indice Ocultacion in. AX. Descripcion

Busque este valor en la
0.30 1.00 Varia 120 |placa de caracteristi-
cas del motor.

Cos phi motor (Fac-

113 tor de potencia)

0 = Deshabilitado
1 = Habilitado (Inter-
valo)

1.14 Optimizacién energia 0 1 0 666

0 = Sin accién
1 =Sin giro
2 =Con giro

1.15 Identificacion 0 2 0 631

1.16 Funcion de arranque 0 1 0 505 0 =Rampa
1 = Arranque al vuelo

1.17 Tipo de Paro 0 1 0 506 |0 =Deshabilitado
1 = Habilitado

1.18 Reset automatico 0 1 0 731 0 = Deshabilitado
1 = Habilitado

0 = Sin accidn
1 =Alarma
Respuesta frente a 2 = Fallo (paro de
0 3 2 701

fallo externo acuerdo con modo de
paro)
3 = Fallo (mediante
paro libre)

1.19

0 = Sin accion
1=Alarma

2 = Alarma + frecuen-
cia de fallo fija
(P3.9.1.13)

0 5 0 700 3 =Alarma + frecuen-
cia previa

4 = Fallo (paro de
acuerdo con modo de
paro)

5 = Fallo (mediante
paro libre)

Respuesta frente a

1.20 fallo de Al < 4mA
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Tabla 18: M1 Guia rapida

indice Ocultacion Descripcion
1.21 ~ugar ontrol i 172 | 0= Control de /0
emoto 1 = Control de Fieldbus
0 = Frecuenciafija0
1 = Referencia Panel
2 = Fieldbus
3=Al
4=Al2
5= Al1+Al2
6 = Referencia de PID
7 = Potenciometro Mot
8 = Referencia de joys-
tick
9 = Referencia de velo-
Seleccién de la refe- cidad jogging
1.22 rencia de control de 9 117 10 = Block Out.1
1/0 lugar A 11 = Block Out.2
12 = Block Out.3
13 = Block Out.4
14 = Block Out.5
15 = Block Out.6
16 = Block Out.7
17 = Block Out.8
18 = Block Out.9
19 = Block Out.10
La aplicacion que se
establece con el para-
metro 1.2 proporciona
el valor por defecto.
Seleccion de la refe- Consulte P1.22.
1.23 rencia de control del 9 121
panel
Seleccidn de refe- Consulte P1.22.
1.24 rencia de control de 9 122
Fieldbus
125 | Rangosenal entrada 1 379 |0=0.10V/0..20mA
analdgica 1 (Al1) 1= 2.10V / 4..20mA
126 Rango ,sgnalentrada 1 390 0=0.10V / 0..20mA
analégica 2 (A12) 1= 2..10V/ 4..20mA
Funcién para salida Consulte P3.5.3.2.1
1.27 derelé 1 (RO1) ¢ 11001
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Tabla 18: M1 Guia rapida

indice Ocultacion in. AX. Descripcion
Funcidon de salida de Consulte P3.5.3.2.1
1.28 relé 2 (RO2) 0 56 3 11004
Funcidn para salida Consulte P3.5.3.2.1
129 de relé 3 (RO3) 0 % 1 11007
130 Fungqn salida ana- 0 31 2 10050 Consulte P3.5.4.1.1
légica 1 (AO1)

Tabla 19: M1.36 Potenciometro motorizado

indice Parametro in. AX. Descripcion
Tiempo de rampa del
1.36.1 potencidmetro moto- 0.1 500.0 Hz/s 10.0 331
rizado

0 = Sin Reset

1.31.2 Reset del potencio- 0 2 1 367 1= Seresetea sise

metro motorizado detiene

2 =Se resetea si se
apaga

1.31.2 Frecuencia fija 1 P1.3 P1.4 Hz 10.0 105
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2 ASISTENTES

2.1 ASISTENTE DE APLICACION ESTANDAR

El asistente de aplicacion le ayuda a establecer los parametros basicos que estan
relacionados con la aplicacion.

Para iniciar el asistente de aplicacidon estandar, establezca el valor Estandar en P1.2
Aplicacién (ID 212) en el panel.

NOTA!

Si se inicia el asistente de aplicacion desde el Asistente de puesta en marcha, el
asistente ira directamente al paso 11.

Establecer un valor para P3.1.2.2 Tipo de motor
(para que coincida con la placa de caracteristicas Imanes permanentes
del motor) Motor Induccién

Motor de reluctancia

Establecer un valor para P3.1.1.1 Tension nominal  |Rango: Varia
2 del motor (para que coincida con la placa de carac-
teristicas del motor]

Establecer un valor para P3.1.1.2 Frecuencia nomi- [Rango: 8.00...320.00 Hz
3 nal del motor (para que coincida con la placa de
caracteristicas del motor)

Establecer un valor para P3.1.1.3 Velocidad nominal |Rango: 24...19200 rpm
4 del motor (para que coincida con la placa de carac-
teristicas del motor)

Establecer un valor para P3.1.1.4 Intensidad nomi- |Rango: Varia
5 nal del motor (para que coincida con la placa de
caracteristicas del motor)

Si establece el tipo de motor en Motor Induccidn, vera el siguiente paso. Si la seleccién es
Imanes permanentes, el valor del parametro P3.1.1.5 Cos phi motor se establece en 1.00 y el
asistente pasa directamente al paso 7.

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFOSS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




VACON - 58 ASISTENTES
Establecer un valor para P3.1.1.5 Cos Phi motor Rango: 0.3...1.00
6 (para que coincida con la placa de caracteristicas
del motor)
7 Establecer un valor para P3.3.1.1 Frecuencia Rango: 0.00...P3.3.1.2 Hz
minima
8 Establecer valor para P3.3.1.2 Frecuencia maxima  |Rango: P3.3.1.1...320.00 Hz
9 Establecer un valor para P3.4.1.2 Tiempo de acele- |Rango: 0.1...300.0 s
racion 1
10 Establecer un valor para P3.4.1.3 Tiempo de decele- |Rango: 0.1...300.0 s
racion 1
Seleccionar un lugar de control (donde se propor-
cionan las 6rdenes de marchay paroy la referencia | Terminal I/0
n de frecuencia del convertidor). Fieldbus
Panel

El asistente de aplicacidon estandar se ha completado.

2.2

ASISTENTE DE APLICACION LOCAL/REMOTO

El asistente de aplicacidn le ayuda a establecer los parametros basicos que estan
relacionados con la aplicacion.

Para iniciar el asistente de aplicacion local/remoto, establezca el valor Panel/Remoto en el
parametro P1.2 Aplicacion (ID 212) en el panel.

NOTA!

Si se inicia el asistente de aplicacién desde el Asistente de puesta en marcha, el

asistente irad directamente al paso 11.

Establecer un valor para P3.1.2.2 Tipo de motor
(para que coincida con la placa de caracteristicas

Imanes permanentes

caracteristicas del motor)

! del motor) Motor Induccién
Motor de reluctancia
Establecer un valor para P3.1.1.1 Tensidn nominal Rango: Varia
2 del motor (para que coincida con la placa de carac-
teristicas del motor)
Establecer un valor para P3.1.1.2 Frecuencia nomi- [Rango: 8.00...320.00 Hz
3 nal del motor (para que coincida con la placa de
caracteristicas del motor)
Establecer un valor para P3.1.1.3 Velocidad nominal |Rango: 24...19200 rpm
4 del motor (para que coincida con la placa de carac-
teristicas del motor)
Establecer un valor para P3.1.1.4 Intensidad nomi- |Rango: Varia
5 nal del motor (para que coincida con la placa de
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Si establece el tipo de motor en Motor Induccidn, vera el siguiente paso. Si la seleccion es
Imanes permanentes, el valor del parametro P3.1.1.5 Cos phi motor se establece en 1.00 y el
asistente pasa directamente al paso 7.

Establecer un valor para P3.1.1.5 Cos Phi motor Rango: 0.30...1.00
6 (para que coincida con la placa de caracteristicas
del motor)
7 Establecer un valor para P3.3.1.1 Frecuencia Rango: 0.00...P3.3.1.2 Hz
minima
8 Establecer valor para P3.3.1.2 Frecuencia maxima Rango: P3.3.1.1...320.00 Hz
9 Establecer un valor para P3.4.1.2 Tiempo de acele- [Rango: 0.1..300.0 s
racion 1
10 Establecer un valor para P3.4.1.3 Tiempo de decele- |Rango: 0.1..300.0 s
racion 1
Seleccionar un lugar de control remoto (donde se
1 proporcionan las érdenes de marchay paroy la Terminal 1/0
referencia de frecuencia del convertidor cuando el Fieldbus
control remoto esté activo)

Si establece Terminal I/0 como valor para el lugar de control remoto, aparecera el siguiente
paso. Si establece Fieldbus, el asistente pasara directamente al paso 14.

P1.26 Rango de sefal de la entrada analégica 2

12 0=0...10V/0..20mA
1=2..10V/ 4..20mA

Establecer el lugar de control panel ([donde se pro-
porcionan las 6rdenes marcha/paro y la referencia | Fieldbus
13 de frecuencia del convertidor cuando el control Panel

panel esta activado) Terminal 1/0 (B)

Si establece Terminal I/0 [B] como valor para el lugar de control panel, aparecera el siguiente
paso. Con otras opciones, el asistente pasara directamente al paso 16.

P1.25 Rango de senal de la entrada analdgica 1

14 0=0..10V/0...20mA
1=2..10V/ 4..20mA

Ya ha finalizado el asistente de aplicacion local/remoto.

2.3 ASISTENTE DE APLICACION MULTI-VELOCIDAD

El asistente de aplicacion le ayuda a establecer los parametros basicos que estan
relacionados con la aplicacién.

Para iniciar el asistente de aplicacion multi-velocidad, establezca el valor de Multi-velocidad
en el parametro P1.2 Aplicacion (ID 212) en el panel.
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NOTA!

Si se inicia el asistente de aplicacion desde el asistente de puesta en marcha, el
asistente solo mostrara la configuracion de 1/0.

Establecer un valor para P3.1.2.2 Tipo de motor
(para que coincida con la placa de caracteristicas Imanes permanentes
1 del motor]) Motor Induccién

Motor de reluctancia

Establecer un valor para P3.1.1.1 Tension nominal  |Rango: Varia
2 del motor (para que coincida con la placa de carac-
teristicas del motor]

Establecer un valor para P3.1.1.2 Frecuencia nomi- [Rango: 8.00...320.00 Hz
3 nal del motor (para que coincida con la placa de
caracteristicas del motor)

Establecer un valor para P3.1.1.3 Velocidad nominal |Rango: 24...19200 rpm
4 del motor (para que coincida con la placa de carac-
teristicas del motor)

Establecer un valor para P3.1.1.4 Intensidad nomi- |Rango: Varia
5 nal del motor (para que coincida con la placa de
caracteristicas del motor)

Si establece el tipo de motor en Motor Induccidn, vera el siguiente paso. Si la seleccién es
Imanes permanentes, el valor del parametro P3.1.1.5 Cos phi motor se establece en 1.00 y el
asistente pasa directamente al paso 7.

Establecer un valor para P3.1.1.5 Cos Phi motor Rango: 0.30...1.00
6 (para que coincida con la placa de caracteristicas
del motor)
7 Establecer un valor para P3.3.1.1 Frecuencia Rango: 0.00...P3.3.1.2 Hz
minima
8 Establecer valor para P3.3.1.2 Frecuencia maxima  [Rango: P3.3.1.1...320.00 Hz
9 Establecer un valor para P3.4.1.2 Tiempo de acele- |Rango:0.1..300.0 s
racion 1
10 Establecer un valor para P3.4.1.3 Tiempo de decele- |Rango: 0.1...300.0 s
racion 1

Ya ha finalizado el asistente de aplicacion multi-velocidad.

2.4 ASISTENTE PARA APLICACION DE CONTROL PID

El asistente de aplicacion le ayuda a establecer los parametros basicos que estan
relacionados con la aplicacién.

Para iniciar el asistente de aplicacidn de control PID, establezca el valor de Control PID en el
parametro P1.2 Aplicacién (ID 212) en el panel.
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NOTA!

Si se inicia el asistente de aplicacion desde el Asistente de puesta en marcha, el
asistente ira directamente al paso 11.

Establecer un valor para P3.1.2.2 Tipo de motor
(para que coincida con la placa de caracteristicas Imanes permanentes
1 del motor) Motor Induccién

Motor de reluctancia

Establecer un valor para P3.1.1.1 Tension nominal  |Rango: Varia
2 del motor (para que coincida con la placa de carac-
teristicas del motor]

Establecer un valor para P3.1.1.2 Frecuencia nomi- [Rango: 8.00...320.00 Hz
3 nal del motor (para que coincida con la placa de
caracteristicas del motor)

Establecer un valor para P3.1.1.3 Velocidad nominal |Rango: 24...19200 rpm
4 del motor (para que coincida con la placa de carac-
teristicas del motor)

Establecer un valor para P3.1.1.4 Intensidad nomi- |Rango: Varia
5 nal del motor (para que coincida con la placa de
caracteristicas del motor)

Si establece el tipo de motor en Motor Induccidn, vera el siguiente paso. Si la seleccién es
Imanes permanentes, el valor del parametro P3.1.1.5 Cos phi motor se establece en 1.00 y el
asistente pasa directamente al paso 7.

Establecer un valor para P3.1.1.5 Cos Phi motor Rango: 0.30...1.00
6 (para que coincida con la placa de caracteristicas
del motor)
7 Establecer un valor para P3.3.1.1 Frecuencia Rango: 0.00 Hz...P3.3.1.2
minima
8 Establecer valor para P3.3.1.2 Frecuencia maxima  [Rango: P3.3.1.1...320.00 Hz
9 Establecer un valor para P3.4.1.2 Tiempo de acele- |Rango:0.1..300.0 s
racion 1
10 Establecer un valor para P3.4.1.3 Tiempo de decele- |Rango: 0.1...300.0 s
racion 1
Seleccionar un lugar de control (donde se propor-
cionan las 6rdenes de marcha/paro) Terminal 1/0
1 )
Fieldbus
Panel
12 Establecer un valor para P3.13.1.4 Seleccion de uni- |Mas de una seleccion
dad de proceso

Si selecciona algo diferente a %, se mostraran los pasos siguientes. Si selecciona %, el
asistente ira directamente al paso 17.
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13 Establecer un valor para P3.13.1.5 Minima unidad El rango depende de la seleccidn realizada
de proceso en el paso 12.
14 Establecer un valor para P3.13.1.6 Maxima unidad El rango depende de la seleccidn realizada
de proceso en el paso 12.
15 Establecer un valor para P3.13.1.7 Decimales de Rango: 0...4
unidad de proceso
16 Establecer un valor para P3.13.3.3 Seleccion de Consulte los Ajustes de valor actual en el

fuente de valor actual 1

capitulo 5.13 Grupo 3.13: Controlador PID

Si selecciona una senal de entrada analdgica, vera el paso 18. Con otras selecciones, el
asistente ira al paso 19.

Establecer el rango de senal de la entrada analé-
17 gica 0=0..10V/0..20 mA
1=2..10V/4..20mA
Establecer un valor para P3.13.1.8 Inversion de
18 error 0 = Normal
1 =Invertido
19 Establecer un valor para P3.13.2.6 Seleccién de Consulte la tabla Referencias en el capitulo
referencia 5.13 Grupo 3.13: Controlador PID

Si selecciona una senal de entrada analdgica, vera el paso 21. Con otras selecciones, el
asistente ira al paso 23.

Si establece Referencia de panel 1 o Referencia de panel 2 para el valor, el asistente ira
directamente al paso 22.

Establecer el rango de senal de la entrada analé-
20 gica 0=0...10V/0...20 mA
1=2..10V/4..20mA
21 Establecer un valor para P3.13.2.6 (Referencia de Depende del rango establecido en el paso 20.
panel 1) y P3.13.2.2 (Referencia de panel 2]
Uso de la funcién de dormir
22 0=No
1=Si

Si proporciona el valor Si'para el paso 22, se mostraran los tres pasos siguientes. Si
proporciona el valor No, el asistente finalizara.
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Establecer un valor para P3.34.7 Limite frecuencia |Rango: 0.00...320.00 Hz

23 dormir

24 Establecer un valor para P3.34.8 Retraso dormir 1 Rango: 0...3000 s

Establecer un valor para P3.34.9 Nivel despertar El rango depende de la unidad de proceso

25 establecida

El asistente de aplicacion de control PID se ha completado.

2.5 ASISTENTE DE APLICACION MULTIOBJETIVO

El asistente de aplicacidn le ayuda a establecer los parametros basicos que estan
relacionados con la aplicacion.

Para iniciar el asistente de aplicacién multiobjetivo, establezca el valor Multiobjetivo en el
parametro P1.2 Aplicacion (ID 212) en el panel.

NOTA!

Si se inicia el asistente de aplicacion desde el Asistente de puesta en marcha, el
asistente irad directamente al paso 11.

Establecer un valor para P3.1.2.2 Tipo de motor
(para que coincida con la placa de caracteristicas Imanes permanentes
! del motor) Motor Induccién

Motor de reluctancia

Establecer un valor para P3.1.1.1 Tensidon nominal  |Rango: Varia
2 del motor (para que coincida con la placa de carac-
teristicas del motor)

Establecer un valor para P3.1.1.2 Frecuencia nomi- |Rango: 8.00...320.00 Hz
3 nal del motor (para que coincida con la placa de
caracteristicas del motor)

Establecer un valor para P3.1.1.3 Velocidad nominal [Rango: 24...19200 rpm
4 del motor (para que coincida con la placa de carac-
teristicas del motor)

Establecer un valor para P3.1.1.4 Intensidad nomi- |Rango: Varia
5 nal del motor (para que coincida con la placa de
caracteristicas del motor])

Si establece el tipo de motor en Motor Induccidn, vera el siguiente paso. Si la seleccion es
Imanes permanentes, el valor del parametro P3.1.1.5 Cos phi motor se establece en 1.00y el
asistente pasa directamente al paso 7.

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFOSS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




VACON - 64

ASISTENTES

Establecer un valor para P3.1.1.5 Cos Phi motor Rango: 0.30...1.00
6 (para que coincida con la placa de caracteristicas
del motor)
7 Establecer un valor para P3.3.1.1 Frecuencia Rango: 0.00...P3.3.1.2 Hz
minima
8 Establecer valor para P3.3.1.2 Frecuencia madxima  [Rango: P3.3.1.1...320.00 Hz
9 Establecer un valor para P3.4.1.2 Tiempo de acele- |Rango: 0.1..300.0 s
racion 1
10 Establecer un valor para P3.4.1.3 Tiempo de decele- |Rango: 0.1..300.0 s
racion 1
Seleccionar un lugar de control (donde se propor-
cionan las 6rdenes de marchay paroy la referencia | Terminal I/0
n de frecuencia del convertidor) Fieldbus
Panel

Ya ha finalizado el asistente de aplicacion multiobjetivo.

2.6

ASISTENTE DE APLICACION DEL POTENCIOMETRO MOTORIZADO

El asistente de aplicacidn le ayuda a establecer los parametros basicos que estan
relacionados con la aplicacion.

Para iniciar el asistente de aplicacion del potenciometro motorizado, establezca el valor de
Potenciémetro motorizado en el parametro P1.2 Aplicacion (ID 212) en el panel.

NOTA!

Si se inicia el asistente de aplicacién desde el Asistente de puesta en marcha, el
asistente irad directamente al paso 11.

Establecer un valor para P3.1.2.2 Tipo de motor
(para que coincida con la placa de caracteristicas

Imanes permanentes
del motor)

Motor Induccion
Motor de reluctancia

Establecer un valor para P3.1.1.1 Tensidn nominal
2 del motor (para que coincida con la placa de carac-
teristicas del motor)

Rango: Varia

Establecer un valor para P3.1.1.2 Frecuencia nomi-
3 nal del motor (para que coincida con la placa de
caracteristicas del motor)

Rango: 8.00...320.00 Hz

Establecer un valor para P3.1.1.3 Velocidad nominal
4 del motor (para que coincida con la placa de carac-
teristicas del motor)

Rango: 24...19200 rpm

Establecer un valor para P3.1.1.4 Intensidad nomi-
5 nal del motor (para que coincida con la placa de
caracteristicas del motor])

Rango: Varia
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Si establece el tipo de motor en Motor Induccidn, vera el siguiente paso. Si la seleccion es
Imanes permanentes, el valor del parametro P3.1.1.5 Cos phi motor se establece en 1.00 y el
asistente pasa directamente al paso 7.

Establecer un valor para P3.1.1.5 Cos Phi motor Rango: 0.30...1.00
6 (para que coincida con la placa de caracteristicas
del motor)
7 Establecer un valor para P3.3.1.1 Frecuencia Rango: 0.00...P3.3.1.2 Hz
minima
8 Establecer valor para P3.3.1.2 Frecuencia maxima Rango: P3.3.1.1...320.00 Hz
9 Establecer un valor para P3.4.1.2 Tiempo de acele- [Rango: 0.1..300.0 s
racion 1
10 Establecer un valor para P3.4.1.3 Tiempo de decele- |Rango: 0.1..300.0 s
racion 1
1 Establecer un valor para P1.36.1 Tiempo de rampa  |Rango: 0.1...500.0 Hz/s
del potenciémetro motorizado
Establecer un valor para P1.36.2 Reset potenciome-
tro motorizado 0 = No se resetea
12 1 = Estado de paro
2 = Apagar

Ya ha finalizado el asistente de aplicacion del potenciometro motorizado.

2.7 ASISTENTE MULTIBOMBA

Para iniciar este asistente MultiBomba, seleccione Activar para el parametro B1.1.3 en el
menu Guia rapida. Los ajustes por defecto le indican que va a utilizar el controlador PID en el
modo de un valor actual/una referencia. El lugar de control por defecto es I/0 lugar Ay la
unidad de proceso por defecto es %.

1 Establecer un valor para P3.13.1.4 Seleccion de uni- |Mas de una seleccion.
dad de proceso

Si selecciona algo diferente a %, se mostraran los pasos siguientes. Si selecciona %, el
asistente ira directamente al paso 5.

2 Establecer un valor para P3.13.1.5 Minima unidad Varia
de proceso
3 Establecer un valor para P3.13.1.6 Maxima unidad Varia
de proceso
4 Establecer un valor para P3.13.1.7 Decimales de 0..4
unidad de proceso
5 Establecer un valor para P3.13.3.3 Seleccion de Consulte los Ajustes de valor actual en el
fuente de valor actual 1 capitulo 5.73 Grupo 3.13: Controlador PID.
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Si selecciona una senal de entrada analdgica, vera el paso 6. Con otras selecciones, el
asistente ird al paso 7.

Establecer el rango de senal de la entrada analé-

gica 0=0...10V/0...20 mA
6 1=2..10V/4..20mA
Consulte la tabla Entradas analdgicas del
capitulo 5.5 Grupo 3.5: Configuracién de I/0.

Establecer un valor para P3.13.1.8 Inversion de

7 error 0 = Normal
1 = Invertido
8 Establecer un valor para P3.13.2.6 Seleccion fuente |Consulte la tabla Referencias en el capitulo

referencia 1 5.13 Grupo 3.13: Controlador PID.

Si selecciona una senal de entrada analdgica, vera el paso 9. Con otras selecciones, el
asistente ira al paso 11.

Si establece Referencia de panel 1 o Referencia de panel 2 para el valor, vera el paso 10.

Establecer el rango de sefal de la entrada anald-

gica 0=0..10V/0..20 mA
9 1=2..10V/4..20mA
Consulte la tabla Entradas analdgicas del
capitulo 5.5 Grupo 3.5: Configuracién de I/0.

10 Establecer un valor para P3.13.2.6 (Referencia de Varia
panel 1) y P3.13.2.2 (Referencia de panel 2]
Uso de la funcién de dormir

1 No

Si

Si proporciona el valor Si'en el paso 11, se mostraran los tres pasos siguientes.
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Establecer un valor para P3.13.5.1 Limite frecuen-  [0.00...320.00 Hz

12 cia dormir 1

13 Establecer un valor para P3.13.5.2 Retraso dormir 1 |0...3000 s

Establecer un valor para P3.13.5.6 Nivel despertar 1 |El rango depende de la unidad de proceso

14 establecida.
15 Establecer un valor para P3.15.1 Nimero de moto- [1...6
res
Establecer un valor para P3.15.2 Funcion enclava-
16 miento 0 = Deshabilitado

1 = Habilitado

Establecer un valor para P3.15.4 Rotacion automa-

17 tica 0 = Deshabilitado
1 = Habilitado (Intervalo)

Si activa la funcion Rotacion automatica, apareceran los siguientes tres pasos. Si no utiliza la
funcion Rotacion automatica, el asistente pasa directamente al paso 21.

Establecer un valor para P3.15.3 Incluye VF

18 0 = Deshabilitado
1 = Habilitado (Intervalo)

Establecer un valor para P3.15.5 Intervalo de rota- |0.0...3000.0 h

19 o
cién

20 Establecer un valor para P3.15.6 Rotacion automa- ]0.00...50.00 Hz
tica: limite de frecuencia

21 Establecer un valor para P3.15.8 Limite de cone- 0...100%
xion/desconexion auxiliares

22 Establecer un valor para P3.15.9 Tiempo de cone- 0..3600 s

xién/desconexién auxiliares

Tras esto, en la pantalla aparecera la configuracion de entrada digital y salida de relé que la
aplicacion realiza automaticamente. Anote estos valores. Esta funcién no esta disponible en
la pantalla de texto.

2.8 ASISTENTE ANTI-INCENDIO

Para iniciar el asistente anti-incendio, seleccione Activar para el parametro B1.1.4 en el
menu Guia rapida.

C PRECAUCION!
Antes de continuar, lea la informacidn acerca de la contrasefnay la garantia en el
capitulo 70.18 Modo Anti-Incendio.
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Establecer el valor para el pardametro P3.17.2 Mas de una seleccion
Seleccion referencia frecuencia

Si establece un valor diferente de Frecuencia de modo Anti-Incendio, el asistente ira
directamente al paso 3.

Establecer un valor para el parametro P3.17.3 Fre- [8.00 Hz...P3.3.1.2 (Frecuencia maxima)
cuencia de modo anti-incendio

Activa la senal cuando el contacto se abre o se cie-

3 rra 0 = Contacto abierto
1 = Contacto cerrado

Establecer un valor para los parametros P3.17.4 Seleccionar la entrada digital para activar el
4 Activacion anti-incendio en OPEN / P3.17.5 Activa- modo anti-incendio. Consulte también el
cién anti-incendio en CLOSE capitulo 10.6.1 Programacion de entradas ana-
[dgicas y digitales.
Establecer un valor para el pardmetro P3.17.6 Seleccionar la entrada digital para activar el
Inversidn giro sentido inverso en el modo anti-incendio.
5
Digln ranura0.1 = DIRECTO
Digln ranura0.2 = INVERSO
Establecer un valor para P3.17.1 Contrasena Establecer una contrasena para habilitar la
funcién anti-incendio.
6

1234 = Habilitar modo de prueba
1002 = Habilitar el modo anti-incendio
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3 INTERFACES DE USUARIO

3.1 NAVEGACION EN EL PANEL

Los datos del convertidor de frecuencia estan organizados en menus y submenus. Para
desplazarse por los menus, utilice los botones de flecha arriba y abajo en el panel. Para
entrar en un grupo o un elemento, presione el boton OK. Para regresar al nivel en el que se
encontraba, presione el boton Back/Reset.

En la pantalla, aparece su ubicacion actual en el mend, por ejemplo M3.2.1. También
aparece el nombre del grupo o elemento en la ubicacién actual.

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFOSS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




INTERFACES DE USUARIO

VACON - 70

0S920e 9p 0bIpoD

equioq |013u0)
TCEN

odJluRdaW Oudld
0C'EN

1010\ 09peD 8T EW

OIPUSOUT-UY OPOIN
LT'EW

Sal10pejuod
OIUSILLIUDIUBINO T SN

equogiynin ST ENW

epuajod op pepiun
s91snly 9°'GIW

[ea1 dwen ooy
S'SIN

3’'Q’) seinuey
Y'SW TSI

alempJtey A O/
T'SKW

'8N
1'8W| | SPISAIN 8W
So)}10Aed
LN
JOpeUeA oIqUiON
L' 9N
mw_qumLma op
n3oeg GO
BUWOIpI op UQID3[RS o_._msam: °p
T'9W/| | S®IShlV 9N
S8%-Sd 8'SIN
|]aued /'S

X9 dId ‘MO PTENW

QId Jopejonuoy
€T €W

lopeziodwal ap
sauopungd Z1°S

0d)jeWOINe 3959y
0T ENW

S9U0Id29]0.d 6°EIN

aiempaey A
O/I SW

sauolsiAIRdNS 8 SN

sepiqyoud .4 L €W

21eMY0S OJU] 9'pIN

soledsip "Ju0D G I

[E30] SaJopejuo))
V' vIN

Sq|e} |eHO3ISIH € FIN

SOj|e} 3953y C'vIN

SOAIJoe sojjled T'vIN

g4 sojep uopeubisy
9t

S/3 ap uobeinbyuo)
SENW

soual) A sedwey
P EN

selpualaey £ €I

odnsoubelq
14|

oJled/eydde|y Opo|y
CEN

hojow saasnly T°SI

snqp[sy
°p sojed CT ¢

OojusIliuaIuew
Jopejuo) TT1°¢I

equiogiiniN 0T CIN

ouJa3Xe Aid
10pe|01IU0) 6°CIA

did 410pgouo) 8¢

Jopeziodwa)l ap
sauopund /'Zi

opezueAy/senxg 9'ZIn

elnjeladwa |
sepeJjug G ¢

O/1 ¥'C

oolseg €¢I

seoyets ¢'cin

Jojuownyniy T2

10)UOW ZTW

soJqjaweled
€N

(uoeayde "209|3S ‘2" Td 9p
apuadap opluajuo0d |3)
SajualsIsy T'TIW

epided
emnd I

snuawqgns

jedidurid nuap

snuawqns

jedidulid nuap

snuawgns

jedpurid nuap

Imag. 16: La estructura basica de menus del convertidor de frecuencia
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3.2 USO DE LA PANTALLA GRAFICA

pp P @

STo’P|C’j| RE//\DY| / |’ 110

G MaW%z>
ID: M1

Q1(1i§]7< Setup /@

= Monitorw
(5 )/

= Parameters
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Imag. 17: ELmend principal de pantalla gréfica

A. Elprimer campo de estado: PARO/ F. Elcampo de ubicacién: el nimero ID del
MARCHA parametro y la ubicacién actual en el

B. Elsentido de giro menu

C. Elsegundo campo de estado: LISTO/NO G. Un grupo o elemento activado: presione
LISTO/FALLO OK para entrar

D. Elcampo de alarma: ALARM/- H. Elnumero de elementos del grupo en

E. Ellugar de control: PC/I/O/PANEL/ cuestion
FIELDBUS

3.2.1 EDICION DE LOS VALORES

En la pantalla grafica, hay dos procedimientos diferentes para editar el valor de un
elemento.

Por lo general, solo se puede establecer un valor para un parametro. Seleccione un valor en
una lista de valores de texto o en un rango de valores numéricos.

CAMBIO DEL VALOR DE TEXTO DE UN PARAMETRO

1 Busque el parametro con los botones de flecha.

STOP‘G READY \ \ 110
\i_l Start / Stop Setup
ID:172 M3.2.1

000

,i, Rem Control Place
. I/0 Control

KeypadStopButton
Yes

[ele]e]

g Start Function
oril Ramping
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2 Para ir al modo Editar, presione el botén OK dos

veces o presione el boton de flecha de la derecha. STOP‘G READY ‘ ‘ Vo

= Rem Control Place

ID: M3.2.1

@ Add to favourites

3 Para establecer un nuevo valor, presione los

botones de flecha arriba y abajo. STOP‘G READY ‘ ‘ Vo

= Rem Control Place

ID: M3.2.1

FieldbusCTRL

<>

I/0 Control

4 Para aceptar el cambio, presione el botén OK. Para
ignorar el cambio, utilice el boton Back/Reset.

EDICION DE LOS VALORES NUMERICOS

1 Busque el parametro con los botones de flecha.
stop| (G| READY | | o
D Frequency Ref
ID:101 P3.3.1.1
8.i. MaxFreqReference |
© 0.00 Hz
8,i, MinFreqReference
° 50.00 Hz
PosFreqRefLimit
320.00 Hz
2  Pase al modo de edicidn.
stop| (| ReADY | | o
MinFreqReference
o ID:101 P3.3.1.1
N N s
\% — 0.00Hz—
RN
Min: 0.00Hz
Max: 50.00Hz
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3 Sielvalor es numérico, muévase de digito a digito

con los botones de flecha izquierda y derecha. STOP‘G READY ‘ ‘ Vo
Cambie los digitos con los botones de flecha arriba ) MinFreqReference
y abajo. ID:101 P3.3.1.1
N N s
v — 00.00 Hz-
2N
Min: 0.00Hz
Max: 50.00Hz

4 Para aceptar el cambio, presione el botén OK. Para

ignorar el cambio, regrese al nivel en el que se STOP‘G READY ‘ ‘ o
encontraba con el boton Back/Reset. MinFreqReference
ID:101 P3.3.1.1
A N s
\'4 —11.00 Hz—
e AN
Min: 0.00Hz
Max: 50.00Hz

LA SELECCION DE MAS DE UN VALOR

Algunos parametros le permiten seleccionar mas de un valor. Seleccione una casilla de
verificacidn en cada valor necesario.

1 Busque el parametro. Hay un simbolo en la

pantalla cuando es posible seleccionar una casilla STOP‘G READY ‘ ‘ Vo
de verificacion. Iil Interval 1
ID:1466 P3.12.1.3

ON Time 00:00:00
OFF Time 00:00:00

%] I
0 «
\@

A. Elsimbolo de seleccion de
casilla de verificacion

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFOSS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




VACON - 74 INTERFACES DE USUARIO

2  Paradesplazarse por la lista de valores, utilice los
botones de flecha arriba y abajo. STOP‘G READY ‘ ‘ Vo

8;i. Days
o ID: M 3.12.1.3.1

Monday

[ ] Tuesday
[ ] Wednesday

|| Thursday

Friday

3 Para anadir un valor a la selecciodn, seleccione la
casilla que se encuentra junto a él con el botén de STOP‘G READY ‘ ‘ Vo
flecha a la derecha. Days

ID: M 3.12.1.3.1

Monday

[ ] Tuesday
Wednesday

|| Thursday

Friday

3.2.2 RESET DE UN FALLO

Para resetear un fallo, puede utilizar el botdn Reset o el parametro Reset fallos. Consulte
las instrucciones en 11.7 Aparece un fallo..

3.2.3 EL BOTON FUNCT

Puede utilizar el boton FUNCT para 4 funciones.

« Paraacceder a la pagina de control.

« Para cambiar facilmente entre los lugares de control panely remoto.
* Para cambiar el sentido de giro.

« Para editar rapidamente un valor de parametro.

La seleccion de un lugar de control determina desde dénde se proporcionan las drdenes de
marchay paro del convertidor. Todos los lugares de control tienen un parametro para la
seleccion de la referencia de frecuencia. El lugar de control panel siempre es el panel. El
lugar de control remoto es I/0 o Fieldbus. Puede ver el lugar de control actual en la barra de
estado de la pantalla.

Es posible utilizar 1/0 lugar A, I/0 lugar By Fieldbus como lugares de control remoto. I/0
lugar Ay Fieldbus tienen la prioridad menor. Puede seleccionarlos con P3.2.1 (Lugar de
control remoto). I/0 lugar B puede omitir los lugares de control remoto, I/0 lugar Ay

Fieldbus con una entrada digital. Puede seleccionar la entrada digital con el parametro
P3.5.1.7 (Forzar Ctrl. /0O lugar B).

El panel se utiliza siempre como un lugar de control cuando el lugar de control es local. El
control panel tiene una prioridad mas alta que el control remoto. Por ejemplo, cuando se
encuentra en el control remoto, si el pardametro P3.5.1.7 anula el lugar de control con una
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entrada digital y selecciona Local, el panel se convierte en el lugar de control. Utilice el
boton FUNCT o P3.2.2 Panel/Remoto para cambiar entre el control panel y remoto.

CAMBIO DEL LUGAR DE CONTROL

1 En cualquier parte de la estructura de menus,
pulse el boton FUNCT.

2 Para seleccionar Panel/Remoto, utilice los botones
de flecha arriba y abajo. Presione el boton OK.

3 Para seleccionar Local o Remoto, utilice de nuevo
los botones de flecha arriba y abajo. Para aceptar
la seleccidn, presione el boton OK.

4 Si ha cambiado el lugar de control remoto a local,
es decir, al panel, proporcione una referencia de
panel.

STOP \ (j READY \ \ Keypad

Main Menu
ID: M1l

Monitor

(12)

Y Parameters

Di(aggo)s tics

stor| (G| ReADY | | Keypad

o,i. Choose action

Q
o ID:1805

Change direction
Control page

Local/Remote ¢

STOP‘G READY \ ‘Keypad
Local/Remote
L] ID:211
Local
Remote <>
STOP‘G READY \ \ e

Main Menu
ID: M1l

® Monitor
EII (12 )

Y Parameters
lil (21)
= Diagnostics

Después de la seleccidn, la pantalla volvera a la misma ubicacién en la que estaba cuando

presiond el boton FUNCT.
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ACCESO A LA PAGINA DE CONTROL

Es facil monitorizar los valores mas importantes de la pagina de control.

1 En cualquier parte de la estructura de mendus,
pulse el botén FUNCT. STOP|C| READY 110

c) Main Menu
ID:

= Monitor

(12 )

Parameters

(21)

e Diagnostics

M1

2  Paraseleccionar la pagina de control, presione los
botones de flecha arriba y abajo. Confirme con el STOP|C| READY | Keypad
boton OK. Se abre la pagina de control.

25 Choose action
O ID:1805

Change direction

Control page

Local/Remote ¢

3 Siutiliza el lugar de control panely la referencia

del panel, puede establecer P3.3.1.8 Referencia STOP|C| READY | Keypad
panel con el botén OK.

H‘ Keypad Reference
ID: 184

A
v 0.00Hz

Output Frequency Motor Torque

0.00Hz 0.00%

Motor Current Motor Power

0.00A 0.00%

4 Para cambiar los digitos del valor, presione los

botones de flecha arriba y abajo. Acepte el cambio STOP|G| READY | Keypad
con el botén OK.

Keypad Reference
H‘ ID: 168
N s
. ~ 0.00HZ —
/ N\
Output Frequency Motor Torque
0.00Hz 0.00%
Motor Current Motor Power
0.00A 0.00%

Consulte mas informacion acerca de la referencia del panel en 5.3 Grupo 3.3: Referencias. Si
se usan otros lugares de control o valores de referencia, la pantalla mostrara la referencia
de frecuencia, que no se puede modificar. Los demas valores de la pagina son los valores de
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MultiMonitor Puede seleccionar los valores que aparecen aqui (consulte las instrucciones en

4.1.1 Multimonitor).

CAMBIO DEL SENTIDO DE GIRO

Puede cambiar el sentido de giro del motor rapidamente con el botdn FUNCT.

NOTA!
La orden Cambiar sentido giro esta disponible en el menu solo si el lugar de

control actual es Local.

1 En cualquier parte de la estructura de menus,
pulse el boton FUNCT.

2  Para seleccionar Cambiar sentido giro, presione
los botones de flecha arriba y abajo. Presione el
boton OK.

3 Seleccione un nuevo sentido de giro. El sentido de
giro actual parpadea. Presione el boton OK.
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STOP|C| READY 110
Main Menu

G ID: M1

— Monitor

EII (7))

= Parameters

( 15 )

Diagnostics

EII (6)

RUN |(j| READY | |Keypad

Choose action
ID:1805

Change direction
Control page y

Local/Remote
RUN [(C] ReADY | | Keypad
o Choose action
st
o) ID:1805
Reverse

Torward 'y
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4 Elsentido de giro cambia inmediatamente. Vera

que la indicacion de la flecha en el campo de STOF(D ) READY 10
estado de la pantalla cambia. Main Menu

G ID: M1

= Monitor

(7)

~ Parameters

( 15 )

= Diagnostics

(6)

LA FUNCION DE EDICION RAPIDA

Con la funcion Edicion rapida, puede acceder rapidamente a un parametro introduciendo el
numero ID del parametro.

1 En cualquier parte de la estructura de menus,
pulse el boton FUNCT.

2  Pulse los botones de flecha arriba o abajo para
seleccionar la opcion Edicion rapida y acepte con el
boton OK.

3 Acontinuacion, especifique el nimero ID de un
parametro o valor de monitor. Presione OK. En la
pantalla aparece el valor del parametro en el modo
de edicion y el valor de monitor en el modo de
monitorizacion.

3.2.4 COPIA DE LOS PARAMETROS

NOTA!
Esta funcidn esta disponible Unicamente en el panel grafico.

Para poder copiar los parametros desde el panel de control en el convertidor, debe pararlo.

COPIA DE LOS PARAMETROS DE UN CONVERTIDOR DE FRECUENCIA

Utilice esta funcidn para copiar pardametros de un convertidor a otro.

1 Guarde los parametros en el panel de control.

2 Extraiga el panel de control y conéctelo a otro
convertidor.

3 Descargue los parametros en el nuevo convertidor
con la orden Rest. desde panel.
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GUARDADO DE LOS PARAMETROS EN EL PANEL DE CONTROL

1 Vaya al menu Ajustes de usuario.

STOP | G] READY Keypad

Main Menu
I 1 w6

= I/0 and Hardware

= User settings
Cay ¢

@ Favourites
(0)

2 Vaya al subment Copia de seguridad de
parametros.

STOP | G] READY Keypad

User settings
m ID: M6.5
Language selection
Q
o English

I—i—l Parameter backup
(7))

Drive name

gt Drive
3 Utilice los botones de flecha arriba y abajo para
seleccionar una funcién. Acepte la seleccién con el stor| (] READY Keypad
boton OK. m Parameter backup
ID: M6.5.1

Restore factory defaults
[e]

Save to keypad
[¢]

Restore from keypad

La orden Rest.Param.Defecto restablecera los ajustes predeterminados de fabrica. Con la
orden Guardar en panel, puede copiar todos los pardmetros en el panel de control. La orden
Restaurar desde panel copia todos los parametros desde el panel de control al convertidor.

3.2.5 COMPARACION DE PARAMETROS

Con esta funcion, puede comparar el juego de parametros actuales con uno de estos cuatro
juegos.

« Juego 1(Pé.5.4 Guardar en juego 1)

« Juego 2 (P6.5.6 Guardar en juego 2)

« Los pardmetros por defecto (P6.5.1 Restaurar pardmetros por defecto)
» Eljuego de paneles (P6.5.2 Guardar en panel)

Consulte mas informacion sobre estos parametros en Tabla 119 Los parametros de copia de
seguridad de parametros del menu de ajustes de usuario.
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NOTA!

Si no ha guardado el juego de parametros con el que desea comparar el juego
actual, en la pantalla aparece el texto La comparacion ha fallado.
USO DE LA FUNCION COMPARACION PARAMETROS

1 Vaya a Comparaciéon parametros en el menu
Ajustes de usuario. STOP|C| READY /o

= User Settings
ID: M6.6

Language Selection
2 English

D Parameter Backup
(7)

Parameter Compare

(4)

2 Seleccione el par de juegos. Para aceptar la

seleccién, presione el botén OK. STOPK;I READY | Vo

Parameter Compare
ID: B6.6.1

E Active set-Set 1

El Active set-Set 2

E‘ Active set-Defaults

3 Seleccione Activo y pulse OK.

STOP | C] READY | 110

Active set-Set 1

@ Help

(7) Add to Favourites
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4 Examine la comparacion entre los valores actuales
y los valores del otro juego. STOP|G| READY /0

Active set-Set 1
m ID:113

Motor Nom Currnt

Motor Cos Phi

EETS

El valor actual
El valor del otro juego
El valor actual
El valor del otro juego

oWy

3.2.6 TEXTOS DE AYUDA

La pantalla grafica puede mostrar textos de ayuda sobre muchos temas. Todos los
parametros tienen un texto de ayuda.

Los textos de ayuda también estan disponibles para los fallos, las alarmas y el asistente de
puesta en marcha.

LECTURA DE UN TEXTO DE AYUDA

1 Buque el elemento sobre el que desea leer una

explicacién. STOP|C| READY | 110
E’ Digital Inputs
ID:403 M3.5.1.1

Ctrl Signal 1 A

Q00
-}

Ctrl Signal 2 A

000

Ctrl Signal 1 B
[¢]

2 Utilice los botones de flecha arriba y abajo para

seleccionar una entrada en Ayuda. STOP|C| READY /o
— Ctrl signal 1 A
ID:403 M3.5.1.1
Edit

@ Add to favourites
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3 Paraabrir el texto de ayuda, presione el botdn OK.

STOP|C| READY II0
Ctrl signal 1 A
@ ID:403 M3.5.1.1

Start Signal 1 for control Place
I/0 A. Start Signal 1
functionality chosen with I/O A
Logic in Start/Stop Setup Menu.

NOTA!
Los textos de la ayuda estan siempre en inglés.

3.2.7 USO DEL MENU FAVORITOS

Si utiliza con frecuencia los mismos elementos, puede anadirlos a Favoritos. Puede recopilar
un juego de parametros o senales de monitorizacion de todos los menus del panel.

Consulte mas informacion sobre el uso del menu Favoritos en el capitulo 8.2 Favoritos.

3.3 USO DE LA PANTALLA DE TEXTO

También puede tener el panel de control con el panel de texto para la interfaz de usuario. ELl
panel de texto y el panel gréfico tienen practicamente las mismas funciones. Algunas
funciones solo estan disponibles en el panel grafico.

En la pantalla se muestra el estado del motory el convertidor. También se muestran fallos
de funcionamiento del motor y el convertidor. En la pantalla, aparece su ubicacion actual en
el menud. También aparece el nombre del grupo o elemento en la ubicacion actual. Si el texto
es demasiado largo para la pantalla, se desplaza para que aparezca la cadena de texto

completa.
o

READY RUN STOP ALARM FAULT

A A
NINEED /©

M I
m 1

FWD REV 110 KEYPAD BUS

@

Imag. 18: EL menu principal del panel de texto

A. Los indicadores de estado B. Los indicadores de alarmas y fallos
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C. Elnombre del grupo o elemento de la
ubicacién actual
D. La ubicacion actual en el ment

3.3.1 EDICION DE LOS VALORES

CAMBIO DEL VALOR DE TEXTO DE UN PARAMETRO

Establezca el valor de un parametro con este procedimiento.

E. Losindicadores del lugar de control
F. Los indicadores del sentido de giro

1 Busque el parametro con los botones de flecha.

READY RUN  STOP  ALARM  FAULT
A A
CTEIET /L- Tri
17y 1 v 1 Jr
M_J1 _J
i_lJ.
v v
FWD  REV /0 KEYPAD BUS
2 Para ir al modo Editar, presione el boton OK.
READY RUN  STOP  ALARM  FAULT
A
II-IVI I~ I-I-l L1
I'sl' Cotriry
Ll
h 4 v
FWD  REV /0 KEYPAD  BUS
o poracsatlecerun nuevovalor presione o5y
! /7 r 111 i _
1y Loty T
LJ
A 4 v
FWD  REV /0 KEYPAD BUS
4 Acepte el cambio con el botdn OK. Para ignorar el

cambio, regrese al nivel en el que se encontraba
con el botdn Back/Reset.

EDICION DE LOS VALORES NUMERICOS

1 Busque el parametro con los botones de flecha.
2  Pase al modo de edicion.
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3 Muévase de digito a digito con los botones de flecha
izquierda y derecha. Cambie los digitos con los
botones de flecha arriba y abajo.

4 Acepte el cambio con el botén OK. Para ignorar el
cambio, regrese al nivel en el que se encontraba
con el botén Back/Reset.

3.3.2 RESTABLECIMIENTO DE UN FALLO

Para resetear un fallo, puede utilizar el botdn Reset o el parametro Reset fallos. Consulte
las instrucciones en 11.7 Aparece un fallo..

3.3.3 EL BOTON FUNCT

Puede utilizar el botdon FUNCT para 4 funciones.

« Paraacceder a la pagina de control.

« Para cambiar facilmente entre los lugares de control panel y remoto.
» Para cambiar el sentido de giro.

« Para editar rapidamente un valor de parametro.

La seleccion de un lugar de control determina desde donde se proporcionan las érdenes de
marcha y paro del convertidor. Todos los lugares de control tienen un pardmetro para la
seleccion de la referencia de frecuencia. El lugar de control panel siempre es el panel. El
lugar de control remoto es I/0 o Fieldbus. Puede ver el lugar de control actual en la barra de
estado de la pantalla.

Es posible utilizar 1/0 lugar A, I/0 lugar By Fieldbus como lugares de control remoto. I/0
lugar Ay Fieldbus tienen la prioridad menor. Puede seleccionarlos con P3.2.1 (Lugar de
control remoto). I/0 lugar B puede omitir los lugares de control remoto, I/0 lugar Ay
Fieldbus con una entrada digital. Puede seleccionar la entrada digital con el parametro
P3.5.1.7 (Forzar Ctrl. 1/0 lugar B).

El panel se utiliza siempre como un lugar de control cuando el lugar de control es local. El
control panel tiene una prioridad mas alta que el control remoto. Por ejemplo, cuando se
encuentra en el control remoto, si el parametro P3.5.1.7 anula el lugar de control con una
entrada digital y selecciona Local, el panel se convierte en el lugar de control. Utilice el
botén FUNCT o P3.2.2 Panel/Remoto para cambiar entre el control panel y remoto.

CAMBIO DEL LUGAR DE CONTROL

1 En cualquier parte de la estructura de menus, DY RUN  Stor ALARM  FAULT
pulse el boton FUNCT. A A

CICIEIEIMET T 20

l l"7l rone 1 _
M T

Hi_J

h 4

FWD REV 1/0 KEYPAD BUS
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2 Para seleccionar Panel/Remoto, utilice los botones
READY RUN STOP ALARM FAULT

de flecha arriba y abajo. Presione el boton OK. A A
| I /e M
Locnrnc iy
/
/
v v
FWD  REV /0 KEYPAD BUS

3 Para seleccionar Local o Remoto, utilice de nuevo
los botones de flecha arriba y abajo. Para aceptar
la seleccidn, presione el botdn OK. _

READY  RUN STOP ALARM FAULT

FWD REV 1/0 KEYPAD BUS

4 Siha cambiado el lugar de control remoto a local,
es decir, al panel, proporcione una referencia de
panel.

Después de la seleccidn, la pantalla volvera a la misma ubicacidén en la que estaba cuando
presiono el boton FUNCT.

ACCESO A LA PAGINA DE CONTROL

Es facil monitorizar los valores mas importantes de la pagina de control.

1 En cualquier parte de la estructura de mendus,
. READY  RUN STOP ALARM FAULT
pulse el boton FUNCT. 7'\ a

A 4 h 4

FWD REV 1/0 KEYPAD  BUS
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2  Paraseleccionar la pagina de control, presione los

. . . READY  RUN TOP ALARM FAULT
botones de flecha arriba y abajo. Confirme con el >T9

botdn OK. Se abre la pagina de control. \A_ _ _f .
I Tear | N -
coinrirvge rert g
/-
c
h 4 4
FWD REV 1/0 KEYPAD BUS

3 Siutiliza el lugar de control panel y la referencia READY RUN  STop  ALARM  FAULT

del panel, puede establecer P3.3.1.8 Referencia A A
panel con el botén OK. LIS T e e
nerrorg o rveCr

FWD REV 1/0 KEYPAD BUS

Consulte mas informacion acerca de la referencia del panel en 5.3 Grupo 3.3: Referencias). Si
se usan otros lugares de control o valores de referencia, la pantalla mostrara la referencia
de frecuencia, que no se puede modificar. Los demas valores de la pagina son los valores de
MultiMonitor Puede seleccionar los valores que aparecen aqui (consulte las instrucciones en
4.1.1 Multimonitor).

CAMBIO DEL SENTIDO DE GIRO

Puede cambiar el sentido de giro del motor rapidamente con el boton FUNCT.

NOTA!
La orden Cambiar sentido giro esta disponible en el menu solo si el lugar de
control actual es Local.

1 En cualquier parte de la estructura de menus,
pulse el boton FUNCT.

2  Para seleccionar Cambiar sentido giro, presione
los botones de flecha arriba y abajo. Presione el
boton OK.

3 Seleccione un nuevo sentido de giro. El sentido de
giro actual parpadea. Presione el boton OK. El
sentido de giro cambia al instante y también
cambia la indicacion de la flecha en el campo de
estado de la pantalla.

LA FUNCION DE EDICION RAPIDA

Con la funcion Edicidn rapida, puede acceder rapidamente a un parametro introduciendo el
numero ID del parametro.
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1 En cualquier parte de la estructura de menus,
pulse el boton FUNCT.

2 Pulse los botones de flecha arriba o abajo para
seleccionar la opcidn Edicion rapida y acepte con el
botén OK.

3 Acontinuacion, especifique el nimero ID de un
parametro o valor de monitor. Presione OK. En la
pantalla aparece el valor del parametro en el modo
de edicion y el valor de monitor en el modo de
monitorizacion.
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3.4 ESTRUCTURA DE MENUS

Guia rapida Vea el capitulo 1.4 Descripcidn de las aplicaciones.

Monitorizacion MultiMonitor

Graficas

Bésico

1/0

Extras/Avanzado

Funciones de temporizador

Controlador PID

Controlador PID externo

MultiBomba

Contadores de mantenimiento

Fieldbus Data

Parametros Vea el capitulo 5 Menu Parémetros.

Diagnostico Fallos activos

Reset fallos

Historial de fallos

Contadores totales

Contador reseteable

Informacion de software
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1/0 y hardware I/0 estandar

Ranura C

Ranura D

Ranura E

Reloj en tiempo real

Ajustes de la unidad de potencia

Panel

RS-485

Ethernet

Ajustes de usuario Seleccion de idioma

Copia seguridad parametros *

Nombre de convertidor

Comparacion de pardmetros

Favoritos * Vea el capitulo 8.2 Favoritos.

Niveles de usuario Vea el capitulo 8.3 Niveles de usuario.

* = Esta funcidn no esta disponible en el cuadro de control con una pantalla de texto.

3.4.1 GUIA RAPIDA

El grupo Configuracidon rapida incluye los diferentes asistentes y parametros de
configuracion rapida de la aplicacion VACON® 100 INDUSTRIAL. Para obtener informacion
mas detallada sobre los pardmetros de este grupo, consulte el capitulo 7.3 Primera puesta
en marchay 2 Asistentes.

3.4.2 MONITOR

MULTIMONITOR

Con la funcion MultiMonitor, puede recopilar de cuatro a nueve elementos que desee
monitorizar. Consulte 4.1.1 Multimonitor.
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NOTA!
El mend MultiMonitor no esta disponible en la pantalla de texto.

GRAFICAS

La funcion Graficas es una presentacion grafica de dos valores de monitor a la vez. Consulte
4.1.2 Graficas.

BASICO

Los valores de monitor basicos pueden incluir estados, mediciones y los valores reales de
los parametros y las senales. Consulte 4.7.3 Basica.

I/0

Es posible monitorizar los estados y los niveles de los valores de senales de entrada y salida.
Consulte 4.1.4 1/0.

EXTRAS/AVANZADO

Puede monitorizar los diferentes valores avanzados, por ejemplo, los valores de Fieldbus.
Consulte 4.1.6 Extras/avanzado.

FUNCIONES DE TEMPORIZADOR

Con esta funcion, puede monitorizar las funciones de temporizadory el reloj en tiempo real.
Consulte 4.1.7 Monitorizacion de las funciones de temporizador.

CONTROLADOR PID

Con esta funcion, puede monitorizar los valores del controlador PID. Consulte 4.7.8
Monitorizacion del controlador PID.

CONTROLADOR PID EXTERNO

Monitorice los valores que estén relacionados con el controlador PID externo. Consulte 4.71.9
Monitorizacion del controlador PID externo.

MULTIBOMBA

Utilice esta funcion para monitorizar los valores que estén relacionados con el
funcionamiento de mas de un convertidor. Consulte 4.7.70 Monitorizacion MultiBomba.

CONTADORES DE MANTENIMIENTO

Monitorice los valores relacionados con los contadores de mantenimiento. Consulte 4.7.77
Contadores de mantenimiento.

FIELDBUS DATA

Con esta funcion, puede consultar los datos del Fieldbus como valores de monitor. Utilice
esta funcidn, por ejemplo, para monitorizar durante la puesta en marcha del Fieldbus.
Consulte 4.1.12 Monitorizacion de los datos de proceso de fieldbus.
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3.5 VACON® LIVE

VACON® Live es una herramienta de PC para la puesta en marcha y el mantenimiento de los
convertidores de frecuencia de las gamas VACON® 10, VACON® 20 y VACON® 100. VACON®
Live se puede descargar desde http://drives.danfoss.com.

La herramienta de PC VACON® Live incluye las funciones siguientes.

« Establecimiento de pardametros, monitorizacién, informacion de convertidores,
registrador de datos, etc.

* Laherramienta de descarga de software VACON® Loader

« Compatibilidad con comunicacién serie y Ethernet

+ Compatibilidad con Windows XP, Vista, 7y 8

« 17 idiomas: inglés, aleman, espanol, finés, francés, italiano, ruso, sueco, chino, checo,
danés, holandés, polaco, portugués, rumano, eslovaco y turco

Puede realizar la conexion entre el convertidor de frecuencia y la herramienta de PC
mediante el cable de comunicacion serie de VACON®. Los controladores de comunicacion
serie se instalan automaticamente durante la instalacion de VACON® Live. Una vez instalado
el cable, VACON® Live busca el convertidor conectado automaticamente.

Consulte mas informacion acerca del uso de VACON® Live en el menu de ayuda del
programa.

[ vacon e 1160 S —

File Edt View [Dvive Tools Help

VACON

7B 10E0Eadak
| Ovives Parameter Browser X i
W Dive X . - = = (7 — < .
R Lb .",. (%] == 0 éﬁl—\ﬁﬂ” Seanch &
{ Fles L - Index VariableText Value Min Max Unit Det; *
- 1. Quick Setp
~l L {
# 1.31. Stancard Sick S (20)
4 W 2 Monitor P12 Application Standard Standand Motor Potentiometer Standar
# 2.1, Multimonitor gl | P13 MinFreqReference 0,00 0.00 50,00 Hz 0.00
¥ 2.3 Basic
» :: Vo : P14 MaxFreqRelerence 50,00 0,00 320,00 Hz 0,00
# 2.8 Extras/Advanced P15 Acced Time 1 50 01 3000.0 s 50
# 2.7. Timer Functions P18 Decel Time 1 50 o1 30000 s 50
» PID Controller Paias -0 - Y
$ 20 ExPID Conioles P17 Cusrent Limis 3ro 0.26 520 A 000
10. Mesti-Pumg Pl Motor Type Induction Motor Induction Motor  PM Modor Inchactio
Mainten. Counters P13 Maotor Nom Volg 230 180 240 v o
eﬁ-‘: Data P1.10  Motor Nom Freq 50,00 8,00 320,00 Hz 000
e Cusiomizer
4 (P 2. Pacameters P 111 Motor Nom Speed 1370 24 18200 pm 0
4 ¥ 3.1, Motor Setiings P1.12  Motor Nom Curmil .90 026 520 A 0.00
P113  Molor Cos Phi 0.74 0,30 1,00 0,00
P1.14  Energy Optimization Disabled Disabled Enabled Disables
P1.15  identification Mo Action No Action With Rotation Mo Actic
P1.16 Start Function Ramping Ramging Flying Starnt Rampin
4 P 13 Relerences P1.17  Swop Function Coasting Coasting Ramping Coastirs
# 331 Frequency Ref P1.18  Automatic Reset Disabled Disabled Enabied Disables
« #1332 Torque Rel P1.19  Extemnal Fauk Faul No Action Faul Coast Fault
. 32.2.7. Torus. Caf Openi Loop P120 AllLowFaur Mo Action No Action Faut,Coast No At
# 333 Preset Fregs
# 334 Motor Potentiom. P121  Rem. Cul Place VO Control 1O Control FleddbusCTRL VO Con
# 335 Joysick P1.22 VOARelsel Alep2 PresetFreq0 Block Out 10 AlTe A2
¥ 118 Jogging P123  Keypad Ref Sal Keypad Retf Preseffreqd  Block Out.10 Keypad
« ¥ 34 Ramps And Brakes -
¥ 34.1. Ramp 1 P1.24  FieldBus Ref Sel Fiekdbus PresetFreq Biock Out 10 Fiekdbus
# 342 Ramp 2 P125 A Signal Range 0 10VID-20mA, 0-10V/0-20mA.  2-10VI4-20mA o-10vi0
: -:1: 3?;-:1"*'-“? P126 A2Signal Range  2-10V/4-20mA 0-10V/A0-20mA  2-10Vi4-20mA 2-10Vi4
¥ 3,45, Flux Braking P127  RO1Function Run Not Used Motor Preteat Active Run
4 ¥ 35 VO Config et § =
‘ vo Datalogger @ | Clockowise Oniine @ | Reacy @ | Run @) Foun Q| Alam Q] @0

Ilmag. 19: La herramienta de PC VACON® Live
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4 MENU MONITOR

4.1 GRUPO MONITOR

Puede monitorizar los valores reales de los pardmetros y las senales. También puede
monitorizar los estados y las mediciones. Puede personalizar algunos de los valores que se
pueden monitorizar.

4.1.1 MULTIMONITOR

En la pagina Multimonitor, puede recopilar de cuatro a nueve elementos que desee
monitorizar. Seleccione el nimero de elementos con el parametro 3.11.4 Vista multimonitor.
Mas informacion en el capitulo 5.77 Grupo 3.11: Ajustes de la aplicacion.

CAMBIO DE LOS ELEMENTOS QUE SE VAN A MONITORIZAR

1 Para entrar en el menu Monitor, presione el boton
OK. STOP|C| READY 110

Main Menu
ID: M1l

= Quick Setup
(4)

Monitor

(12)
= Parameters
(21)

2 Vaya a Multimonitor.
STOP|G| READY | 110

@ Monitor
ID: M2.1

Multimonitor

Basic
(7)

Timer Functions

(13)
3 Para sustituir un elemento antiguo, activelo. Utilice
los botones de flecha. STOPK;I READY 1o
T Multimonitor
E=5 ID:25 FreqReference

JRINC NI LN NN Output Freq Motor Speed
20.0 Hz 0.00 Hz 0.0 rpm

Motor Curre | Motor Torque |Motor Voltage|

0.00A 0.00 % 0.0V

DC-link volt | Unit Tempera |Motor Tempera

0.0V 81.9°C 0.0%

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFO0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




MENU MONITOR VACON - 93

4 Para seleccionar un nuevo elemento de la lista,

presione OK. STOP|C| READY II0
FreqReference
ID:1 M2.1.1.1

7 Output frequency 0.00 Hz
\/ FreqReference 10.00 Hz
\/ Motor Speed 0.00 rpm
7 Motor Current 0.00 A
l Motor Torque 0.00 %
D Motor Power 0.00 %

4.1.2 GRAFICAS

La grafica es una presentacion grafica de dos valores de monitor.

Cuando se selecciona un valor, el convertidor comienza a registrar los valores. En el
submenu Grafica, puede examinar la grafica y seleccionar las sehales. También puede
proporcionar los ajustes minimos y maximos y el intervalo de muestreo, y utilizar la funcién
de autoescala.

CAMBIO DE LOS VALORES

Cambie los valores de monitor con este procedimiento.

1 En el menu Monitor, busque el submenu Gréficay

presione OK. stor| (| Rerpy | o
Monit
@ ID: o ng;
@ Multimonitor I

Trend Curve

(7)

Basic
(13)
2 Para entrar en el submenu Visualizar grafica,
presione el botén OK. sTor| (] READY | vo
E’ Trend Curve
ID: M2.2.1

View Trend Curve

(2)

Sampling interval
§T 100 ms

Channel 1 min
= -1000
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3 Solo se pueden monitorizar dos valores como
graficas simultdneamente. Las selecciones
actuales, Referencia frecuencia y Velocidad del
motor, se encuentran en la parte inferior de la
pantalla. Para seleccionar el valor actual que desea
cambiar, utilice los botones de flecha arribay
abajo. Presione OK.

4 Paradesplazarse por la lista de valores de monitor,
utilice los botones de flecha.

5  Seleccione una opciony presione OK.

PARO DE LA PROGRESION DE LA CURVA

STOP | C] READY II0

| JFreqReference 0.00Hz

M Motor Speed Orpm
stor|(G| READY | o
FreqgReference
ID:3 v2.2.1.1.4
] Output frequency [I]

\/ FreqReference
\/ Motor Speed

D Motor Current
. Motor Torque

|:| Motor Shaft Power

STOP|C| READY | 110
| IMotor Current 0.00A
M Motor Speed Orpm

La funcion de grafica también permite detener la curva y leer los valores actuales. Después,

puede volver a iniciar la progresidn de la curva.
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1 En la vista de grafica, active una curva con el boton
de flecha arriba. El marco de la pantalla se
oscurece.

2  Presione OK en el punto de destino de la curva.

3 Unalinea vertical aparece en la pantalla. Los
valores de la parte inferior de la pantalla se
corresponden a la ubicacion de la linea.
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4 Utilice los botones de flecha izquierda y derecha
para desplazar la linea y ver los valores de alguna  ||RUN [O)| READY o
otra ubicacion.

“W

Il Motor Current 0.01A

Motor Speed @

Tabla 20: Los parametros de la grafica

Parametro in. AX. Descripcion

Acceda a este menu
para monitorizar los
valores en forma de
curva.

M2.2.1 Visualizar grafica

Intervalo de mues-

P2.2.2 o 100 | 432000 | ms 100 2368
P2.2.3 Canal 1 minimo | -214748 | 1000 1000 | 2369
P2.2.4 Canal 1 maximo -1000 | 214748 1000 | 2370
P2.2.5 Canal 2 minimo -214748 1000 -1000 2371
P2.2.6 Canal 2 maximo -1000 | 214748 1000 | 2372
P2.2.7 Autoescala 0 1 0 2373 |9 = Deshabilitado

1 = Habilitado (Inter-
valo)

4.1.3 BASICA

Puede consultar los valores de monitor basicos y sus datos relacionados en la siguiente
tabla.

NOTA!

Solo los estados de la tarjeta estandar de 1/0 estan disponibles en el mend Monitor.
Encontrara los estados de todas las sefnales de la tarjeta de I/0 como datos sin
procesar en el menu de I/0 y hardware.

Compruebe los estados de la tarjeta de expansion de /0 en el mend de /0 y hardware
cuando se lo pida el sistema.
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Tabla 21: Elementos del menu monitor

Valor de monitor Descripcion
V2.3.1 Frecuencia de Hz 0.01 1
salida
V2.3.2 Referencia .de fre- Hy 0.01 25
cuencia
V233 Velocidad del rpm 1 9
motor
V2.3.4 Intensidad del A Varia 3
motor
V2.3.5 Par del motor % 0.1 4
V2.3.7 Potencia eje % 0.1 5
motor
V2.3.8 Potencia eje kW/hp | Varia 73
motor
V2.3.9 Tension del motor Vv 0.1 6
Tension del Bus
V2.3.10 de CC v 1 7
V2.3.11 Temperatura °C 0.1 8
variador
V2.3.12 Temperatura del % 01 9
motor
0 = Desactivado
V23.13 Caldeo del motor ! 1228 1 = Calentamiento (alimentacidn de intensi-
dad de CC)
V2.3.14 Referencia de par % 0.1 18
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4.1.4 1/0

Tabla 22: Monitorizacion de la senal de I/0

indice Valor de monitor | Unidad Escala Descripcion

V241 RanuraASDIN 1,2, 1 15

V242 RanuraAéDIN 4,5, 1 16

V243 Ranura 2 RO 1, 2, 1 17

V2 4l Entrada analdgica % 0.01 59 Ranura A.1 por defecto.
1 (A1)

V245 |Entradaanaldgica % 0.01 40 Ranura A.2 por defecto.
2 (AI2)

V246 | Entradaanalogica % 0.01 61 Ranura D.1 por defecto.
3 (AI)

v247 | Entradaanaldgica % 001 62 Ranura D.2 por defecto.
4 (Al4)

v2.4g | Entradaanalogica % 0.01 75 Ranura E.1 por defecto.
5 (AI5)

V249 |Entradaanaldgica % 0.01 76 Ranura E.2 por defecto.
6 (A16)

V2.4.10 Ranura A AO1 % 0.01 81

4.1.5 ENTRADAS DE TEMPERATURA
NOTA!

Este grupo de pardmetros solo esta visible cuando hay instalada una tarjeta
opcional para la medicién de temperaturas (OPT-BH].
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Tabla 23: Monitorizacion de las entradas de temperatura

Valor de monitor Descripcion

V25,1 Entrada de tem- oC 01 50
peratura 1

V2.5.2 Entrada de tem- oc 01 51
peratura 2

V253 Entrada de tem- oc 01 52
peratura 3

Entrada de tem-

V2.5.4 °C 0.1 69
peratura 4

V255 Entrada de tem- oc 01 70
peratura 5

V2.5.6 Entrada de tem- oc 01 71
peratura 6
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4.1.6 EXTRAS/AVANZADO

Tabla 24: Monitorizacion de valores avanzados

indice Valor de monitor | Unidad Escala Descripcion

B1 = Preparado
B2 = En marcha

B3 = Fallo
B6 = Permiso de marcha
V2.6 | Faebrade estado 1 43 |B7=Alarma activa
€ 'aunida B10 = Intensidad de CC al paro
B11 =Freno CC activo
B12 = Solicitud marcha
B13 = Regulador de motor activo
B15 = Chopper de frenado activo
B0 = Permiso marcha alto
B1 = Ningun fallo activo
B2 = Conmutador de carga cerrado
V2.6.2 Estado Listo 1 78 B3 = Tension de CC dentro de limites

B4 = Administrador de potencia inicializado
B5 = La unidad de potencia no esta blo-
queando la marcha

Bé= El software del sistema no esta blo-
queando la marcha

B0 = Enclavamiento 1
B1 = Enclavamiento 2
B2 = Reservado
B3 = Rampa 2 activa
B4 = Control de freno mecanico
B5 = Control de /0 lugar A activo
B6 = Control de I/0 lugar B activo
V2.6.3 IZalabra Qe e;tado 1 89 B7 = Control de Fieldt?us activo
e la aplicacion 1 B8 = Control Panel activo
B9 = Control de PC activo
B10 = Frecuencias fijas activas
B11 = Jogging activo
B12 = Anti-Incendio activo
B13 = Caldeo de motor activo
B14 = Paro rapido activo
B15 = Convertidor parado desde panel

BO = Acc/Dec prohibidas
B1 = Contactor del motor abierto

Palabra de estado B5 = Bomba jockey activa

V2.6.4 de | licacién 2 1 90 B6 = Cebado de bomba activo
©‘a apticacion B7 = Supervision de la presion de entrada
(Alarma/Fallo)

B8 = Protec. congelacién (Alarma/Fallo)
B9 = AutoLimpieza activa
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Tabla 24: Monitorizacion de valores avanzados

indice Valor de monitor | Unidad Escala Descripcion
V2.6.5 DIN Status Word 1 1 56
V2.6.6 DIN Status Word 2 1 57

V2.6.7 Inten5|d§d de 01 45
motor decimal 1

0=PC
1 = Frecuencias fijas
2 = Referencia Panel
3 = Fieldbus
4=AlN

. 5=AI2
v2.68 |Referenciadefre- 1 1495 | 6= Al1+AI2
cuencia 7 = Controlador PID
8 = Potencidmetro motorizado
9 = Joystick
10 = Jogging
100 = No definido
101 = Alarma+Frec.fija
102 = AutoLimpieza

Cddigo del ultimo

V2.6.9 fallo activo ! 37
V2.6.10 ID delult!mo fallo 1 95
activo
Cadigo de la
V2.6.11 Gltima alarma 1 74
activa

V2.6.12 ID de la ultlma 1 94
alarma activa

BO = Limite de intensidad (Motor)

B1 = Limite de intensidad (Generador)
B2 = Limite de par (Motor)

1 77 B3 = Limite de par (Generador)

B4 = Control de sobretension

B5 = Control de baja tension

Bé = Limite de potencia (Motor)

B7 = Limite de potencia (Generador)

Estado del regula-

V2.6.13 dor del motor

V2.6.14 Decele.rac.|on 1de KW/hp 98
potencia eje motor

4.1.7 MONITORIZACION DE LAS FUNCIONES DE TEMPORIZADOR

Monitorice los valores de las funciones de temporizador y el reloj en tiempo real.
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Tabla 25: Monitorizacion de las funciones de temporizador

Valor de monitor Descripcion
V2.7.1 TC1,TC2,TC3 1 1441
V2.7.2 Int.ervalo de 1 1442
tiempo 1
V2.7.3 Intervalo de 1 1443
tiempo 2
V2.7 4 Int.ervalo de 1 o
tiempo 3
V2,75 Int.ervalo de 1 1445
tiempo 4
V276 Int.ervalo de 1 144
tiempo 5
V2.7.7 Temporizador 1 s 1 1447
V2.7.8 Temporizador 2 s 1 1448
V2.7.9 Temporizador 3 s 1 1449
V2.7.10 Reloj de tiempo 1450
real
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4.1.8 MONITORIZACION DEL CONTROLADOR PID

Tabla 26: Monitorizacion de los valores del controlador PID

indice Valor de monitor | Unidad Escala Descripcion

Taly
como
esta
estable-
cido en
Referencia del , P3.13.1.7
V281 PID1 Varia (consulte
5.13
Grupo
3.13:
Controla-
dor PID)

20

Taly
como
Valor actual de , esta
V2.8.2 PID1 Varia estable- 21
cido en

P3.13.1.7

Taly
como
V2.8.3 Error PID Varia esta 22
estable-
cido en

P3.13.1.7

V2.8.4 Salida 1 PID % 0.01 23

0 = Parado

1=En marcha

3 =Modo dormir

4 = En banda muerta (consulte la 5.13 Grupo
3.13: Controlador PID)

V2.8.5 Estado PID 1 24
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4.1.9 MONITORIZACION DEL CONTROLADOR PID EXTERNO

Tabla 27: Monitorizacion de los valores del controlador PID externo

indice Valor de monitor | Unidad Escala Descripcion

Taly
como
esta
estable-
cido en
P3.14.1.1
0 (con-
sulte
5.14
Grupo
3.14:
Controla-
dor PID
externo)

V2.9.1 Consigna ExtPID Varia 83

Taly

como

esta

V2.9.2 Retroalim. ExtPID Varia estable- 84

cido en

P3.14.1.1
0

Taly

como

esta

V2.9.3 Error ExtPID Varia estable- 85

cido en

P3.14.1.1
0

V2.9.4 Salida de PID % 0.01 86
externo

0=Detenido

1=En marcha

2 = En banda muerta (consulte la 5.74 Grupo
3.14: Controlador PID externo)

V2.9.5 Estado ExtPID 1 87

4.1.10  MONITORIZACION MULTIBOMBA

Tabla 28: Monitorizacion MultiBomba

indice Valor de monitor | Unidad Escala Descripcion

v2.10.1 | Motoresenfun- 1 30
cionamiento

V2.10.2 Selec Rotacion 1 1114
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4.1.11  CONTADORES DE MANTENIMIENTO

Tabla 29: Monitorizacion de los contadores de mantenimiento

indice Valor de monitor | Unidad Escala Descripcion

Contador de man-

V2 tenimiento 1

h/kRev Varia

4.1.12  MONITORIZACION DE LOS DATOS DE PROCESO DE FIELDBUS

Tabla 30: Monitorizacion de los datos de proceso de fieldbus

indice Valor de monitor | Unidad Descripcion
V2.12.1 FB Control Word 1 874
V2.12.2 Ref. velocidad FB Varia 875
V2.12.3 FB Data In 1 1 876
V2.12.4 FB DataIn 2 1 877
V2.12.5 FB DataIn 3 1 878
V2.12.6 FB Data In 4 1 879
V2.12.7 FB Dataln 5 1 880
V2.12.8 FB Dataln 6 1 881
V2.12.9 FB DataIn7 1 882
V2.12.10 FB Dataln 8 1 883
V2.12.11 FB Status Word 1 864
v2.12.12 | Velocidad Actual 0.01 865
FB
V2.12.13 FB Data Out 1 1 866
V2.12.14 FB Data Out 2 1 867
V2.12.15 FB Data Out 3 1 868
V2.12.16 FB Data Out 4 1 869
V2.12.17 FB Data Out 5 1 870
V2.12.18 FB Data Out 6 1 871
V2.12.19 FB Data Out 7 1 872
V2.12.20 FB Data Out 8 1 873
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5 MENU PARAMETROS

5.1 GRUPO 3.1: AJUSTES DEL MOTOR

Tabla 31: Datos nominales de motor de la placa de caracteristicas

indice Parametro in. AX. Descripcion

p3.1.1.1 | Tensionnominaldel | . Varia v Varia 110
motor

p3.1.1.2 | Frecuencianominal | g0 | 5940 Hz 50/ 60 111
del motor

p3.1.13 | Velocidad nominal 24 19200 | rpm Varia 112
del motor

p3.1.14 | 'Mensidadnominal | gyt A Varia 113
del motor

Cos phi motor (Fac-

tor de potencia) 0.30 1.00 Varia 120

P3.1.1.5

p3.1.14 |Potencianominaldel | . Varia KW Varia 116
motor
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Tabla 32: Ajustes de control del motor

indice Ocultacion in. AX. Descripcion

0 = Control de frecuen-
cia

P3.1.2.1 Modo Control 0 2 0 600 1 = Control de veloci-
dad

2 = Control de par

0 = Motor Induccidn

1 =Imanes permanen-
P3.1.2.2 Tipo de motor 0 2 0 650 [tes

2 = Motor de reluctan-
cia

Frecuencia conmuta-

P3.1.2.3 y 1.5 Varia kHz Varia 601
cién
0 = Sin accion
P3.1.2.4 Identificacion 0 2 0 631 1 =Sin giro
2 =Con giro
p3.1.2,5 | Intensidad magneti- | 4 2*IH A 0.0 612
zante
0 = Deshabilitado
P3.1.2.6 Contactor del motor 0 1 0 653 1 = Habilitado (Inter-
valo)
P3.1.2.7 Caida carga 0.00 20.00 % 0.00 620
P3.1.2.8 | Tiempo caida carga 0.00 2.00 s 0.00 656
, 0 = Normal.
P3.1.2.9 Modo caida carga 0 1 0 1534 1 = Retirada lineal.
0 = Deshabilitado
p3.1.2.10 |Controtde sobreten- |, 1 1 607 |1 = Habilitado (Inter-
sidn
valo)
. 0 = Deshabilitado
p3.1.2.11 | Controlde baja ten- 0 1 1 608 |1 = Habilitado (Inter-
sién
valo)
0 = Deshabilitado
P3.1.2.12 | Optimizacién energia 0 1 0 666 |1 =Habilitado (Inter-
valo)
p3.1.2.13 |Alustedetensiondel | gq 4 | 4504 % 100.0 | 659
estator
0 = Deshabilitado
P3.1.2.14 Sobremodulaciéon 0 1 1 1515 |1 = Habilitado (Inter-

valo)
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Tabla 33: Ajustes de limites del motor

indice Ocultacion in. AX. Descripcion

Limite de intensidad

P3.1.3.1 IH*0.1 Is A Varia 107
del motor

P3.1.3.2 | Limite de par motor 0.0 300.0 % 300.0 1287

p3.133 |Limitedelpargene- 4, 300.0 % 300.0 1288
rador

P3.1.3.4 Limite potencia 0.0 300.0 % 3000 | 1289
motor

p3.135 | Limitede potencia 0.0 300.0 % 3000 | 1290

del generador
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Tabla 34: Ajustes de lazo abierto

Indice

Ocultacion

Descripcion

0 =Lineal
P3.1.4.1 Ratio U/f 0 2 0 108 |1 = Cuadratico
2 = Programable
Frecuencia del punto .
P3.1.4.2 Y 8.00 P3.3.1.2 Hz Varia 602
de desexcitacidn
P3.1.43 | Tensionenelpunto | 400 | 50000 | % 100.00 | 603
de desexcitacion
Frecuencia del punto .
P3.1.4.4 ) 0.00 P3.1.4.2. Hz Varia 604
medio U/f
P3.1.45 | Tensiondelpunto |54 | 40 | o 1000 | 605
medio U/f
Tension de frecuen- ,
P3.1.4.6 . 0.00 40.00 % Varia 606
cia cero
BO = Buscar la fre-
cuencia del eje solo
desde el mismo sen-
tido que la referencia
de frecuencia
B1 = Deshabilitar el
escaneo de CA
Obciones arrangue al B4 = Usar la referencia
P3.1.4.7 |°P g 0 255 0 1590 |de frecuencia para la
vuelo . AR
estimacion inicial
B5 = Deshabilitar pul-
sos de CC
B6 = Flujo generado
con control de
corriente
B7 = Direccion de
inyeccion inversa
Intensidad de esca-
P3.1.4.8 neo de arranque al 0.0 100.0 % 45.0 1610
vuelo
0 = Deshabilitado
P3.1.4.9 | Sobrepar automatico 0 1 0 109 1 = Habilitado (Inter-
valo)
P3.1.4.10 | Gananciadetmotor |, 100.0 % 100.0 667
de sobrepar
Ganancia del genera-
P3.1.4.11 0.0 100.0 % 0.0 665
dor de sobrepar
M3.1.4.12 Arranque I/f Este menu incluye tres parametros. Consulte la tabla siguiente.
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Tabla 35: Parametros de arranque I/f

indice Ocultacién

Descripcion

0 = Deshabilitado

P3.1.4.12.1 Arranque I/f 0 1 0 534 |1 =Habilitado (Inter-
valo)
Frecuencia arranque 0.5* 0.2*
P3.1.4122 I/f 50 P3.1.1.2 P3.1.1.2 535

P3.1.4.12.3 '”tens'dal‘jfa”a”q“e 0.0 100.0 % 800 | 536

Tabla 36: Parametros de estabilizador de par

indice Ocultacion

Descripcion

P3.1.4.13.1 Ganancia de estabili-

0.0 500.0 % 50.0 1412
zador de par
Ganancia del estabi-
P3.1.4.13.2 | lizador deparenel 0.0 500.0 % 50.0 1414

punto de desexcita-
cién

Contante de tiempo

P3.1.4.13.3 | de amortiguacion del | 0.0005 1.0000 s 0.0050 1413
estabilizador de par

Constante de tiempo

de amortiguacion del

P3.14.13.4 estabilizador de par

(para motores de

imanes permanen-
tes)

0.0005 1.0000 s 0.0050 1735
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Tabla 37: Ajustes de control sin sensor

indice Ocultacion in. AX. Descripcion

0 = Deshabilitado
P3.1.6.1 Control sin sensor 0 1 0 1724 |1 = Habilitado (Inter-
valo)

BO = Identificacion de
resistencia del estator

P3.1.6.3 Opmones de control 16384 1726 B8 = Limite |nte.rl15|dad
sin sensor basado en tensidn
B14 = Antiexceso en
rampa
P3.1.6.8 Control Veloc Kp 0.00 500.00 % 20.00 1733
P3.1.69 |T'€mpodecontrolde | a0 | 45000 | o 0100 | 1734

velocidad
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5.2 GRUPO 3.2: CONFIGURACION DE MARCHA/PARO

Tabla 38: Menu Configuracion de marcha/paro

Parametro in. AX. Descripcion
P3.2.1 "ugFfr C°t”tr°l 0 1 0+ 172 | 0= Control de I/0
emote 1 = Control de Fieldbus

P3.2.2 Local/Remoto 0 1 0* 211 0 = Remoto

1 =Local
P3.2.3 Boton paro panel 0 1 0 14 |0=Si

1=No
P3.2.4 Funcién de arranque 0 1 0 505 |0=Rampa

1 = Arranque al vuelo
P3.2.5 Funcion de paro 0 1 0 506 |0 =Paro libre

1 = Habilitado
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Tabla 38: Menu Configuracion de marcha/paro

indice Parametro in. AX. Descripcion

Logica=0

Senal de control 1=
Marcha directa
Senal de control 2 =
Marcha inversa

Logica=1

Senal de control 1 =
Marcha directa (flanco)
Senal de control 2 =
Paro invertido

Senal de control 3 =
Marcha inversa
(flanco)

- Logica=2
Légica de marcha/ 0 4 9 * 300

paro de /0 lugar A Senal de control 1 =
Marcha directa (flanco)
Senal de control 2 =
Marcha inversa
(flanco)

P3.2.6

Logica=3

Senal de control 1=
Marcha

Senal de control 2 =
Inversion

Logica=4

Senal de control 1=
Marcha (flanco)
Senal de control 2 =
Inversion

Légica de marcha/ 0 4 9% 363 Consulte el caso ante-

P3.2.7 paro de I/0 lugar B rior.

Légica de marcha de 0 = Se necesita un
Fieldbus 0 ! 0 889 flanco de subida

1 = Estado

P3.2.8

P3.2.9 Retraso marcha 0.000 60.000 s 0.000 524
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Tabla 38: Menu Configuracion de marcha/paro

indice Parametro in. AX. Descripcion

Funcis ¢ 0 = Mantener marcha
P3.2.10 uncion remoto a 0 2 2 181 1 = Mantener marchay
local .
referencia
2 =Paro

* = La seleccion de la aplicacidn con el parametro P1.2 Aplicacién proporciona el valor por
defecto. Consulte los valores por defecto en el capitulo 72 Apéndice 1.
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5.3 GRUPO 3.3: REFERENCIAS

Tabla 39: Parametros de referencia de frecuencia

Parametro in. AX. Descripcion
P3.3.1.1 Frecuencia minima 0.00 P3.3.1.2. Hz 0.00 101
P3.3.1.2 Frecuencia maxima [P3.3.1.1. | 320.00 Hz 5600'?(?0/ 102
Limite de referencia
P3.3.1.3 de frecuencia posi- -320.0 320.0 Hz 320.00 1285
tiva

Limite de referencia
P3.3.1.4 | de frecuencia nega- -320.0 320.0 Hz -320.00 1286
tiva

0 = Frecuenciafija0
1 = Referencia Panel
2 = Fieldbus

3=Al

4=Al2

5= Al1+Al2

6 = Referencia de PID
7 = Potencidometro

motorizado
Seleccidn de la refe- ?i:kReferenma de joys-
P3.3.1.5 rencia de control de 0 19 5* 117 .
9 = Referencia de velo-
I/0 lugar A A
cidad jogging

10 = Block Out.1
11 = Block Out.2
12 = Block Out.3
13 = Block Out.4
14 = Block Out.5
15 = Block Out.6
16 = Block Out.7
17 = Block Out.8
18 = Block Out.9
19 = Block Out.10

Seleccion referencia
P3.3.1.6 de control de la I/0 0 9 4 * 131
lugar B
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Tabla 39: Parametros de referencia de frecuencia

Parametro

Indice

Descripcion

P3.3.1.7

Seleccion de la refe-
rencia de control del
panel

19

2*

121

0 = Frecuenciafija0
1 = Panel

2 = Fieldbus

3=Al

4=Al2

5= Al1+Al2

6 = Referencia de PID
7 = Potencidometro
motorizado

8 = Joystick

9 = Referencia de velo-
cidad jogging

10 = Block Out.1

11 = Block Out.2

12 = Block Out.3

13 = Block Out.4

14 = Block Out.5

15 = Block Out.6

16 = Block Out.7

17 = Block Out.8

18 = Block Out.9

19 = Block Out.10

P3.3.1.8

Referencia Panel

P3.3.1.1

P3.3.1.2.

Hz

0.00

184

P3.3.1.9

Direccion Panel

123

0 = Marcha directa
1 = Inversion

P3.3.1.10

Seleccidn de refe-
rencia de control de
Fieldbus

19

122

0 = Frecuenciafija 0
1 = Panel

2 = Fieldbus

3=Al

4=Al2

5= Al1+Al2

6 = Referencia de PID
7 = Potenciometro
motorizado

8 = Joystick

9 = Referencia de velo-
cidad jogging

10 = Block Out.1

11 = Block Out.2

12 = Block Out.3

13 = Block Out.4

14 = Block Out.5

15 = Block Out.6

16 = Block Out.7

17 = Block Out.8

18 = Block Out.9

19 = Block Out.10
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* = La seleccion de la aplicacidn con el parametro P1.2 Aplicacidn proporciona el valor por
defecto. Consulte los valores por defecto en el capitulo 72 Apéndice 1.
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Tabla 40: Parametros de referencia de par

Indice

P3.3.2.1

Parametro

Seleccion de refe-
rencia de par

641

Descripcion

0 = Deshabilitado

1 = Panel

2 = Joystick

3=Al

4=Al2

5=AI3

6=Al4

7 = EAb

8 =EA6

9 = ProcessDataln 1
10 = ProcessDataln 2
11 = ProcessDataln 3
12 = ProcessDataln 4
13 = ProcessDataln 5
14 = ProcessDataln 6
15 = ProcessDataln 7
16 = ProcessDataln 8
17 = Block Out.1

18 = Block Out.2

19 = Block Out.3

20 = Block Out.4

21 = Block Out.5

22 = Block Out.6

23 = Block Out.7

24 = Block Out.8

25 = Block Out.9

26 = Block Out.10

P3.3.2.2

Referencia minima
del par

-300.0 300.0

%

0.0

643

P3.3.2.3

Referencia maxima
del par

-300.0 300.0

%

100.0

642

P3.3.2.4

Tiempo de filtrado de
la referencia de par

0.00 300.00

0.00

1244

P3.3.2.5

Zona muerta refe-
rencia par

0.0 300.0

%

0.0

1246

P3.3.2.6

Referencia de par de
panel

0.0 P3.3.2.3

%

0.0

1439

P3.3.2.7

Limite de frecuencia
de control de par

1278

0 = Limites de frecuen-
cia positivos/negativos
1 =referencia de fre-
cuencia

M3.3.2.8

Control par lazo
abierto

Este menu incluye tres parametros. Consulte la tabla Tabla 47.
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Tabla 40: Parametros de referencia de par

Indice

M3.3.2.9

Parametro

Control de par sin
sensor

Descripcion

Este menu incluye dos pardmetros. Consulte la tabla Tabla 42.

Tabla 41: Parametros para el control de par en control de lazo abierto

indice

Ocultacion

Frecuencia minima

Descripcion

abierto

P3.3.2.8.1 | del control de par de 0.0 P3.3.1.2 Hz 3.0 636
lazo abierto
Ganancia P de con-
P3.3.2.8.2 | trolde par de lazo 0.0 32000.0 0.01 639
abierto
Ganancia | de control
P3.3.2.8.3 de par de lazo 0.0 32000.0 2.0 640

Tabla 42: Parametros de control de par en control sin sensor avanzado

indice

Ocultacion

Descripcion

P3329 1 Ganancia P.de con- 0.00 214748. 0.06 1731
trol de par sin sensor 36

P33292 Ganancia !de control 0.00 214748. 5.00 1732
de par sin sensor 36
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Tabla 43: Parametros de frecuencias fijas

indice Ocultacion in. AX. Descripcion

Modo de frecuencia 0 = Codificacion Bina-

P3.3.3.1 i 0 1 0* 182 [ria
2 1= Ndmero de entra-
das
P3.3.3.2 Frecuencia fija 0 P3.3.1.1 | P3.3.1.2 Hz 5.00 180
P3.3.3.3 Frecuencia fija 1 P3.3.1.1 | P3.3.1.2 Hz 10.00 * 105
P3.3.3.4 Frecuencia fija 2 P3.3.1.1 | P3.3.1.2 Hz 15.00 * 106

P3.3.3.5 Frecuencia fija 3 P3.3.1.1 | P3.3.1.2 Hz 20.00 * 126

P3.3.3.6 Frecuencia fija 4 P3.3.1.1 | P3.3.1.2 Hz 25.00 * 127

P3.3.3.7 Frecuencia fija 5 P3.3.1.1 | P3.3.1.2 Hz 30.00 * 128
P3.3.3.8 Frecuencia fija 6 P3.3.1.1 | P3.3.1.2 Hz 40.00 * 129
P3.3.3.9 Frecuencia fija 7 P3.3.1.1 | P3.3.1.2 Hz 50.00 * 130

DigIN
p3.3.3.10 | Setector0defre- ranura A. | 419
cuencias fijas 4

DigIN
p3.33.11 | SetectorTdefre- ranuraA. | 420
cuencias fijas 5

DigIN
P3.33.12 | Selector2de fre- ranura | 421
cuencias fijas 01
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Tabla 44: Parametros de potenciometro motorizado

indice Ocultacion in. AX. Descripcion
., DigIN
P3.3.4.1 PoteQC|c;megtL:cé”rgoto- ranura 418 | OPEN = No activo
rizado 0.1 CLOSED = Activo
., DigIN
P3.3.4.2 Poteer|3m;tArjAn%oto— ranura 417 | OPEN = No activo
rizado 0.1 CLOSED = Activo
Tiempo de rampa del
P3.3.4.3 |potenciometro moto- 0.1 500.0 Hz/s 10.0 331
rizado
0 = Sin Reset
P3.3.44 Reset del potgnuo- 0 2 1 347 1 =‘Se resetea si se
metro motorizado detiene
2 =Se resetea si se
apaga

Tabla 45: Parametros del control de joystick

Ocultacion in. AX. Descripcion

0 = No usado

1=AI1(0-100 %)
Seleccidén de senal 2 =Al2(0-100 %)
P3.3.5.1 de joystick 0 6 0 451 13- AI3(0-100 %)
4 = Al4 (0-100 %)
5=AI5(0-100 %)
6 =Al6(0-100 %)

Punto muerto joys-

P3.3.5.2 . 0.0 200 % 2.0 384
tick
Zona de dormir de o
P3.35.3 ek 0.0 200 % 0.0 385 |0 _ Deshabilitad
p3354 |Retrasodormirjoys- 4450 | 350 0g s 0.00 386

tick 0 = Deshabilitado
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Tabla 46: Parametros de velocidad jogging

indice Ocultacion in. AX. Descripcion
DigIN
P3.3.6.1 Habilitar DI jogging Varia Varia ranura 532
0.1
Activacion de la refe- DigIN
P3.3.6.2 |rencia 1 de velocidad Varia Varia ranura 530
jogging 0.1
Activacion de la refe- DigIN
P3.3.6.3 |rencia 2 de velocidad Varia Varia ranura 531
jogging 0.1

P33 |Referenciadeveloci- | o qpe | patmax | Hz 0.00 1239
dad jogging 1

p33.65 |Referenciadeveloci- | o qpe | petmax | Hz 0.00 1240
dad jogging 2

Rampa de velocidad

P3.3.6.6 L
Jogging

0.1 300.0 s 10.0 1257

* = La seleccion de la aplicacion con el parametro P1.2 Aplicacion proporciona el valor por
defecto. Consulte los valores por defecto en el capitulo 72 Apéndice 1.

5.4 GRUPO 3.4: CONFIGURACION DE RAMPAS Y FRENOS

Tabla 47: Configuracion de rampa 1

indice Ocultacion in. AX. Descripcion
P3.4.1.1 Forma rampa 1 0.0 100.0 % 0.0 500
Tiempo de acelera-
P3.4.1.2 o 0.1 300.0 s 5.0 103
cion 1
P3.4.13 | Tiempodedecelera- |, 300.0 s 5.0 104

cion 1
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Tabla 48: Configuracion de rampa 2

indice Ocultacion in. AX. Descripcion
P3.4.2.1 Forma rampa 2 0.0 100.0 % 0.0 501
Tiempo de acelera-
P3.4.2.2 - 0.1 300.0 s 10.0 502
cion 2
P3.4.2.3 |Tiempodedecelera- | 300.0 s 10.0 503
cion 2
DigIN
P3.4.2.4 Seleccion rampa 2 Varia Varia ranura 408 |0=O0PEN
0.1 1=CLOSED

Tabla 49: Parametros de intensidad magnetizante al arranque

indice Parametro in. AX. Descripcion
p3.4.3.1 | IMtensidad magneti- | o IL A IH 517
T zante al arranque ' 0 = Deshabilitado
Tiempo de intensidad
P3.4.3.2 magnetizante al 0.00 600.00 s 0.00 516
arranque

Tabla 50: Parametros de freno CC

indice Parametro in. AX. Descripcion
P3.4.4.1 Intens. freno CC 0 IL A IH 507 0 = Deshabilitado
P34 | TEmpodefrenoCC 440 | o000 | s 000 | 508
al parar
Frecuencia para
P3.4.43 | comenzarelfreno |44 10.00 Hz 1.50 515
CCen el paroen
rampa
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Tabla 51: Parametros del frenado por flujo

indice Ocultacion in. AX. Descripcion

0 = Deshabilitado
1 = Habilitado (Inter-
valo)

P3.4.5.1 Frenado por flujo 0 1 0 520

P3.452 | !Mensidad defre- 0 IL A IH 519
nado por flujo
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5.5 GRUPO 3.5: CONFIGURACION DE 1/0

Tabla 52: Ajustes de entradas digitales

Ocultacion in. AX. Descripcion
DigIN
P3.5.1.1 Senal de control 1 A ranuraA.1 403
*
DigIN
P3.5.1.2 Senal de control 2 A ranuraA.2 404
*
DigIN
P3.5.1.3 Senal de control 3 A ranura 434
0.1
DigIN
P3.5.1.4 Senal de control 1 B ranura0.1 423
*
DigIN
P3.5.1.5 Senal de control 2 B ranura0.1 424
*
DigIN
P3.5.1.6 Senal de control 3 B ranura 435
0.1
DigIN CLOSED = Fuerza el

Forzar control de 1/0

P3.5.1.7 ranura0.1 | 425 [lugar de controlal/O
lugar B M B
CLOSED = La referen-
Fuerza de referencia DigIN cia I/0 Lugar B
P3.5.1.8 ranura0.1 | 343 |(P3.3.1.6) proporciona
de la /0 lugar B M .
la referencia de fre-
cuencia.
. DigIN
p35.1.9 |Forzarcontrol Field- ranura0.1 | 411
bus N
DigIN
P3.5.1.10 | Forzar control panel ranura0.1 410
*
DigIN
Fallo externo OPEN = 0K
P3.5.1.11 cerrado ranu:aA.3 405 CLOSED = Fallo
externo
DigIN
P3.5.1.12 | Fallo externo abierto ranura 406 OPEN = Fallo externo
0.2 CLOSED = 0K
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Tabla 52: Ajustes de entradas digitales

indice Ocultacion in. AX. Descripcion

CLOSED = Resetea

P3.5.1.13 | Reset fallo cerrado Varia 414 .
todos los fallos activos.
DigIN OPEN = Resetea todos
P3.5.1.14 Reset fallo abierto ranura 213 los fallos activos.
0.1
DigIN
P3.5.1.15 Permiso Marcha ranura 407
0.2
DigIN
p3.5.1.14 |Marcha conenclava- ranura | 1041
miento 1
0.2
DigIN
p3.5.1.17 |Marcha conenclava- ranura | 1042
miento 2
0.2
OPEN = Sin accién.
DigIN CLOSED = Utiliza la
P35.1.18 Caldeo d.e motor ranura 1044 intensidad CC del cal-
activo 0.1 deo del motor en

' estado de paro. Se uti-
liza cuando el valor de
P3.18.1 es 2.

OPEN =CurvaS 1,
tiempo de aceleracion
DigIN 1y tiempo de decele-
P3.5.1.19 | Selecciéon rampa 2 ranura0.1 408 [racion 1.

* CLOSED = Curvas S 2,
tiempo de aceleracion
2y tiempo de decele-
racion 2.

DigIN
P3.5.1.20 | Acc/Dec prohibidas ranura 415

0.1

DigIN

P3.5.1.21 | SelectorOdeire- ranurah 4 | 419
cuencias fijas M

P3.5.1.22 | Selector1defre- Varia | 420
cuencias fijas

DigIN
P3.5.1.23 | Selector2defre- ranura0.1 | 421
cuencias fijas N
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Tabla 52: Ajustes de entradas digitales

indice Ocultacion in. AX. Descripcion
Potencidmetro moto- DigIN
P3.5.1.24 ~ado SUBIR ranura0.1 418 OPEN = No activo
rizado * CLOSED = Activo.
Potencidmetro moto- DigIN
P3.5.1.25 . Id BAJAR ranura0.1 417 OPEN = No activo
rizado * CLOSED = Activo.
Activacion de paro ,
P3.5.1.26 rapido Varia 1 1213 | opEN - Activado
DigIN
P3.5.1.27 Temporizador 1 ranura 447
0.1
DigIN
P3.5.1.28 Temporizador 2 ranura 448
0.1
DigIN
P3.5.1.29 Temporizador 3 ranura 449
0.1
. DigIN
P3.5.1.30 Aumenth>)|RDe1ferenC|a ranura 1046 | OPEN = Sin aumento
0.1 CLOSED = Aumento
., DigIN
P3.5.1.31 Selecaqn gcleDr1efe- ranura 1047 | OPEN = Referencia 1
rencia 0.1 CLOSED = Referencia 2
N DigIN OPEN = PID externo en
P3.5.1.32 Senzi)llge Mtarcha de ranura 1049 | modo de paro
externo 0.2 CLOSED = regulacién
de PID externo
., DigIN
P3.5.1.33 Sele;cg)lrlsde trefe- ranura 1048 | OPEN = Referencia 1
rencia FIL externo 0.1 CLOSED = Referencia 2
. DigIN
P3.5.1.34 Enclavar?lerjlto del ranura 426 OPEN = No activo
motor 0.1 CLOSED = Activo
. DigIN
P3.5.1.35 EnclavaTlenzto del ranura 427 OPEN = No activo
motor 0.1 CLOSED = Activo
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Tabla 52: Ajustes de entradas digitales

indice Ocultacion in. AX. Descripcion

Enclavamiento del DigIN
P3.5.1.36 tor 3 ranura 428 OPEN = No activo
motor 0.1 CLOSED = Activo

. DigIN
P3.5.1.37 EnclavaTlellto del ranura 429 OPEN = No activo
motor 0.1 CLOSED = Activo

. DigIN
P3.5.1.38 Enclavar?len5to del ranura 430 OPEN = No activo
motor 0.1 CLOSED = Activo

. DigIN
P3.5.1.39 E”Cla"aT'eTO del ranura | 486 | OPEN = No activo
motor 0.1 CLOSED = Activo

DigIN

Reset contador de
P3.5.1.40 mantenimiento ranura 490 CLOSED = Reset

0.1
DigIN
P3.5.1.41 | Habilitar DI jogging ranura 532
0.1
Activacion de la refe- DigIN
P3.5.1.42 |rencia 1 de velocidad ranura 530
jogging 0.1
Activacion de la refe- DigIN
P3.5.1.43 |rencia 2 de velocidad ranura 531
jogging 0.1
DigIN
P3.5.1.44 | Valoractualireno ranura | 1210
mecanico
0.1
Activacién de modo DigIN _ -
P3.5.1.45 Anti-Incendio ranura | 1596 3E55néi?zgﬁvﬁml
ABIERTO 0.2 CLOSED - Sin accién
Activac.ion de modo DigIN OPEN = Sin accién
P3.5.1.46 Anti-Incendio ranura 1619 CLOSED = Modo Anti-
CERRADO 0.1 O
-Incendio activo
. . DigIN .
Modo Anti-Incendio OPEN = Marcha directa
P3.5.1.47 . ranura 1618 .,
inverso 0.1 CLOSED = Inversion de

giro
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Tabla 52: Ajustes de entradas digitales

indice Ocultacion in. AX. Descripcion
o DigIN
P3.5.1.48 | Activacion de Auto- ranura | 1715
Limpieza
0.1
Seleccion de i DigIN ABIERTO = Juego de
P3.5.1.49 de eccion tejue1g}g ranura 496 parametros 1
€ parametros 0.1 CERRADO = Juego de
parametros 2
555150 CIAfc.ti.vdacion del fallo DigIN N OPEN = Sin accién
5.1, efinido por el usua- ranura CERRADO = Fallo acti-
rio 1 0.1
vado
N CIAfc.ti.vdacion del fallo DigIN . OPEN = Sin accién
5.1, efinido por el usua- ranura CERRADO = Fallo acti-
rio 2 0.1
vado
DigIN
P3.5.1.52 | Sobretemperatura ranura | 15513
AHF
0.1
NOTA!

La tarjeta opcionaly la configuracion de la tarjeta proporcionan el nimero de
entradas analdgicas disponibles. La tarjeta de I/0 estandar posee 2 entradas
analdgicas.

* = La seleccion de la aplicacion con el parametro P1.2 Aplicacion proporciona el valor por
defecto. Consulte los valores por defecto en el capitulo 72 Apéndice 1.
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Tabla 53: Ajustes de entrada analogica 1

indice Parametro Min. Max. Unidad Por Descripcion
defecto
Seleccion de senal Al ranura
P3.5.2.1.1 de Al A 377

Tiempo de filtrado de
P3.5.2.1.2 senal de entrada 0.00 300.00 s 0.1* 378
analdgica 1 (Al1)

Rango senal entrada

P3.5.2.1.3 Wogica 1 (A1) 0 1 0* 379 |0=0..10V/0..20 mA
anatogica 1=2..10V/4..20 mA
P3.5.2.1.4 Al1 usuario. Min. -160.00 | 160.00 % 0.00 * 380
P3.5.2.1.5 | Al1 usuario. Max. -160.00 | 160.00 % 100.00 * 381
Inversion de senal de
P3.5.2.1.6 | entrada analdgica 1 0 1 0* 387 | 0=Normal

(A1) 1 = Senal invertida

Tabla 54: Ajustes de entrada analdgica 2

indice Parametro in. AX. Descripcion
Seleccidon de senal Al ranura Consulte P3.5.2.1.1.
P3.5.2.2.1 | de entrada analdgica A2 388
2 (AI2) '
Tiempo de filtrado de Consulte P3.5.2.1.2.
P3.5.2.2.2 senal de entrada 0.00 300.00 s 0.1* 389

analdgica 2 (Al2)

Rango senal entrada Consulte P3.5.2.1.3.

P3.5.223 analdgica 2 (AI2) 0 1 e 390

P3.5.2.2.4 Al2 usuario. Min. -160.00 | 160.00 % 0.00 * 391 |Consulte P3.5.2.1.4.

P3.5.2.2.5 Al2 usuario. Max. -160.00 | 160.00 % 100.00 * 392 |Consulte P3.5.2.1.5.
Inversion de sefnal de Consulte P3.5.2.1.6.

P3.5.2.2.6 | entrada analdgica 2 0 1 0* 398

(AI2)
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Tabla 55: Ajustes de entrada analogica 3

indice Parametro Min. Max. Unidad Por Descripcion
defecto
Seleccion sefnal de Al ranura Consulte P3.5.2.1.1.
P3.5.2.3.1 entrada analdgica D.1 141
(AI3) '
Tiempo de filtrado de Consulte P3.5.2.1.2.
P3.5.2.3.2 senal de entrada 0.00 300.00 3 0.1 142
analdgica (AI3)
P3.523.3 Rango Iseﬁal entrada 0 1 0 143 Consulte P3.5.2.1.3.
analdgica 3 (AI3)
P3.5.2.3.4 Al3 usuario. Min. -160.00 | 160.00 % 0.00 144 | Consulte P3.5.2.1.4.
P3.5.2.3.5 AlI3 usuario. Max. -160.00 160.00 % 100.00 145 Consulte P3.5.2.1.5.
Inversion de sefnal de Consulte P3.5.2.1.6.
P3.5.2.3.6 entrada analdgica 0 1 0 151
(AI3)

Tabla 56: Ajustes de entrada analdgica 4

indice

Parametro

Seleccion senal

Al ranura

Descripcion

Consulte P3.5.2.1.1.

(Al4)

P3.5.2.4.1 | entrada analdgica 4 D.2 152
(Al4) '
Tiempo de filtrado de Consulte P3.5.2.1.2.
P3.5.2.4.2 senal de entrada 0.00 300.00 s 0.1 153
analdgica 4 (Al4)
P3.5.2 4.3 Rango §gﬁal entrada 0 1 0 154 Consulte P3.5.2.1.3.
analdgica 4 (Al4)
P3.5.2.4.4 Al4 usuario. Min. -160.00 | 160.00 % 0.00 155 | Consulte P3.5.2.1.4.
P3.5.2.4.5 Al4 usuario. Max. -160.00 | 160.00 % 100.00 156 [Consulte P3.5.2.1.5.
Inversion de senal de Consulte P3.5.2.1.6.
P3.5.2.4.6 | entrada analdgica 4 0 1 0 162
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Tabla 57: Ajustes de entrada analdgica 5

indice Parametro Min. Max. Unidad

Por
defecto

Descripcion

Seleccion senal

Consulte P3.5.2.1.1.

(AI5)

P3.5.2.5.1 | entrada analdgica 5 Al rgr}ura 188
(AI5) '
Tiempo de filtrado de Consulte P3.5.2.1.2.
P3.5.2.5.2 senal de entrada 0.00 300.00 s 0.1 189
analdgica 5 (AI5)
P3.52 5.3 Rango Iseﬁal entrada 0 1 0 190 Consulte P3.5.2.1.3.
analdgica 5 (AI5)
P3.5.2.5.4 Al5 usuario. Min. -160.00 | 160.00 % 0.00 191 Consulte P3.5.2.1.4.
P3.5.2.5.5 Al5 usuario. Max. -160.00 | 160.00 % 100.00 192 [Consulte P3.5.2.1.5.
Inversion de senal de Consulte P3.5.2.1.6.
P3.5.2.5.6 | entrada analdgica 5 0 1 0 198

Tabla 58: Ajustes de entrada analdgica é

indice Parametro

Descripcion

Seleccion de senal

Consulte P3.5.2.1.1.

P3.5.2.6.1 |de entrada analégica Al ré";“ra 199
6 (A16) '
Tiempo de filtrado de Consulte P3.5.2.1.2.
P3.5.2.6.2 senal de entrada 0.00 300.00 s 0.1 200
analdgica 6 (Al6)
Rango de senal Consulte P3.5.2.1.3.
P3.5.2.6.3 | entrada analdgica 6 0 1 0 201
(Al6)
P3.5.2.6.4 Al6 usuario. Min. -160.00 | 160.00 % 0.00 202 |Consulte P3.5.2.1.4.
P3.5.2.6.5 Al6 usuario. Max. -160.00 | 160.00 % 100.00 203 [Consulte P3.5.2.1.5.
Inversion de sefal de Consulte P3.5.2.1.6.
P3.5.2.6.6 | entrada analdgica 6 0 1 0 209
(Al6)
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Tabla 59: Ajustes de salida digital en la tarjeta de 1/0 estandar

indice Ocultacién

Descripcion

Funcion para salida

P3.53.2.1 de relé 1 (RO1)

61

Varia

11001

0 = No usado

1 = Listo

2 = Marcha

3 =Fallo

4 = Fallo invertido
5=Alarma

6 = Inversion de giro

7 = En velocidad

8 = Fallo de termistor
9 = Regulador de
motor activo

10 = Senal de marcha
activa

11 = Control panel
activo

12 = Control de I/0
lugar B activado

13 = Limite de supervi-
sion 1

14 = Limite de supervi-
sion 2

15 = Modo Anti-Incen-
dio activo

16 = Velocidad jogging
activada

17 = Frecuencia fija
activa

18 = Paro rapido acti-
vado

19 = Modo Dormir acti-
vado

20 = Prellenado de PID
activo

21 = Supervision Valor
actual de PID (limites)
22 = Supervision de
PID ext. (limites)

23 = Alarma/fallo de
presion de entrada
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Tabla 59: Ajustes de salida digital en la tarjeta de 1/0 estandar

indice Ocultacion in. AX. Descripcion

24 = Alarma/fallo de

proteccion anticonge-

lacion

25 = Control de motor

1

26 = Control de motor

2

27 = Control de motor

3

28 = Control de motor

4

29 = Control de motor

5

30 = Control de motor

6

31 =Canal de tiempo 1

32 = Canal de tiempo 2

Funcién para salida , 33 = Canal de tiempo 3
do relé 1 (RO 0 ¢ Varia | 11001 {5, _ Fieldbus CW B13

35 = Fieldbus CW B14

36 = Fieldbus CW B15

37 = Fieldbus Process-

Data1.B0

38 = Fieldbus Process-

Data1.B1

39 = Fieldbus Process-

Data1.B2

40 = Alarma de mante-

nimiento

41 = Fallo de manteni-

miento

42 = Freno mecanico

(Orden abrir freno)

43 = Invertir freno

mecanico

44 = Block Out.1

45 = Block Out.2

P3.5.3.2.1
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Tabla 59: Ajustes de salida digital en la tarjeta de 1/0 estandar

indice Ocultacion in. AX. Descripcion

46 = Block Out.3

47 = Block Out.4

48 = Block Out.5

49 = Block Out.6

50 = Block Out.7

51 = Block Out.8

52 = Block Out.9

53 = Block Out.10

54 = Control de bomba
jockey

55 = Control de bomba
0 61 Varia 11001 | de cebado

56 = AutoLimpieza
activa

57 = Contactor del
motor abierto

58 = TEST (Siempre
cerrado)

59 = Caldeo de motor
activo

60 = Desconexion de
condensador AHF

61 = Desconexion de
condensador AHF inv.

Funcion para salida

P3.5.3.2.1 de relé 1 (RO1)

P3.5.3.2.2 RO1 Tempor On 0.00 320.00 s 0.00 11002

P3.5.3.2.3 | Retardo de RO1 OFF 0.00 320.00 s 0.00 11003

Funcion de salida de Consulte P3.5.3.2.1.

P3.5.3.2.4 relé 2 (RO2) 0 56 Varia 11004

P3.5.3.2.5 RO2 Tempor On 0.00 320.00 s 0.00 11005 |Consulte P3.5.3.2.2.

P3.5.3.2.6 | Retardo de RO2 OFF 0.00 320.00 s 0.00 11006 |Consulte P3.5.3.2.3.

Consulte P3.5.3.2.1. No
Funcién para salida , estd visible si solo hay

de relé 3 (RO3) 0 56 Varia 11007 instaladas dos salidas
de relé.

P3.5.3.2.7

* = La seleccion de la aplicacidn con el parametro P1.2 Aplicacién proporciona el valor por
defecto. Consulte los valores por defecto en el capitulo 72 Apéndice 1.

LAS SALIDAS DIGITALES DE LAS RANURAS DE EXPANSIONC,DYE

Muestra solo los parametros de las salidas en las tarjetas opcionales situadas en las
ranuras C, Dy E. Realice las selecciones igual que en la funcidn de salida de relé 1 RO1
(P3.5.3.2.1).

Este grupo o estos parametros no estan visibles si no hay salidas digitales en las ranuras C,
DokE.
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Tabla 60: Ajustes de la salida analdgica en la tarjeta de 1/0 estandar

indice Ocultacion in. AX. Descripcion

0=TEST 0 % (Sin utili-
zar)

1=TEST 100 %

2 = Frecuencia de
salida (0 - fmax)

3 = Referencia de fre-
cuencia (0 - fmax)

4 =Velocidad del
motor (0 - Velocidad
nominal del motor)

5 = Intensidad de
salida (0 - InMotor)
6=Par de motor (0 -
TnMotor)

7=Potencia de motor (0
- PnMotor)

0 31 2* 10050 |8=Tensi6n de motor (0
- UnMotor])

9 = Tension del bus de
CC (0 -1000V)

10 = Referencia PID
(0-100 %)

11 = Valor actual PID
(0-100 %)

12 = Salida PID (0-100
%)

13 = Salida PID ext.
(0-100 %)

14 = ProcessDataln1
(0-100 %)

15 = ProcessDataln?2
(0-100 %)

16 = ProcessDataln3
(0-100 %)

Funcion salida ana-

P3.5.4.1.1 6gica 1 (AO1)
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Tabla 60: Ajustes de la salida analdgica en la tarjeta de 1/0 estandar

Indice

Ocultacion

Funcion salida ana-

Descripcion

17 = ProcessDataln4
(0-100 %)

18 = ProcessDatalnb
(0-100 %)

19 = ProcessDatalné
(0-100 %)

20 = ProcessDataln?7
(0-100 %)

21 = ProcessDataln8
(0-100 %)

22 = Block Out.1 (0-100
%)

23 = Block Out.2 (0-100
%)

analdgica 1 (A01)

* - -

P3.5.4.1.1 6gica 1 (AQT) 0 31 2 10050 02/5;] = Block Out.3 (0-100
25 = Block Out.4 (0-100
%)
26 = Block Out.5 (0-100
%)
27 = Block Out.6 (0-100
%)
28 = Block Out.7 (0-100
%)
29 = Block Out.8 (0-100
%)
30 = Block Out.9 (0-100
%)
31 = Block Out.10
(0-100 %)

Tiempo de filtrado de
P3.5.4.1.2 salida analdgica 0.0 300.0 s 1.0* 10051 |0 = Sin filtrado
(AO1)
P35.4.1.3 | Minimo de salida 0 1 0* 10052 |0 =0 mA/OV
analdgica 1 (AO1) 1= 4 mA/2V
P3.5.4.1.4 |Minimoescalasalida |y | yoo | vara 0.0* | 10053
analdgica 1 (A01)
Maximo escala salida , , ,
P3.5.4.1.5 Varia Varia Varia 0.0* 10054
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* = La seleccion de la aplicacidn con el parametro P1.2 Aplicacidn proporciona el valor por
defecto. Consulte los valores por defecto en el capitulo 72 Apéndice 1.

LAS SALIDAS ANALOGICAS DE LAS RANURAS DE EXPANSION C,DY E

Muestra solo los pardmetros de las salidas en las tarjetas opcionales situadas en las
ranuras C, Dy E. Realice las selecciones igual que en la funcidn para salida analégica 1
(AO1) estandar (P3.5.4.1.1).

Este grupo o estos pardmetros no estan visibles si no hay salidas digitales en las ranuras C,
DoE.

5.6 GRUPO 3.6: MAPA FIELDBUS

Tabla 61: Mapa Fieldbus

indice Parametro in. AX. Descripcion

Seleccion Data Out 1

P3.6.1 B 0 35000 1 852
P3 4.2 Selecciéanata Out 2 0 35000 2 853
P3 6.3 Selecciéanata Out 3 0 35000 3 854
P3 6.4 Selecciéanata Out 4 0 35000 4 855
P3 65 Selecciéanata Out 5 0 35000 5 856
P3 66 Selecciéanata Out 6 0 35000 6 857
P3 6.7 Selecciéanata Out 7 0 35000 7 858
348 Seleccion Data Out 8 0 35000 37 859

FB
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Tabla é2: Los valores por defecto para Process Data Out en el Fieldbus

Datos Valor por defecto Escala
Fieldbus PD Out 1 Frecuencia de salida 0.01 Hz
Fieldbus PD Out 2 Velocidad del motor 1rpm
Fieldbus PD Out 3 Intensidad del motor 0.TA
Fieldbus PD Out 4 Par motor 0.1%
Fieldbus PD Out 5 Potencia de motor 0.1%
Fieldbus PD Out 6 Tension del motor 0.1V
Fieldbus PD Out 7 Tension de bus de CC 1V
Fieldbus PD Out 8 Cédigo del ultimo fallo activo 1

Por ejemplo, el valor 2500 de la frecuencia de salida equivale a los 25,00 Hz, porque la escala
es 0,01. A todos los valores de monitor que se encuentran en el capitulo 4.7 Grupo monitor se
les asigna el valor de ajuste de escala.
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5.7 GRUPO 3.7: FRECUENCIAS PROHIBIDAS

Tabla é3: Frecuencias prohibidas

Ocultacion in. AX. Descripcion

Limite bajo de rango 0 = Deshabilitado
P3.7.1 1 de frecuencias -1.00 320.00 Hz 0.00 509
prohibidas

Limite alto de rango 0 = Deshabilitado
P3.7.2 1 de frecuencias 0.00 320.00 Hz 0.00 510
prohibidas

Limite bajo de rango 0 = Deshabilitado
P3.7.3 2 de frecuencias 0.00 320.00 Hz 0.00 511
prohibidas

Limite alto de rango 0 = Deshabilitado
P3.7.4 2 de frecuencias 0.00 320.00 Hz 0.00 512
prohibidas

Limite bajo de rango 0 = Deshabilitado
P3.7.5 3 de frecuencias 0.00 320.00 Hz 0.00 513
prohibidas

Limite alto de rango 0 = Deshabilitado
P3.7.6 3 de frecuencias 0.00 320.00 Hz 0.00 514
prohibidas

Factor de tiempo de 01 10.0 Tiem- 10 518
rampa pos

P3.7.7
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5.8 GRUPO 3.8: SUPERVISIONES

Tabla é64: Ajustes de supervision

Parametro in. AX. Descripcion

0 = Frecuencia de salida
1 = Referencia de fre-
cuencia

2 = Intensidad del motor
3 = Par motor

4 = Potencia de motor

5 =Tension de bus de CC
6 = Entrada analégica 1
7 = Entrada analdgica 2
8 = Entrada analdgica 3
9 = Entrada analdgica 4
10 = Entrada analdgica 5
11 = Entrada analdgica é
12 = Entrada de tempe-
ratura 1

13 = Entrada de tempe-
ratura 2

14 = Entrada de tempe-
ratura 3

15 = Entrada de tempe-
ratura 4

16 = Entrada de tempe-
ratura 5

17 = Entrada de tempe-
ratura 6

Seleccion de ele-
P3.8.1 mento de supervision 0 17 0 1431
1

0 = Deshabilitado

Modo de supervision 1 = Limite bajo de super-

p3.8.2 0 2 0 1432 L,
1 vision
2 = Limite alto de super-
vision
p3gg [|Hmitedesupervision | 064 | 5000 | varia | 25.00 | 1433

1

p3.g4 | Limitede histéresis | g 50.00 | Varia 500 | 1434
de supervisién 1

Seleccion de ele- Consulte P3.8.1
P3.8.5 [mento de supervision 0 17 1 1435
2
P3.8.6 Modo de szuperV|5|on 0 2 0 1436 Consulte P3.8.2
p3gy [|HMitedesupervision | g5 0 | 5000 | varia | 40.00 | 1437

2
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Tabla é64: Ajustes de supervision

indice Parametro in. AX. Descripcion

pgg | Limitedenhisteresis | 405 | 5500 | varia | 500 | 1438
de supervision 2
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5.9 GRUPO 3.9: PROTECCIONES

Tabla é5: Ajustes de protecciones generales

Ocultacion in. AX. Descripcion

0 = Sin accidn

1 =Alarma
Respuesta frente a 2=Fallo [paro de
P3.9.1.2 0 3 2 701 acuerdo con modo de
fallo externo
paro)
3 = Fallo (mediante
paro libre)
P3.9.13 Fallo de fase de 0 1 0 730 0 = Soporte trifésiclo .
entrada 1 = Soporte monofasico
0 = Fallo almacenado
P3.9.1.4 | Fallo de baja tensién 0 1 0 727 |&n ¢! historial
1 = Fallo no almace-
nado en el historial
Respuesta frente a
P3.9.1.5 fallo en fase de 0 3 2 702
salida
0 = Sin accidn
1=Alarma
2 = Alarma + frecuen-
Respuesta frente a cia de fallo fija
P3.9.1.6 fallo de comunica- 0 5 3 733  |(P3.9.1.13)
cion de Fieldbus 3 = Fallo (paro de
acuerdo con modo de
paro)

4 = Fallo (paro libre)

p3.9.1.7 | Fatledecomunica- 0 3 2 734
clon en ranura

P3.9.1.8 Fallo de termistor 0 3 0 732
Fallo prellenado
P3.9.1.9 tuberia PID 0 3 2 748
Respuesta frente al
P3.9.1.10 | fallo de supervision 0 3 2 749

de PID

Respuesta frente a
P3.9.1.11 | fallo de supervision 0 3 2 757
de PID externo

P3.9.1.12 Fallo a tierra 0 3 3 703
P3.9.1.13 Frecuencia de P3.3.1.1 [P33.12 | Hz 25.00 183
alarma fija
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Tabla é5: Ajustes de protecciones generales

Indice

Ocultacion

Respuesta frente al
fallo de desactiva-

Descripcion

0 = Sin accidn
1 =Alarma

P3.9.1.14 cion del par de segu- 0 2 2 775 2 = Fallo (mediante
ridad (STO) paro libre)
P39 115 | Errorqueevitala 0 1 0 15593 [0 ="Fallo

puesta en marcha

1 = Sin accion

Tabla 66: Ajustes de protecciones térmicas del motor

Parametro

Descripcion

Proteccion térmica

0 = Sin accidn
1=Alarma
2 = Fallo (Paro

P3.9.2.1 0 3 2 704 mediante modo de
del motor
paro)
3 = Fallo (mediante
paro libre)
P3.9.2.2 Temperatura 200 | 1000 °c 40.0 705
ambiente
P393 | Factorderefrigera- 5.0 150.0 % Varia 706
cion a velocidad cero
p3.9.24 |Constantedetiempo 200 min Varia 707
térmico del motor
p39.25 | Capacidaddecarga | 4, 150 % 100 708

térmica del motor
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Tabla 67: Ajustes de proteccion contra bloqueo del motor

indice Parametro in. AX. Descripcion

0 = Sin accidn

1=Alarma
2 = Fallo (paro de
p3.9.3.1 | atlemotorblo- 0 3 0 709 |acuerdo con modo de
queado
paro)
3 = Fallo (mediante
paro libre)
p3.9.32 | IMensidaddeblo- | g 5.2 A 3.7 710
queo
P3.9.3.3 Tiempo de bloqueo 1.00 120.00 s 15.00 711
P3.9.3.4 | Frecuencia bloqueo 1.00 P3.3.1.2 Hz 25.00 712

Tabla 68: Ajustes de proteccion contra baja carga

indice Parametro in. AX. Descripcion

0 = Sin accién
1=Alarma

2 = Fallo (paro de
P3.9.4.1 Fallo baja carga 0 3 0 713  |acuerdo con modo de
paro)

3 = Fallo (mediante
paro libre)

Proteccion contra
baja carga: carga de
area de desexcita-
cion

P3.9.4.2 10.0 150.0 % 50.0 714

Proteccién contra
P3.9.4.3 baja carga: Par fre- 5.0 150.0 % 10.0 715
cuencia cero

Proteccion contra
P3.9.4.4 | baja carga: limite de 2.00 600.00 s 20.00 716
tiempo
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Tabla 69: Ajustes de la funcion de paro rapido

indice Ocultacion in. AX. Descripcion
0 = Paro libre
1 =Tiempo de decele-
-~ . racion en paro rapido
P3.9.5.1 Modo de paro rapido 0 2 Varia 1276 9 = Paro de acuerdo
con la funcion de paro
(P3.2.5)
Activacién d DigIN OPEN = Activado
P3.9.5.2 ctivacion de paro Varia Varia ranura 1213
rapido
0.2
P3.953 |Tiempodeceleracion |, 300.0 s Varia 1256
paro rapido
0 = Sin accion
Respuesta fallo paro 1 = Alarma
P3.9.5.4 puesia fatto p 0 2 Varia 744 |2 =Fallo (paro de
rapido
acuerdo con modo de
paro rapido)

Tabla 70: Ajustes de fallo de entrada de temperatura 1

indice Parametro in. AX. Descripcion

BO = Senal de tempe-
ratura 1
B1 = Senal de tempe-
ratura 2
B2 = Senal de tempe-
P3.9.6.1 | Senal temperatura 1 0 63 0 739 ratura 3
B3 = Senal de tempe-
ratura 4
B4 = Senal de tempe-
ratura 5
B5 = Senal de tempe-
ratura 6

P3.9.6.2 Limite alarma 1 -30.0 200.0 °C 130.0 741

P3.9.6.3 Fallo limite 1 -30.0 200.0 °C 155.0 742

0 =Sin respuesta

1=Alarma

Resp,ue.sta fallo 0 3 2 740 2 = Fallo (paro de
limite 1 acuerdo con modo de

paro)

3 = Fallo [mediante

paro libre)

P3.9.6.4
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NOTA!

Los ajustes de entrada de temperatura solo estan disponibles si hay instalada una
tarjeta opcional B8 o BH.

Tabla 71: Ajustes de fallo de entrada de temperatura 2

indice Parametro in. AX. Descripcion

B0 = Senal de tempe-
ratura 1
B1 =Senal de tempe-
ratura 2
B2 = Senal de tempe-
P3.9.6.5 | Senal temperatura 2 0 63 0 763 ratura 3
B3 = Senal de tempe-
ratura 4
B4 = Senal de tempe-
ratura 5
B5 = Senal de tempe-
ratura 6

P3.9.6.6 Limite alarma 2 -30.0 200.0 °C 130.0 764

P3.9.6.7 Fallo limite 2 -30.0 200.0 °C 155.0 765

0 =Sin respuesta

1=Alarma

Resplue.sta fallo 0 3 ? 766 2 = Fallo (paro de
limite 2 acuerdo con modo de

paro)

3 = Fallo (mediante

paro libre)

P3.9.6.8

NOTA!

Los ajustes de entrada de temperatura solo estan disponibles si hay instalada una
tarjeta opcional B8 o BH.
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Tabla 72: Ajustes de proteccién de nivel bajo de entrada analdgica (Al)

indice Ocultacion in. AX. Descripcion

0 = Deshabilitada

1 = Habilitada en
P3.9.8.1 Proteccion Al < 4mA 0 2 767 estado de marcha

2 = Proteccidn activada
en estado de marchay
paro

0 = Sin accion
1=Alarma

2 = Alarma + frecuen-
cia de fallo fija
(P3.9.1.13)

3 = Alarma + referen-
cia de frecuencia pre-
via

4 = Fallo (paro de
acuerdo con modo de
paro)

5 = Fallo (mediante
paro libre)

P3.9.8.2 Fallo Al < 4mA 0 5 0 700

Tabla 73: Fallo defin usuario1

indice Ocultacion in. AX. Descripcion
DigIN OPEN = Sin funciona-
P3.9.9.1 Fallo defin usuario N/D N/D ranura 15523 | miento
0.1 CERRADO = Fallo acti-
vado
P399 9 Respuesta a?l fallo de N/D N/D F;llo, 15525
usuario 1 Libre
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Tabla 74: Fallo defin usuario2

indice Ocultacion Descripcion
DigIN OPEN = Sin funciona-
P3.9.10.1 Fallo defin usuario2 N/D N/D ranura 15524 | miento
0.1 CERRADO = Fallo acti-
vado
P3.9.10.2 Respuesta e?l fallo de N/D N/D Fgllo, 15526
usuario 2 Libre
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5.10 GRUPO 3.10: RESET AUTOMATICO

Tabla 75: Ajustes de Reset automatico

Ocultacion in. AX. Descripcion

P3.10.1 Reset automatico 0 1 0 731 0 = Deshabilitado
1 = Habilitado

0 = Arranque al vuelo

P3.10.2 Funcidn de rearme 0 1 1 719
1 =De acuerdo con
P3.2.4.

P3.10.3 Tiempo de espera 0.10 10080'0 s 0.50 717

P3.10.4 Tiempo de intentos 0.00 10080'0 s 60.00 718

P3.10.5 NUmero de intentos 1 10 4 759

P3.10.6 | Resetautomatico: 0 1 1 720 |0=No
Baja tension

1=5i
p3.10.7 | Resetautomatico: 0 1 1 721 [0=No
SobreVoltaje 1=5i

Reset automatico:
P3.10.8 Sobreintensidad 0 [ ! 722 [0=No

1=5i
P3.10.9 Reset automatico: Al 0 1 1 793 0= No
<4mA ,
1=Si

Reset automatico:
P3.10.10 Sobretemperatura 0 1 1 724 |1 0=No
variador 1=5i

Reset automatico:
P3.10.11 Sobretemperatura 0 1 1 725 0=No
motor 1=5i

p3.10.12 | Resetautomatico: 0 1 0 726 |0=No
Fallo Externo 1=5i
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Tabla 75: Ajustes de Reset automatico

indice Ocultacion in. AX. Descripcion

p3.10.13 | Resetautomatico: 0 1 0 738 |0=No
Fallo baja carga 1=5i

Reset automatico:
P3.10.14 Fallo supervisién PID 0 ! ) 776 10=No

1=5i

Reset automatico:
P3.10.15 | Fallo supervision PID 0 1 0 777 0=No
externo 1=5i

5.1 GRUPO 3.11: AJUSTES DE LA APLICACION

Tabla 76: Ajustes de la aplicacion

Parametro in. AX. Descripcion
P3.11.1 Contrasena 0 9999 0 1806
P3.11.2 Seleccién de C/F 0 1 0* 1197 |0 =Celsius
1 = Fahrenheit
P3.11.3 Seleccion de kW/cv 0 1 0* 1198 |0=kW
1=cv
P3.11.4 | Vista MultiMonitor 0 2 1 1194 |0 2x2secciones

1 =3x2 secciones
2 = 3x3 secciones

B0 = Local / Remoto
B1 = P4gina de control
B2 = Cambiar sentido
giro

B3 = Edicion rapida

Configuracion del

P3.11.5 boton FUNCT

0 15 15 1195

* = El valor por defecto en EE. UU. es 1.
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5.12 GRUPO 3.12: FUNCIONES DE TEMPORIZADOR

Tabla 77: Intervalo de tiempo 1

indice Parametro Min. Max. Unidad Por ID Descripcion
defecto
P3.12.1.1 Tiempo conexidn 00:00:00 |23:59:59 hh:sngm: 00:00:00 1464
P3.12.1.2 | Tiempo desconexion |00:00:00 |23:59:59 hh::;m: 00:00:00 1465
B0 = Domingo
B1 = Lunes
B2 = Martes
P3.12.1.3 dias 1466 |B3 = Miércoles
B4 = Jueves
B5 = Viernes
B6 = Sabado
BO = Canal de tiempo 1
P3.12.1.4 Asignar a canal 1468 |B1=Canal de tiempo 2
B2 = Canal de tiempo 3

Tabla 78: Intervalo de tiempo 2

indice Parametro in. AX. Descripcion

P3.12.2.1 | Tiempo conexién  |00:00:00 [23:59:59 hh:S”S‘m: 00:00:00 | 1469 [Consulteelintervalol.

P3.12.2.2 | Tiempo desconexién |00:00:00 [23:59:59 hh’s”s‘m: 00:00:00 | 1470 [Consulteelintervalol.

P3.12.2.3 Dias 1471 |[Consulte el intervalo 1.

P3.12.2.4 Asignar a canal 1473 [Consulte elintervalo 1.

Tabla 79: Intervalo 3

indice Parametro in. AX. Descripcion

P3.12.3.1 | Tiempo conexién  |00:00:00 [23:59:59 hh’s”s‘m: 00:00:00 | 1474 [|Consulteelintervalol.
P3.123.2 | Tiempo desconexién |00:00:00 |23:59:59 [""™™ | 00:00:00 | 1475 [Conutte etintervalo.
P3.12.3.3 Dias 1476 |Consulte el intervalo 1.
P3.12.3.4 Asignar a canal 1478 |Consulte el intervalo 1.
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Tabla 80: Intervalo 4
indice Parametro in. AX. Descripcion
P3.12.4.1 | Tiempo conexién  |00:00:00 [23:59:59 hh:S”S‘m: 00:00:00 | 1479 [Consulteelintervalo .

P3.12.4.2 | Tiempo desconexién |00:00:00 |23:59:59 |""™™: | 0o.00.00 | 1480 |COnsulteelintervalol.

ss

P3.12.4.3 Dias 1481 |Consulte el intervalo 1.
P3.12.4.4 Asignar a canal 1483 |[Consulte elintervalo 1.
Tabla 81: Intervalo 5

indice Parametro in. AX. Descripcion
P3.12.5.1 | Tiempo conexién  |00:00:00 [23:59:59 hh’s”s‘m: 00:00:00 | 1484 [Consulteelintervalol.
P3.125.2 | Tiempo desconexién |00:00:00 [23:59:59 ™™™ | 00:00:00 | 1485 Consulte el intervalo 1.
P3.12.5.3 Dias 1486 |Consulte el intervalo 1.
P3.12.5.4 Asignar a canal 1488 |Consulte el intervalo 1.

Tabla 82: Temporizador 1

Por

Parametro defecto

Descripcion

P3.12.6.1 Duracion 0 72000 s 0 1489
DigIN
P3.12.6.2 Temporizador 1 ranura 447
0.1

BO = Canal de tiempo 1
P3.12.6.3 Asignar a canal 1490 |B1 =Canal de tiempo 2
B2 = Canal de tiempo 3
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Tabla 83: Temporizador 2

indice Parametro in. AX. Descripcion
P3.12.7.1 Duracién 0 72000 s 0 1491 fO”SUlte Temporizador
DigIN Consulte Temporizador
P3.12.7.2 Temporizador 2 ranura 448 1.
0.1
P3.12.7.3 Asignar a canal 1492 1Consulte Temporizador

Tabla 84: Temporizador 3

indice Parametro in. AX. Descripcion
P3.12.8.1 Duracién 0 72000 s 0 1493 (130”5““8 Temporizador
DigIN Consulte Temporizador
P3.12.8.2 Temporizador 3 ranura 449 |1.
0.1

Consulte Temporizador

P3.12.8.3 Asignar a canal 1494 1
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5.13 GRUPO 3.13: CONTROLADOR PID

Tabla 85: Ajustes basicos del controlador PID

Parametro in. AX. Descripcion
P3.13.1.1 Ganancia de PID 0.00 1000.00 % 100.00 118
P3.13.1.2 Tiempo integral PID 0.00 600.00 s 1.00 119
P3.13.1.3 | Tiempo derivada PID 0.00 100.00 s 0.00 132
P3.13.1.4 | Unidades de proceso 1 38 1 1036
p3.13.5 | Unidadminimade | o b vaa | Varia 0 1033
proceso

Unidad maxima de

P3.13.1.6 Varia Varia Varia 100 1034
proceso

p3.13.1.7 | Decimales unidad 0 4 2 1035
proceso

0 = Normal (Valor
actual < Referencia <
Aumento de salida
P3.13.1.8 Inversion del error 0 1 0 340 PID)

1 = Invertido (Valor
actual < Referencia ->
Reduccion de salida
PID)

P3.13.1.9 Banda muerta Varia Varia Varia 0 1056

P3.13.1.10 Retraso banda 0.00 | 320.00 s 0.00 1057
muerta
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Tabla 86: Ajustes de referencia

indice Parametro in. AX. Descripcion
P3.13.2.1 Referencia panel 1 Varia Varia Varia 0 167
P3.13.2.2 Referencia panel 2 Varia Varia Varia 0 168
p3.13.2.3 |Referenciadetiempo | g g5 | 390 s 0.00 | 1068
de rampa
Referencia de activa- DigIN
P3.13.2.4 |cion de refuerzo para | Varia Varia ranura | 1046 | OPEN = Sin aumento
PID 0.1 CLOSED = Aumento
Seleccidn de refe- DigIN
P3.13.2.5 2 de PID Varia Varia ranura | 1047 | OPEN = Referencia 1
rencia de 0.1 CLOSED = Referencia 2
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Tabla 86: Ajustes de referencia

indice Parametro in. AX. Descripcion

0 = No usado

1 = Referencia panel 1
2 = Referencia panel 2
3=Al

4=Al2

5=EA3

6=EA4

7 = EA5

8 =EA6

9 = ProcessDataln1

10 = ProcessDataln2

11 = ProcessDataln3
12 = ProcessDataln4
13 = ProcessDataln5
14 = ProcessDatalné
15 = ProcessDataln7
16 = ProcessDataln8
17 = Entrada de tempe-
Seleccién de refe- " ratura 1

P3.13.2.6 rencia para fuente 1 0 32 3 332 18 = Entrada de tempe-
ratura 2

19 = Entrada de tempe-
ratura 3

20 = Entrada de tempe-
ratura 4

21 = Entrada de tempe-
ratura 5

22 = Entrada de tempe-
ratura 6

23 = Block Out.1

24 = Block Out.2

25 = Block Out.3

26 = Block Out.4

27 = Block Out.5

28 = Block Out.6

29 = Block Out.7

30 = Block Out.8

31 =Block Out.9

32 = Block Out.10

P3.13.2.7 M'”'m"de1refere”°'a -200.00 | 200.00 % 0.00 | 1069

P3.13.2.8 Max'm"c?:{'efere”' -200.00 | 200.00 % 100.00 | 1070

P3.13.2.9 A“me“tOTQfere”C'a 2.0 2.0 X 1.0 1071

P3.13.2.10 Selgcuon de refe- 0 29 2 431 Consulte P3.13.2.6.
rencia para fuente 2
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Tabla 86: Ajustes de referencia

indice Parametro

Descripcion

P3.13.2.11 M'”'m"dezrefere”c'a -200.00 | 200.00 % 000 | 1073 |Consulte P3.13.27.

P3.13.2.12 Max'mocfi’aez"efere”‘ 20000 | 200.00 % 10000 | 1074 |Consulte P3.13.2.8.

P3.13.2.13 Ref“erzii‘iezrefere”' 20 20 ) 10 | 1078 |Consutte P3.13.29.

* = La seleccion de la aplicacion con el parametro P1.2 Aplicacion proporciona el valor por
defecto. Consulte los valores por defecto en el capitulo 72 Apéndice 1.
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Tabla 87: Ajustes de valor actual

indice Parametro in. AX. Descripcion

1 =Solo se utiliza la
fuente 1

2 = SQRT (Fuente 1);
(Flujo=Constante x
SQRT(presidn))

3 =SQRT (Fuente 1 -

Fuente 2)
Funcién de valor " 4 =SQRT (Fuente 1) +
P3.13.3.1 actual 1 7 ! 333 | SQRT (Fuente 2)

5 = Fuente 1 + Fuente 2
6 = Fuente 1 + Fuente 2
7 = MIN (Fuente 1,
Fuente 2)

8 = MAX (Fuente 1,
Fuente 2)

9 = MEAN (Fuente 1,
Fuente 2)

p3.13.3.2 | Gananciadefuncion | 44604 1 10000 % 100.0 | 1058
de valor actual
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Tabla 87: Ajustes de valor actual

indice Parametro in. AX. Descripcion

0 = No usado

1=Al

2=AI2

3=EA3

4 =EA4L

5=EA5

6=EA6

7 = ProcessDataln1

8 = ProcessDataln2

9 = ProcessDataln3

10 = ProcessDataln4

11 = ProcessDataln5

12 = ProcessDatalné

13 = ProcessDataln7
14 = ProcessDataln8
15 = Entrada de tempe-
ratura 1

P3.13.3.3 Seleccion de valor 0 30 o * 334 16 = Entrada de tempe-
actual 1 ratura 2
17 = Entrada de tempe-
ratura 3

18 = Entrada de tempe-
ratura 4

19 = Entrada de tempe-
ratura 5

20 = Entrada de tempe-
ratura 6

21 = Block Out.1
22 = Block Out.2
23 = Block Out.3
24 = Block Out.4
25 = Block Out.5
26 = Block Out.6
27 = Block Out.7
28 = Block Out.8
29 = Block Out.9
30 = Block Out.10

P3.13.3.4 M'”'mo"ilorad“al -200.00 | 200.00 % 0.00 336

P3.13.3.5 Max'm"v?l”a‘:t“al 220000 | 20000 | % 100.00 | 337

P313.3.6 Seleccion fuente 0 20 0 335 Consulte P3.13.3.3.
valor actual 2

P3.13.3.7 M'”'"‘O"zlorad“a‘ 200.00 | 200.00 % 000 | 33g |Consulte P3.13.3.4.

M3.13.3.8 Maxmov;loractual 20000 | 200.00 % 100.00 339 Consulte P3.13.3.5.
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* = La seleccion de la aplicacidn con el parametro P1.2 Aplicacidn proporciona el valor por

defecto. Consulte los valores por defecto en el capitulo 72 Apéndice 1.

Tabla 88: Ajustes de valor actual estimado

indice Ocultacion Descripcion
P3.13.4.1 Funcién dg valor 1 9 1 1059 Consulte P3.13.3.1
actual estimado
Ganancia funcion Consulte P3.13.3.2
P3.13.4.2 valor actual esti- -1000 1000 % 100.0 1060
mado
Seleccion fuente Consulte P3.13.3.3
P3.13.4.3 valor actual esti- 0 25 0 1061
mado 1
P3.13 44 Mlnlmo.valor actual -200.00 200.00 % 0.00 1062 Consulte P3.13.3.4
estimado 1
p3.13.45 | Maximovaloractual | 50005 | 20000 | % 10000 | 1063 [COnsulteP31333
estimado 1
Seleccion fuente Consulte P3.13.3.6
P3.13.4.6 valor actual esti- 0 25 0 1064
mado 2
P313.4.7 Mlnlmoivalor actual 200,00 | 200.00 % 0.00 1065 Consulte P3.13.3.7
estimado 2
P3.13.4.8 MaX|mo.valor actual -200.00 200.00 % 100.00 1066 Consulte P3.13.3.8
estimado 2
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Tabla 89: Ajustes de la Funcion dormir

indice Ocultacion Descripcion
Frecuencia de dor-
P3.13.5.1 . 0.00 320.00 Hz 0.00 1016
mir SP1
p3.13.5.2 |Retraso de dormir de 0 300 s 0 1017
SP1
p3.1353 | Nvel d‘;g?pe”ar Varia | 0.0000 | 1018
P3.13.54 | Modode despertar 0 1 0 1019 |0 = Nivel absoluto
SP1 ) .
1 = Referencia relativa
P3.13.5.5 Frecuer.ma de dor- 0.00 320.00 Hy 0.00 1075 Consulte P3.13.5.1.
mir SP2
P3.13.5.6 Retraso de dormir de 0 3000 S 0 1076 Consulte P3.13.5.2.
SP2
P3.13.5.7 Nivel deScFi)t;spertar Varia 0.0000 1077 Consulte P3.13.5.3.
P3.13.58 Modo de despertar 0 1 0 1020 Consulte P3.13.5.4.
SP2
Tabla 90: Parametros de supervision de valor actual
Ocultacion Descripcion
Habilitar supervision 0 = Deshabilitado
P3.13.6.1 1 ge valor actual 0 ! 0 735 14 _ Habilitado (Inter-
valo)
P3.13.6.2 Limite superior Varia Varia Varia Varia 736
P3.13.6.3 Limite inferior Varia Varia Varia Varia 758
P3.13.6.4 Retraso 0 30000 s 0 737
0 = Sin accidn
1=Alarma
Respuesta frente al 2 = Fallo [paro de
P3.13.6.5 | fallo de supervision 0 3 2 749 P
acuerdo con modo de
de PID
paro)
3 = Fallo (mediante
paro libre)
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Tabla 91: Parametros de compensacion por pérdida de presion

indice Ocultacién

Descripcion

. . 0 = Deshabilitado
P3.13.7.1 |Habilitar referencia 1 0 1 0 1189 1 = Habilitado (Inter-

valo)

p313.72 | Maximo compensa-

L . Varia Varia Varia Varia 1190
cion referencia 1

P3.13.7.3 |Habilitar referencia 2 0 1 0 1191 |Consulte P3.13.7.1.

p313.74 | Maximo compensa-

Consulte P3.13.7.2.
cion referencia 2

Varia Varia Varia Varia 1192

Tabla 92: Ajustes de prellenado tuberia

indice Ocultacién

Descripcion

. 0 = Deshabilitado
P3.13.8.1 | Habilitar prellenado 0 1 0 1094 1 = Habilitado (Inter-

valo)

P3.13.8.2 Frecuencia prelle-

, 0.00 50.00 Hz 20.00 1055
nado tuberia

P3.13.8.3 Nivel de prellenado

, Varia Varia Varia 0.0000 1095
tuberia

Limite de tiempo de
P3.13.8.4 | Prellenado tuberia 0 30000 s 0 1096 |0 =Sintiempo de
PID espera

0 = Sin accidn

Respuesta frente a 1=Alarma
P3.13.8.5 | fallo de Prellenado 0 3 2 748 |2 =Fallo (paro de
tuberia PID acuerdo con modo de
paro)

3 =Fallo (paro libre)
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Tabla 93: Parametros de supervision de presion de entrada

indice Parametro in. AX. Descripcion

0 = Deshabilitado
1 = Habilitado (Inter-
valo)

P3.13.9.1 | Habilitar supervision 0 1 0 1685

0 = Entrada analdgica 1
1 = Entrada analdgica 2
2 = Entrada analdgica 3
3 = Entrada analdgica 4
4 = Entrada analdgica 5
5 = Entrada analdgica 6
6 = ProcessDataln1
(0-100 %)

7 = ProcessDataln?2
(0-100 %)

8 = ProcessDataln3
(0-100 %)

9 = ProcessDataln4
(0-100 %)

10 = ProcessDatalnb
P3.13.9.2 | Sefal de supervisién 0 23 0 1686 | (0-100 %)

11 = ProcessDatalné
(0-100 %)

12 = ProcessDataln7
(0-100 %)

13 = ProcessDataln8
(0-100 %)

14 = Block Out.1

15 = Block Out.2

16 = Block Out.3

17 = Block Out.4

18 = Block Out.5

19 = Block Out.6

20 = Block Out.7

21 = Block Out.8

22 = Block Out.9

23 = Block Out.10

P3.13.9.3 | Seteccion de unidad 0 8 Varia 2 1687
de supervision

Decimales para uni-

P3.13.9.4 dades de supervision

0 4 2 1688

P3.13.9.5 |Valor minimodeuni- |y, . Varfa | Varia | Varia | 1689
dad de supervision

P3.13.9.6 |Valormaximodeuni- | . Varia | Varia | Varia | 1690
dad de supervision

p3.13.9.7 | Niveldealarmade | . Varia | Varia | Varia | 1691
superV|S|on
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Tabla 93: Parametros de supervision de presion de entrada

indice Parametro in. AX. Descripcion

Nivel de fallo de

P3.13.9.8 L Varia Varia Varia Varia 1692
supervision

p3.13.9.9 | Retrasode fallode 0.00 60.00 s 5.00 1693
superV|S|0n

p3.13.9.10 | Reduccion de refe- 0.0 100.0 % 10.0 1694

rencia PID

Este valor de monitori-
zacion muestra el valor
real de la presion de
entrada de la bomba.

V3.13.9.11 Presion de entrada Varia Varia Varia Varia 1695
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Tabla 94: Parametros de proteccion congelacion

indice Parametro in. AX. Descripcion

Proteccion congela-

P3.13.10.1 -, 0 1 0 1704 | 0 = Deshabilitado
cion

1 = Habilitado

0 = Entrada de tempe-
ratura 1 (-50..200 C)

1 = Entrada de tempe-
ratura 2 (-50..200 C)

2 = Entrada de tempe-
ratura 3 (-50..200 C)

3 = Entrada de tempe-
ratura 4 (-50..200 C)

4 = Entrada de tempe-
ratura 5 (-50..200 C)

5 = Entrada de tempe-
ratura 6 (-50..200)

6 = Entrada analdgica 1
7 = Entrada analdgica 2
8 = Entrada analdgica 3
9 = Entrada analdgica 4
10 = Entrada analdgica
5

11 = Entrada analdgica
6

12 = ProcessDataln1
(0-100 %)

0 29 6 1705 | 13 = ProcessDataln2
(0-100 %)

14 = ProcessDataln3
(0-100 %)

15 = ProcessDataln4
(0-100 %)

16 = ProcessDataln5
(0-100 %)

17 = ProcessDatalné
(0-100 %)

18 = ProcessDataln7
(0-100 %)

19 = ProcessDataln8
(0-100 %)

20 = Block Out.1

21 = Block Out.2

22 = Block Out.3

23 = Block Out.4

24 = Block Out.5

25 = Block Out.6

26 = Block Out.7

27 = Block Out.8

28 = Block Out.9

29 = Block Out.10

Senal de tempera-

P3.13.10.2
tura
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Tabla 94: Parametros de proteccion congelacion

indice Parametro Descripcion
p3.13.10.3 | Minimodesenalde | 4404 [P31310. Jopiop | 500 (oc) | 1706
temperatura 4
p3.13.10.4 | Maximodesenalde |P3.13.10 [ 5504 |ocsor {2000 (oc) | 1707
temperatura 3
P3.13.10.5 TemPeratura Pr.o’tec- P3.13.10 | P3.13.10. oC/oF 5.00 1708
cion congelacion 3 4
P3.13.10.6 | [recuenciade pro- 0.0 Varia Hz 100 | 1710
teccion congelacion
El valor de monitor de
la senal de tempera-
V3.13.10.7 Monitorizacion ter.nl— Varia Varia oC/oF 1711 tl.JE‘a medida en‘l,a fun-
peratura congelacion cién de proteccién con-
gelacion. Valor de
ajuste de escala: 0.1.
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5.14 GRUPO 3.14: CONTROLADOR PID EXTERNO

Tabla 95: Ajustes basicos del controlador PID externo

Parametro in. AX. Descripcion
- 0 = Deshabilitado
P3.14.1.1 Habilitar PID externo 0 1 0 1630 1 = Habilitado (Inter-
valo)
DigIN OPEN = PID externo en
P3.14.1.2 Senal de marcha ranura 1049 | modo de paro
0.2 CLOSED = regulacién
de PID externo

P3.14.1.3 Salida en paro 0.0 100.0 % 0.0 1100
P3.14.1.4 Ganancia de PID 0.00 1000.00 % 100.00 1631 |Consulte P3.13.1.1
P3.14.1.5 | Tiempo integral PID 0.00 600.00 s 1.00 1632 |Consulte P3.13.1.2
P3.14.1.6 | Tiempo derivada PID 0.00 100.00 s 0.00 1633 [Consulte P3.13.1.3
P3.14.1.7 | Unidades de proceso 0 37 0 1635 |Consulte P3.13.1.4
P3.14.1.9 Unidad minima de Varia Varia Varia 0 1664 Consulte P3.13.1.5

proceso
p3.14.19 | Ynidadmaximade oy o yon | vara 100 1665 |Consulte P3.13.1.6

proceso
P3.14.1.10 Decimales unidad 0 4 2 1666 Consulte P3.13.1.7

proceso
P3.14.1.11 Inversion del error 0 1 0 1636 |Consulte P3.13.1.8
P3.14.1.12 Banda muerta Varia Varia Varia 0.0 1637 |Consulte P3.13.1.9
P3.14.1.13 Retraso banda 0.00 32000 S 0.00 1638 Consulte P3.13.1.10

muerta
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Tabla 96: Referencias del controlador PID externo

Indice

P3.14.2.1

Parametro

Referencia panel 1

0.00

100.00

Varia

0.00

1640

Descripcion

Consulte P3.13.2.1

P3.14.2.2

Referencia panel 2

0.00

100.00

Varia

0.00

1641

Consulte P3.13.2.2

P3.14.2.3

Referencia de tiempo
de rampa

0.00

300.00

0.00

1642

Consulte P3.13.2.3

P3.14.2.4

Seleccionar referen-
cia

Varia

Varia

DigIN
ranura
0.1

1048

OPEN = Referencia 1
CLOSED = Referencia 2

P3.14.2.5

Seleccidn de refe-
rencia para fuente 1

32

1643

0 = No usado

1 = Referencia panel 1
2 = Referencia panel 2
3=Al

4=Al2

5=EA3

6=EA4

7 = EA5

8 =EA6

9 = ProcessDataln1

10 = ProcessDataln2

11 = ProcessDataln3
12 = ProcessDataln4
13 = ProcessDataln5
14 = ProcessDatalné
15 = ProcessDataln7
16 = ProcessDataln8
17 = Entrada de tempe-
ratura 1

18 = Entrada de tempe-
ratura 2

19 = Entrada de tempe-
ratura 3

20 = Entrada de tempe-
ratura 4

21 = Entrada de tempe-
ratura 5

22 = Entrada de tempe-
ratura 6

23 = Block Out.1

24 = Block Out.2

25 = Block Out.3

26 = Block Out.4

27 = Block Out.5

28 = Block Out.6

29 = Block Out.7

30 = Block Out.8

31 =Block Out.9

32 =Block Out.10
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Tabla 96: Referencias del controlador PID externo

indice Parametro in. AX. Descripcion

Si se seleccionan entra-
das de temperatura,
debe establecer los
valores de los parame-
tros P3.14.1.8 Minimo de
Seleccidn de refe- unidad de procesoy
P3.14.2.5 rencia para fuente 1 0 32 ! 1643 P3.14.1.9 Maximo de
unidad de proceso para
que haya corresponden-
cia con la escala de la

tarjeta de medicion de

temperatura.
Minimo de referencia
P3.14.2.6 1 -200.00 200.00 % 0.00 1644
P3.14.2.7 Max'moc?ae {Efere”' -200.00 | 200.00 % 100.00 | 1645
P314.2.8 Seleccion de refe- 0 29 0 1646 Consulte P3.14.2.5.

rencia para fuente 2

P3.14.2.9 M'”'m"dezrefere”c'a -200.00 | 200.00 % 0.00 | 1647

P3.14.2.10 Max'm"c‘i’:;efere”' -200.00 | 20000 | % 100.00 | 1648
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Tabla 97: Valor actual del controlador PID externo

Por
defecto

indice Parametro Min. Max. Unidad

Descripcion

Funcion de valor

2

P3.14.3.1 1 9 1 1650
actual
P3.14.3.2 | Gananciadefuncion | 45604 1 10000 % 100.0 1651
de valor actual
P3.14.3.3 Seleccion de fuente 0 25 1 1652 Consulte P3.13.3.3.
de valor actual 1
P3.14.3.4 | Minimo "jlo" actual | 50000 | 200.00 % 0.00 1653
P3.14.3.5 | Maximo V?lor actual | 900,00 | 200.00 % 100.00 | 1654
P314.3.6 Seleccion fuente 0 25 2 1655 Consulte P3.13.3.6.
valor actual 2
p3.14.3.7 | Minimo Va;or actual | 50000 | 200.00 % 0.00 1656
p3.14.3.8 | Maximovaloractual | 54 56 | 550 g % 100.00 | 1657

Tabla 98: Supervision de proceso del controlador PID externo

indice Parametro

Descripcion

de PID externo

P3.14.4.1 | Habilitar supervision 0 1 0 1659 | 0 = Deshabilitado
1 = Habilitado
P3.14.4.2 Limite superior Varia Varia Varia Varia 1660
P3.14.4.3 Limite inferior Varia Varia Varia Varia 1661
P3.14.4.4 Retraso 0 30000 s 0 1662
Respuesta frente a Consulte P3.9.1.11.
P3.14.4.5 | fallo de supervision 0 3 2 757
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5.15

GRUPO 3.15: MULTIBOMBA

Tabla 99: Parametros MultiBomba

Ocultacion Descripcion
P3.15.1 Numero de motores 1 6 1 1001
Funcion de enclava- 0 = Deshabilitado
P3.15.2 et 0 1 1 103214 _ Habilitado (Inter-
valo)
0 = Deshabilitado
P3.15.3 Incluye VF 0 1 1 1028 1 = Habilitado (Inter-
valo)
., 0 = Deshabilitado
P3.15.4 Selec Rotacién 0 1 1 1027 1 = Habilitado (Inter-
valo)
Intervalo de rotacion
P3.15.5 . 0.0 3000.0 h 48.0 1029
automatica
Rotacion automatica:
P3.15.6 . 0.00 P3.3.1.2 Hz 25.00 1031
Frequency Limit
P3.15.7 Rotaicu.)n automatica: 1 6 1 1030
Limite de motor
Limite de conexién/
P3.15.8 desconexion auxilia- 0 100 % 10 1097
res
Tiempo de conexion/
P3.15.9 desconexion auxilia- 0 3600 3 10 1098
res
. DigIN
P3.15.10 EnclavaTleqto del Varia Varia ranura 426 OPEN = No activo
motor 0.1 CLOSED = Activo
Encl iento del DigIN Consulte P3.15.10
P3.15.11 nctavamiento de Varia Varia ranura 427
motor 2
0.1
Enclavamiento del DigIN Consulte P3.15.10
P3.15.12 Varia Varia ranura 428
motor 3
0.1
Enclavamiento del DigIN Consulte P3.15.10
P3.15.13 vami Varia Varia ranura 429
motor 4 01

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANF0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




MENU PARAMETROS VACON - 173

Tabla 99: Parametros MultiBomba

indice Ocultacion in. AX. Descripcion
Encl iento del DigIN Consulte P3.15.10
P3.15.14 | SNCAVAMEOCE 1 varia | Varfa ranura | 430
motor 5
0.1
Enclavamiento del DigIN Consulte P3.15.10
P3.15.15 Varia Varia ranura 486
motor 6
0.1
M3.15.16 Supervision de Consulte mas abajo los parametros de supervision de sobrepresion.
o sobrepresion

Tabla 100: Parametros de supervision de sobrepresion

indice Ocultacion in. AX. i Descripcion

Habilitar supervision 0 = Deshabilitado
P3.15.16.1 de sobrepresién 0 1 0 1698 1 = Habilitado (Inter-
valo)
P3.15.16.2 Nivel de alarma de |P3.13.1. | P3.13.1. | P3.13.1 0.00 1699

supervision 5 6 A

5.16 GRUPO 3.16: CONTADORES DE MANTENIMIENTO

Tabla 101: Contadores de mantenimiento

indice Parametro in. AX. Descripcion
0 = No usado
P3.16.1 | Unidades contador 1 0 2 0 1104 |1 =Horas
2 = Revoluciones *
1000
P3.16.2 Alarma limite conta- 0 2147483 h/kRev 0 1105 0 = Deshabilitado
dor 1 647
P3.16.3 Fallo limite contador 0 2147483 h/kRev 0 1106 0 = Deshabilitado
1 647
P3.16.4 Reset contador 1 0 1107
P3.16.5 Contador 1 DI Reset 0 490 CLOSED = Reset
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5.17 GRUPO 3.17: MODO ANTI-INCENDIO

Tabla 102: Parametros del modo Anti-Incendio

Ocultacion in. AX. Descripcion

1002 = Habilitado

P3.17.1 Contrasena 0 9999 0 1599 1234 = Modo prueba

0 = Frecuencia de
modo Anti-Incendio
1 = Frecuencias fijas
2 = Panel
3 = Fieldbus
4=Al
5=AI2
6=AI1+AI2
7 = PID1
Seleccion referencia 8- Pqtenuometro
P3.17.2 de frecuencia 0 18 0 1617 |motorizado

9 = Block Out.1
10 = Block Out.2
11 = Block Out.3
12 = Block Out.4
13 = Block Out.5
14 = Block Out.6
15 = Block Out.7
16 = Block Out.8
17 = Block Out.9
18 = Block Out.10

P3.17.3 Frecuencia 0.00 P3.3.1.2 Hz 50.00 1598
Activar contactor DigIN OPEN =Modo Anti-
P3.17.4 abierto ranura 1596 |-Incendio activo
0.2 CLOSED = Sin accioén
Acti tact DigIN OPEN = Sin accién
P3.17.5 ctivar contactor ranura | 1619 |CLOSED = Modo Anti-
CERRADO . )
0.1 -Incendio activo

OPEN = Marcha directa
CLOSED = Inversion de

. . DigIN giro
p3.17.6 | ModoAnti-Incendio ranura | 1618 |DigIN ranura 0.1 =
inverso .
0.1 Directo
DigIN ranura 0.2 =
Inverso
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Tabla 102: Parametros del modo Anti-Incendio

indice Ocultacion in. AX. Descripcion

Consulte la Tabla 21
Elementos del menu
monitor.

0 = Deshabilitado
V3.17.7 Estado Anti-Incendio 0 3 1597 |1 = Habilitado (Inter-
valo)

2 = Activado (habilitado
+ Dl abierta)

3 = Modo prueba

V3.17.8 Contadc’rd‘i\:t"'”cen' 0 65535 1679
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5.18 GRUPO 3.18: PARAMETROS DE CALDEO DEL MOTOR

Tabla 103: Parametros de caldeo del motor

Ocultacion in. AX. Descripcion

0 =No usado
1 =Siempre en estado

de paro
F ., ld 2 = Controlado por la
P3.18.1 uncion catdeo 0 4 0 1225 | entrada digital (DI)
motor , .
3 = Limite de tempera-
tura

4 = Limite de tempera-
tura (Temperatura
medida en el motor)

Limite temperatura

P3.18.2 caldeo

-20 100 °C 0 1226

p3.1g3 | Intensidad caldeo 0 31048 A Varia 1227
motor

OPEN = Sin accién
CLOSED = Caldeo acti-
vado en estado de paro

DigIN
P3.18.4 Caldeo d.e motor Varia Varia ranura 1044
activo 01

0 = Deshabilitado

1 = Entrada de tempe-

ratura 1

2 = Entrada de tempe-

ratura 2

Temperatura caldeo 0 6 0 1045 3 = Entrada de tempe-
motor ratura 3

4 = Entrada de tempe-

ratura 4

5 = Entrada de tempe-

ratura 5

6 = Entrada de tempe-

ratura 6

P3.18.5

5.19 GRUPO 3.19: PROGRAMADOR DE LOGICAS

Tabla 104: Parametros del Programador de Ldgicas

Ocultacion in. AX. Descripcion

Modo Funciona- ‘ 0 ‘ 1 | | 1 | 15001

0 = Ejecutar Programa

P3.19.1 1 = Programacion

miento
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NOTA!

Al utilizar el Programador de Ldgicas, utilice la herramienta grafica Programador
de Ldégicas en VACON® Live.

5.20 GRUPO 3.20: FRENO MECANICO

Tabla 105: Parametros de freno mecanico

indice Ocultacion in. AX. Descripcion

0 = Deshabilitado
1 = Habilitado

P3.20.1 Control freno 0 2 0 1541 2 = Habilitado con
supervision del estado
de freno

p3202 |Retrasofrenomeca- | a5 | 4909 s 0.00 353

nico

p3203 | Limitefrecuencia | g o0 pasqo | py 2.00 1535
apertura freno

P3.20.4 Limite frecuencia | b3 344 1p3312 | Kz 2.00 1539
cierre freno

Limite intensidad

P3.20.5 0.0 Varia A 0.0 1085
freno

P3.20.6 Retraso fallo freno 0.00 60.00 s 2.00 352
0 = Sin accion
1=Alarma

P3.20.7 |Respuesta fallofreno | 0 3 0 1316 | 2= Falloparode
acuerdo con modo de
paro)
3 = Fallo (mediante
paro libre)

DigIN
P3.20.8 Supervision freno ranura 1210
0.1
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5.21 GRUPO 3.21: CONTROL DE BOMBA

Tabla 106: Parametros de autolimpieza

Ocultacion in. AX. Descripcion

0 = Deshabilitado

P3.21.1.1 | Funcidn de limpieza 0 1 0 1714 1 = Habilitado (Inter-
valo)
DigIN
P3.21.1.2 | Activacién limpieza ranura 1715
0.1

P3.21.1.3 Ciclos limpieza 1 100 5 1716
P3.21.1.4 Frecuencia directa 0.00 50.00 Hz 45.00 1717
p3.21.1.5 | Tiempo frecuencia 0.00 | 320.00 s 2.00 1718

directa
P3.21.1.6 Frecuencia inversa 0.00 50.00 Hz 45.00 1719
p3.21.1.7 | Tlempofrecuencia | 440 | 35900 | s 000 | 1720

inversa
P3.21.1.8 | Tiempo aceleracion 0.1 300.0 s 0.1 1721
P3.21.1.9 | Tiempo deceleracion 0.1 300.0 s 0.1 1722

Tabla 107: Parametros de bomba jockey

indice Ocultacion in. AX. Descripcion

0 = Deshabilitado

1 = Dormir PID (Siem-
pre ON)

2 = Dormir PID (por
nivel)

P3.21.2.1 Funcién jockey 0 2 0 1674

p3.21.2.2 | Niveldemarchade |, 100.00 % 0.00 1675
bomba jockey

Nivel de paro de

P3.21.23 bomba jockey

0.00 100.00 % 0.00 1676
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Tabla 108: Parametros de la bomba de cebado

indice Ocultacion Descripcion
., 0 = Deshabilitado
P3.21.3.1 Funcién de cebado 0 1 0 1677 1 = Habilitado (Inter-
valo)
P3.21.3.2 Tiempo de cebado 0.0 320.00 3.0 1678

5.22 GRUPO 3.22: FILTRO ARMONICO AVANZADO

Tabla 109: Parametros de filtro armonico avanzado

Ocultacion

Descripcion
p3.22.1 | Limite de descone- 0 100 % 0 15510
xion del condensador
P399 9 Hist. desconexidn del 0 100 % 0 15511
condensador
DigIN
p3.223 | Sobretemperatura ranura | 15513
AHF
0.1
0 = Sin accion
Respuesta frente a 1=Alarma

P3.22.4 fallo AHF 0 3 2 19512 2 = Fallo

3 = Fallo, Libre
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6 MENU DIAGNOSTICO

6.1 FALLOS ACTIVOS

Si aparece un fallo o muchos fallos, la pantalla muestra el nombre del fallo y parpadea.
Presione OK para volver al menu Diagndstico. En el submenu Fallos activos se muestra el
numero de fallos. Seleccione un fallo y presione OK para ver los datos de fecha y hora del
mismo.

El fallo permanece activo hasta que se resetea. Hay 5 formas de resetear un fallo.
« Presione el boton Reset durante 2 seg.

« Entre en el submenu Reset fallos y utilice el parametro Reset fallos.

« Proporcione una senal de Reset en el terminal de 1/0.

* Proporcione un senal de Reset con el Fieldbus.
* Proporcione un senal de Reset en VACON® Live.

En el submend Fallos activos puede almacenar un maximo de 10 fallos. El submend muestra
los fallos en la secuencia en la que se han producido.

6.2 RESET FALLOS

En este mend, puede resetear fallos. Consulte las instrucciones en el capitulo 77.7 Aparece
un fallo..

f PRECAUCION!
Antes de resetear el fallo, quite la senal de control externa para evitar que se
vuelva a poner en marcha el convertidor accidentalmente.

6.3 HISTORIAL DE FALLOS
Puede consultar 40 fallos en el historial de fallos.

Para ver los detalles de un fallo, vaya al historial de fallos, busque el fallo y presione OK.

6.4 CONTADORES TOTALES

Si lee un valor de contador por medio del Fieldbus, consulte el capitulo 77.4 Contadores de
totaly reseteables.
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Tabla 110: El total de parametros de contador en el menu de diagndstico

indice Parametro in. AX. Descripcion
La cantidad de energia
que se toma de la red
de alimentacion. El
contador no se puede
resetear. En la pantalla
de texto: la unidad de
V4.4 Contador de energia Varia 2291 |energia mas alta que
se indica en la pantalla
es MW. Si la medida de
energia supera el valor
de 999,9 MW, no se
mostrara ninguna uni-
dad en la pantalla.
Horas funciona- ad El tiempo de funciona-
V4.4.3 miento (panel gra- 2298 |miento de la unidad de
; hh:mm
fico) control.
. El tiempo de funciona-
Horas funciona- . .
) miento de la unidad de
Vb.b.b miento (panel de a .
control en niumero
texto) -
total de anos.
. El tiempo de funciona-
Horas funciona- miento de la unidad de
V4.4.5 miento (panel de d ,
texto) control en numero
total de dias.
. El tiempo de funciona-
Horas funciona- . .
) hh:mm: miento de la unidad de
V4.4.6 miento (panel de
texto) ss control en horas,
minutos y segundos.
VA 4T Tiempo en r:rwgrcha ad 2993 El_tlempo de funciona-
(panel gréfico) hh:mm miento del motor.
. El tiempo de funciona-
Tiempo en marcha .
V4.4.8 a miento del motor en
(panel de texto) . N
ndmero total de anos.
Tierpo en marcha El tiempo de funciona-
V4.4.9 P d miento del motor en
(panel de texto) , ,
numero total de dias.
El tiempo de funciona-
Tiempo en marcha hh:mm: miento del motor en
V4.4.10 )
(panel de texto) ss horas, minutos y
segundos.
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Tabla 110: El total de parametros de contador en el menu de diagndstico

Indice

Parametro

Contador de alimen-

Descripcion

La cantidad de tiempo
que la unidad de poten-

V4.411 |tacién a la red (panel hhe?r:m 2294 |cia ha estado activa. El
grafico) ’ contador no se puede
resetear.
Contador de alimen- El tiempo de alimenta-
V4.4.12 |tacién a la red (panel a cionalareden
de texto) numero total de anos.
Contador de alimen- El tiempo de alimenta-
V4.4.13 |tacion a la red (panel d cionalareden
de texto) numero total de dias.
Contador de alimen- hh-mm: El tiempo de alimenta-
V4.414  |tacion ala red (panel .ss ’ cion a lared en horas,
de texto) minutos y segundos.
El nimero de veces
V4.4.15 [Contador n® marchas 2295 |duese ha pugsto en
marcha la unidad de
potencia.
6.5 CONTADORDISPAROS

Si lee un valor del contador por medio del Fieldbus, consulte el capitulo 77.4 Contadores de
totaly reseteables.
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Tabla 111: Los parametros del contador reseteable en el menu de diagndstico

Indice

P4.5.1

Parametro

Contador reseteable
de energia

Varia

2296

Descripcion

Este contador se puede
resetear. En el panel
de texto: la unidad de
energia mas alta que
se indica en la pantalla
es MW. Si la medida de
energia supera el valor
de 999,9 MW, no se
mostrara ninguna uni-
dad en la pantalla.

Reset del contador

. En el panel de
texto: Presione el
botén OK durante
4 seg.

. En el panel gra-
fico: Presione OK.
Aparecera la
pagina Reset con-
tador. Presione
OK una vez mas.

P4.5.3

Horas funciona-
miento (panel gra-
fico)

ad
hh:mm

2299

Este contador se puede
resetear. Consulte las
instrucciones en P4.5.1
mas arriba.

P4.5.4

Horas funciona-
miento (panel de
texto)

El tiempo de funciona-
miento en nimero total
de anos.

P4.5.5

Horas funciona-
miento (panel de
texto)

El tiempo de funciona-
miento en nimero total
de dias.

P4.5.6

Horas funciona-
miento (panel de
texto)

hh:mm:

SS

El tiempo de funciona-
miento en horas, minu-
tos y segundos.

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFOSS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




VACON - 184 MENU DIAGNOSTICO

6.6 INFORMACION DE SOFTWARE

Tabla 112: Los parametros de informacion de software del menu de diagnadstico

Parametro in. AX. Descripcion
Paquete de software El cddigo de identifica-
V4.6.1 " .
(panel gréfico) cion de software
ID paquete software
V.62 (panel de texto)
Version de software
V.63 (panel de texto)
V464 | Carga delsistema 0 100 % 2300 |L2cargaenlaCPU de
la unidad de control
Nombre de aplica- El nombre de la aplica-
V4.6.5 . i -
cién (panel grafico) cion
V4.6.6 | ID de la aplicacion El codigo de la aplica-
cion
V4.6.7 | Version de aplicacion
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7 MENU I/0 Y HARDWARE

En el ment I/0 y hardware estan los diferentes ajustes relacionados con las opciones. Los
valores de este menu estan sin procesar, es decir, la aplicacidon no ha ajustado su escala.

7.1 1/0 ESTANDAR

En el ment I/0 estandar, puede monitorizar los estados de las entradas y las salidas.
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Tabla 113: Los parametros de 1/0 estandar en el menu 1/0 y hardware

indice Parametro in. AX. Descripcion

Estado de la senal de

V5.1.1 Entrada digital 1 0 1 0 2502 entrada digital

Estado de la senal de

V5.1.2 Entrada digital 2 0 1 0 2503 entrada digital

Estado de la senal de

V5.1.3 Entrada digital 3 0 1 0 2504 entrada digital

Estado de la senal de

V5.1.4 Entrada digital 4 0 1 0 2505 entrada digital

Estado de la senal de

V5.1.5 Entrada digital 5 0 1 0 2506 entrada digital

Estado de la senal de

V5.1.6 Entrada digital 6 0 1 0 2507 entrada digital

Muestra el modo que
se establece para la
senal de entrada ana-
légica. La seleccion se
realiza con un inte-

1 3 3 2508 rruptor DIP en la tar-
jeta de control.

Modo de entrada

Va.1.7 analdgica 1 (Al1)

1=0...20 mA
3=0..10V

Estado de la senal de

V5.1.8 EntradaAnalég 1 0 100 % 0.00 2509 .
entrada analdgica

Muestra el modo que
se establece para la
senal de entrada ana-
légica. La seleccion se
realiza con un inte-

1 3 3 2510 rruptor DIP en la tar-
jeta de control.

Modo de entrada

V5.1.9 analdgica 2 (Al2)

1=0..20mA
3=0..10V

Estado de la senal de

V5.1.10 EntradaAnaldg 2 0 100 % 0.00 2511 .
entrada analdgica
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Tabla 113: Los parametros de 1/0 estandar en el menu 1/0 y hardware

indice Parametro in. AX. Descripcion

Muestra el modo que
se establece para la
senal de entrada ana-
légica. La seleccion se
realiza con un inte-

1 3 1 2512 rruptor DIP en la tar-
jeta de control.

Modo de salida ana-

Vo111 légica 1 (AQ1)

1=0...20 mA
3=0..10V

Estado de la senal de

V5.1.12 Salida analdgica 1 0 100 % 0.00 2513 : g
salida analdgica

Estado de la senal de

V5.1.13 Salidarelé 1 0 1 0 2514 : .
salida de relé

Estado de la senal de

V5.1.14 Salida derelé 2 0 1 0 2515 . )
salida de relé

Estado de la senal de

V5.1.15 Salidarelé 3 0 1 0 2516 : .
salida de relé

7.2 RANURAS DE LAS PLACAS OPCIONALES

Los parametros de este menu son diferentes para todas las tarjetas opcionales. Vera los

parametros de la tarjeta opcional que ha instalado. Si no hay ninguna tarjeta opcional en las
ranuras C, D o E, no se mostrara ningun parametro. Consulte mas informacion acerca de la
ubicacion de las ranuras en el capitulo 70.6.7 Programacidn de entradas analdgicas y digitales.

Cuando quite una tarjeta opcional, el cddigo de fallo 39 y el nombre de fallo Dispositivo
quitado aparece en la pantalla. Vea el Capitulo 71.3 Cddigos de fallo.
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Tabla 114: Parametros relacionados con las tarjetas opcionales

Menu Funcion Descripcion
Ajustes Los ajustes que estan relacionados con la tarjeta opcional
Ranura C N . . .
Control Monitorice los datos que estan relacionados con la tarjeta
opcional
Ajustes Los ajustes que estan relacionados con la tarjeta opcional
Ranura D N . . .
Control Monitorice los datos que estan relacionados con la tarjeta
opcional
Ajustes Los ajustes que estan relacionados con la tarjeta opcional
Ranura E o oo . . .
Monitorizacion Monitorice los datos que estan relacionados con la tarjeta
opcional

7.3 RELOJ EN TIEMPO REAL

Tabla 115: Los parametros del reloj en tiempo real del mend I/0 y hardware

Parametro in. AX. Descripcion

Estado de la bateria.

V5.5.1 Estado de la bateria 1 3 2205 |1 =Noinstalada

2 =Instalada
3 = Sustituya la bateria

P5 5 9 Hora hh:srrswm: 2201 La hora actual del dia
P5.5.3 Fecha dd.mm 2202 |La fecha actual
P5.5.4 Ano aaaa 2203 |Elano actual

La regla de horario de
verano

1 = Desactivado.

2 =UE: comienza el
altimo domingo de
marzo y finaliza el
P5.55 | Horario de verano 1 4 1 2204 | Uttimo domingo de
octubre.

3 =EE. UU.: comienza
el segundo domingo de
marzo y finaliza el pri-
mer domingo de
noviembre

4 = Rusia (perma-
nente).
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1.4 AJUSTES DE LA UNIDAD DE POTENCIA

En este mend, puede cambiar los ajustes del ventilador, el chopper de frenado, el filtro
senoidal y el filtro armonico.

El ventilador funciona en modo optimizado o en el modo siempre activo. En el modo
optimizado, la logica interna del convertidor recibe datos sobre la temperatura y controla la
velocidad del ventilador. Cuando el convertidor entra en estado Preparado, el ventilador se
para en un plazo de 5 minutos. En el modo siempre activo, el ventilador funciona a velocidad
maxima y no se para.

El filtro senoidal mantiene la profundidad de sobremodulacion dentro de los limites e impide
que las funciones de administracion térmica reduzcan la frecuencia de conmutacion.

El filtro armonico se puede activar para evitar posibles resonancias en el bus de CC del
convertidor de frecuencia.

Tabla 116: Ajustes de la unidad de potencia

indice Ocultacion in. AX. Descripcion

p5.6.1.1 |Modo controlventila- 0 1 1 2377 | 0=Siempre conectado

dor 1 = Optimizado

0 = Deshabilitado

1 = Habilitada (marcha)
0 3 0 2 = Habil. [marcha
+paro)

3 = Habil. (marcha-sin
test)

Modo chopper fre-

P5.6.2.1 nado

P5.6.4.1 Filtro senoidal 0 1 0 0 = Deshabilitado
1=Enuso

P5.6.5.1 Filtro armédnico 0 1 0 0 = Deshabilitado
1=Enuso
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7.5 PANEL

Tabla 117: Los parametros de panel en el menu I/0 y hardware

Parametro in. AX. Descripcion

El tiempo tras el cual
la pantalla vuelve a la
pagina que se esta-
blece con el parametro

P5.7.1 Tiempo limite 0 60 min 0 P572.

0 = No usado

La pagina que muestra
la pantalla cuando se
enciende el convertidor
o cuando ha expirado
el tiempo establecido
con P5.7.1. Si el valor
se estableceen 0, enla
pantalla se muestra la

P5.7.2 Pagina por defecto 0 4 0 (ltima pagina visitada.

0 = Ninguno

1 =Un indice de mend
2 = Menu principal

3 = Pagina de control
4 = MultiMonitor

Establece una pagina
para que sea el indice
de men. (La seleccion
1enP5.7.2))

P5.7.3 indice de mend

Establece el contraste

P5.7.4 Contraste * 30 70 % 50
de la pantalla.

Establece el tiempo
tras el cual se apaga la
retroiluminacion de la
P5.7.5 Tiempo iluminacion 0 60 min 5 pantalla. Si el valor se
establece en 0, la
retroiluminacién siem-
pre esta activada.

* Solo esta disponible con el panel grafico.

7.6 FIELDBUS

En el mend I/0 y hardware estan los parametros relacionados con las tarjetas del Fieldbus.
En el manual relacionado con el Fieldbus, puede consultar las instrucciones acerca del uso
de estos parametros.
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Nivel de sub- |Nivel de submenu 2 Nivel de submenu 3 Nivel de submenu 4
menu 1
RS-485 Ajustes comunes Protocolo Modbus RTU

N2

MSTP BacNet

RS-485 Modbus RTU Pardametros Direccion de esclavo

Velocidad transmision

Tipo paridad

Bit de stop

Tiempo de espera de comunica-
cién

Modo de operacién

Control Estado protocolo FB

Estado de comunicacion

Funciones errdneas

Direcciones errdneas

Datos erréneos

Esclavo ocupado

Error paridad memoria

Fallo de esclavo

Respuesta ultimo fallo

Control Word

Status Word
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Nivel de sub- |Nivel de submenu 2 Nivel de submenu 3 Nivel de submenu 4

menu 1

RS-485 N2 Pardametros Direccion de esclavo

Tiempo de espera de comunica-
cién

Control Estado protocolo FB

Estado de comunicacion

Datos no vélidos

Ordenes no validas

Orden no aceptada

Control Word

Status word

RS-485 MSTP BacNet Pardmetros Velocidad transmision

Autobauding

Direccion MAC

NUmero de instancia

Tiempo de espera de comunica-
cion

Control Estado protocolo FB

Estado de comunicacion

NUmero instancia actual

Codigo de fallo

Control Word

Status word
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Nivel de sub-

menu 1

Nivel de submenu 2

Nivel de submenu 3

Nivel de submenu 4

Ethernet Ajustes comunes Modo de direccion IP
IP fija Direccion IP
Mascara de subred
Puerta de enlace por defecto
Direccién IP
Méscara de subred
Puerta de enlace por defecto
Direccién MAC
Ethernet Modbus TCP Pardmetros Limite de conexion
Nimero ID de unidad
T.i(Iempo de espera de comunica-
cion
Control Estado protocolo FB

Estado de comunicacion

Funciones erréneas

Direcciones errdneas

Datos errdneos

Esclavo ocupado

Error paridad memoria

Fallo de esclavo

Respuesta Ultimo fallo

Control Word

Status word
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Nivel de sub- |Nivel de submenu 2 Nivel de submenu 3 Nivel de submenu 4

menu 1

Ethernet Bacnet IP Pardametros NUmero de instancia

Tiempo de espera de comunica-
cién

Protocolo en uso

IP BBMD

Puerto BBMD

Tiempo de vida

Control Estado protocolo FB

Estado de comunicacion

NUmero instancia actual

Control Word

Status word

Ethernet Ethernet/ IP Pardmetros Protocolo en uso

Instancia de salida

Instancia de entrada

Communication Timeout

Control Reset contador

Solicitud apertura

Abrir formato de aviso

Abrir recursos de aviso

Abrir otros avisos

Cerrar avisos

Cerrar formato aviso

Cerrar otros avisos

Tiempo espera conexion

Estado de comunicacion

Control Word

Status Word

Estado protocolo FB
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Nivel de sub- |Nivel de submenu 2 Nivel de submenu 3 Nivel de submenu 4

menu 1

Ethernet Profinet IO Pardametros Protocolo en uso

Tiempo de espera de comunica-
cién

Control Estado protocolo FB

Com. Estado

Trama de referencia

Telegrama valor actual

Numero datos de proceso

Control Word

Status Word

Tiempo espera conexion

Accesos parametros
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8 AJUSTES DE USUARIO, FAVORITOS Y MENUS DE
NIVEL DE USUARIO

8.1 AJUSTES DE USUARIO

Tabla 118: Ajustes generales del menu de ajustes de usuario

Parametro in. AX. Descripcion

La seleccion es dife-
P6.1 Seleccion de idioma Varia Varia Varia 802 rente en todos los
paquetes de idiomas

Copia seguridad Consulte 8.1.71 Copia
Mé.5 . . .
parametros seguridad parametros.
Mb.6 Comparacion de

parametros

Use la herramienta de
® 1
Nombre de converti- PC. VACON® Live para
P6.7 asignar un nombre al
dor . .
convertidor si cree que
es necesario.
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8.1.1 COPIA SEGURIDAD PARAMETROS

Tabla 119: Los parametros de copia de seguridad de parametros del menu de ajustes de
usuario

Parametro in. AX. Descripcion

Restaura los valores de
los parametros por

831 defecto e inicia el asis-
tente de puesta en
marcha.

Restaurar parame-

Pé.5.1 tros por defecto

Guarda los valores de
parametros en el panel
de control para, por

ejemplo, copiarlos en
P6.5.2 Guardar*en panel 0 1 0 otro convertidor.

0=No
1=5i

Carga los valores de
parametros del panel
de control al converti-
dor.

Restaurar desde
P6.5.3 panel
*

Guarda un juego de
parametros personali-
B6.5.4 Guardar en juego 1 zados (es decir, todos
los parametros inclui-
dos en la aplicacion).

Carga el juego de para-
B6.5.5 Restaurar de juego 1 metros personalizados
en el convertidor.

Guarda otro juego de
parametros personali-
B6.5.6 Guardar en juego 2 zados (es decir, todos
los pardmetros inclui-
dos en la aplicacion).

Carga el juego de para-
B6.5.7 Restaurar de juego 2 metros personalizados
2 en el convertidor.

* Solo esta disponible con el panel grafico.

8.2 FAVORITOS

NOTA!

Este menu esta disponible en el panel de control con el panel grafico, pero no en el
panel de control con el panel de texto.
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NOTA!

Este menu no esta disponible en la herramienta VACON® Live.

Si utiliza con frecuencia los mismos elementos, puede anadirlos a Favoritos. Puede recopilar
un juego de parametros o sefales de monitorizacion de todos los menus del panel. No es
necesario buscarlos en la estructura de menus uno a uno. Como alternativa, anadalos a la
carpeta Favoritos en la que es muy facil encontrarlos.

ADICION DE UN ELEMENTO A FAVORITOS

1 Busque el elemento que desea anadir a Favoritos.

Presione el botén OK. STOP|G| READY /0
D Basic Settings
Motor Nom Voltg
230.00 Vv
Motor Nom Freq
50.00 Hz
oF Motor Nom Speed
e 1430 rpm

2  Seleccione Anadir a favoritos y presione el boton
0K, stor| (G| RerpY| | wo

Motor Nom Freq
Edit
@ Help
Q Add to favourites
3  Los pasos ya han terminado. Para continuar, lea

las instrucciones de la pantalla. STOP|C| READY| | Vo
oF Motor Nom Freq

[0}

was added to
favourites. Press OK
to continue.

ELIMINACION DE UN ELEMENTO DE FAVORITOS

1 Vaya a Favoritos.
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2 Busque el elemento que desea quitar. Presione el
botén OK. stor| (G| RerpY HE

3 Seleccione Quitar de favoritos.

4 Para quitar el elemento, presione el boton OK de
nuevo.

8.3 NIVELES DE USUARIO

El Favourites

Motor Nom Freq

50.00 Hz
stor| (G| Rerpy /o
Motor Nom Freq

Rem from favourites

Utilice los parametros de nivel de usuario para evitar que el personal que no tiene
autorizacion realice cambios en los parametros. También se pueden evitar cambios

accidentales en los parametros.

Cuando se selecciona un nivel de usuario, el usuario no puede ver todos los parametros en la

pantalla del panel de control.
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Tabla 120: Los parametros de nivel de usuario

indice Parametro

Descripcion

P8.1 Nivel usuario 1 3 1

1194

1 =Normal. Todos los
menus son visibles en
el mend principal.

2 = Monitorizacion.
Solo estan visibles los
menUs de monitory
nivel de usuario en el
menu principal.

3 = Favoritos. Solo son
visibles los menus de
favoritos y nivel de
usuario en el menu
principal.

4 = Monitorizacion y
favoritos. Los menus
de monitorizacion,
favoritos y nivel de
usuario son visibles en
el menu principal.

P8.2 Codigo acceso 0 99999 0

2362

Si se establece un
valor diferente a 0
antes de ir a Monitori-
zacion desde, por
ejemplo, Normal, ten-
dra que proporcionar
el cddigo de acceso
cuando vuelva a Nor-
mal. Esto evita que el
personal que no tiene
autorizacion realice
cambios en los para-
metros en el panel de
control.

f PRECAUCION!
No pierda el cédigo de acceso. Si lo pierde, pongase en contacto con el distribuidor

o el centro de servicio mas proximo.

CAMBIO DEL CODIGO DE ACCESO DE LOS NIVELES DE USUARIO

1 Vaya a Nivel de usuario.
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2  Vaya al cédigo de acceso del elemento y presione el
boton de flecha a la derecha.

3 Para cambiar los digitos del cédigo de acceso,
utilice todos los botones de flecha.

4 Acepte el cambio con el botdn OK.
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9 DESCRIPCIONES DE LOS VALORES DE MONITOR

Este capitulo incluye las descripciones basicas de todos los valores de monitor.

9.1 MULTIMONITOR

V2.1.1 FRECUENCIA DE REFERENCIA (ID 25)

Este valor de monitorizacion muestra la referencia de frecuencia real al control de motor.
Este valor se actualiza en un intervalo de 10 ms.

V2.1.2 FRECUENCIA DE SALIDA (ID 1)

Este valor de monitorizacion muestra la frecuencia de salida real hacia el motor.

V2.1.3 INTENSIDAD DEL MOTOR (ID 3)

Este valor de monitorizacién muestra la intensidad medida del motor.
El ajuste de la escala del valor es diferente para los diferentes tamanos de unidad.

V2.1.4 VELOCIDAD DEL MOTOR (ID 2]

Este valor de monitorizaciéon muestra la velocidad real del motor en rpm (valor calculado).
V2.1.5 PAR DEL MOTOR [ID 4]

Este valor de monitorizaciéon muestra el par real del motor (valor calculado).

V2.1.6 POTENCIA DEL MOTOR (ID 5)

Este valor de monitorizaciéon muestra la potencia en el eje real del motor (valor calculado)
como porcentaje de la potencia nominal del motor.

V2.1.7 TENSION DEL MOTOR (ID é)

Este valor de monitorizacion muestra la tensidon de salida real hacia el motor.

V2.1.8 TENSION DE BUS DE CC (ID 7]

Este valor de monitorizacion muestra la tensién medida en el bus de CC del convertidor.

V2.1.9 TEMPERATURA DE LA UNIDAD (ID 8]

Este valor de monitorizacién muestra la temperatura del radiador medida del convertidor.
La unidad de medida es grados Celsius o Fahrenheit, dependiendo del valor del parametro
"Seleccién de C/F"

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFO0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




DESCRIPCIONES DE LOS VALORES DE MONITOR VACON - 203

9.2 BASICA

V2.3.1 FRECUENCIA DE SALIDA (ID 1)

Este valor de monitorizacion muestra la frecuencia de salida real hacia el motor.

V2.3.2 FRECUENCIA DE REFERENCIA (ID 25)

Este valor de monitorizacion muestra la referencia de frecuencia real al control de motor.
Este valor se actualiza en un intervalo de 10 ms.

V2.3.3 VELOCIDAD DEL MOTOR (ID 2)

Este valor de monitorizaciéon muestra la velocidad real del motor en rpm (valor calculado).

V2.3.4 INTENSIDAD DEL MOTOR (ID 3)

Este valor de monitorizacién muestra la intensidad medida del motor.
El ajuste de la escala del valor es diferente para los diferentes tamanos de unidad.

V2.3.5 PAR DEL MOTOR (ID 4]

Este valor de monitorizacién muestra el par real del motor (valor calculado].

V2.3.7 POTENCIA EJE MOTOR (ID 5)

Este valor de monitorizacién muestra la potencia en el eje real del motor (valor calculado)
como porcentaje de la potencia nominal del motor.

V2.3.8 POTENCIA EJE MOTOR (ID 73]

Este valor de monitorizaciéon muestra la potencia en el eje real del motor (valor calculado).
La unidad de medida es kW o cv, dependiendo del valor del pardmetro “Seleccion de kW/cv".

La cantidad de decimales de este valor de monitorizacidn varia dependiendo del tamano del
convertidor de frecuencia. En el control de fieldbus, la ID 15592 puede asignarse como
Process Data Out para determinar cuantos decimales se utilizan. El dltimo digito significativo
indica la cantidad de decimales.

V2.3.9 TENSION DEL MOTOR (ID é)

Este valor de monitorizacion muestra la tensidn de salida real hacia el motor.

V2.3.10 TENSION DE BUS DE CC (ID 7)

Este valor de monitorizacion muestra la tensidn medida en el bus de CC del convertidor.
V2.3.11 TEMPERATURA DE LA UNIDAD (ID 8)

Este valor de monitorizacion muestra la temperatura del radiador medida del convertidor.
La unidad del valor de monitorizacion es grados Celsius o grados Fahrenheit, dependiendo
del valor del pardmetro "Seleccién de C/F"
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V2.3.12 TEMPERATURA DEL MOTOR (ID 9]

Este valor de monitorizacién muestra la temperatura calculada del motor expresada en
porcentaje de la temperatura de funcionamiento nominal.

Cuando el valor asciende por encima del 105%, se produce el fallo de proteccion térmica del
motor.

V2.3.13 CALDEO MOTOR (ID 1228)
Este valor de monitorizacion muestra el estado de la funcidon Caldeo del motor.

V2.3.14 REFERENCIA DE PAR (ID 18]

Este valor de monitorizacion muestra la referencia de par final para el control del motor.

9.3 1/0

V2.4.1 RANURA A DIN 1,2,3 (ID 15)

Este valor de monitorizacion muestra el estado de las entradas digitales 1 a 3 en la ranura A
(I/0 estandar).

V2.4.2 RANURAADIN 4, 5, 6 (ID 16]

Este valor de monitorizacién muestra el estado de las entradas digitales 4 a 6 en la ranura A
(I/0 estandar).

V2.4.3 RANURABRO 1,2,3 (ID 17)

Este valor de monitorizacion muestra el estado de las salidas de relé 1 a 3 en la ranura B.

V2.4.4 ENTRADA ANALGGICA 1 (ID 59)

Este valor de monitorizacién muestra el valor de la senal de entrada analdgica como
porcentaje del rango utilizado.

V2.4.5 ENTRADA ANALOGICA 2 (ID 60)

Este valor de monitorizacién muestra el valor de la senal de entrada analdgica como
porcentaje del rango utilizado.

V2.4.6 ENTRADA ANALOGICA 3 (ID 61)

Este valor de monitorizacién muestra el valor de la senal de entrada analdgica como
porcentaje del rango utilizado.

V2.4.7 ENTRADA ANALOGICA 4 (ID 62)

Este valor de monitorizacién muestra el valor de la senal de entrada analdgica como
porcentaje del rango utilizado.
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V2.4.8 ENTRADA ANALOGICA 5 (ID 75)

Este valor de monitorizacién muestra el valor de la senal de entrada analdégica como
porcentaje del rango utilizado.

V2.4.9 ENTRADA ANALGGICA 6 (ID 76)

Este valor de monitorizacién muestra el valor de la senal de entrada analdégica como
porcentaje del rango utilizado.

V2.4.10 RANURA A0 1 (ID 81)

Este valor de monitorizacién muestra el valor de la salida analégica como porcentaje del
rango utilizado.

9.4 ENTRADAS DE TEMPERATURA

Los valores de monitor relacionados con los ajustes de entrada de temperatura solo estan
disponibles si hay instalada una tarjeta opcional B8 o BH.

V2.5.1 ENTRADA DE TEMPERATURA 1 (ID 50)

Este valor de monitorizaciéon muestra el valor medido de la temperatura.
La unidad del valor de monitorizacion es grados Celsius o grados Fahrenheit, dependiendo
del valor del parametro "Seleccion de C/F"

NOTA!

ﬂ La lista de las entradas de temperatura estd compuesta por las seis primeras
entradas de temperatura disponibles. La lista comienza por la ranura Ay termina
en la ranura E. Si la entrada esta disponible pero no hay ningun sensor conectado,
se muestra el valor maximo, ya que la resistencia medida es infinita. Para que el
valor sea el minimo, conecte la entrada de forma permanente.

V2.5.2 ENTRADA DE TEMPERATURA 2 (ID 51)

Este valor de monitorizaciéon muestra el valor medido de la temperatura.
La unidad del valor de monitorizacion es grados Celsius o grados Fahrenheit, dependiendo
del valor del parametro "Seleccion de C/F"

V2.5.3 ENTRADA DE TEMPERATURA 3 [ID 52)

Este valor de monitorizacion muestra el valor medido de la temperatura.
La unidad del valor de monitorizacion es grados Celsius o grados Fahrenheit, dependiendo
del valor del pardmetro "Seleccién de C/F"

V2.5.4 ENTRADA DE TEMPERATURA 4 [ID 69)

Este valor de monitorizacion muestra el valor medido de la temperatura.
La unidad del valor de monitorizacion es grados Celsius o grados Fahrenheit, dependiendo
del valor del pardmetro "Seleccion de C/F"
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V2.5.5 ENTRADA DE TEMPERATURA 5 (ID 70)

Este valor de monitorizaciéon muestra el valor medido de la temperatura.
La unidad del valor de monitorizacion es grados Celsius o grados Fahrenheit, dependiendo
del valor del pardmetro "Seleccion de C/F"

V2.5.6 ENTRADA DE TEMPERATURA 6 (ID 71)

Este valor de monitorizaciéon muestra el valor medido de la temperatura.
La unidad del valor de monitorizacion es grados Celsius o grados Fahrenheit, dependiendo
del valor del parametro "Seleccion de C/F"

9.5 EXTRAS/AVANZADO

V2.6.1 PALABRA DE ESTADO DE LA UNIDAD (ID 43)

Este valor de monitorizacion muestra el estado codificado en bits del convertidor.

V2.6.2 ESTADO LISTO (ID 78]

Este valor de monitorizacion muestra los datos codificados en bits sobre los criterios del
estado Listo del convertidor.

Estos datos son Utiles para la monitorizacién cuando el convertidor no esta en el estado
Preparado.

NOTA!
Los valores se muestran como casillas de verificacidn en la pantalla grafica. Si una
casilla esta seleccionada, el valor estd activo.

V2.6.3 PALABRA DE ESTADO DE LA APLICACION 1 (ID 89)

Este valor de monitorizacién muestra los estados codificados en bits de la aplicacion.

NOTA!
Los valores se muestran como casillas de verificacion en la pantalla grafica. Si una
casilla esta seleccionada, el valor estd activo.

V2.6.4 PALABRA DE ESTADO DE LA APLICACION 2 (ID 90}

Este valor de monitorizacién muestra los estados codificados en bits de la aplicacion.

NOTA!
Los valores se muestran como casillas de verificacion en la pantalla grafica. Si una
casilla esta seleccionada, el valor esta activo.

V2.6.5 DIN STATUS WORD 1 (ID 56)

Este valor de monitorizacion muestra el estado codificado en bits de las sefales de entrada
digital.
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El valor de monitorizacidn es una palabra de 16 bits en la que cada bit representa el estado
de una entrada digital. Se leen 6 entradas digitales de cada ranura. La palabra 1 empieza en
la entrada 1 de la ranura A (bit 0] y finaliza en la entrada 4 de la ranura C (bit 15).

V2.6.6 DIN STATUS WORD 2 (ID 57]

Este valor de monitorizacion muestra el estado codificado en bits de las sefales de entrada
digital.

El valor de monitorizacidn es una palabra de 16 bits en la que cada bit representa el estado

de una entrada digital. Se leen 6 entradas digitales de cada ranura. La palabra 2 empieza en
la entrada 5 de la ranura C (bit 0) y finaliza en la entrada 6 de la ranura E (bit 13).

V2.6.7 INTENSIDAD DE MOTOR 1 DECI. (ID 45)

Este valor de monitorizaciéon muestra la intensidad medida del motor con un nimero fijo de
decimales menos filtrado.

El valor de monitorizacidn puede utilizarse, por ejemplo, con el Fieldbus para obtener el
valor correcto para que el tamano de la carcasa no tenga ninguna influencia o para la
monitorizacidon cuando se necesita menos tiempo de filtrado para la intensidad del motor.

V2.6.8 ORIGEN DE LA REFERENCIA DE FRECUENCIA (ID 1495)

Este valor de monitorizacion muestra la referencia de frecuencia momentanea.

V2.6.9 CODIGO DEL ULTIMO FALLO ACTIVO (ID 37)

Este valor de monitorizacion muestra el codigo de fallo del ultimo fallo activado que no se ha
reseteado.

V2.6.10 ID DEL ULTIMO FALLO ACTIVO (ID 95]

Este valor de monitorizaciéon muestra el ID de fallo del Ultimo fallo activado que no se ha
reseteado.

V2.6.11 CODIGO DE LA ULTIMA ALARMA ACTIVA (ID 74)

Este valor de monitorizaciéon muestra el cddigo de alarma de la ultima alarma activada que
no se ha reseteado.

V2.6.12 ID DE LA ULTIMA ALARMA ACTIVA (ID 94)

Este valor de monitorizacién muestra el ID de alarma de la Ultima alarma activada que no se
ha reseteado.

V2.6.13 ESTADO DEL REGULADOR DEL MOTOR (ID 77]

Este valor de monitorizacion muestra el estado codificado en bits de los controladores de
limite del motor.

NOTA!
Los valores se muestran como casillas de verificacion en la pantalla grafica. Si una
casilla esta seleccionada, el controlador del limite estd activo.
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V2.6.14 1 POTENCIA EJE MOTOR DECIMAL [ID 98]

Este valor de monitorizacion muestra la potencia en el eje real del motor (valor calculado
con un decimal). La unidad de medida es kW o cv, dependiendo del valor del parametro
"Seleccion de kW/cv".

9.6 FUNCIONES DE TEMPORIZADOR

V2.7.1TC1,TC2, TC 3(ID 1441)

Este valor de monitorizacién muestra el estado de los canales de tiempo 1, 2y 3.

V2.7.2 INTERVALO DE TIEMPO 1 (ID 1442)

Este valor de monitorizacion muestra el estado de la funcidn de intervalo.

V2.7.3 INTERVALO DE TIEMPO 2 (ID 1443)

Este valor de monitorizacion muestra el estado de la funcidn de intervalo.

V2.7.4 INTERVALO DE TIEMPO 3 (ID 1444)

Este valor de monitorizacion muestra el estado de la funcidn de intervalo.

V2.7.5 INTERVALO DE TIEMPO 4 (ID 1445)

Este valor de monitorizacion muestra el estado de la funcidn de intervalo.

V2.7.6 INTERVALO DE TIEMPO 5 (ID 1446)

Este valor de monitorizacion muestra el estado de la funcidn de intervalo.

V2.7.7 TEMPORIZADOR 1 (ID 1447]

El valor de monitorizacion muestra el tiempo restante en el temporizador si el temporizador
estd activo.

V2.7.8 TEMPORIZADOR 2 (ID 1448]

El valor de monitorizacion muestra el tiempo restante en el temporizador si el temporizador
esta activo.

V2.7.9 TEMPORIZADOR 3 (ID 1449]

El valor de monitorizacidn muestra el tiempo restante en el temporizador si el temporizador
esta activo.

V2.7.10 RELOJ EN TIEMPO REAL [ID 1450)

Este valor de monitorizacién muestra la hora real del reloj en tiempo real en formato de
hh:mm:ss.
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9.7 CONTROLADOR PID

V2.8.1 REFERENCIA DE PID (ID 20]

Este valor de monitorizaciéon muestra el valor de la senal de consigna de PID en unidades de
proceso.

Puede utilizar el parametro P3.13.1.7 para seleccionar la unidad de proceso (Véase 10.74.1
Ajustes basicos).

V2.8.2 VALOR ACTUAL DE PID (ID 21)

Este valor de monitorizacion muestra el valor de la senal de valor actual de PID en unidades
de proceso.

Puede utilizar el parametro P3.13.1.7 para seleccionar la unidad de proceso (Véase 70.74.1
Ajustes basicos).

V2.8.3 ERROR DE PID (ID 22)

Este valor de monitorizacion muestra el valor de error del controlador PID.

El valor de error es la desviacion del valor actual de PID respecto a la referencia de PID en
unidades de proceso.

Puede utilizar el parametro P3.13.1.7 para seleccionar la unidad de proceso (Véase 10.74.1
Ajustes basicos).

V2.8.4 SALIDA DE PID (ID 23]

Este valor de monitorizacién muestra la salida del controlador PID como porcentaje (0 a
100%).

Puede proporcionar este valor al control del motor (referencia de frecuencia) o a una salida
analogica.

V2.8.5 ESTADO DE PID 2 (ID 24)

Este valor de monitorizacion muestra el estado del controlador PID.

9.8 CONTROLADOR PID EXTERNO

V2.9.1 REFERENCIA DE PIDEXT (ID 83)

Este valor de monitorizacion muestra el valor de la senal de consigna de PID en unidades de
proceso.

Puede utilizar el parametro P3.14.1.10 para seleccionar la unidad de proceso (Véase 10.74.1
Ajustes basicos).

V2.9.2 VALOR ACTUAL DE PIDEXT (ID 84)

Este valor de monitorizacién muestra el valor de la senal de valor actual de PID en unidades
de proceso.

Puede utilizar el parametro P3.14.1.10 para seleccionar la unidad de proceso (Véase 70.74.1
Ajustes bdsicos).
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V2.9.3 ERROR DE PIDEXT (ID 85]

Este valor de monitorizacion muestra el valor de error del controlador PID.

El valor de error es la desviacion del valor actual de PID respecto a la referencia de PID en
unidades de proceso.

Puede utilizar el parametro P3.14.1.10 para seleccionar la unidad de proceso (Véase 70.74.1
Ajustes basicos).

V2.9.4 SALIDA DE PIDEXT (ID 86)

Este valor de monitorizacién muestra la salida del controlador PID como porcentaje (0 a
100%).
Puede proporcionar este valor, por ejemplo, a la salida analdgica.

V2.9.5 ESTADO DE PIDEXT (ID 87)

Este valor de monitorizacion muestra el estado del controlador PID.

9.9 MULTIBOMBA

V2.10.1 MOTORES EN FUNCIONAMIENTO (ID 30]

Este valor de monitorizacién muestra el nUmero real de motores que funcionan en el
sistema MultiBomba.

V2.10.2 ROTACION AUTOMATICA (ID 1114)

Este valor de monitorizacion muestra el estado de la rotacion automatica solicitada.

9.10 CONTADORES DE MANTENIMIENTO

V2.11.1 CONTADOR DE MANTENIMIENTO 1 (ID 1101)

Este valor de monitorizacion muestra el estado del contador de mantenimiento.

El estado del contador de mantenimiento se muestra en revoluciones multiplicadas por 1000
o en horas. Para configurar y activar este contador, consulte 710.77 Contadores de
mantenimiento.

9.1 FIELDBUS DATA

V2.12.1 FB CONTROL WORD (ID 874)

Este valor de monitorizacion muestra el estado de la Control Word del Fieldbus que la
aplicacion usa en modo bypass.

En funcion del tipo o perfil del Fieldbus y los datos que se reciben desde el Fieldbus se
pueden modificar antes de enviarse a la aplicacion.
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Tabla 121: Fieldbus Control Word

Descripciones

Valor = 0 (FALSO) Valor = 1 (VERDADERO)

Bit 0 Solicitud de paro del Fieldbus Solicitud de arranque del Fieldbus
Bit 1 Solicitud de direccion de avance Solicitud de direccion de retroceso
. Sin accion Reset de fallos activos y alarmas (en flanco
Bit 2
ascendente 0 => 1)
Bit 3 Sin accién Forzar modo de paro a libre
Bit 4 Sin accion Forzar modo de paro a rampa
Sin accién Forzar el convertidor a usar un tiempo de
Bit5 (tiempo de rampa de deceleracion normal) |rampa de deceleracién rapido
(1/3 del tiempo de deceleraciéon normal)
Bit 6 Sin accion Referencia de frecuencia de detencion del
convertidor
Bit 7 Sin accion Forzar a cero la referencia de frecuencia
del Fieldbus
Bit 8 Sin accion Forzar el lugar de control del convertidor
al control del Fieldbus
Bit 9 Sin accion Forzar el origen de la referencia del con-
vertidor a la referencia del Fieldbus
Sin accion Activacion de la referencia 1 de velocidad
jogging
Bit 10
NOTA!
Esto arrancara el convertidor.
Sin accion Activacion de la referencia 2 de velocidad
jogging
Bit 11
NOTA!
Esto arrancara el convertidor.
Sin accion Activar la funcion de paro rapido
Bit 12 NOTA!
Esto detendrd el convertidor segun el
ajuste en el menu de parametros M3.8.5.
Bit 13 Reservado Reservado
Bit 14 Reservado Reservado
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Tabla 121: Fieldbus Control Word

Descripciones

Valor = 0 (FALSO) Valor = 1 (VERDADERO)

Bit 15 Reservado Reservado

V2.12.2 REF. VELOCIDAD FB [ID 875]

Este valor de monitorizacion muestra la referencia de frecuencia de fieldbus como
porcentaje de la relacion de frecuencia minima con frecuencia maxima.

La informacion de referencia de velocidad se ajusta a escala entre las frecuencias minima'y
maxima en el momento en que la recibid la aplicacién. Puede cambiar las frecuencias
minima y maxima cuando la aplicacién haya recibido la referencia sin afectar a esta.

V2.12.3 FB DATAIN 1 (ID 876)

Este valor de monitorizaciéon muestra el valor sin procesar de los datos de proceso en
formato de 32 bits con signo.

V2.12.4 FB DATAIN 2 (ID 877)

Este valor de monitorizacion muestra el valor sin procesar de los datos de proceso en
formato de 32 bits con signo.

V2.12.5 FB DATAIN 3 (ID 878)

Este valor de monitorizacion muestra el valor sin procesar de los datos de proceso en
formato de 32 bits con signo.

V2.12.6 FB DATAIN 4 (ID 879)

Este valor de monitorizacién muestra el valor sin procesar de los datos de proceso en
formato de 32 bits con signo.

V2.12.7 FB DATAIN 5 (ID 880)

Este valor de monitorizacion muestra el valor sin procesar de los datos de proceso en
formato de 32 bits con signo.

V2.12.8 FB DATAIN é (ID 881)

Este valor de monitorizaciéon muestra el valor sin procesar de los datos de proceso en
formato de 32 bits con signo.

V2.12.9 FB DATAIN 7 (ID 882)

Este valor de monitorizaciéon muestra el valor sin procesar de los datos de proceso en
formato de 32 bits con signo.
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V2.12.10 FB DATA IN 8 (ID 883)

Este valor de monitorizaciéon muestra el valor sin procesar de los datos de proceso en
formato de 32 bits con signo.

V2.12.11 FB STATUS WORD (ID 864)

Este valor de monitorizacién muestra el estado de la Status Word del Fieldbus que la
aplicacion usa en modo bypass.

En funcién del tipo o perfil del Fieldbus, los datos se pueden modificar antes de enviarse al
Fieldbus.

Tabla 122: Fieldbus Status Word

Descripciones

Valor = 0 (FALSO) Valor = 1 (VERDADERO)

Bit 0 No preparado para funcionar Preparado para funcionar

Bit 1 No esta en marcha En marcha

Bit 2 En marcha en direccién de avance En marcha en direccién de retroceso

Bit3 Sin fallos Fallo activo

Bit 4 Sin alarma La alarma estd activa

Bit5 No se alcanza la velocidad solicitada Funcionando a la velocidad solicitada

Bit 6 La velocidad real del convertidor no es La velocidad real del convertidor es cero
cero

Bit 7 Motor no magnetizado (flujo no preparado) |Motor magnetizado (flujo preparado)

Bit 8 Reservado Reservado

Bit 9 Reservado Reservado

Bit 10 Reservado Reservado

Bit 11 Reservado Reservado

Bit 12 Reservado Reservado

Bit 13 Reservado Reservado

Bit 14 Reservado Reservado

Bit 15 Reservado Reservado

V2.12.12 VELOCIDAD ACTUAL FB (ID 865)

Este valor de monitorizaciéon muestra la velocidad real del convertidor como porcentaje de la
frecuencia minima y la frecuencia maxima.
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El valor 0 % indica la frecuencia minimay el valor 100 % indica la frecuencia maxima. Este
valor de monitorizacidn se actualiza continuamente en funcion de las frecuencias minimay
maxima momentaneas y de la frecuencia de salida.

V2.12.13 FB DATA OUT 1 [ID 866)

Este valor de monitorizacion muestra el valor sin procesar de los datos de proceso en
formato de 32 bits con signo.

V2.12.14 FB DATA OUT 2 [ID 867)

Este valor de monitorizacién muestra el valor sin procesar de los datos de proceso en
formato de 32 bits con signo.

V2.12.15 FB DATA OUT 3 (ID 868)

Este valor de monitorizacion muestra el valor sin procesar de los datos de proceso en
formato de 32 bits con signo.

V2.12.16 FB DATA OUT 4 (ID 869)

Este valor de monitorizaciéon muestra el valor sin procesar de los datos de proceso en
formato de 32 bits con signo.

V2.12.17 FB DATA OUT 5 (ID 870)

Este valor de monitorizaciéon muestra el valor sin procesar de los datos de proceso en
formato de 32 bits con signo.

V2.12.18 FB DATA OUT 6 (ID 871)

Este valor de monitorizacién muestra el valor sin procesar de los datos de proceso en
formato de 32 bits con signo.

V2.12.19 FB DATA OUT 7 [ID 872)

Este valor de monitorizacion muestra el valor sin procesar de los datos de proceso en
formato de 32 bits con signo.

V2.12.20 FB DATA OUT 8 (ID 873)

Este valor de monitorizacién muestra el valor sin procesar de los datos de proceso en
formato de 32 bits con signo.
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10 DESCRIPCIONES DE PARAMETROS

En este capitulo encontrara informacion sobre todos los parametros de la aplicacion
VACON® 100. Si fuera necesaria otra informacion, consulte el capitulo 5 Menu Parédmetros o
pongase en contacto con el distribuidor mas proximo.

P1.2 APLICACION (ID212)

Este pardmetro se utiliza para seleccionar la configuracion de la aplicacion para el
convertidor.

Las aplicaciones incluyen configuraciones de aplicacion fijas, es decir, juegos de parametros
predefinidos. La seleccion de la aplicacion facilita la puesta en marcha del convertidory
reduce el trabajo manual con los parametros.

Cuando el valor de este parametro cambia, un grupo de parametros obtiene sus valores fijos
inmediatamente. Puede cambiar el valor de este parametro cuando realice el arranque o la
puesta en marcha del convertidor.

Si utiliza el panel de control para cambiar este parametro, se inicia un asistente de
aplicacidn que le ayuda a establecer los parametros basicos relacionados con la aplicacion.
El asistente no se inicia si utiliza la herramienta de PC para cambiar este parametro.
Encontrara datos sobre los asistentes para aplicacion en el capitulo 2 Asistentes.

Hay disponibles estas aplicaciones:

0 = Estandar

1 = Panel/Remoto

2 = Multi-velocidad

3 =Control PID

4 = Multiobjetivo

5 = Potenciometro del motor

NOTA!
Cuando cambia la aplicacidn, el contenido del menu Guia rapida cambia.
10.1  GRAFICAS

P2.2.2 INTERVALO DE MUESTREO [ID 2368)
Este parametro se utiliza para establecer el intervalo de muestreo.
P2.2.3 CANAL 1 MINIMO (ID 2369)

Este parametro se utiliza en el ajuste de escala por defecto.
Puede ser necesario realizar ajustes.

P2.2.4 CANAL 1 MAXIMO (ID 2370)

Este pardmetro se utiliza en el ajuste de escala por defecto.
Puede ser necesario realizar ajustes.
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P2.2.5 CANAL 2 MINIMO (ID 2371)

Este parametro se utiliza en el ajuste de escala por defecto.
Puede ser necesario realizar ajustes.

P2.2.6 CANAL 2 MAXIMO (ID 2372)

Este parametro se utiliza en el ajuste de escala por defecto.
Puede ser necesario realizar ajustes.

P2.2.7 AUTOESCALA (ID 2373)

Este pardmetro se utiliza para establecer la funcién de autoescala en ON u OFF.
Si esta habilitada la funcidn de autoescala, la sefal se ajusta automaticamente entre los
valores minimos y maximos.

10.2 AJUSTES DEL MOTOR

10.2.1 DATOS NOMINALES DE MOTOR DE LA PLACA DE CARACTERISTICAS

P3.1.1.1 TENSION NOMINAL DEL MOTOR (ID 110)

Busque el valor Un en la placa de caracteristicas del motor.
Averiglie si la conexion es Delta o Star.

P3.1.1.2 FRECUENCIA NOMINAL MOTOR (ID 111)

Busque el valor fn en la placa de caracteristicas del motor.

Cuando se cambia este parametro, los parametros P3.1.4.2 Frecuencia punto desexcitaciony
P3.1.4.3 Voltaje punto desexcitacion se iniciaran automaticamente. Los dos parametros
tienen diferentes valores para cada tipo de motor. Consulte las tablas en P3.1.2.2 Tipo de
motor (ID 650).

P3.1.1.3 VELOCIDAD NOMINAL DEL MOTOR (ID 112)

Busque el valor nn en la placa de caracteristicas del motor.

P3.1.1.4 INTENSIDAD NOMINAL DEL MOTOR (ID 113)

Busque el valor In en la placa de caracteristicas del motor.

P3.1.1.5 COS PHI MOTOR (ID 120)

Busque el valor en la placa de caracteristicas del motor.

P3.1.1.6 POTENCIA NOMINAL DEL MOTOR (ID 116)

Busque el valor Pn en la placa de caracteristicas del motor.
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10.2.2 PARAMETROS DE CONTROL DEL MOTOR

P3.1.2.1 MODO DE CONTROL (ID 600)

Este parametro se utiliza para establecer el modo de control del convertidor de frecuencia.

Numero de
seleccion

Nombre de seleccion Descripcion

La referencia de frecuencia del convertidor esta establecida
en la frecuencia de salida sin compensacion de desliza-
miento. La velocidad real del motor la especifica la carga del
motor.

0 Control de frecuencia

La referencia de frecuencia del convertidor esta establecida
en la referencia de velocidad del motor. La carga del motor
no afecta a la velocidad del motor. Hay una compensacion
del deslizamiento.

1 Control de velocidad

El par motor se controla. El motor produce un par en los
limites de velocidad establecidos para lograr la referencia de
par. P3.3.2.7 [Limite frecuencia control par) controla el limite
de velocidad del motor.

2 Control de par

P3.1.2.2 TIPO DE MOTOR [ID 650)

Este parametro se utiliza para establecer el tipo de motor en su proceso.

Numero de
seleccion

Nombre de seleccion Descripcion

0 Motor Induccién (IM) Seleccione esta opcion si se utiliza un motor Induccién.

Motor de iman permanente Seleccione esta opcion si se utiliza un motor de iman perma-
(PM) nente.

2 Motor de reluctancia Seleccione esta opcion si se utiliza un motor de reluctancia.

Cuando cambia el valor del parametro P3.1.2.2 Tipo de motor, los valores de los parametros
P3.1.4.2 Frecuencia del punto de desexcitacion y P3.1.4.3 Tension en el punto de
desexcitacion cambian automaticamente,como se muestra en la tabla siguiente. Los dos
parametros tienen diferentes valores para cada tipo de motor.

Parametro Motor Induccion (IM) Motor de iman permanente (PM)
P3.1.4.2 (Frecuencia punto desexci- . . Se calcula internamente
L Frecuencia nominal del motor
tacion)
P3.1.4.3 (Voltaje punto desexcita- 0 Se calcula internamente
ciénl 100.0%

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFOSS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




VACON - 218 DESCRIPCIONES DE PARAMETROS

P3.1.2.3 FRECUENCIA DE CONMUTACION (ID 601)

Este parametro se utiliza para establecer la frecuencia de conmutacion del convertidor de
frecuencia.

Al aumentar la frecuencia de conmutacidn se reduce la capacidad del convertidor de
frecuencia. Se recomienda utilizar una frecuencia de conmutacidn inferior cuando el cable
del motor sea largo para reducir las intensidades capacitivas en el cable del motor. Para
reducir el ruido del motor, utilice una frecuencia de conmutacion alta.

P3.1.2.4 IDENTIFICACION (ID 631)

Este pardmetro se utiliza para encontrar los valores de parametros dptimos para el
funcionamiento del convertidor.

La identificacion en marcha calcula o mide los parametros del motor que son necesarios
para obtener un buen control del motor y la velocidad.

La identificacion de marcha le ayuda a ajustar los parametros especificos del motor y los
parametros especificos del convertidor. Es una herramienta para la puesta en marchay el
mantenimiento del convertidor.

NOTA!

Antes de realizar la identificacion en marcha, tiene que establecer los parametros
de la placa de caracteristicas del motor.

Numero de
seleccion

Nombre de seleccion Descripcion

0 Sin accion No se solicita identificacion.

El convertidor funciona sin velocidad cuando se realiza la
identificacion en marcha para los parametros del motor. El
1 Identificacion en modo sin giro |motor recibe intensidad y tension pero la frecuencia es cero.
Se identifican los parametros de magnetizacion de arranque
y de relacion U/f.

El convertidor funciona con velocidad cuando se realiza la
identificacion en marcha para los parametros del motor. Se
identifican los parametros de magnetizacion de arranque, de
2 Identificacion con el motor en |intensidad de magnetizacion y de relacién U/f.

rotacion

Para obtener resultados precisos, realice esta identificacion
en marcha sin carga alguna en el eje del motor.

Para activar la funcion de identificacion, establezca el pardmetro P3.1.2.4 y proporcione una
orden de marcha. Tiene que proporcionar la orden de marcha en 20 seg. Si no se
proporciona ninguna en ese tiempo, la identificacion en marcha no comienza. El parametro
P3.1.2.4 se resetea al valor por defecto y se muestra una alarma de identificacion.

Para parar la identificacién de marcha antes de que se complete, proporcione una orden de
paro. Resetea el valor por defecto del parametro. Si la identificacion en marcha no se
completa, se muestra una alarma de identificacion.
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NOTA!
Para iniciar el convertidor después de la identificacion, es necesario una nueva
orden de marcha.

P3.1.2.5 INTENSIDAD MAGNETIZANTE (ID 612)

Este pardmetro se utiliza para establecer la intensidad magnetizante del motor.

La intensidad magnetizante (corriente en vacio) del motor identifica los valores de los
parametros U/f si se proporcionan antes de realizarse la identificacion en marcha. Si se
establece este valor en cero, la intensidad magnetizante se calculara internamente.

P3.1.2.6 CONTACTOR DEL MOTOR [ID 653)

Este pardmetro se utiliza para habilitar la funcidn ContactorMotorCarga.

Puede utilizar la funcion ContactorMotorCarga si el cable que conecta el motory el
convertidor tiene un contactor de motor. El funcionamiento del contactor de motor garantiza
que el motor permanezca aislado de la fuente de tension y no se ponga en marcha durante el
mantenimiento.

Para activar la funcion, establezca el pardmetro P3.1.2.6 en el valor Habilitado. El convertidor
se detiene automaticamente cuando el contactor de motor se abre y se pone en marcha
automaticamente cuando el contactor de motor se cierra. El convertidor no se desconecta
cuando se utiliza la funcion de contactor del motor.

ol
o
——
=

Imag. 20: El contactor del motor entre el convertidor y el motor
A. Elcontactor del motor B. Red eléctrica

P3.1.2.7 CAIDA DE CARGA (ID 620}

Este parametro se utiliza para habilitar la funcion Caida carga.

La funcion Caida carga permite una caida de velocidad como una funcién de carga. Puede
utilizar esta funcion cuando sea necesaria una carga equilibrada para los motores
conectados de manera mecanica. A esto se le denomina caida estatica. También puede
utilizar la funcion cuando sea necesaria una caida dinamica porque la carga cambia. En la
caida estatica, el tiempo de caida de carga se establece en cero, lo que significa que la caida
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no puede decaer. En la caida dindmica, se establece el tiempo de caida de carga. La carga
cae de manera momentanea con energia a partir de la inercia del sistema. Esto hace que
disminuyan los picos de par de intensidad cuando la carga cambia de manera repentina.

Si el motor posee una frecuencia nominal de 50 Hz, el motor esta cargado con la carga
nominal (100 % de par) y la caida de carga esta establecida en el 10 %, la frecuencia de
salida puede disminuir 5 Hz respecto de la referencia de frecuencia.

A

Imag. 21: La funcidn de caida de carga

A. Tiempo caida de carga (ID 656) C. Torque
B. Frec Salida

P3.1.2.8 TIEMPO CAIDA DE CARGA (ID 656)

Este parametro se utiliza para establecer el tiempo de caida del motor.

Utilice la caida de carga para alcanzar una caida de velocidad dindmica cuando la carga
cambie. Este parametro define el tiempo que tarda en restaurarse la velocidad al 63 % del
cambio.

P3.1.2.9 MODO CAIDA DE CARGA (ID 1534)

Este pardmetro se utiliza para establecer el modo de caida de carga.

Numero de

., Nombre de seleccion Descripcion
seleccion
El factor de caida de carga es constante en todo el rango de
0 Normal .
frecuencias.
. . La caida de carga se elimina de forma lineal desde la fre-
1 Retirada lineal . . .
cuencia nominal hasta la frecuencia cero.

P3.1.2.10 CONTROL DE SOBRETENSION (ID 607)

Este parametro se utiliza para establecer la desactivacion del controlador de sobretension.

La funcion es necesaria cuando
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« latension de alimentacidn cambia, por ejemplo, entre -15% y +10%, y

» el proceso que se controla no tiene la tolerancia correspondiente para los cambios que
el controlador de baja tensidn y el controlador de sobretension efectian en la frecuencia
de salida del convertidor.

El controlador de sobretension aumenta la frecuencia de salida del convertidor

« para mantener la tensién de bus de CC en los limites permitidos, y

* paraasegurarse de que el convertidor no se desconecte a causa de un fallo por
sobretensidn.

NOTA!
El convertidor puede desconectarse cuando los controladores de baja tensidny
sobretension estan deshabilitados.

P3.1.2.11 CONTROL DE BAJA TENSION (ID 608)

Este pardmetro se utiliza para establecer la desactivacion del controlador de baja tension.

La funcion es necesaria cuando

« latension de alimentacion cambia, por ejemplo, entre -15% y +10%, y

» el proceso que se controla no tiene la tolerancia correspondiente para los cambios que
el controlador de baja tensidn y el controlador de sobretensién efectian en la frecuencia
de salida del convertidor.

El controlador de baja tensidn reduce la frecuencia de salida del convertidor

« para obtener del motor la energia necesaria para mantener la tensidn de bus de CC al
nivel minimo en que la tension esta cerca del limite mas bajo permitido, y

« paraasegurarse de que el convertidor no se desconecte a causa de un fallo por tensién
baja.

NOTA!
El convertidor puede desconectarse cuando los controladores de baja tensiony
sobretension estan deshabilitados.

P3.1.2.12 OPTIMIZACION DE ENERGIA (ID 666)

Este parametro se utiliza para habilitar la funcién Optimizacion energia.

El convertidor busca la intensidad de motor minima para ahorrar energia y reducir el ruido
del motor. Puede utilizar esta funcion, por ejemplo, en los procesos de la bombay el
ventilador. No utilice esta funcion con procesos PID controlados rapidos.

P3.1.2.13 AJUSTE DE TENSION DEL ESTATOR (ID 659]

Este pardmetro se utiliza para ajustar la tension del estator en motores de iman
permanente.
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NOTA!

La identificacion en marcha establece un valor para este parametro de manera
automatica. Se recomienda efectuar la identificacidn en marcha siempre que sea
posible. Puede realizar la identificacion en marcha con el parametro P3.1.2.4.

Solo es posible utilizar este parametro cuando el parametro P3.1.2.2 Tipo de motor tenga el
valor Imanes permanentes. Si establece un motor Induccion como tipo de motor, el valor se
establece automaticamente en el 100 % y no se puede cambiar.

Cuando se cambia el valor de P3.1.2.2 (Tipo de motor) por Imanes permanentes, los
parametros P3.1.4.2 (Frecuencia punto desexcitacion) y P3.1.4.3 (Voltaje punto desexcitacion)
aumentan automaticamente hasta que son iguales a la tension de salida del convertidor. La
relacion U/f establecida no cambia. Esto sirve para evitar el funcionamiento del motor de
imanes permanentes en el area de desexcitacion. La tension nominal del motor de imanes
permanentes es mucho menor que la tension de salida completa del convertidor.

La tensidn nominal del motor de imanes permanentes coincide con la tension de fuerza
contraelectromotriz del motor a la frecuencia nominal. Sin embargo, en el motor de otro
fabricante, puede ser igual a, por ejemplo, la tension del estator a la carga nominal.

El ajuste de la tension del estator le ayuda a ajustar la curva de U/f del convertidor para que
se aproxime a la curva de fuerza contraelectromotriz. No es necesario cambiar los valores
de muchos parametros de la curva U/f.

El pardmetro P3.1.2.13 proporciona la tension de salida del convertidor en forma de
porcentaje de la tensidn nominal del motor a la frecuencia nominal del motor. Ajuste la
curva U/f del convertidor por encima de la curva de fuerza contraelectromotriz del motor. La
intensidad del motor aumenta cuanto mas difiera la curva U/f de la curva de fuerza
contraelectromotriz.

A U [V]
Ajuste de la %
) tension del estator «0C
Tension del punto (50-200%) e
de desexcitacion <

del motor

Tension nominal
del motor

Tension de
frecuencia cero f [Hz]
Frecuencia nominal Punto de_,
del motor desexcitacion
del motor

Imag. 22: El ajuste de tension del estator
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P3.1.2.14 SOBREMODULACION (ID 1515)

Este parametro se utiliza para deshabilitar la sobremodulacion del convertidor de
frecuencia.

La sobremodulaciéon aumenta al maximo la tension de salida del convertidor, pero aumenta
los armonicos de intensidad del motor.

10.2.3  LIMITES DE MOTOR

P3.1.3.1 LIMITE INTENSIDAD MOTOR (ID 107)

Este pardmetro se utiliza para establecer la intensidad maxima del motor desde el
convertidor de frecuencia.
El rango de valores del parametro es diferente para cada tamano de carcasa del convertidor.

Cuando el limite de intensidad esta activo, la frecuencia de salida del convertidor disminuye.

NOTA!
El limite de intensidad del motor no es un limite de reset por sobreintensidad.

P3.1.3.2 LIMITE DE PAR DEL MOTOR (ID 1287)

Este pardmetro se utiliza para establecer el limite maximo de par del lado del motor.
El rango de valores del parametro es diferente para cada tamano de carcasa del convertidor.

P3.1.3.3 GENERADOR DE LIMITE DE PAR (ID 1288)

Este pardmetro se utiliza para establecer el limite maximo de par del lado del generador.
El rango de valores del parametro es diferente para cada tamano de carcasa del convertidor.

P3.1.3.4 LIMITE DE POTENCIA DEL MOTOR (ID 1289)

Este parametro se utiliza para establecer el limite maximo de potencia del lado del motor.
El rango de valores del parametro es diferente para cada tamano de carcasa del convertidor.

P3.1.3.5 LIMITE DE POTENCIA DEL GENERADOR (ID 1290)

Este parametro se utiliza para establecer el limite maximo de potencia del lado del
generador.
El rango de valores del parametro es diferente para cada tamano de carcasa del convertidor.

10.2.4  PARAMETROS DE BUCLE ABIERTO

P3.1.4.1 RELACION U/F (ID 108)

Este parametro se utiliza para establecer el tipo de curva U/f entre la frecuencia cero y el
punto de desexcitacion.
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Numero de

- Nombre de seleccion Descripcion
seleccion

La tension del motor cambia de manera lineal en funcién de
la frecuencia de salida. La tensidn cambia del valor de
P3.1.4.6 (Tension de frecuencia cero) al valor de P3.1.4.3

0 Lineal (Tension del punto de desexcitacién del motor) a una fre-
cuencia establecida en P3.1.4.2 (Frecuencia del punto de
desexcitacion del motor). Utilice este ajuste por defecto si no
es necesario un ajuste diferente.

La tension del motor cambia del valor de P3.1.4.6 (Voltaje
frecuencia cero) al valor de P3.1.4.2 [Frecuencia punto
desexcitacion) como una curva cuadratica. El motor funciona
con menor magnetizacién por debajo del punto de desexcita-
ciony produce un par menor. Puede utilizar la relacién cua-
dratica U/f en aplicaciones en que la demanda de par sea
proporcional al cuadrado de la velocidad (por ejemplo, en
bombas y ventiladores centrifugos).

1 Cuadratica

Es posible programar la curva U/f con tres puntos distintos:
tensién de frecuencia cero (P1), tensidn/frecuencia de punto
medio (P2) y punto de desexcitacion (P3). Puede utilizar la

2 Programable curva U/f programable a bajas frecuencias si se necesita un
par superior. Los ajustes dptimos se pueden obtener auto-
maticamente realizando una identificacion en marcha
(P3.1.2.4).

f[Hz]

1D602

Imag. 23: Cambio lineal y cuadratico de la tension del motor

A. Por defecto: Tension nominal del motor C. Lineal
B. Punto de desexcitacion del motor D. Cuadratica
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E. Por defecto: Frecuencia nominal del
motor

A U[V]
UN-F-cmmmmmm e -

ID603 (:)

ID605

ID606 |

P1 :

© flHz]

1D604 ID602
Imag. 24: La curva U/f programable

A. Por defecto: Tension nominal del motor C. Por defecto: Frecuencia nominal del
B. Punto de desexcitacion del motor motor

Cuando el tipo de motor del parametro tenga el valor Imanes permanentes [Motor de iman
permanente], este parametro se establece automaticamente en el valor Lineal.

Cuando el parametro Tipo de motor tiene el valor Motor Induccidn, y cuando se cambia el
parametro, se establecen los valores por defecto de estos parametros.

« P3.1.4.2 Frecuencia punto desexcitacion

« P3.1.4.3 Voltaje en punto desexcitacion

« P3.1.4.4 Frecuencia punto medio U/f

« P3.1.4.5 Voltaje punto medio U/f

» P3.1.4.6 Voltaje frecuencia cero

P3.1.4.2 FRECUENCIA DEL PUNTO DE DESEXCITACION (ID 602)

Este pardmetro se utiliza para establecer la frecuencia de salida en que la tension de salida
alcanza la tension del punto de desexcitacion.

P3.1.4.3 VOLTAJE EN PUNTO DESEXCITACION (ID 603)

Este pardmetro se utiliza para establecer la tensidn en el punto de desexcitacién como
porcentaje de la tensién nominal del motor.

Por encima de la frecuencia en el punto de desexcitacion, la tensidn de salida permanece en
el valor maximo establecido. Por debajo de la frecuencia en el punto de desexcitacidn, los
parametros de la curva U/f controlan la tension de salida. Consulte los pardmetros de U/f
P3.1.4.1, P3.1.4.4 y P3.1.4.5.

Cuando se establecen los parametros P3.1.1.1 (Tensién nominal motor) y P3.1.1.2
(Frecuencia nominal motor), se asignan de forma automatica los valores correspondientes a
los parametros P3.1.4.2 y P3.1.4.3. Para tener valores diferentes para los parametros
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P3.1.4.2 y P3.1.4.3, cambie estos parametros Unicamente después de establecer los
parametros P3.1.1.1y P3.1.1.2.

P3.1.4.4 FRECUENCIA PUNTO MEDIO U/F (ID 604]

Este parametro se utiliza para establecer la frecuencia del punto medio de la curva U/f.

NOTA!
Este pardmetro proporciona la frecuencia del punto medio de la curva si el valor de
P3.1.4.1 es programable.

P3.1.4.5 TENSION DEL PUNTO MEDIO DE U/F [ID 605)

Este parametro se utiliza para establecer la tension del punto medio de la curva U/f.

NOTA!
Este pardmetro proporciona la tension del punto medio de la curva si el valor de
P3.1.4.1 es programable.

P3.1.4.6 TENSION DE FRECUENCIA CERO (ID 606)

Este parametro se utiliza para establecer la tension de frecuencia cero de la curva U/f.
El valor por defecto es diferente para los diferentes tamanos de unidades.

P3.1.4.7 OPCIONES ARRANQUE AL VUELO (ID 1590)

Este parametro se utiliza para establecer las opciones de arranque al vuelo.
El parametro Opciones arranque al vuelo tiene una seleccién de valores con casillas de
verificacion.

Los bits pueden recibir estos valores.

* Busque la frecuencia del eje solo desde el mismo sentido que la referencia de
frecuencia.

+ Deshabilite el escaneo de CA

« Use lareferencia de frecuencia para una estimacion inicial

» Deshabilite los pulsos CC

* Flujo generado con control de corriente

El bit BO controla el sentido de busqueda. Cuando se establece el bit en 0, la frecuencia del
eje se busca en dos direcciones: positiva y negativa. Cuando se establece el biten 1, la
frecuencia del eje se busca solo en el sentido de la referencia de frecuencia. Esto evita los
movimientos del eje en el otro sentido.

El bit B1 controla el escaneo de CA que premagnetiza el motor. En el escaneo de CA, el
sistema barre la frecuencia desde el maximo hacia la frecuencia cero. El escaneo de CA se
detiene siempre que se produce una adaptacidon a la frecuencia del eje. Para deshabilitar el
escaneo de CA, establezca el bit B1 en 1. Si el valor de Tipo de motor es un motor de iman
permanente, el escaneo de CA se deshabilita automaticamente.

Con el bit B5, puede deshabilitar los pulsos de CC. La funcidn principal de los pulsos de CC
es premagnetizar el motor y examinar el giro del motor. Si se han habilitado tanto los pulsos
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de CC como el escaneo de CA, la frecuencia de deslizamiento indica qué procedimiento se
aplica. Si la frecuencia de deslizamiento es menor que 2 Hz o el tipo de motor es de imanes
permanentes, los pulsos de CC se deshabilitan automaticamente.

El bit B7 controla el sentido de giro de la senal de alta frecuencia inyectada, que se utiliza en
el arranque al vuelo de las maquinas de reluctancia sincronas. La inyeccion de la sefal se
usa para detectar la frecuencia del rotor. Si el rotor esta en un angulo ciego cuando la senal
se inyecta, la frecuencia del rotor es indetectable. Invertir el sentido de giro de la senal de
inyeccion soluciona este problema.

P3.1.4.8 INTENSIDAD DE ESCANEO DE ARRANQUE AL VUELO (ID 1610)

Este pardmetro se utiliza para establecer la intensidad de escaneo de arranque al vuelo
como porcentaje de la intensidad nominal del motor.

P3.1.4.9 SOBREPAR AUTOMATICO (ID 109)

Utilice este parametro con un proceso que tenga un alto par de arranque a causa de la
friccion.

La tension del motor cambia en relacion con el par necesario. Esto hace que el motor
produzca mas par en el arranque y cuando el motor funciona a frecuencias bajas.

El sobrepar afecta con una curva U/f lineal. Puede obtener el mejor resultado cuando ha
realizado la identificacion de marcha y ha activado la curva U/f programable.

P3.1.4.10 GANANCIA DEL MOTOR DE SOBREPAR [ID 667]

Este pardmetro se utiliza para establecer el factor de ajuste de escala para la compensacion
de IR del lado del monitor cuando se utiliza el sobrepar.

P3.1.4.11 GANANCIA DEL GENERADOR DE SOBREPAR [ID 665]

Este pardmetro se utiliza para establecer el factor de ajuste de escala para la compensacion
de IR del lado del generador cuando se utiliza el sobrepar.

10.2.5  FUNCION DE ARRANQUE I/F

Si tiene un motor de imanes permanentes, utilice la funcion de arranque U/f para poner en
marcha el motor con un control de intensidad constante. Puede obtener el mejor
rendimiento con un motor de alta potencia. Con un motor de alta potencia, la resistencia es
baja y no es facil cambiar la curva U/f.

La funcion de arranque |/f también puede proporcionar el par suficiente al motor en el
arranque.
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¥

> [s]

O,

A. Intensidad arranque I/f C. Intensidad Motor
B. Frec Salida D. Frecuencia arranque I/f

Imag. 25: Los parametros de arranque I/f

P3.1.4.12.1 ARRANQUE I/F (ID 534)

Este parametro se utiliza para habilitar la funcion de arranque I/f.

Cuando se activa la funcion de arranque I/f, el convertidor comienza a funcionar en el modo
de control de intensidad. Se transmite una intensidad constante al motor hasta que la
frecuencia de salida aumenta por encima del nivel que se establece en P3.1.4.12.2. Cuando
la frecuencia de salida aumenta por encima del nivel de la frecuencia de arranque I/f, el
modo de funcionamiento vuelve al modo de control de U/f normal.

P3.1.4.12.2 FRECUENCIA DE ARRANQUE I/F (ID 535)

Este pardmetro se utiliza para establecer el limite de la frecuencia de salida por debajo del
cual se suministra al motor la intensidad de arranque I/f establecida.

Cuando la frecuencia de salida del convertidor se encuentra por debajo del limite de este
parametro, se activa la funcion de arranque I/f. Cuando la frecuencia de salida supera este
limite, el modo de funcionamiento del convertidor vuelve al modo de control de U/f normal.

P3.1.4.12.3 INTENSIDAD DE ARRANQUE I/F (ID 536)

Este parametro se utiliza para establecer la intensidad que se utiliza cuando la funcion
Arranque I/f esta habilitada.

10.2.6  FUNCION DE ESTABILIZADOR DE PAR

P3.1.4.13.1 GANANCIA ESTABILIZADOR PAR (ID 1412)

Este pardmetro se utiliza para establecer la ganancia del estabilizador de par en una
operacion de control de lazo abierto.
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P3.1.4.13.2 GANANCIA ESTABILIZADOR PAR EN PUNTO DE DESEXCITACION (ID 1414)

Este parametro se utiliza para establecer la ganancia del estabilizador de par en el punto de
desexcitacion en una operacion de control de lazo abierto.
El estabilizador de par estabiliza las posibles oscilaciones en el par estimado.

Se utilizan dos ganancias. FWPGananStabPar es una ganancia constante en todas las
frecuencias de salida. FWPGananStabPar cambia linealmente entre la frecuencia ceroy la
frecuencia de punto de desexcitacidn. La ganancia completa estd a 0 Hz y la ganancia es cero
en el punto de desexcitacidn. La figura muestra las ganancias como una funcion de la
frecuencia de salida.

A
Ganancia

Ganancia efectiva —>

( P |FWPGananStabPar >—>

( P |GananStabPar -

FrecSal

C P | Punto de desexcitacion >—

Imag. 26: La ganancia del estabilizador de par

P3.1.4.13.3 ESTABILIZADOR DE PAR (ID 1413

Este pardmetro se utiliza para establecer la constante de tiempo de amortiguacion del
estabilizador de par.

P3.1.4.13.4 ESTABILIZADOR PAR PMM (ID 1735)

Este pardmetro se utiliza para establecer la constante de tiempo de amortiguacion del
estabilizador de par para motores de iman permanente.

10.2.7 CONTROL SIN SENSOR AVANZADO

Utilice la funcion de control sin sensor avanzado en aplicaciones en las que sea necesaria
una buena precision de velocidad o un alto rendimiento a bajas velocidades, pero no se
utilice la retroalimentacidn de velocidad del encoder. Con el control sin sensor avanzado, se
puede sustituir un control del motor de lazo cerrado simple por un control del motor de lazo
abierto de alto rendimiento. Por ejemplo, una aplicacién posible es una extrusora.

Este modo de control es sensible al ajuste preciso de los pardmetros del motor y requiere
conocimientos expertos en la puesta en marcha. Recomendamos encarecidamente que NO
habilite este modo para aplicaciones normales de control de motor de lazo abierto o si no
dispone de acceso a conocimientos expertos.

El control sin sensor avanzado tiene una estructura de control similar para el control de lazo
cerrado, pero con control de vector de tension. La seleccion entre el control de frecuencia, la
velocidad y el par todavia se realiza con el modo de control P3.1.2.1.
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Cuando esté poniendo en marcha la funcion de control sin sensor, realice siempre estos
pasos:

» Realice la identificacion con giro (P1.15/P3.1.2.4 = 2).
« Establezca las frecuencias minimas razonables (P3.3.1.1-3.3.1.4).
+  Utilice proteccidon contra el blogqueo del motor (P3.9.3.1-3.9.3.4).

Con un motor de induccion, use siempre magnetizacion de arranque para generar flujo del
rotor. Con un motor de imanes permanentes, el uso de la magnetizacidn de arranque se
recomienda encarecidamente para asegurarse de que la alineacién del rotor sea correcta.

La identificacion con giro es necesaria porque el control sin sensor avanzado es sensible al
ajuste preciso de los parametros del motor. Se recomienda utilizar las frecuencias minimas
porgue el funcionamiento continuado en la frecuencia cero (o en valores cercanos) puede
causar inestabilidad de controly, por lo tanto, debe evitarse. La funcion de proteccion contra
bloqueo del motor protege el motor en caso de inestabilidad a baja frecuencia, que puede
producir una alta intensidad continua que aumente la temperatura del motor.

En el modo de control de la velocidad con un motor IM, el lado del generador debe tenerse
especialmente en cuenta, ya que la frecuencia de flujo es menor que la frecuencia del eje
debido a la frecuencia de deslizamiento.

NOTA!

Las caracteristicas de la aplicacion afectan a los ajustes dptimos de los
parametros del modo de control.

P3.1.6.1 CONTROL SIN SENSOR (ID 1724)

Utilice este pardmetro para habilitar la funcién de control sin sensor.

P3.1.6.3 OPCIONES DE CONTROL SIN SENSOR (ID 1726)

Use este parametro para establecer las opciones de control sin sensor avanzado. El
parametro tiene una seleccion de valores con casillas de verificacion.

Numert_)'de Nombre de seleccion Descripcion
seleccion
BO Identificacion de resistencia del |ldentifica la resistencia del estator durante la magnetizacion
estator de arranque.
B8 Limite intensidad basado en
tension
B14 Antiexceso en rampa Utiliza el control de antiexceso en rampa.

El bit BO permite la identificacion de la resistencia del estator en cada arranque. No puede
utilizarse cuando se realiza un arranque para un motor giratorio. Se recomienda cuando el
arranque se realiza siempre en parado.

La temperatura tiene un efecto sobre el valor de la resistencia del estator. Es necesario un
valor de la resistencia correcto para el control sin sensor avanzado, especialmente a
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frecuencias bajas. El efecto de la temperatura se mitiga si, en lugar de usar un valor que se
indique en la primera identificacion en marcha, la resistencia se identifica en cada arranque.

Cuando se establece el bit en 1, la resistencia del estator se identifica durante la
magnetizacion de arranque. Para ello, habilite la funcién de magnetizacidn de arranque con
P3.4.3.1 Intensidad magnetizante al arranque y P3.4.3.2 Tiempo de intensidad magnetizante
al arranque. Para motores de induccidn, la Intensidad magnetizante al arranque se habilita
ya cuando se realiza la identificacion en marcha.

El bit B8 activa una funcion que reduce el riesgo de que el sistema de control se quede
atascado en el limite de intensidad a bajas frecuencias limitando la tension del motor. Esto
puede producirse debido a errores en los ajustes de los pardmetros. La funcion esta activa
solo cuando la frecuencia de salida es inferior a 1,0 Hz.

Utilice el bit B8 solo si la naturaleza del proceso lo permite, porque de lo contrario puede
llevar a una pérdida de rendimiento debida a la tensidn limitada. El bit B8 se puede usar si no
es necesario que funcione al limite de intensidad o par ni que soporte cargas altas a
frecuencias bajas en un funcionamiento normal. Por ejemplo, una situacion en la que no se
debe utilizar el bit es la operacion con un rotor bloqueado.

El bit B14 define la reaccion de la salida de rampa durante las funciones de control de limite.
Por defecto, los controles de limite no afectan a la salida de rampa. Esto hace que el motor
se acelere con el par maximo (contra el limite de intensidad) hasta la referencia de velocidad
cuando se desactiva el control de limite.

Si se activa el bit B14, la salida de la rampa sigue la velocidad/frecuencia real con un desfase
definido. Por lo tanto, cuando se desactiva el control de limite, el motor se acelera hasta la
referencia de velocidad con el tiempo de rampa definido. El valor por defecto de la
frecuencia de desfase es 3,0 Hz.

P3.1.6.8 GANANCIA DEL CONTROL DE VELOCIDAD [ID 1733)

El controlador de velocidad siempre esta activo en el control sin sensor avanzado.
Dependiendo de la respuesta deseada y la inercia total, es posible que el controlador de
velocidad requiera algunos ajustes.

P3.1.6.9 TIEMPO DE CONTROL DE VELOCIDAD (ID 1734)

El controlador de velocidad siempre esta activo en el control sin sensor avanzado.
Dependiendo de la respuesta deseada y la inercia total, es posible que el controlador de
velocidad requiera algunos ajustes.

10.3 CONFIGURACION DE MARCHA/PARO
Debe proporcionar las 6rdenes de marchay paro de forma distinta en cada lugar de control.

LUGAR DE CONTROL REMOTO (I/0 LUGAR A)

Utilice los parametros P3.5.1.1 (Senal de control 1 A), P3.5.1.2 (Sefal de control 2 Al y
P3.5.1.3 (Senal de control 3 A) para seleccionar las entradas digitales. Estas entradas
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digitales controlan las drdenes de marcha, paro e inversion. A continuacidn, seleccione una
l6gica para estas entradas con P3.2.6 Légica de I/0 lugar A.

LUGAR DE CONTROL REMOTO (I/0 LUGAR B])

Utilice los pardmetros P3.5.1.4 (Sefnal de control 1 B), P3.5.1.5 (Sefal de control 2 B y
P3.5.1.6 (Senal de control 3 B) para seleccionar las entradas digitales. Estas entradas
digitales controlan las 6rdenes de marcha, paro e inversion. A continuacion, seleccione una
ldgica para estas entradas con P3.2.7 Ldgica de I/0 lugar B.

LUGAR DE CONTROL PANEL (PANEL)

Las 6rdenes de marchay paro provienen de los botones del panel. El sentido del giro se
establece con el parametro P3.3.1.9 Sentido panel.

LUGAR DE CONTROL REMOTO (FIELDBUS)

Las érdenes de marcha, paro e inversion se ejecutan desde el Fieldbus.

P3.2.1 LUGAR DE CONTROL REMOTO (ID 172)

Este parametro se utiliza para seleccionar el lugar de control remoto (marcha/paro).
Utilice este parametro para volver a pasar al control remoto desde VACON® Live; por
ejemplo, en el caso de que se rompa el panel de control.

P3.2.2 LOCAL/REMOTO (ID 211)

Este pardmetro se utiliza para cambiar entre los lugares de control local y control remoto.
El lugar de control local siempre es el panel de control. El lugar de control remoto puede ser
I/0 o Fieldbus, dependiendo del valor del pardmetro "Lugar de control remoto”.

P3.2.3 BOTON DE PARO DEL PANEL (ID 114)

Este pardmetro se utiliza para habilitar el botdon de parada del panel.

Cuando esta funcion esta habilitada, la unidad se para al pulsar el boton de paro del panel
(independientemente del lugar de control). Cuando esta funcién esta deshabilitada, la unidad
se para al pulsar el botdn de paro del panel solo en control local.

Numert_)’de Nombre de seleccion Descripcion

seleccion
0 Si El botdn de paro del panel esta siempre habilitado.
1 No Funcion limitada del boton de paro del panel.

P3.2.4 FUNCION DE ARRANQUE (ID 505)

Este parametro se utiliza para seleccionar el tipo de la funcion Tipo de marcha.
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Numero de

- Nombre de seleccion Descripcion
seleccion
El convertidor acelera desde la frecuencia 0 hasta la refe-
0 Rampa : .
rencia de frecuencia.
El convertidor detecta la velocidad real del motor y acelera
1 Arranque al vuelo . . .
desde esa velocidad hasta la referencia de frecuencia.

P3.2.5 TIPO DE PARO (ID 506)

Este pardmetro se utiliza para seleccionar el tipo de la funcion Tipo de paro.

Numero de
seleccion

Nombre de seleccion Descripcion

El motor se detiene por su propia inercia. Cuando se propor-
0 Libre ciona la orden de paro, el control del convertidor se detiene y
la intensidad del convertidor llega a 0.

Tras la orden de paro, la velocidad del motor se reduce a

1 Rampa . -
P cero de acuerdo con los parametros de deceleracion.

NOTA!

No puede garantizarse el paro en rampa en todas las situaciones. Si se selecciona
el paro en rampa y la tension de la red supera el 20 %, la estimacion de tension es
erronea. En dicho caso, el paro en rampa no es posible.

P3.2.6 LOGICA DE MARCHA/PARO DE I/0 LUGAR A (ID 300)

Este pardmetro se utiliza para controlar la marchay el paro del convertidor con las senales
digitales.

Las opciones pueden incluir la palabra “flanco” para ayudar a evitar una puesta en marcha
accidental.

Se podria producir una puesta en marcha accidental en estas condiciones, entre otras:

« Cuando se conecta la alimentacion.

« Cuando se vuelve a conectar la alimentacion después de un corte de electricidad.
« Después de resetear un fallo.

« Después de que Permiso marcha pare el convertidor.

« Cuando cambia el lugar de control a control de I/0.

Para poder poner en marcha el motor, debe abrir el contacto de marcha/paro.

En todos los ejemplos de las siguientes paginas, el modo de paro utilizado es libre. SC =
Senal de control.
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- - EC
(v [Lugarde) —1EN 1

LUGARCONTROL ‘
(1 1/0 LUGAR A )_EN 2 Y

EN 1

(V |Marchapermitida )—EN 2 _L FuncionMarcha_1/0

Habilitar Marcha |-V [ Jatasrsds )
(P [Ldgica de 1/0 A (/B)— LégicaMarcha/Paro Inversion [—(V]Iessgeone )
(IO |Sefial control 1 A(/B) }{Sefial 1 ForzarParoActiva (V[ info. panel. act)
( 10 |Sefial control 2 A(/B) } Sefial 2

(10 |Sefial control 3 A(/B) H sefial 3

( KP |BotdnMarcha )+ BoténMarcha
Botdn Paro de Panel: ForzarParo
NO=FALSE
Si=TRUE <L Mensaje informativo
(P | BoténParoPanel G el convertidor ha sido obligado al
( 0 | FALSE )_ EN O estado de paro desde el panel
= el convertidor se puede reiniciar
((KP | BotdnParo HEN1 pulsando el boton de marcha
del panel, siempre que
la sefial de Marcha se
mantenga activa de forma
continua desde la fuente original.

Imag. 27: El diagrama de bloques de la [6gica de marcha/paro de I/0 lugar A

Numero de
seleccion

Nombre de seleccion Descripcion

Las funciones se activan cuando los contactos estan cerra-

0 SC1 = Marcha directa dos.
SC2 = Inversa
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DIR | Frecuencia de salida

Frecuencia
establecida

0 Hz

Frecuencia
establecida INV

Permiso de

marcha

Sefal I |

de control 1 !
— !

Seial
de control 2 |
Boton de !
marchadel panel X
Botdn de

B

paro del panel @ @@ @@ @ @

o 00

Imag. 28: Logica de marcha/paro de I/0 lugar A =0

1.
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La sefal de control (SC) 1 se activay
provoca que la frecuencia de salida
aumente. El motor funciona en sentido
directo.

SC2 se activa, pero no tiene ningun
efecto en la frecuencia de salida porque
el sentido que se establece primero
tiene la maxima prioridad.

SC1 se desactiva y provoca el cambio del
sentido de marcha (DIR a INV] porque
SC2 sigue estando activa.

SC2 se desactiva y la frecuencia
suministrada al motor cae hasta 0.

SC2 se activa de nuevo y provoca que el
motor se acelere (INV) hasta la
frecuencia establecida.

SC2 se desactiva y la frecuencia
suministrada al motor cae hasta 0.

SC1 se activa y el motor se acelera (DIR)
hasta la frecuencia establecida.

La senal de permiso de marcha esta
establecida en OPEN, por lo que la
frecuencia cae hasta 0. La senal de
permiso de marcha se configura con el
parametro P3.5.1.15.

9.

10.

1.

12.

13.

La senal de permiso de marcha esta
establecida en CLOSED, lo que provoca
que la frecuencia aumente hasta la
frecuencia establecida porque SC1 sigue
estando activa.

Se presiona el boton PARO en el panely
la frecuencia suministrada al motor cae
hasta 0. (Esta sefnal solo funciona si el
valor de P3.2.3 Boton paro panel es Si).
El convertidor se pone en marcha
porque se ha presionado el boton
MARCHA en el panel.

Se pulsa de nuevo el boton PARO en el
panel para parar el convertidor.
Elintento de poner en marcha el
convertidor con el botdén MARCHA no es
correcto porque SC1 esta inactiva.
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Numero de
seleccion

Nombre de seleccion Descripcion

Para el control mediante tres cables (control de pulso)
SC1 = Directo [flanco)
SC2 = Paro invertido
SC3 = Inverso [flanco)

DR Frecuencia de salida

Frecuencia

establecida| 1 /—\ ”””””””””””” e
| t
0 Hz —\

Frecuencia -----
establecida
INV

Permiso
de marcha

RN S

Senal
de control 1

H

Senal
de control 2

Sefial __.
de control 3 !

VOO 6 00 © 0 ®

Imag. 29: Légica de marcha/paro de I/0 lugar A =1

Botdn de
paro del panel

1. Lasenal de control (SC) 1 se activay 6. Elintento de puesta en marcha con SC1
provoca que la frecuencia de salida no es correcto porque la senal de
aumente. El motor funciona en sentido permiso de marcha sigue siendo OPEN.
directo. 7. SC1 se activay el motor se acelera

2. SC2 se desactivay hace que la (DIRECTO] hasta la frecuencia
frecuencia suministrada caiga hasta 0. establecida porque la senal de permiso

3. SC1 se activay provoca que la frecuencia de marcha se ha establecido en
de salida aumente de nuevo. El motor CLOSED.
funciona en sentido directo. 8. Se presiona el boton STOP en el panely

4. SC3 se activay provoca el cambio del la frecuencia suministrada al motor cae
sentido de la marcha (DIR a INV]. hasta 0. (Esta sefal solo funciona si el

5. Lasenal de permiso de marcha esta valor de P3.2.3 Boton paro panel es Si).
establecida en OPEN, por lo que la 9. SC3 se activay provoca que el motor se
frecuencia cae hasta 0. La senal de ponga en marchay funcione en sentido
permiso de marcha se configura con el inverso.
parametro 3.5.1.15. 10. SC2 se desactiva y hace que la

frecuencia suministrada caiga hasta 0.
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Numero de
seleccion

Nombre de seleccion Descripcion

Utilice esta funcidn para evitar una puesta en marcha acci-
2 SC1 = Directo (flanco) dental. Para poder poner en marcha el motor de nuevo, debe
SC2 = Inverso (flanco) abrir el contacto de marcha/paro.

DIR Frecuencia de salida

Frecuencia

establecidal ™~ /_\ """""""""""""""""""""""""" /_ """"""" / """" / """""""
0 Hz ;

Frecuencia
establecida

IN

Permiso
de marcha

Sefal [ |
i

LI

|
1
1
1
1
L
1
1
|
1
1
|
1
|
|
|
|
1

|| A

de control 1 !
Sefal | |

de control 2 . .
Botonéi : |
aro de| ; ;

O 00 6 O @O .@ ®

Imag. 30: Logica de marcha/paro de I/0 lugar A =2

1. Lasenal de control (SC) 1 se activay 8. Lasenal de permiso de marcha esta
provoca que la frecuencia de salida establecida en OPEN, por lo que la
aumente. El motor funciona en sentido frecuencia cae hasta 0. La senal de
directo. permiso de marcha se configura con el

2. SC2 se activa, pero no tiene ningun parametro P3.5.1.15.
efecto en la frecuencia de salida porque 9. Lasenal de permiso de marcha esta
el sentido que se establece primero establecida en CLOSED, lo que no tiene
tiene la maxima prioridad. ningun efecto porque es necesario un

3. SC1 se desactiva y provoca el cambio del flanco ascendente para la marcha,
sentido de la marcha (DIR a INV) porque incluso si SC1 esta activa.

SC2 sigue estando activa. 10. Se presiona el botdn PARO en el panely

4. SC2 se desactivay la frecuencia la frecuencia suministrada al motor cae
suministrada al motor cae hasta 0. hasta 0. (Esta sefal solo funciona si el

5. SC2 se activa de nuevo y provoca que el valor de P3.2.3 Boton paro panel es Si).
motor se acelere (INV) hasta la 11. SC1 se abre y cierra de nuevo, lo que
frecuencia establecida. provoca que el motor se ponga en

6. SC2 se desactivay la frecuencia marcha.
suministrada al motor cae hasta 0. 12. SC1 se desactiva y la frecuencia

7. SC1 se activay el motor se acelera (DIR) suministrada al motor cae hasta 0.

hasta la frecuencia establecida.
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Numero de

.y Nombre de seleccion
seleccion

3 SC1 = Marcha
SC2 = Inversion

Descripcion

marchadel paner ‘

DIR Frecuencia de salida

Frecuencia

Frecuen_cia
establecida

INV
Permiso

VAN A VAR A
\_/

de marcha

Senal
de control 1 —!

—1 1

Sefal
de control 2

Botdn de, |

Botonde ! |

| |
I [
| |
| |
| |
I 1
| I

!_I
|
!
!

® @ @%

500 00 0o

Imag. 31: Logica de marcha/paro de /0 lugar A = 3

1.

La sefal de control (SC) 1 se activay
provoca que la frecuencia de salida
aumente. El motor funciona en sentido
directo.

SC2 se activa y provoca el cambio del
sentido de la marcha (DIR a INV).

SC2 se desactiva, lo que provoca el
cambio del sentido de la marcha (INV a
DIR) porque SC1 sigue estando activa.
SC1 se desactiva y hace que la
frecuencia caiga hasta 0.

SC2 se activa, pero el motor no se pone
en marcha porque SC1 esta inactiva.
SC1 se activa y provoca que la frecuencia
de salida aumente de nuevo. El motor
funciona en sentido directo porque SC2
esta inactiva.

7.

10.

1.

La senal de permiso de marcha esta
establecida en OPEN, por lo que la
frecuencia cae hasta 0. La senal de
permiso de marcha se configura con el
parametro P3.5.1.15.

La senal de permiso de marcha esta
establecida en CLOSED, lo que provoca
que la frecuencia aumente hasta la
frecuencia establecida porque SC1 sigue
estando activa.

Se presiona el boton PARO en el panely
la frecuencia suministrada al motor cae
hasta 0. (Esta sefal solo funciona si el
valor de P3.2.3 Boton paro panel es Si).
El convertidor se pone en marcha
porque se ha presionado el boton
MARCHA en el panel.

El convertidor se para de nuevo con el
boton PARO del panel.

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANF0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




DESCRIPCIONES DE PARAMETROS VACON - 239

12. Elintento de poner en marcha el
convertidor con el botén MARCHA no es
correcto porque SC1 esta inactiva.

Numero de
seleccion

Nombre de seleccion Descripcion

Utilice esta funcion para evitar una puesta en marcha acci-
A SC1 = Marcha (flanco) dental. Para poder poner en marcha el motor de nuevo, debe
SC2 = Inversidn abrir el contacto de marcha/paro.

DR Frecuencia de salida

Frecuencia

establecida ﬂA """"" /_ """" /7 """"""" /7 """"
|
0 Hz ;

I [ I I |
E . | | | | | | | |
recuencia \ /
establecida | 7T T T A e S
INV | | (. : I I I | [ |
Permiso | | L | | | | | |
e I
|
Senal I [ [ |
de controI 1 _|| ‘ | ||_‘_|| | l_! | |_|| ||_
Sefal _l_, L ML | | | | |
de control 2 Lo | | | | |
paro 2190 ' A
50 0.0 00 0
Imag. 32: Légica de marcha/paro de I/0 lugar A = 4
1. Lasenal de control (SC) 1 se activay 6. SC1 se activay provoca que la frecuencia
provoca que la frecuencia de salida de salida aumente de nuevo. El motor
aumente. El motor funciona en sentido funciona en sentido directo porque SC2
directo porque SC2 esta inactiva. estd inactiva.
2. SC2 se activa, lo que provoca el cambio 7. Lasenal de permiso de marcha esta
del sentido de la marcha (DIR a INV). establecida en OPEN, por lo que la
3. SC2 se desactiva, lo que provoca el frecuencia cae hasta 0. La senal de
cambio del sentido de la marcha (INV a permiso de marcha se configura con el
DIR) porque SC1 sigue estando activa. parametro P3.5.1.15.
4. SC1 se desactiva y hace que la 8. Para poder poner en marcha el
frecuencia caiga hasta 0. convertidor, debe abriry cerrar de nuevo
5. SC2 se activa, pero el motor no se pone SC1.

en marcha porque SC1 esta inactiva.
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9. Se presiona el boton PARO en el panely 10. Para poder poner en marcha el

la frecuencia suministrada al motor cae convertidor, debe abriry cerrar de nuevo
hasta 0. (Esta sefnal solo funciona si el SC1.
valor de P3.2.3 Botdn paro panel es Si). 11. SC1 se desactiva y hace que la

frecuencia caiga hasta 0.

P3.2.7 LOGICA DE MARCHA/PARO DE 1/0 LUGAR B (ID 363)

Este pardmetro se utiliza para controlar la marchay el paro del convertidor con las senales
digitales.

Las opciones pueden incluir la palabra “flanco” para ayudar a evitar una puesta en marcha
accidental.

Para mas informacidn, consulte P3.2.6.

P3.2.8 LOGICA DE ARRANQUE DE FIELDBUS (ID 889)

Este pardmetro se utiliza para establecer la légica de marcha de Fieldbus.
Las opciones pueden incluir la palabra “flanco” para ayudar a evitar una puesta en marcha
accidental.

Numert_)'de Nombre de seleccion Descripcion
seleccion

0 Se necesita un flanco de subida

1 Estado

P3.2.9 RETRASO DE MARCHA (ID 524)

Este pardmetro se utiliza para establecer el retraso entre el comando de marchay la
marcha real del convertidor.

P3.2.10 FUNCION REMOTO A LOCAL (ID 181)

Este pardmetro se utiliza para establecer la seleccion de ajustes de copia al pasar de control
remoto a control local (panel).

Numero de

seleccion Nombre de seleccion Descripcion
0 Mant. marcha
1 Mantener marchay referencia
2 Paro

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANF0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




DESCRIPCIONES DE PARAMETROS VACON - 241

10.4 REFERENCIAS

10.4.1 REFERENCIA DE FRECUENCIA

Es posible programar la fuente de la referencia de frecuencia en todos los lugares de control
excepto la herramienta de PC. Si utiliza el PC, siempre se toma la referencia de frecuencia
de la herramienta de PC.

LUGAR DE CONTROL REMOTO (I/0 LUGAR A)

Para establecer la fuente de la referencia de frecuencia para I/0 lugar A, utilice el parametro
P3.3.1.5.

LUGAR DE CONTROL REMOTO (I/0 LUGAR B)

Para establecer la fuente de la referencia de frecuencia para I/0 lugar B, utilice el
parametro P3.3.1.6.

LUGAR DE CONTROL PANEL (PANEL)

Si utiliza el valor por defecto panel para el parametro P3.3.1.7, se aplica la referencia que se
ha establecido para P3.3.1.8 Referencia de panel.

LUGAR DE CONTROL REMOTO (FIELDBUS)

Si mantiene el valor por defecto Fieldbus para el parametro P3.3.1.10, la referencia de
frecuencia proviene del Fieldbus.

P3.3.1.1 REFERENCIA DE FRECUENCIA MINIMA (ID 101)

Este pardmetro se utiliza para establecer la referencia de frecuencia minima.

P3.3.1.2 REFERENCIA DE FRECUENCIA MAXIMA (ID 102)

Este pardmetro se utiliza para establecer la referencia de frecuencia maxima.

P3.3.1.3 LIMITE DE REFERENCIA DE FRECUENCIA POSITIVA (ID 1285]

Este pardmetro se utiliza para establecer el limite de referencia de frecuencia final para la
direccion positiva.

P3.3.1.4 LIMITE DE REFERENCIA DE FRECUENCIA NEGATIVA (ID 1286)

Este pardmetro se utiliza para establecer el limite de referencia de frecuencia final para la
direccion negativa.

Este pardmetro se puede utilizar, por ejemplo, para impedir que el motor funcione en
sentido inverso.

P3.3.1.5 SELECCION DE LA REFERENCIA DE CONTROL DE I/0 LUGAR A (ID 117)

Este parametro se utiliza para seleccionar el origen de la referencia cuando el lugar de
control es I/0 lugar A.
La aplicacion que se establece con el pardmetro 1.2 proporciona el valor por defecto.
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P3.3.1.6 SELECCION DE LA REFERENCIA DE CONTROL DE I/0 LUGAR B (ID 131]

Este parametro se utiliza para seleccionar el origen de la referencia cuando el lugar de
control es /0 lugar B.

Para mas informacion, consulte P3.3.1.5. Solo puede forzar la activacion del lugar de control
de 1/0 lugar B con una entrada digital (P3.5.1.7).

P3.3.1.7 SELECCION DE LA REFERENCIA DE CONTROL DEL PANEL (ID 121)

Este pardmetro se utiliza para seleccionar el origen de la referencia cuando el lugar de
control es el panel.

P3.3.1.8 REFERENCIA DEL PANEL [ID 184)

Este pardmetro se utiliza para ajustar la referencia de frecuencia en el panel.

P3.3.1.9 DIRECCION DEL TECLADO (ID 123)

Este pardmetro se utiliza para establecer la direccion de giro del motor cuando el lugar de
control es el panel.

P3.3.1.10 SELECCION DE REFERENCIA DE CONTROL DE FIELDBUS (ID 122)

Este parametro se utiliza para seleccionar el origen de la referencia cuando el lugar de
control es Fieldbus.

La seleccion de la aplicacion con el parametro P1.2 Aplicacidn proporciona el valor por
defecto. Consulte los valores por defecto en el capitulo 72 Apéndice 1.

10.4.2 REFERENCIA DE PAR

Cuando el parametro P3.1.2.1 (Modo de control) esta establecido en Control par lazo abierto,
el par del motor se controla. La velocidad del motor cambia para que coincida con la carga
real en el eje del motor. P3.3.2.7 (Limite frecuencia control par) controla el limite de
velocidad del motor.

FILTRO
ENTRADA

(_M [Referenda de par fina

escala

Seleccionar P_| Min. ref. par MIN TC
leccionar SALIDA| ENTRAD%
ENTRADAO P | Méx. ref. par MAX

ENTRADA1
ENTRADA2
ENTRADA3
ENTRADA4

(_P [zona muerta ref. par
(_P_[riemp. fik. ref. par

ENTRADAS
ENTRADA6
ENTRADA7
ENTRADAS
ENTRADA9
ENTRADA10
ENTRADA11
ENTRADA12
ENTRADA13
ENTRADA14
ENTRADA15
so0 ENTRADA16
Blogue 1 ENTRADA17
Bloque 2 ENTRADA18
Blogue 3 ENTRADA19
ENTRADA20
ENTRADA21

Imag. 33: El diagrama encadenado de referencia de par
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P3.3.2.1 SELECCION DE REFERENCIA DE PAR (ID 641)

Este parametro se utiliza para seleccionar la referencia de par.

La escala de la referencia de par se ajusta entre los valores de P3.3.2.2. y P3.3.2.3.

Si utiliza un protocolo de Fieldbus en el que la referencia del par se puede suministrar en
unidades Nm, debe establecer ProcessDatalnT como valor para este parametro.

P3.3.2.2 REFERENCIA MINIMA DE PAR (ID 643)

Este pardmetro se utiliza para establecer la referencia de par minima.
Este pardmetro define la referencia de par minima de los valores positivos y negativos.

NOTA!
Este valor no se aplica cuando el origen de la referencia de par es joystick.

P3.3.2.3 REFERENCIA MAXIMA DE PAR (ID 642)

Este pardmetro se utiliza para establecer la referencia de par maxima de los valores
positivos y negativos.

Estos parametros definen el ajuste a escala de la senal de referencia de par seleccionada.
Por ejemplo, la senal de entrada analdgica se ajusta a escala entre la referencia minima de
pary la referencia maxima de par.

Imag. 34: Ajuste a escala de la senal de referencia del par

A. Referencia de par C. Referencia minima del par
B. Referencia maxima del par D. Senal de entrada analdgica

P3.3.2.4 TIEMPO DE FILTRADO DE LA REFERENCIA DE PAR (ID 1244]
Este parametro se utiliza para establecer el tiempo de filtrado de la referencia de par final.
P3.3.2.5 ZONA MUERTA DE REFERENCIA DE PAR (ID 124¢)

Este parametro se utiliza para establecer la zona muerta de referencia de par.

Para ignorar los valores pequenos que se aproximan a 0 de la referencia de par, establezca
este valor en mas de 0. Cuando la senal de referencia oscile entre 0y 0 + el valor de este
parametro, la referencia de par se establece en 0.
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P3.3.2.6 REFERENCIA DE PAR DE PANEL (ID 1439)

Este parametro se utiliza para establecer la referencia de par de panel.
Este parametro se utiliza cuando P3.3.2.1. esta establecido en 1. El valor de este parametro
se encuentra limitado entre P3.3.2.3. y P3.3.2.2.

P3.3.2.7 LIMITE FRECUENCIA CONTROL PAR (ID 1278)

Este pardmetro se utiliza para seleccionar el modo de limite de frecuencia de salida para el
control de par.

En el modo de control de par, la frecuencia de salida del convertidor siempre esta limitada
entre Frecuencia minimay Frecuencia maxima (P3.3.1.1y P3.3.1.2).

Puede realizar la seleccion de los otros dos modos con este parametro.

Seleccion 0 = Limites frecuencia pos/neg., es decir, los limites de frecuencia positivos/
negativos.

La frecuencia esta limitada entre el limite de referencia de frecuencia positivo (P3.3.1.3) y el
limite de referencia de frecuencia negativo (P3.3.1.4) (si estos parametros se establecen en
un valor inferior al de P3.3.1.2 Frecuencia maximal).

Frecuencia de salida [Hz]

(P|Limite ref. frec.pos. F——f—-———"—-"—-"—"—"—"—"——-———~—~————.
)_ B controlador de velocidad activo

(P |Frecuencia maxima

Convertidor en control de par

Convertidor en control de par Hora

( P |-Frecuencia méaxima Da - :
P B controlador de velocidad activo _ _

(P |Limite ref. frec. neg.

y

Imag. 35: Limite de frecuencia de control de par, seleccién 0

Seleccion 1 = Referencia frecuencia, es decir, la referencia de frecuencia para los dos
sentidos.

La frecuencia esta limitada por la referencia de frecuencia real ([después del generador de
rampa) para ambos sentidos. Es decir, la frecuencia de salida aumenta en el tiempo de
rampa establecido hasta que el par real es igual al par de referencia.
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Frecuencia de salida [Hz]

C P | Limite ref. frec. pos. >— Ny contosdrds veeekEd adive

( R|Referencia de frecuencia 1+ ———— — —

Salida de generador de rampa———a, Convertidor en control de par

>

Hora
Convertidor en control de par

C R | -Referencia de frecuencia ) ———————

P | limite ref. frec. neg. — e e St
( g >_ controlador de velocidad activo

Imag. 36: Limite de frecuencia de control de par, seleccion 1

10.4.3 CONTROL DE PAR EN EL CONTROL DE LAZO ABIERTO

P3.3.2.8.1 FRECUENCIA MINIMA DEL CONTROL DE PAR DE LAZO ABIERTO (ID 636)

Este parametro se utiliza para establecer el limite de la frecuencia de salida por debajo del
cual el convertidor funciona en el modo de control de frecuencia.

P3.3.2.8.2 GANANCIA P DE CONTROL DE PAR DE LAZO ABIERTO (ID 639]

Este pardmetro se utiliza para establecer la ganancia P del controlador de par en el modo de
control de lazo abierto.

El valor de ganancia P 1,0 provoca un cambio de 1 Hz en la frecuencia de salida cuando el
error de par es del 1 % del par nominal del motor.

P3.3.2.8.3 GANANCIA | DE CONTROL DE PAR DE LAZO ABIERTO [ID 640)

Este parametro se utiliza para establecer la ganancia | del controlador de par en el modo de
control de lazo abierto.

Elvalor de ganancia | 1,0 provoca una integracion para alcanzar 1,0 Hz en un segundo
cuando el error de par es del 1 % del par nominal del motor.

10.4.4 CONTROL DE PAR EN CONTROL SIN SENSOR AVANZADO

P3.3.2.9.1 GANANCIA P DE CONTROL DE PAR SIN SENSOR (ID 1731)

Este pardmetro se utiliza para establecer la ganancia P del controlador de par en el modo de
control sin sensor. El valor de ganancia P 1,0 provoca un cambio de 1 Hz en la frecuencia de
salida cuando el error de par es del 1 % del par nominal del motor.

Este pardmetro estd siempre activo en control de par sin sensor.
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P3.3.2.9.2 GANANCIA | DE CONTROL DE PAR SIN SENSOR (ID 1732)

Este parametro se utiliza para establecer la ganancia | del controlador de par en el modo de
control sin sensor. El valor de ganancia | 1,0 provoca una integracion para alcanzar 1,0 Hz en
un segundo cuando el error de par es del 1 % del par nominal del motor.

Este parametro esta siempre activo en control de par sin sensor.

10.4.5 FRECUENCIAS FIJAS

Puede utilizar la funcion de frecuencias fijas en los procesos en los que sea necesaria mas
de una referencia de frecuencia fija. También hay ocho referencias de frecuencias fijas
disponibles. Puede seleccionar una referencia de frecuencia fija con las senales de entrada
digital P3.3.3.10, P3.3.3.11y P3.3.3.12.

P3.3.3.1 MODO FRECUENCIAS FIJAS [(ID 182)

Este pardmetro se utiliza para establecer la logica de las frecuencias preestablecidas de
entrada digital.

Con este parametro, puede establecer la ldgica que se selecciona para utilizar en una de las
frecuencias fijas. Hay dos légicas diferentes para seleccionar.

El niUmero de entradas digitales de velocidad fija que estan activas define la frecuencia fija.

Numero de

< Nombre de seleccion Descripcion
seleccion

La combinacion de las entradas tiene una codificacion bina-
ria. Los diferentes juegos de entradas digitales activas

0 Codificacién Binaria determinan la frecuencia fija. Vea mas datos en Tabla 123 La
seleccion de frecuencias fijas cuando P3.3.3.1 = Codificacion
Binaria.

1 Ndamero (de entradas utiliza- |Elnimero de entradas activas indica qué frecuencia fija se

das) utiliza: 1,2 0 3.

P3.3.3.2 FRECUENCIA FIJA 0 [ID 180)

Este pardmetro se utiliza para establecer la referencia de frecuencia preestablecida cuando
se utiliza la funcion de frecuencias preestablecidas.
Seleccione las frecuencias fijas con las senales de entrada digital.

P3.3.3.3 FRECUENCIA FIJA 1 (ID 105)

Este pardmetro se utiliza para establecer la referencia de frecuencia preestablecida cuando
se utiliza la funcion de frecuencias preestablecidas.
Seleccione las frecuencias fijas con las senales de entrada digital.

P3.3.3.4 FRECUENCIA FIJA 2 (ID 106)

Este parametro se utiliza para establecer la referencia de frecuencia preestablecida cuando
se utiliza la funcién de frecuencias preestablecidas.
Seleccione las frecuencias fijas con las senales de entrada digital.
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P3.3.3.5 FRECUENCIA FIJA 3 [ID 126)

Este parametro se utiliza para establecer la referencia de frecuencia preestablecida cuando
se utiliza la funcién de frecuencias preestablecidas.
Seleccione las frecuencias fijas con las senales de entrada digital.

P3.3.3.6 FRECUENCIA FIJA 4 (ID 127]

Este pardmetro se utiliza para establecer la referencia de frecuencia preestablecida cuando
se utiliza la funcion de frecuencias preestablecidas.
Seleccione las frecuencias fijas con las senales de entrada digital.

P3.3.3.7 FRECUENCIA FIJA 5 (ID 128)

Este pardmetro se utiliza para establecer la referencia de frecuencia preestablecida cuando
se utiliza la funcion de frecuencias preestablecidas.
Seleccione las frecuencias fijas con las senales de entrada digital.

P3.3.3.8 FRECUENCIA FIJA 6 [ID 129)

Este parametro se utiliza para establecer la referencia de frecuencia preestablecida cuando
se utiliza la funcién de frecuencias preestablecidas.
Seleccione las frecuencias fijas con las senales de entrada digital.

P3.3.3.9 FRECUENCIA FIJA 7 (ID 130]

Este pardmetro se utiliza para establecer la referencia de frecuencia preestablecida cuando
se utiliza la funcion de frecuencias preestablecidas.
Seleccione las frecuencias fijas con las senales de entrada digital.

VALOR 0 SELECCIONADO PARA EL PARAMETRO P3.3.3.1:

Para establecer la frecuencia fija 0 como referencia, establezca el valor 0 Frecuencia fija 0
para P3.3.1.5 (Seleccion referencia control I/0 A).

Para seleccionar una frecuencia fija entre 1y 7, proporcione entradas digitales a P3.3.3.10
(Seleccion de frecuencia fija 0, P3.3.3.11 (Seleccién de frecuencia fija 1) y/o P3.3.3.12
(Selector frecuencias fijas 2). Los diferentes juegos de entradas digitales activas determinan
la frecuencia fija. Encontrara mas datos en la siguiente tabla. Los valores de las frecuencias
fijas se mantienen automaticamente entre las frecuencias minima y maxima (P3.3.1.1y
P3.3.1.2].

Paso necesario Frecuencia activada

Seleccione el valor 0 para el parametro P3.3.1.5. Frecuencia fija 0
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Tabla 123: La seleccion de frecuencias fijas cuando P3.3.3.1 = Codlificacion Binaria

Senal de entrada digital activada Referencia de frecuencia

activada
Selector2 Frec.Fijas Selector1 Frec.Fijas Selector0 Frec.Fijas
(P3.3.3.12) (P3.3.3.11) (P3.3.3.10)

Frecuencia fija 0

Solo si Frecuencia fija 0
esta establecido como
fuente de la referencia de
frecuencia con P3.3.3.1.5,
P3.3.1.6, P3.3.1.7 0
P3.3.1.10.

* Frecuencia fija 1

Frecuencia fija 2

* * Frecuencia fija 3
* Frecuencia fija 4
* * Frecuencia fija b
* * Frecuencia fija 6
* * * Frecuencia fija 7

* = la entrada se activa.

VALOR 1 SELECCIONADO PARA EL PARAMETRO P3.3.3.1:

Puede utilizar las frecuencias fijas 1 a 3 con diferentes juegos de entradas digitales activas.
El niUmero de entradas activas indica cual se utiliza.
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Tabla 124: La seleccion de frecuencias fijas cuando P3.3.3.1 = Numero de entradas

Senal de entrada digital activada Referencia de frecuencia

activada
Selector2 Frec.Fijas Selector1 Frec.Fijas Selector0 Frec.Fijas
(P3.3.3.12) (P3.3.3.11) (P3.3.3.10)

Frecuencia fija 0

Solo si Frecuencia fija 0
esta establecido como
fuente de la referencia de
frecuencia con P3.3.3.1.5,
P3.3.1.6, P3.3.1.7 0
P3.3.1.10.

* Frecuencia fija 1

Frecuencia fija 1

Frecuencia fija 1

* * Frecuencia fija 2

Frecuencia fija 2

Frecuencia fija 2

Frecuencia fija 3

* = la entrada se activa.

P3.3.3.10 SELECTOR 0 DE FRECUENCIAS FIJAS [ID 419)

Este parametro se utiliza para seleccionar la senal de entrada digital que se usa como
selector de las frecuencias preestablecidas.

Este parametro es un selector binario para frecuencias fijas (de 0 a 7). Consulte los
parametros P3.3.3.2 a P3.3.3.9.

P3.3.3.11 SELECTOR 1 DE FRECUENCIAS FIJAS (ID 420)

Este pardmetro se utiliza para seleccionar la sefal de entrada digital que se usa como
selector de las frecuencias preestablecidas.

Este parametro es un selector binario para frecuencias fijas (de 0 a 7). Consulte los
parametros P3.3.3.2 a P3.3.3.9.

P3.3.3.12 SELECTOR 2 DE FRECUENCIAS FIJAS [ID 421)

Este parametro se utiliza para seleccionar la senal de entrada digital que se usa como
selector de las frecuencias preestablecidas.

Este parametro es un selector binario para frecuencias fijas (de 0 a 7). Consulte los
parametros P3.3.3.2 a P3.3.3.9.

Para aplicar las frecuencias fijas 1 a 7, conecte una entrada digital a estas funciones con las
instrucciones del capitulo 70.6.1 Programacidn de entradas analdgicas y digitales. Consulte
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mas datos en Tabla 123 La seleccidn de frecuencias fijas cuando P3.3.3.1 = Codificacion Binaria y
también en Tabla 43 Parametros de frecuencias fijas y Tabla 52 Ajustes de entradas digitales.

10.4.6  PARAMETROS DE POTENCIOMETRO MOTORIZADO

La referencia de frecuencia del potencidémetro motorizado esta disponible en todos los
lugares de control. Puede cambiar la referencia de potenciémetro motorizado solo cuando el
convertidor esta en marcha.

NOTA!

Si establece una frecuencia de salida mas lenta que el tiempo de rampa del
potencidmetro motorizado, los tiempos de aceleracion y deceleracion normales los
limitan.

P3.3.4.1 POTENCIOMETRO MOTORIZADO SUBIR (ID 418)

Este pardmetro se utiliza para aumentar la frecuencia de salida con una senal de entrada
digital.

Con un potenciémetro motorizado, el usuario puede aumentar y reducir la frecuencia de
salida. Cuando se conecta una entrada digital al parametro Potenciometro motorizado
SUBIR, y la senal de entrada digital esta activa, la frecuencia de salida aumenta.

La referencia del potenciometro motorizado AUMENTA hasta que se abre el contacto.

P3.3.4.2 POTENCIOMETRO MOTORIZADO BAJAR [ID 417)

Este parametro se utiliza para reducir la frecuencia de salida con una senal de entrada
digital.

Con un potenciémetro motorizado, el usuario puede aumentar y reducir la frecuencia de
salida. Cuando se conecta una entrada digital al pardmetro Potenciometro motorizado
BAJAR, y la senal de entrada digital esta activa, la frecuencia de salida se reduce.

La referencia del potenciometro motorizado SE REDUCE hasta que se abre el contacto.

Los tres diferentes parametros influyen en como aumenta o disminuye la frecuencia de
salida cuando se activa Potenciometro motorizado SUBIR o BAJAR. Estos parametros son
Tiempo rampa potenciémetro motorizado (P3.3.4.3), Tiempo aceleracion (P3.4.1.2) y Tiempo
deceleracion (P3.4.1.3).
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Imag. 37: Los parametros del potenciometro motorizado

A. Referencia de frecuencia E. Time

B. Frec Maxima F. Aumentar referencia potenciometro

C. Frec Minima motorizado

D. Tiempo de rampa del potencidmetro G. Disminuir referencia potenciémetro
motorizado motorizado

P3.3.4.3 TIEMPO DE RAMPA DEL POTENCIGMETRO DEL MOTOR (ID 331)

Este pardmetro se utiliza para establecer el régimen de cambio en la referencia del
potenciometro motorizado cuando aumenta o disminuye.
El valor del parametro se introduce en Hz/segundo.

P3.3.4.4 RESET POTENCIGMETRO MOTORIZADO (ID 367)

Este pardmetro se utiliza para establecer la logica para resetear la referencia de frecuencia
del potenciometro motorizado.

Este pardmetro define cuando la referencia del potenciometro motorizado se ajusta a 0.
Hay tres opciones en la funcion de Reset: sin Reset, Reset cuando el convertidor se para o
Reset cuando el convertidor se apaga.
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Numero de
seleccion

Nombre de seleccion Descripcion

La ultima referencia de frecuencia del potenciémetro moto-
0 No se puede resetear rizado se mantiene en el estado de paroy se almacena en la
memoria en caso de desconexion.

La referencia de frecuencia del potenciometro motorizado se
1 Estado de paro establece en 0 cuando el convertidor esta en estado de paro
o desconectado.

La referencia de frecuencia del potenciometro motorizado se

2 Desconexion !
establece en 0 solo en caso de que se desconecte la unidad.

10.4.7  PARAMETROS DEL JOYSTICK

Utilice los parametros del joystick cuando controle la referencia de frecuencia o la
referencia de par del motor con un joystick. Para controlar el motor con un joystick, conecte
la senal del joystick a una entrada analdgica y establezca los parametros del joystick.

P3.3.5.1 SELECCION SENAL JOYSTICK (ID 451)

Este pardmetro se utiliza para establecer la senal de entrada analdgica que controla la
funcion Joystick.

Utilice la funcion del joystick para controlar la referencia de frecuencia del convertidor o la
referencia del par.

P3.3.5.2 PUNTO MUERTO JOYSTICK [ID 384)

Este parametro se utiliza para establecer la zona muerta de joystick.

Para ignorar los valores pequenos que se aproximan a 0 de la referencia, establezca este
valor en mas de 0. Cuando la senal de entrada analdgica sea 0 + el valor de este parametro,
la referencia del joystick se establece en 0.
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Imag. 38: La funcidn de joystick

A. Zona muerta de joystick de Al = 10% D. Entrada analdgica
B. Reference E. Frec. max.
C. Frec. méx.

P3.3.5.3 ZONA DORMIR JOYSTICK (ID 385]

Este pardmetro se utiliza para establecer la zona de dormir de joystick.
El convertidor se detiene si la referencia del joystick permanece en la zona de dormir mas
tiempo del periodo de tiempo definido en el parametro P3.3.5.4 Retardo dormir joystick.

NOTA!
La funcidén dormir solo esta disponible si utiliza el joystick para controlar la
referencia de frecuencia.

P3.3.5.4 RETARDO DORMIR JOYSTICK [ID 386)

Este parametro se utiliza para establecer el retraso al dormir de joystick.
Si la referencia del joystick permanece en la zona de dormir mas tiempo que el retraso de
dormir, la unidad se detiene y se activa el modo dormir.
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NOTA!
La funcion dormir del joystick se deshabilita cuando el valor de este parametro se
establece en 0.

10.4.8  PARAMETROS DE VELOCIDAD JOGGING

Utilice la funcidn de velocidad jogging para anular momentaneamente el control normal.
Puede utilizar esta funcidn, por ejemplo, para controlar el proceso lentamente a un estado o
posicion especial durante el mantenimiento. No tiene que cambiar el lugar de control u otros
parametros.

Solo es posible activar la funcidn de velocidad jogging cuando el convertidor esta en estado
de paro. Se pueden utilizar dos referencias de frecuencia bidireccionales. La funcién de
velocidad jogging se puede activar desde el fieldbus o mediante las senales de entrada
digital. La funcion de jogging tiene su propio tiempo de rampa que se utilizarad siempre que la
velocidad jogging esté activa.

La funcion de velocidad jogging arranca el convertidor a la referencia establecida. No es
necesario un nuevo comando de arranque. El lugar de control no tiene ningun efecto.

Puede activar la funcion de velocidad jogging desde el fieldbus en el modo de derivaciéon con
los bits de palabra de control 10y 11.

Frecuencia de salida [Hz]
Rampa jogging

Referencia jogging 1 \\ \

Referencia jogging 2

Habilitar DI jogging __| |
(Sefal de entrada digital)

Activacion referencia jogging 1
(Sefal de entrada digital) i
Activacion referencia jogging 2 I

(Senal de entrada digital)
Fieldbus Control Word Bit 10

Fieldbus Control Word Bit 11 I

Imag. 39: Los parametros de velocidad jogging
P3.3.6.1 HABILITAR DI JOGGING (ID 532]

Este pardmetro se utiliza para habilitar los comandos de velocidad jogging desde las
entradas digitales.

Este parametro proporciona la sefal de entrada digital que se utiliza para habilitar los
comandos de velocidad jogging desde las entradas digitales. Esta senal no afecta a los
comandos de velocidad jogging que provienen del fieldbus.
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P3.3.6.2 ACTIVACION REFERENCIA JOGGING 1 (ID 530)

Este parametro se utiliza para establecer las senales de entrada digital para la activacion de
la funcion de velocidad jogging.

Este pardmetro proporciona la sefal de entrada digital que se utiliza para establecer la
referencia de frecuencia para la funcion de velocidad jogging y hace que el convertidor
arranque. Puede utilizar esta senal de entrada digital solo cuando Habilitar DI jogging esta
activo.

NOTA!
Si activa Habilitar DI jogging y esta entrada digital, el convertidor arranca.

NOTA!
Si las dos senales de activacion se encuentran activas al mismo tiempo, el
convertidor se para.

P3.3.6.3 ACTIVACION REFERENCIA JOGGING 2 (ID 531)

Este pardmetro se utiliza para establecer las senales de entrada digital para la activacion de
la funcion de velocidad jogging.

Este parametro proporciona la sefal de entrada digital que se utiliza para establecer la
referencia de frecuencia para la funcion de velocidad jogging y hace que el convertidor
arranque. Puede utilizar esta senal de entrada digital solo cuando Habilitar DI jogging esta
activo.

NOTA!
Si activa Habilitar DI jogging y esta entrada digital, el convertidor arranca.

NOTA!
Si las dos senales de activacion se encuentran activas al mismo tiempo, el
convertidor se para.

P3.3.6.4 REFERENCIA JOGGING 1 (ID 1239

Este parametro se utiliza para establecer las referencias de frecuencia de la funcion de
velocidad jogging.

Con los parametros P3.3.6.4y P3.3.6.5, se establecen las referencias de frecuencia para la
funcion de velocidad jogging. Las referencias son bidireccionales. EL comando de inversion
no afecta al sentido de las referencias de velocidad jogging. La referencia de sentido directo
tiene un valor positivo y la referencia de sentido inverso tiene un valor negativo. Puede
activar la funcidn de velocidad jogging con senales de entrada digital o desde el fieldbus en
el modo de bypass con los bits de palabra de control 10y 11.

P3.3.6.5 REFERENCIA JOGGING 2 (ID 1240)

Este parametro se utiliza para establecer las referencias de frecuencia de la funcion de
velocidad jogging.

Con los parametros P3.3.6.4y P3.3.6.5, se establecen las referencias de frecuencia para la
funcion de velocidad jogging. Las referencias son bidireccionales. El comando de inversion
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no afecta al sentido de las referencias de velocidad jogging. La referencia de sentido directo
tiene un valor positivo y la referencia de sentido inverso tiene un valor negativo. Puede
activar la funcion de velocidad jogging con senales de entrada digital o desde el fieldbus en
el modo de bypass con los bits de palabra de control 10y 11.

P3.3.6.6 RAMPA DE VELOCIDAD JOGGING [ID 1257)

Este pardmetro se utiliza para establecer el tiempo de rampa cuando la funcién de velocidad
jogging esta activa.

Este parametro proporciona los tiempos de aceleracion y deceleracidn cuando la funcién de
velocidad jogging esta activada.

10.5 CONFIGURACION DE RAMPAS Y FRENOS

10.5.1 RAMPA 1

P3.4.1.1 CURVAS S 1 (ID 500)

Este pardmetro se utiliza para suavizar el principio y el final de las rampas de aceleraciony
deceleracion.

Con los parametros Curvas S 1y Curvas S 2, puede suavizar el inicio y el final de las rampas
de aceleraciony deceleracion. Si establece el valor en 0,0 %, se obtiene una curva lineal. La
aceleracion y la deceleracion actian de forma inmediata a los cambios en la senal de
referencia.

Si el valor se establece entre 1,0 %y 100,0 %, se produce una rampa de aceleracién o
deceleracidn en forma de S. Utilice esta funcidn para reducir la erosion mecanica de las
piezas y los picos de intensidad cuando se cambia la referencia. Puede modificar el tiempo
de aceleracidon con los parametros P3.4.1.2 (Tiempo de aceleracion 1) y P3.4.1.3 (Tiempo de
deceleracion 1).
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[Hz]

ID103, ID104 —

[t]

Imag. 40: La curva de aceleracidn/deceleracién [en forma de S)

P3.4.1.2 TIEMPO DE ACELERACION 1 (ID 103)

Este parametro se utiliza para establecer el tiempo necesario para que la frecuencia de
salida aumente desde la frecuencia cero hasta la frecuencia maxima.

P3.4.1.3 TIEMPO DE DECELERACION 1 (ID 104]

Este parametro se utiliza para establecer el tiempo necesario para que la frecuencia de
salida se reduzca desde la frecuencia maxima hasta la frecuencia cero.

10.5.2 RAMPA?2

P3.4.2.1 CURVAS S 2 [ID 501)

Este parametro se utiliza para suavizar el principio y el final de las rampas de aceleraciény
deceleracion.

Con los parametros Curvas S 1y Curvas S 2, puede suavizar el inicio y el final de las rampas
de aceleraciény deceleracion. Si establece el valor en 0,0 %, se obtiene una curva lineal. La
aceleracién y la deceleracion actian de forma inmediata a los cambios en la senal de
referencia.

Si el valor se establece entre 1,0 %y 100,0 %, se produce una rampa de aceleracién o
deceleracidn en forma de S. Utilice esta funcidn para reducir la erosion mecanica de las
piezas y los picos de intensidad cuando se cambia la referencia. Puede modificar el tiempo
de aceleracion con los parametros P3.4.2.2 (Tiempo de aceleracion 2) y P3.4.2.3 (Tiempo de
deceleracion 2J.
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[Hz]

ID103, ID104 —

[t]

Imag. 41: La curva de aceleracidn/deceleracién [en forma de S)

P3.4.2.2 TIEMPO DE ACELERACION 2 (ID 502)

Este parametro se utiliza para establecer el tiempo necesario para que la frecuencia de
salida aumente desde la frecuencia cero hasta la frecuencia maxima.

P3.4.2.3 TIEMPO DE DECELERACION 2 (ID 503)

Este parametro se utiliza para establecer el tiempo necesario para que la frecuencia de
salida se reduzca desde la frecuencia maxima hasta la frecuencia cero.

P3.4.2.4 SELECCION RAMPA 2 (ID 408)

Este parametro se utiliza para seleccionar la rampa 1 o la rampa 2.

Numero de

L r Nombre de seleccion Descripcion
seleccion
0 ABIERTO 1Curva S 1, tiempo de aceleracion 1y tiempo de deceleracion
1 CERRADO gurva S 2, tiempo de aceleracién 2y tiempo de deceleracion

10.5.3  INTENSIDAD MAGNETIZANTE AL ARRANQUE

P3.4.3.1 INTENSIDAD MAGNETIZANTE AL ARRANQUE (ID 517

Este parametro se utiliza para establecer la intensidad CC que se suministra al motor en el
arranque.

Si el valor de este parametro se establece en 0, la funcidn de intensidad magnetizante al
arranque esta desactivada.
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P3.4.3.2 TIEMPO DE INTENSIDAD MAGNETIZANTE AL ARRANQUE (ID 516)

Este parametro se utiliza para establecer el tiempo durante el cual se suministra la
intensidad CC al motor antes de que comience la aceleracion.

10.5.4 FRENOCC

P3.4.4.1 INTENSIDAD FRENO CC (ID 507]

Este pardmetro se utiliza para establecer la intensidad que se suministra al motor durante
el frenado por CC.
Si el valor de este parametro se establece en 0, la funcion del freno CC esta desactivada.

P3.4.4.2 TIEMPO DE FRENO CC AL PARAR (ID 508)

Este pardmetro se utiliza para establecer el frenado en ON u OFF y para proporcionar el
tiempo de frenado cuando el motor se para.
Si el valor de este parametro se establece en 0, la funcién del freno CC esta desactivada.

P3.4.4.3 FRECUENCIA PARA COMENZAR EL FRENO CC EN EL PARO EN RAMPA (ID 515)

P3.4.4.3 Frecuencia para iniciar freno CC durante parada en rampa (ID 515)

10.5.5 FRENADO POR FLUJO

P3.4.5.1 FRENADO POR FLUJO (ID 520)

Este parametro se utiliza para habilitar el frenado por flujo.

Puede utilizar el frenado por flujo como alternativa al freno CC. El frenado por flujo aumenta
la capacidad de frenado en los casos en los que no se necesitan resistencias de frenado
adicionales.

Cuando es necesario frenar, el sistema reduce la frecuencia y aumenta el flujo en el motor.
Esto aumenta la capacidad del motor para frenar. La velocidad del motor se controla
durante el frenado.

f PRECAUCION!
Utilice el frenado solo de manera intermitente. El frenado por flujo convierte la
energia en calor y puede provocar danos en el motor.

P3.4.5.2 INTENSIDAD DE FRENADO POR FLUJO (ID 519)

Este pardmetro se utiliza para establecer el nivel de intensidad para el frenado por flujo.

10.6 CONFIGURACION DE 1/0

10.6.1 PROGRAMACION DE ENTRADAS ANALOGICAS Y DIGITALES

La programacion de las entradas del convertidor de frecuencia es flexible. Puede utilizar las
entradas disponibles de la I/0 estandar y la /0 opcional para diversas funciones.
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Es posible ampliar la capacidad disponible de la I/0 con tarjetas opcionales. Puede instalar
las tarjetas opcionales en las ranuras C, Dy E. Puede obtener mas informacion acerca de la
instalacion de tarjetas opcionales en el Manual de instalacion.
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Imag. 42: Las ranuras de la tarjeta opcional y entradas programables

uf
il
&

A. Ranura A de tarjeta estandar y sus D. Ranura D de la tarjeta opcional
terminales E. Ranura E de la tarjeta opcional

B. Ranura B de tarjeta estandary sus F. Entradas digitales programables (DI)
terminales G. Entradas analdgicas programables (Al)

C. Ranura C de la tarjeta opcional

10.6.1.1 Programacion de las entradas digitales

Encontrara las funciones aplicables a las entradas digitales en forma de parametros en el
grupo de parametros M3.5.1. Para proporcionar una entrada digital a una funcidn, establezca
un valor para el parametro correcto. La lista de funciones aplicables se muestra en Tabla 52
Ajustes de entradas digitales.

Ejemplo
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stor| (| Rreapy | \ |
|J=*_—| Digital Inputs
ID:405 P3.5\1.11
5 Ext Fault 'Close |
DigINSIotA’3
= Ext Fault Open
g1 DigINSlot0.2
Fault Reset Close
o DigINSIotA.6
Imag. 43: Elmenu Entradas digitales en la pantalla gréfica
A. La pantalla grafica C. Elvalor del parametro, es decir, la
B. Elnombre del parametro, es decir, la entrada digital establecida
funcidn
READY \ RUN STOP ALARM FAULT
- A
O 11T
Hab L EX
n 1 [l 1
41 nt
v v
FWD REV 1/0 KEYPAD BUS

Imag. 44: Elmenu Entradas digitales en la pantalla de texto

A. La pantalla de texto C. Elvalor del parametro, es decir, la
B. Elnombre del parametro, es decir, la entrada digital establecida
funcion

En la compilacion de la tarjeta de I/0 estandar, hay disponibles 6 entradas digitales: los
terminales 8, 9, 10, 14, 15y 16 de la ranura A.
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Tipo de entrada Tipo de Explicacion
(pantalla grafica) |entrada
(pantalla
de texto)
. Entrada digital n.° 1 (terminal 8] en una tarjeta
DigIN Dl A ! de la ranura A (tarjeta de I/0 estandar).
. Entrada digital n.° 2 (terminal 9) en una tarjeta
DigIN Dl A 2 de la ranura A (tarjeta de I/0 estandar).
. Entrada digital n.° 3 (terminal 10) en una tarjeta
DigIN Dl A 3 de la ranura A (tarjeta de I/0 estandar).
. Entrada digital n.° 4 (terminal 14) en una tarjeta
DigIN Dl A 4 de la ranura A (tarjeta de I/0 estandar).
. Entrada digital n.° 5 (terminal 15) en una tarjeta
DigIN Dl A 5 de la ranura A (tarjeta de I/0 estandar).
. Entrada digital n.° 6 (terminal 16) en una tarjeta
DigIN Dl A 6 de la ranura A (tarjeta de I/0 estandar).

La funcién Fallo externo cerrado, que se encuentra en el ment M3.5.1, es el parametro
P3.5.1.11. Obtiene el valor por defecto de DigIN ranuraA.3 en la pantalla grafica, y dl A3 en la
pantalla de texto. Después de esta seleccion, una senal digital a la entrada digital 3 (DI3)
(terminal 10) controla Fallo externo cerrado.

indice Parametro Por defecto Descripcion

P3.5.1.11 Reset dedfa“° DigIN ranura A3 405 OPEN = OK
cerrado CLOSED = Fallo externo

Para cambiar la entrada de la entrada digital 3 (DI3] a, por ejemplo, la entrada digital 6 (DI6)
(terminal 16) en la I/0 estandar, siga estas instrucciones.

PROGRAMACION EN LA PANTALLA GRAFICA

1 Seleccione un parametro. Para ir al modo Editar,

presione el botdn de flecha a la derecha. stop| (] ReADY| | wo
m Digital inputs
ID:405 P3.5.1.11

o7 Ext Fault Close
DigINSlotA3 |
Ext Fault Open

o DigINSlot0.2

S Fault Reset Close
gt DigINSlotA6
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2 En el modo de edicidn, el valor de ranura DigIN
ranuraA esta subrayado y parpadea. Si dispone de STOPK;I READY| | Vo
mas entradas digitales en su I/0, por ejemplo, Ext Fault Close
. . . . O
gracias a tarjetas opcionales insertadas en las D TE 85,12
ranuras C, D o E, seleccidnelas. A ~N | e
v —DigIN SlotA.3 —
< ~
Min:
Max:
3 Para activar el terminal 3, vuelva a presionar el
botdn de flecha a la derecha. STOPK;I READY| | o
Ext Fault Close
© ID:405 P3.5.1.11
A N
v DigIN SlotA.3 -
VAR TN
Min:
Max:
4 Pulse tres veces el boton de flecha arriba para
cambiar el terminal al 6. Acepte el cambio con el STOP|C| READY| | et
botén OK. ss) Ext Fault Close
ID:405 P3.5.1.11
A N
v DigIN SlotA.6 -
/1 N
Min:
Max:
5  Silaentrada digital 6 (DIé) ya se esta utilizando
para otra funcién, aparecerd un mensaje en la STOP|C| READY| | o

pantalla. Cambie una de estas opciones.
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PROGRAMACION EN LA PANTALLA DE TEXTO
1 Seleccione un parametro. Para ir al modo de READY RUN  SToP  ALARM  FAULT
edicion, presione el boton OK. A A

PS5 L0 EXT

1 LJd _J

0 11

v A 4

FWD REV 1/0 KEYPAD BUS

ALARM FAULT

En el modo de edicidn, la letra D parpadea. Si

2
dispone de mas entradas digitales en su I/0, por A A
ejemplo, gracias a tarjetas opcionales insertadas A . T
en las ranuras C, D o E, seleccionelas. I"’ iﬁ/ﬁi /| E/s l’
Ol |
S 4 1.3
N
v v
FWD REV 1/0 KEYPAD BUS
3 Para activar el terminal 3, vuelva a presionar el
boton de flecha a la derecha. La letra D deja de RTY RN STE’ AARIL PAOR
parpadear. - _
P35 |11 EX]
n 1 LJ _J
L0
v v
FWD REV 1/0 KEYPAD BUS

ALARM FAULT

4 Pulse tres veces el botdn de flecha arriba para
cambiar el terminal al 6. Acepte el cambio con el A A
boton OK. AE 1 1 EuT
\V/
l"l:ll.b. r11 ﬁ'/\ /
n 1 LJL
B R Y |
v v
FWD  REV 1/0  KEYPAD  BUS
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5 Silaentrada d_i,gital 6 (D16) ya se esta utiliza[wdo Ay RN Stor ALARM  FAULT
para otra funcion, un mensaje se desplazara por la A A
pantalla. Cambie una de estas opciones. _ o
T 'F”" T M
ry o LCrianr o
v v
FWD  REV 1/0  KEYPAD BUS

Después de los pasos, una sefal digital a la entrada digital 6 (DIé) controla la funcién Fallo
externo cerrado.

El valor de una funcién puede ser DigIN ranura0.1 (en la pantalla grafica) o dl 0.1 (en la
pantalla de texto). En este caso, no ha proporcionado un terminal a la funcién o la entrada se
ha establecido en siempre ABIERTA. Este es el valor por defecto de la mayoria de
parametros del grupo M3.5.1.

Por otra parte, el valor por defecto de algunas entradas se ha establecido siempre en
CERRADO. Su valor aparece como DigIN ranura0.2 en la pantalla graficay dl 0.2 en la
pantalla de texto.

NOTA!
Ademas, se pueden proporcionar canales de tiempo a las entradas digitales. Hay
mas datos sobre él en Tabla 89 Ajustes de la Funcidn dormir.

10.6.1.2 Programacion de las entradas analdgicas

Puede seleccionar la entrada seleccionada para la senal de referencia de frecuencia
analdgica desde las entradas analdgicas disponibles.

g

ST6P|C| READY | //o
] Aeed B,

AIl Signal Sel
= AnINSIotA.1

ATl Filter Time
0.10s

AIl Signal Range \
A

0-10V/0-20m

000

000
i}

Imag. 45: El menu Entradas analdgicas en la pantalla grafica

A. La pantalla grafica C. Elvalor del parametro, es decir, la
B. Elnombre del parametro entrada analdgica establecida
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®

READY  RUN STOP ALARM FAULT

A A /
P35 11 AL

FWD REV 1/0 KEYPAD BUS

Imag. 46: El menu Entradas analdgicas en la pantalla de texto
A. La pantalla de texto C. Elvalor del parametro, es decir, la
B. Elnombre del parametro entrada analdgica establecida

En la compilacion de la tarjeta de I/0 estandar, hay disponibles dos entradas analdgicas: los
terminales 2/3y 4/5 de la ranura A.

Tipo de entrada Tipo de Explicacion
(pantalla grafica) |entrada

(pantalla
de texto)

AniN Al A 1 Entrada analdgica n.® 1 (terminales 2/3) en la
tarjeta de la ranura A (tarjeta de 1/0 estandar).

Entrada analdgica n.® 2 (terminales 4/5) en la
AniN Al A 2 tarjeta de la ranura A (tarjeta de 1/0 estandar).

La ubicacion del parametro P3.5.2.1.1 Seleccidn de sefnal de entrada analdgica 1 (Al1) es el
menu M3.5.2.1. El pardmetro obtiene el valor por defecto de AnIN ranuraA.1 en la pantalla
grafica o Al A.1 en la pantalla de texto. La entrada seleccionada para la senal de referencia
de frecuencia analdgica Al1 es la entrada analdgica en los terminales 2/3. Utilice los
interruptores DIP para establecer la sefal en tension o intensidad. Consulte el manual de
instalacion para obtener mas informacién.

Parametro Por defecto Descripcion

Seleccion de senal
P3.5.2.1.1 de entrada analo- Al ranura A.1 377
gica 1 (Al1)

Para cambiar la entrada de Al1 a, por ejemplo, la entrada analdgica en la tarjeta opcional de
la ranura C, siga estas instrucciones.
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PROGRAMACION DE ENTRADAS ANALOGICAS EN LA PANTALLA GRAFICA
1 Seleccione el parametro y presione el boton de
flecha a la derecha. STOP|C| READY| | Vo
m Analogue Input 1
ID:377 P3.5.2.1.1
o AIl Signal Sel |
@ AnIN SlotaA.1l

2 En el modo de edicidn, el valor de AnIN ranuraA
estd subrayado y parpadea.

3 Presione el botdn de flecha arriba para cambiar el
valor a AnIN ranuraC. Acepte el cambio con el
boton OK.

AIl Filter Time
£ 0.10s

AIl Signal Range

(e}
gt 0-10V/0-20mA
STOP|C| READY| | 110
T AIl Signal Sel
ID:377 P3.5.2.1.1
/\ ‘-)\\\_// \\-’//(__
v SAnIN SlotA.I1
o
Min:
Max:
STOP|C| READY| | 110
8F AIl Signal Sel
ID:377 P3.5.2.1.1
/\ ‘—)\\\_// \\_,/’C_—
v SAnIN SlotC.IkC
o
Min:
Max:

PROGRAMACION DE ENTRADAS ANALOGICAS EN LA PANTALLA DE TEXTO

1 Seleccione el parametroy presione el botdn OK.
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2 En el modo de edicidn, la letra A parpadea. CEADY RUN  oTor  ALARM  FAULT
A A
PIRQ 11 Al |
DN e B A
5 l§: r1. 1
A
v A 4
FWD  REV 1/0  KEYPAD BUS
3 Presione el boton deflecha arriba para cambiar el READY RUN  SToP  ALARM  FAULT
valor a C. Acepte el cambio con el botdn OK. A A
PIRQ 11 Al |
DN W b B |
51 :gl L. |
a2
v
FWD REV 1/0 KEYPAD BUS
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10.6.1.3 Descripciones de las fuentes de senal

Fuente Funcion

Ranura 0.n° Entradas digitales:

Puede utilizar esta funcion para establecer una sefal digital que esté en
estado OPEN o CLOSED constante. El fabricante ha establecido algunas
sefales para que estén siempre en estado CLOSED; por ejemplo, el
parametro P3.5.1.15 (Permiso Marcha). La sefial de permiso de marcha
estara siempre activada si no se cambia.

#=1:Siempre OPEN

#=2-10: Siempre CLOSED

Entradas analdgicas (usadas con fines de pruebal:

# =1: Entrada analdgica = 0 % de la potencia de la sefal

# = 2: Entrada analdgica = 20 % de la potencia de la senal

# = 3: Entrada analdgica = 30 % de la potencia de la sefal, etc.

# = 10: Entrada analégica = 100 % de la potencia de la sefal
Ranura A.n° El nimero (#) corresponde a una entrada digital de la ranura A.
Ranura B.n° El nimero (#) corresponde a una entrada digital de la ranura B.
Ranura C.n° El nimero (#) corresponde a una entrada digital de la ranura C.
Ranura Dn° El nimero (#) corresponde a una entrada digital de la ranura D.
Ranura E.n° El nimero (#) corresponde a una entrada digital de la ranura E.
CanalTiempo.n® 1=Canal de tiempo1, 2=Canal de tiempo2, 3=Canal de tiempo3
FieldbusCW.# El nimero (#) hace referencia al nimero de bits de la Control Word.
Fieldbus PD.n° El numero (#) hace referencia al nUmero de bits de datos de proceso 1.
BlockOut.# El nimero (#) hace referencia a una salida del bloque de funciones

correspondiente en Programador de ldgicas.
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10.6.2 FUNCIONES POR DEFECTO DE LAS ENTRADAS PROGRAMABLES
Tabla 125: Funciones por defecto de las entradas analdgicas y digitales programables

Entrad

a Terminal(es) Referencia Funcion indice de parametros
DI 8 A1 Senal de control 1A |P3.5.1.1
DI2 9 A2 Senal de control 2 A |P3.5.1.2
DI3 10 A3 Fallo externo cerrado |P3.5.1.11
DI4 14 Ad Selector. 0 dg frecuen- |P3.5.1.21

cias fijas
DI5 15 A5 Selector. 1 d(Ie. frecuen- |P3.5.1.22
cias fijas
Dl6 16 A6 Reset fallo cerrado P3.5.1.13
Seleccion de senal de |P3.5.2.1.1
Al1 2/3 A entrada analdgica 1
(Al1)
Seleccion de senal de [P3.5.2.2.1
AnIN2 4/5 A2 entrada analdgica 2
(AI2)

10.6.3  ENTRADAS DIGITALES

Los parametros son funciones que se pueden conectar a un terminal de entrada digital. El
texto Digln ranura A.2 hace referencia a la segunda entrada de la ranura A. También es
posible conectar estas funciones a los canales de tiempo. Los canales de tiempo funcionan
como terminales.

Puede monitorizar los estados de las entradas digitales y las salidas digitales en la Vista
multimonitor.

P3.5.1.1 SENAL DE CONTROL 1A [ID 403)

Este parametro se utiliza para seleccionar la sefal de entrada digital (Sefal de control 1) que
pone en marcha y detiene el convertidor cuando el lugar de control es I/0 lugar A (DIRECTO).

P3.5.1.2 SENAL DE CONTROL 2 A (ID 404]

Este parametro se utiliza para seleccionar la sefal de entrada digital (Sefal de control 2] que
pone en marchay detiene el convertidor cuando el lugar de control es I/0 lugar A (INVERSO].

P3.5.1.3 SENAL DE CONTROL 3 A [ID 434)

Este parametro se utiliza para seleccionar la sefal de entrada digital (Sefial de control 3) que
pone en marchay detiene el convertidor cuando el lugar de control es I/0 lugar A.
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P3.5.1.4 SENAL DE CONTROL 1B [ID 423)

Este parametro se utiliza para seleccionar la sefal de entrada digital (Sefial de control 1) que
pone en marcha y detiene el convertidor cuando el lugar de control es I/0 lugar B.

P3.5.1.5 SENAL DE CONTROL 2 B [ID 424)

Este parametro se utiliza para seleccionar la sefal de entrada digital (Sefal de control 2] que
pone en marchay detiene el convertidor cuando el lugar de control es I/0 lugar B.

P3.5.1.6 SENAL DE CONTROL 3 B (ID 435)

Este parametro se utiliza para seleccionar la sefal de entrada digital (Sefal de control 3] que
pone en marchay detiene el convertidor cuando el lugar de control es I/0 lugar B.

P3.5.1.7 FUERZA CONTROL DE LA I/0 LUGAR B (ID 425)

Este pardmetro se utiliza para seleccionar la sefal de entrada digital que cambia el lugar de
control de I/0 lugar A a I/0 lugar B.

P3.5.1.8 FORZAR REFERENCIA DE 1/0 LUGAR B [ID 343)

Este pardmetro se utiliza para seleccionar la sefal de entrada digital que cambia el origen
de la referencia de frecuencia de 1/0 lugar A a I/0 lugar B.

P3.5.1.9 FORZAR CONTROL DE FIELDBUS (ID 411)

Este parametro se utiliza para seleccionar la sefal de entrada digital que cambia el lugar de
controly el origen de la referencia de frecuencia a Fieldbus (desde I/0 lugar A, 1/0 lugar B o
control locall.

P3.5.1.10 FORZAR CONTROL PANEL (ID 410)

Este parametro se utiliza para seleccionar la senal de entrada digital que cambia el lugar de
controly el origen de la referencia de frecuencia a Panel (desde cualquier lugar de control].

P3.5.1.11 FALLO EXTERNO CERRADO (ID 405)

Este pardmetro se utiliza para seleccionar la sefal de entrada digital que activa un fallo
externo.

P3.5.1.12 FALLO EXTERNO ABIERTO [ID 406]

Este pardmetro se utiliza para seleccionar la senal de entrada digital que activa un fallo
externo.

P3.5.1.13 RESET DE FALLO CERRADO (ID 414)

Este pardmetro se utiliza para seleccionar la senal de entrada digital que resetea todos los
fallos activos.

Todos los fallos activos se resetean cuando el estado de la entrada digital cambia de abierto
a cerrado (flanco ascendente).
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P3.5.1.14 RESET DE FALLO ABIERTO (ID 213)

Este parametro se utiliza para seleccionar la sefal de entrada digital que resetea todos los
fallos activos.

Todos los fallos activos se resetean cuando el estado de la entrada digital cambia de cerrado
a abierto (flanco ascendente).

P3.5.1.15 PERMISO DE MARCHA (ID 407]

Este pardmetro se utiliza para seleccionar la senal de entrada digital que establece el
convertidor en estado Listo.

Cuando el contacto esta ABIERTO, se desactiva la puesta en marcha del motor.
Cuando el contacto esta CERRADO, se activa la puesta en marcha del motor.

NOTA!

ﬂ La estado del convertidor permanece en “No preparado” si el estado de su senal es
“abierto”.
Si se utiliza la senal de permiso de marcha para detener el convertidor, este
siempre se detiene por frenado libre, con independencia de la seleccidon del
parametro P3.2.5 Tipo de paro.

P3.5.1.16 MARCHA CON ENCLAVAMIENTO 1 (ID 1041)

Este pardmetro se utiliza para seleccionar la senal de entrada digital que evita que el
convertidor se ponga en marcha.

El convertidor puede estar listo, pero la puesta en marcha no sera posible mientras el
estado de la sefnal de enclavamiento sea "abierto” (enclavamiento de compuerta).

P3.5.1.17 MARCHA CON ENCLAVAMIENTO 2 (ID 1042)

Este parametro se utiliza para seleccionar la sefal de entrada digital que evita que el
convertidor se ponga en marcha.

El convertidor puede estar listo, pero la puesta en marcha no serd posible mientras el
estado de la sefnal de enclavamiento sea "abierto” (enclavamiento de compuerta).

Si hay activo un enclavamiento, el convertidor no se puede poner en marcha.

Esta funcion puede utilizarse para impedir que el convertidor se ponga en marcha con la
compuerta cerrada. Si activa un enclavamiento durante el funcionamiento del convertidor, el
convertidor se para.

P3.5.1.18 CALDEO DE MOTOR ACTIVO (ID 1044)

Este pardmetro se utiliza para seleccionar la senal de entrada digital que activa la funcién
Caldeo del motor.

La funcion de precalentamiento del motor proporciona corriente CC al motor cuando el
convertidor esta en el estado de paro.

P3.5.1.19 SELECCION RAMPA 2 (ID 408)

Este pardmetro se utiliza para seleccionar la sefal de entrada digital que selecciona el
tiempo de rampa que se va a usar.
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P3.5.1.20 ACEL./DEC. PROHIBIDAS (ID 415)

Este parametro se utiliza para seleccionar la sefal de entrada digital que evita la aceleracion
y la deceleracidn del convertidor.
La aceleracidn y deceleracidn no es posible hasta que se abra el contacto.

P3.5.1.21 SELECTOR 0 DE FRECUENCIAS FIJAS [ID 419)

Este pardmetro se utiliza para establecer la senal de entrada digital que selecciona las
frecuencias preestablecidas.

P3.5.1.22 SELECTOR 1 DE FRECUENCIAS FIJAS (ID 420)

Este pardmetro se utiliza para establecer la senal de entrada digital que selecciona las
frecuencias preestablecidas.

P3.5.1.23 SELECTOR 2 DE FRECUENCIAS FIJAS (ID 421)

Este pardmetro se utiliza para establecer la senal de entrada digital que selecciona las
frecuencias preestablecidas.

P3.5.1.24 POTENCIOMETRO MOTORIZADO SUBIR [ID 418)

Este pardmetro se utiliza para aumentar la frecuencia de salida con una senal de entrada
digital.
La referencia del potenciometro motorizado AUMENTA hasta que se abre el contacto.

P3.5.1.25 POTENCIGMETRO MOTORIZADO DESCENSO (ID 417)

Este parametro se utiliza para reducir la frecuencia de salida con una senal de entrada
digital.
La referencia del potencidmetro motorizado SE REDUCE hasta que se abre el contacto.

P3.5.1.26 ACTIVACION DE PARO RAPIDO (ID 1213]

Este pardmetro se utiliza para seleccionar la senal de entrada digital que activa una funcion
de paro rapido. La funcion de paro rapido detiene la unidad independientemente del lugar de
control o el estado de las senales de control.

P3.5.1.27 TEMPORIZADOR 1 (ID 447)

Este parametro se utiliza para seleccionar la sefal de entrada digital que pone en marcha el
temporizador.

El temporizador se pone en marcha cuando se desactiva esta sefnal (flanco descendente). La
salida se desactiva cuando ha transcurrido el tiempo definido en el pardmetro de duracion.

P3.5.1.28 TEMPORIZADOR 2 (ID 448)

Este pardmetro se utiliza para seleccionar la sefal de entrada digital que pone en marcha el
temporizador.

El temporizador se pone en marcha cuando se desactiva esta senal (flanco descendente). La
salida se desactiva cuando ha transcurrido el tiempo definido en el parametro de duracion.
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P3.5.1.29 TEMPORIZADOR 3 (ID 449)

Este parametro se utiliza para seleccionar la sefal de entrada digital que pone en marcha el
temporizador.

El temporizador se pone en marcha cuando se desactiva esta sefal (flanco descendente]. La
salida se desactiva cuando ha transcurrido el tiempo definido en el pardmetro de duracion.

P3.5.1.30 AUMENTO DE REFERENCIA PID [ID 1046)

Este pardmetro se utiliza para seleccionar la senal de entrada digital que activa el aumento
del valor de consigna de PID.

El temporizador se pone en marcha cuando se desactiva esta senal (flanco descendente). La
salida se desactiva cuando ha transcurrido el tiempo definido en el parametro de duracidn.

P3.5.1.31 SELECCION DE REFERENCIA 1/2 PID (ID 1047]

Este parametro se utiliza para establecer la senal de entrada digital que selecciona el valor
de consigna de PID que se va a usar.

P3.5.1.32 SENAL DE ARRANQUE DE PID EXTERNO (ID 1049]

Este parametro se utiliza para seleccionar la sefal de entrada digital que pone en marchay
detiene el controlador PID externo.

NOTA!
Este pardmetro no tendra efecto si el controlador de PID externo no esta habilitado
en el grupo 3.14.

P3.5.1.33 SELECCION DE REFERENCIA 1/2 PID EXTERNO (ID 1048)

Este pardmetro se utiliza para establecer la sefal de entrada digital que selecciona el valor
de consigna de PID que se va a usar.

P3.5.1.34 ENCLAVAMIENTO DEL MOTOR 1 [ID 426)

Este pardmetro se utiliza para seleccionar la senal de entrada digital que se usa como senal
de enclavamiento del sistema MultiBomba.

P3.5.1.35 ENCLAVAMIENTO DEL MOTOR 2 [ID 427)

Este parametro se utiliza para seleccionar la senal de entrada digital que se usa como senal
de enclavamiento del sistema MultiBomba.

P3.5.1.36 ENCLAVAMIENTO DEL MOTOR 3 (ID 428)

Este parametro se utiliza para seleccionar la senal de entrada digital que se usa como senal
de enclavamiento del sistema MultiBomba.

P3.5.1.37 ENCLAVAMIENTO DEL MOTOR 4 (ID 429]

Este parametro se utiliza para seleccionar la senal de entrada digital que se usa como senal
de enclavamiento del sistema MultiBomba.
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P3.5.1.38 ENCLAVAMIENTO DEL MOTOR 5 (ID 430)

Este parametro se utiliza para seleccionar la senal de entrada digital que se usa como senal
de enclavamiento del sistema MultiBomba.

P3.5.1.39 ENCLAVAMIENTO DEL MOTOR 6 [ID 486)

Este parametro se utiliza para seleccionar la senal de entrada digital que se usa como senal
de enclavamiento del sistema MultiBomba.

P3.5.1.40 RESETEAR CONTADOR DE MANTENIMIENTO (ID 490)

Este pardmetro se utiliza para seleccionar la entrada digital que restablece el valor del
Contador de mantenimiento.

P3.5.1.41 HABILITAR DI JOGGING (ID 532]

Este pardmetro se utiliza para habilitar los comandos de velocidad jogging desde las
entradas digitales.
Este parametro no afecta a la velocidad jogging desde el Fieldbus.

P3.5.1.42 ACTIVACION REFERENCIA JOGGING 1 (ID 530)

Este parametro se utiliza para establecer las senales de entrada digital que activan la
funcion de velocidad jogging.

NOTA!
El convertidor se pondra en marcha si la entrada esta activada.

P3.5.1.43 ACTIVACION REFERENCIA JOGGING 2 (ID 531]

Este parametro se utiliza para establecer las senales de entrada digital que activan la
funcion de velocidad jogging.

NOTA!
El convertidor se pondra en marcha si la entrada esta activada.

P3.5.1.44 VALOR ACTUAL DEL FRENO MECANICO (ID 1210)

Este parametro se utiliza para establecer la senal de valor actual del estado de freno del
freno mecanico.

Conecte esta senal de entrada al contacto auxiliar del freno mecanico. Si no se cierra el
contacto en un tiempo determinado, el convertidor muestra un fallo.

P3.5.1.45 ACTIVACION DE MODO ANTI-INCENDIO ABIERTO (ID 1596}

Este pardmetro se utiliza para seleccionar la senal de entrada digital que activa la funcién de
modo incendio.
Este parametro activa el modo Anti-Incendio si se habilita con la contrasena correcta.
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P3.5.1.46 ACTIVACION DE MODO ANTI-INCENDIO CERRADO (ID 1619)

Este parametro se utiliza para seleccionar la sefal de entrada digital que activa la funcién de
modo incendio.
Este pardmetro activa el modo Anti-Incendio si se habilita con la contrasefna correcta.

P3.5.1.47 INVERSION GIRO (ID 1618)

Este pardmetro se utiliza para seleccionar la sefal de entrada digital que proporciona un
comando de inversion del sentido de giro durante el modo incendio.
Esta funcion no tiene efecto en funcionamiento normal.

P3.5.1.48 ACTIVACION DE AUTOLIMPIEZA (ID 1715)

Utilice este parametro para seleccionar la senal de entrada digital que inicia la
AutoLimpieza.

El proceso de AutoLimpieza se detiene si la senal de activacion se cancela antes de que la
secuencia se haya completado.

NOTA!
El convertidor se pondra en marcha si la entrada esta activada.

P3.5.1.49 SELECCION JUEGO PARAMETROS 1/2 (ID 496}

Este parametro se utiliza para establecer la entrada digital que selecciona el juego de
parametros que se va a utilizar.

Esta funcidn esta habilitada si se selecciona cualquier otra ranura diferente a "DigIN ranura
0" para este parametro. La seleccion del juego de pardmetros solo estd permitida cuando el
convertidor esta parado.

Contacto abierto = El juego de parametros 1 esta cargado como juego activo
Contacto cerrado = El juego de parametros 2 esta cargado como juego activo

NOTA!

Los valores de los parametros se almacenan en el conjunto 1y el conjunto 2 por
los parametros B6.5.4 Guardar en juego 1y B6.5.4 Guardar en juego 2. Estos
parametros se pueden utilizar desde el panel o la herramienta de PC VACON® Live.

P3.5.1.50 (P3.9.9.1) ACTIVACION DE FALLO 1 DE USUARIO (ID 15523)

Utilice este parametro para establecer la senal de entrada digital que activa Fallo 1 de
usuario (ID de fallo 1114).

P3.5.1.51 [P3.9.10.1) ACTIVACION DE FALLO 2 DE USUARIO [ID 15524)

Utilice este pardmetro para establecer la senal de entrada digital que activa Fallo 2 de
usuario (ID de fallo 1115).
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10.6.4  ENTRADAS ANALOGICAS

P3.5.2.1.1 SELECCION DE SENAL Al1 (ID 377)

Este parametro se utiliza para conectar la sefal de entrada analdgica (Al) a la entrada
analdgica que desee.

Este pardmetro es programable. Consulte Tabla 125 Funciones por defecto de las entradas
analdgicas y digitales programables.

P3.5.2.1.2 TIEMPO DE FILTRADO DE SENAL ENTRADA ANALGGICA 1 (Al1) (1D 378)

Este pardmetro se utiliza para filtrar las perturbaciones en la sefal de entrada analdgica.
Para activar este parametro, introduzca un valor superior a 0.

NOTA!
Un tiempo de filtrado largo hace que la respuesta de regulacion sea lenta.

Sefial de
entrada analogica

(% ]A

Senal sin fikrar

100% {----}

Senal filtrada
63% -|---f--m e A

t [s]

ID378
———>

Imag. 47: El filtrado de sefal de entrada analdgica 1 (A1)

P3.5.2.1.3 RANGO SENAL ENTRADA ANALOGICA 1 (Al1) (ID 379]

Este pardmetro se utiliza para cambiar el rango de la sefal analdgica.
El valor de este parametro se deriva si se utilizan los parametros de escalado personalizado.

Utilice los interruptores DIP de la tarjeta de control para establecer el tipo de senal de la
entrada analdgica (intensidad o tension). Consulte el manual de instalacién para obtener
mas informacidn.

También es posible utilizar la senal de entrada analdgica como referencia de frecuencia. La
seleccion del valor 0 o 1 cambia el ajuste de la escala de la senal de entrada analdgica.
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Numero de
seleccion

Nombre de seleccion Descripcion

El rango de sefial de entrada analégica es 0...10 V 0 0...20 mA
0 0..10V/0...20mA (los ajustes del interruptor DIP en la tarjeta de control indi-
can cuél es). La sefial de entrada es 0...100 %.

®

[Hz]

o
© 0% 50% 100% > © 1]
0 mA 10 mA 20 mA
Imag. 48: El rango de senal de entrada analdgica, seleccion 0
A. Referencia de frecuencia C. Referencia de frecuencia minima
B. Referencia de frecuencia maxima D. Senal de entrada analdgica

Numero de
seleccion

Nombre de seleccion Descripcion

El rango de sefial de entrada analdgica es 2...10 V 0 4...20 mA
1 2..10V/ 4..20mA (los ajustes del interruptor DIP en la tarjeta de control indi-
can cudl es). La senal de entrada es 20...100 %.
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®

[Hz]

A

© % 26% 50% 100%™ (@) [%]
0mA 4 mA 10 mA 20 mA

Imag. 49: El rango de senal de entrada analdgica, seleccién 1

A. Referencia de frecuencia C. Referencia de frecuencia minima
B. Referencia de frecuencia maxima D. Senal de entrada analdgica

P3.5.2.1.4 MINIMO ENTRADA ANALOGICA 1 (Al1) USUARIO (ID 380}

Este pardmetro se utiliza para ajustar el rango de la senal de la entrada analdgica entre -
160% y 160%.

P3.5.2.1.5 MAXIMO ENTRADA ANALOGICA 1 [AI1) USUARIO (ID 381)

Este pardmetro se utiliza para ajustar el rango de la senal de la entrada analdgica entre -
160% y 160%.

Por ejemplo, puede utilizar la senal de entrada analdgica como referencia de frecuenciay
establecer los parametros P3.5.2.1.4y P3.5.2.1.5 entre el 40 % y el 80 %. En estos casos, la
referencia de frecuencia cambia entre frecuencia minima y maxima, y la senal de entrada
analdgica cambia entre 8y 16 mA.
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@ 0% 40% 80% 100%> @ [%]
0 mA 8 mA 16 mA 20 mA

® ®

Imag. 50: Min./maéx. sefal de entrada analdgica 1 (Al1] usuario

A. Referencia de frecuencia D. Senal de entrada analdgica
B. Referencia de frecuencia maxima E. Min. personalizado de EA
C. Referencia de frecuencia minima F. Max. personalizado de EA

P3.5.2.1.6 INVERSION DE SENAL DE ENTRADA ANALGGICA 1 (Al1)] (ID 387)

Este parametro se utiliza para invertir la sefal de entrada analdgica.
Cuando se invierte la senal de entrada analdgica, la curva de la senal se convierte en la
opuesta.

Es posible utilizar la senal de entrada analdgica como referencia de frecuencia. La seleccidn
del valor 0 o 1 cambia el ajuste de la escala de la sefal de entrada analdgica.

Numero de
seleccion

Nombre de seleccion Descripcion

Sin inversion. El valor 0 % de la senal de entrada analdgica
se corresponde con la referencia de frecuencia minima. El
valor 100 % de la senal de entrada analdgica se corresponde
con la referencia de frecuencia maxima.

0 Normal
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o,
© 0% 50% 100% ™ ©) [%]
0 mA 10 mA 20 mA
Imag. 51: Inversién de la sefal de entrada analdgica 1 [Al1], seleccién 0
A. Referencia de frecuencia C. Referencia de frecuencia minima
B. Referencia de frecuencia maxima D. Senal de entrada analdgica

Numero de
seleccion

Nombre de seleccion Descripcion

Inversion de senal. El valor 0 % de la sefal de entrada analé-
gica se corresponde con la referencia de frecuencia maxima.
El valor 100 % de la sefal de entrada analégica se corres-
ponde con la referencia de frecuencia minima.

1 Invertido

®

[Hz]

o
0% 50% 100% > OJth
0 mA 10 mA 20 mA

Imag. 52: Inversién de la sefal de entrada analdgica 1 (Al1), seleccién 1

A. Referencia de frecuencia C. Referencia de frecuencia minima
B. Referencia de frecuencia maxima D. Senal de entrada analdgica
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10.6.5  SALIDAS DIGITALES

P3.5.3.2.1 FUNCION RO1 (ID 11001)

Este parametro se utiliza para seleccionar una funcidn o una senal que esté conectada a la
salida de relé.
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Tabla 126: Las senales de salida a través de salida de relé (RO1) estandar

Numero de

., Nombre de seleccion Descripcion
seleccion

0 No usado La salida no se utiliza.

1 Listo El convertidor de frecuencia esta preparado para funcionar.

2 Marcha El convertidor de frecuencia funciona (el motor estd en mar-
cha).

3 Fallo Se ha producido un fallo reseteable.

4 Fallo invertido No se ha producido un fallo reseteable.

5 Alarma Se ha producido una alarma.

6 Inversion de giro Se ha proporcionado la orden de inversion de giro.

7 En velocidad La frecuencia de salida se ha convertido en la misma que la
referencia de frecuencia establecida.

8 Fallo de termistor Se ha producido un fallo del termistor.

9 Regulador de motor activo Uno de los reguladores de limite (por ejemplo, limite de
intensidad o limite de par) esta activado.

10 Senal de marcha activa La orden de marcha del convertidor estd activa.

1 Control panel activo Se ha seleccionado el control panel (el lugar de control
activo es el panel).

12 Control I/0 lugar B activo Se ha seleccionado el lugar de control I/0 lugar B (el lugar
de control activo es I/0 lugar B).

13 Limite de supervision 1 La monitorizacion del limite se activa si el valor de la sefal
es inferior o superior al limite de supervisién establecido

14 Limite de supervisién 2 (P3.8.3 0 P3.8.7.

15 Modo Anti-incendio activo La funcién de modo Anti-Incendio estd activa.

16 Jogging activo La funcion de velocidad jogging esta activa.

17 Frecuencia fija activa Se ha seleccionado la frecuencia fija con senales de entrada
digital.

18 Paro répido activo La funcion de paro rapido se ha activado.

19 Modo Dormir activado El controlador PID estd en modo Dormir.

20 Prellenado tuberia de PID La funcién Prellenado tuberia del controlador PID esta acti-

activo vada.

21 Supervision Valor Actual de PID |El valor actual del controlador PID no esta en los limites de

supervision.
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Tabla 126: Las senales de salida a través de salida de relé (RO1) estandar

Numero de

., Nombre de seleccion Descripcion
seleccion
29 Supervision Valor Actual de PID |El valor actual del controlador PID externo no esta en los
externo limites de supervision.
23 Alarma/fallo de presion de La presion de entrada de la bomba esta por debajo del valor
entrada que se ha establecido con el parametro P3.13.9.7.
2% Alarma/fallo de proteccion con- |La temperatura medida de la bomba esta por debajo del
gelacion nivel que se ha establecido con el parametro P3.13.10.5.
25 Control motor 1 El control del contactor para la funcion MultiBomba.
26 Control motor 2 El control del contactor para la funcion MultiBomba.
27 Control motor 3 El control del contactor para la funcién MultiBomba.
28 Control motor 4 El control del contactor para la funcion MultiBomba.
29 Control motor 5 El control del contactor para la funcion MultiBomba.
30 Control motor 6 El control del contactor para la funcién MultiBomba.
31 Canal de tiempo 1 El estado del canal de tiempo 1.
32 Canal de tiempo 2 El estado del canal de tiempo 2.
33 Canal de tiempo 3 El estado del canal de tiempo 3.
Fieldbus Control Word Bit 13 El control de salida (relé) digital desde el bit 13 de la Control
34 .
Word del Fieldbus.
Fieldbus Control Word Bit 14 El control de salida (relé) digital desde el bit 14 de la Control
35 .
Word del Fieldbus.
Fieldbus Control Word Bit 15 El control de salida (relé) digital desde el bit 15 de la Control
36 .
Word del Fieldbus.
Fieldbus Process Data In 1 Bit 0 |El control de salida (relé) digital desde el bit 0 de la Process
37 )
Data In 1 del Fieldbus.
Fieldbus Process Data In 1 Bit 1 |EL control de salida (relé) digital desde el bit 1 de Process
38 )
Data In 1 del Fieldbus.
Fieldbus Process Data In 1 Bit 2 |EL control de salida (relé) digital desde el bit 1 de Process
39 )
Data In 1 del Fieldbus.
40 Alarma de mantenimiento El contador de mantenimiento ha alcanzado el limite de
alarma que se ha establecido con el parametro P3.16.2.
i Fallo de mantenimiento El contador de mantenimiento ha alcanzado el limite de
alarma que se ha establecido con el parametro P3.16.3.
42 Control freno mecanico La orden Abrir freno mecanico
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Tabla 126: Las senales de salida a través de salida de relé (RO1) estandar

Numero de

., Nombre de seleccion Descripcion
seleccion
i3 Control freno mecanico (Inver- |La orden Abrir freno mecanico (invertido)
tido)
m Block Out.1 La salida de bloque programable 1. Consulte el ment de
parametros M3.19 Programador de légicas.
Block Out.2 La salida de bloque programable 2. Consulte el ment de
45 . L
parametros M3.19 Programador de logicas.
Block Out.3 La salida de bloque programable 3. Consulte el ment de
46 . .
parametros M3.19 Programador de logicas.
Block Out.4 La salida de bloque programable 4. Consulte el ment de
47 . L
parametros M3.19 Programador de logicas.
Block Out.5 La salida de bloque programable 5. Consulte el ment de
48 . .
parametros M3.19 Programador de logicas.
Block Out.6 La salida de bloque programable 6. Consulte el ment de
49 . L
parametros M3.19 Programador de logicas.
Block Out.7 La salida de bloque programable 7. Consulte el ment de
50 . .
parametros M3.19 Programador de logicas.
51 Block Out.8 La salida de bloque programable 8. Consulte el ment de
parametros M3.19 Programador de ldgicas.
Block Out.9 La salida de bloque programable 9. Consulte el ment de
52 . .
parametros M3.19 Programador de logicas.
Block Out.10 La salida de bloque programable 10. Consulte el mend de
53 . -
parametros M3.19 Programador de logicas.
54 Control de bomba jockey La senal de control de bomba jockey externa.
55 Control de bomba de cebado La senal de control de bomba de cebado externa.
56 AutoLimpieza activa La funcién de AutoLimpieza de la bomba estd activada.
57 Contactor del motor abierto La funcion de contactor del motor ha detectado que se ha
abierto el conmutador entre el convertidor y el motor.
58 TEST (Siempre cerrado)
59 Caldeo motor activado

P3.5.3.2.2 RO1 CON RETRASO ACTIVADO (ID 11002)

Este parametro se utiliza para establecer el retraso activado de la salida de relé.

P3.5.3.2.3 R0O1 CON RETRASO DESACTIVADO (ID 11003

Este parametro se utiliza para establecer el retraso desactivado de la salida de relé.
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10.6.6  SALIDAS ANALOGICAS

P3.5.4.1.1 FUNCION SALIDA ANALOGICA 1 [A01) (ID 10050)

Este parametro se utiliza para seleccionar una funcidn o una senal que esté conectada a la
salida analdgica.

El contenido de la senal de salida analdgica 1 se especifica con este parametro. El ajuste de
la escala de la senal de salida analdgica depende de la senal.
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Numero de

- Nombre de seleccion Descripcion
seleccion

0 TEST 0% (No se utiliza) La salida analdgica se establece en el 0 % o 20 % para que
se corresponda con el parametro P3.5.4.1.3.

1 TEST 100% La salida analdgica se establece al 100 % de la sefal (10 V/20
mA).

2 Frecuencia de salida La frecuencia de salida real de 0 a referencia de frecuencia
maxima.

3 Referencia de frecuencia La referencia de frecuencia real de 0 a referencia de fre-
cuencia maxima.

4 Velocidad del motor La velocidad real del motor de 0 a velocidad nominal del
motor.

5 Intensidad de salida La intensidad de salida del convertidor de 0 a intensidad
nominal del motor.

6 Par del motor El par de motor real de 0 al par nominal del motor (100 %).

7 Potencia del motor La potencia real del motor de 0 a la potencia nominal del
motor (100 %).

8 Tension del motor La tensidon real del motor de 0 a la tension nominal del
motor.

9 Tension de bus de CC La tension de bus de CC real de 0 a 1000 V.

10 Referencia PID El valor de referencia real del controlador PID (0...100 %).

" Valor actual PID El valor actual real del controlador PID (0...100 %).

12 Salida PID La salida del controlador PID (0...100 %).

13 Salida PID externo La salida del controlador PID externo (de 0 a 100 %).

14 Process DataIn 1 Process Data In 1: 0...10000 (se corresponde con 0...100,00
%).

15 Process Data In 2 Process Data In 2: 0...10000 (se corresponde con 0...100,00
%).

16 Process Data In 3 Process Data In 3: 0...10000 (se corresponde con 0...100,00
%).

17 Process Data In 4 Process Data In 4: 0...10000 (se corresponde con 0...100,00
%).

18 Process DataIn 5 Process Data In 5: 0...10000 (se corresponde con 0...100,00
%).

19 Process Data In 6 Process Data In 6: 0...10000 (se corresponde con 0...100,00
%).

20 Process Data In 7 Process Data In 7: 0...10000 (se corresponde con 0...100,00
%).
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Numero de
seleccion

Nombre de seleccion Descripcion

Process Data In 8 Process Data In 8: 0...10000 (se corresponde con 0...100,00

21 %).

Block Out.1 La salida de bloque programable 1: 0...10000 (se corres-
22 ponde con 0...100,00 %). Consulte el mend de pardmetros
M3.19 Programador de ldgicas.

Block Out.2 La salida de bloque programable 2: 0...10000 (se corres-
23 ponde con 0...100,00 %). Consulte el menud de parametros
M3.19 Programador de légicas.

Block Out.3 La salida de bloque programable 3: 0...10000 (se corres-
24 ponde con 0...100,00 %). Consulte el menu de parametros
M3.19 Programador de logicas.

Block Out.4 La salida de bloque programable 4: 0...10000 (se corres-
25 ponde con 0...100,00 %). Consulte el mend de pardmetros
M3.19 Programador de ldgicas.

Block Out.5 La salida de bloque programable 5: 0...10000 (se corres-
26 ponde con 0...100,00 %). Consulte el mend de parametros
M3.19 Programador de légicas.

Block Out.6 La salida de bloque programable 6: 0...10000 (se corres-
27 ponde con 0...100,00 %). Consulte el menu de parametros
M3.19 Programador de logicas.

Block Out.7 La salida de bloque programable 7: 0...10000 (se corres-
28 ponde con 0...100,00 %). Consulte el mend de pardmetros
M3.19 Programador de ldgicas.

Block Out.8 La salida de bloque programable 8: 0...10000 (se corres-
29 ponde con 0...100,00 %). Consulte el mend de parametros
M3.19 Programador de légicas.

Block Out.9 La salida de bloque programable 9: 0...10000 (se corres-
30 ponde con 0...100,00 %). Consulte el menu de parametros
M3.19 Programador de logicas.

Block Out.10 La salida de bloque programable 10: 0...10000 (se corres-
31 ponde con 0...100,00 %). Consulte el mend de pardmetros
M3.19 Programador de ldgicas.

P3.5.4.1.2 TIEMPO DE FILTRADO DE SALIDA ANALOGICA 1 (A01) (ID 10051)

Este pardmetro se utiliza para establecer el tiempo de filtrado de la senal analdgica.
La funcion de filtrado se deshabilita cuando el tiempo de filtrado es 0. Véase P3.5.2.1.2.

P3.5.4.1.3 MINIMO DE SALIDA ANALOGICA 1 [A01) (ID 10052]

Este pardmetro se utiliza para cambiar el rango de la senal de salida analdgica.

Por ejemplo, si se selecciona "4mA", el rango de la sefal de salida analdgica es 4..20mA.
Seleccione el tipo de sefal (intensidad/tension) con los interruptores DIP. El ajuste de escala
de la salida analdgica es diferente en P3.5.4.1.4. Consulte también P3.5.2.1.3.
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P3.5.4.1.4 MINIMA ESCALA A01 (ID 10053)

Este parametro se utiliza para ajustar la escala de la sefal de salida analdgica.
Los valores de ajuste de escala (min. y max.) se encuentran en la unidad de proceso
especificada mediante la seleccion de la funcidon AO.

P3.5.4.1.5 MAXIMA ESCALA A01 (ID 10054)

Este pardmetro se utiliza para ajustar la escala de la sefal de salida analdgica.
Los valores de ajuste de escala [min. y max.) se encuentran en la unidad de proceso
especificada mediante la seleccion de la funcién AO.

Por ejemplo, puede seleccionar la frecuencia de salida del convertidor para el contenido de
la senal de salida analdgica y establecer los pardmetros P3.5.4.1.4y P3.5.4.1.5 entre 10y 40
Hz. Luego, la frecuencia de salida del convertidor cambia entre 10y 40 Hz, y la senal de la
salida analdgica cambia entre 0y 20 mA.
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Imag. 53: El ajuste de la escala de la senal AOT

A. Senal de salida analdgica D. Referencia de frecuencia maxima
B. Escala min. de SA E. Frecuencia de salida
C. Escala max. de SA
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10.7 MAPA DE DATOS DE FIELDBUS

P3.6.1 SELECCION DE DATA OUT 1 FB (ID 852)

Este parametro se utiliza para seleccionar los datos que se envian al Fieldbus con el nimero
ID del parametro o el valor de monitor.

Los datos se ajustan a escala en un formato de 16 bits sin signo segun el formato del panel
de control. Por ejemplo, el valor 25,5 en la pantalla equivale a 255.

P3.6.2 SELECCION DE SALIDA 2 DE DATOS FB (ID 853)

Este pardmetro se utiliza para seleccionar los datos que se envian al Fieldbus con el nimero
ID del parametro o el valor de monitor.

Los datos se ajustan a escala en un formato de 16 bits sin signo segun el formato del panel
de control. Por ejemplo, el valor 25,5 en la pantalla equivale a 255.

P3.6.3 SELECCION DE SALIDA 3 DE DATOS FB (ID 854]

Este parametro se utiliza para seleccionar los datos que se envian al Fieldbus con el nimero
ID del parametro o el valor de monitor.

Los datos se ajustan a escala en un formato de 16 bits sin signo segun el formato del panel
de control. Por ejemplo, el valor 25,5 en la pantalla equivale a 255.

P3.6.4 SELECCION DE SALIDA 4 DE DATOS FB (ID 855)

Este pardmetro se utiliza para seleccionar los datos que se envian al Fieldbus con el nimero
ID del parametro o el valor de monitor.

Los datos se ajustan a escala en un formato de 16 bits sin signo segun el formato del panel
de control. Por ejemplo, el valor 25,5 en la pantalla equivale a 255.

P3.6.5 SELECCION DE SALIDA 5 DE DATOS FB (ID 856]

Este parametro se utiliza para seleccionar los datos que se envian al Fieldbus con el nimero
ID del parametro o el valor de monitor.

Los datos se ajustan a escala en un formato de 16 bits sin signo segun el formato del panel
de control. Por ejemplo, el valor 25,5 en la pantalla equivale a 255.

P3.6.6 SELECCION DE SALIDA 6 DE DATOS FB (ID 857)

Este pardmetro se utiliza para seleccionar los datos que se envian al Fieldbus con el nimero
ID del parametro o el valor de monitor.

Los datos se ajustan a escala en un formato de 16 bits sin signo segun el formato del panel
de control. Por ejemplo, el valor 25,5 en la pantalla equivale a 255.

P3.6.7 SELECCION DE SALIDA 7 DE DATOS FB (ID 858]

Este parametro se utiliza para seleccionar los datos que se envian al Fieldbus con el nimero
ID del parametro o el valor de monitor.

Los datos se ajustan a escala en un formato de 16 bits sin signo segun el formato del panel
de control. Por ejemplo, el valor 25,5 en la pantalla equivale a 255.
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P3.6.8 SELECCION DE SALIDA 8 DE DATOS FB (ID 859]

Este parametro se utiliza para seleccionar los datos que se envian al Fieldbus con el nimero
ID del parametro o el valor de monitor.

Los datos se ajustan a escala en un formato de 16 bits sin signo segun el formato del panel
de control. Por ejemplo, el valor 25,5 en la pantalla equivale a 255.

10.8 FRECUENCIAS PROHIBIDAS

En algunos procesos, puede que sea necesario evitar algunas frecuencias porque provocan
problemas de resonancia mecanica. Con la funcion Frecuencias prohibidas, es posible evitar
el uso de estas frecuencias. Cuando se incrementa la referencia de frecuencia de entrada, la
referencia de frecuencia interna se mantiene en el limite bajo hasta que la referencia de
frecuencia de entrada esta por encima del limite alto.

P3.7.1 LIMITE BAJO DE RANGO 1 DE FRECUENCIAS PROHIBIDAS (ID 509]

Este pardmetro se utiliza para impedir el funcionamiento del convertidor en las frecuencias
prohibidas.

En algunos procesos, puede que sea necesario evitar algunas frecuencias porque causan
problemas de resonancia mecanica.

P3.7.2 LIMITE ALTO DE RANGO 1 DE FRECUENCIAS PROHIBIDAS (ID 510]

Este parametro se utiliza para impedir el funcionamiento del convertidor en las frecuencias
prohibidas.

En algunos procesos, puede que sea necesario evitar algunas frecuencias porque causan
problemas de resonancia mecanica.

P3.7.3 LIMITE BAJO DE RANGO 2 DE FRECUENCIAS PROHIBIDAS (ID 511)

Este pardmetro se utiliza para impedir el funcionamiento del convertidor en las frecuencias
prohibidas.

En algunos procesos, puede que sea necesario evitar algunas frecuencias porque causan
problemas de resonancia mecanica.

P3.7.4 LIMITE ALTO DE RANGO 2 DE FRECUENCIAS PROHIBIDAS (ID 512]

Este parametro se utiliza para impedir el funcionamiento del convertidor en las frecuencias
prohibidas.

En algunos procesos, puede que sea necesario evitar algunas frecuencias porque causan
problemas de resonancia mecanica.

P3.7.5 LIMITE BAJO DE RANGO 3 DE FRECUENCIAS PROHIBIDAS (ID 513]

Este pardmetro se utiliza para impedir el funcionamiento del convertidor en las frecuencias
prohibidas.

En algunos procesos, puede que sea necesario evitar algunas frecuencias porque causan
problemas de resonancia mecanica.
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P3.7.6 LIMITE ALTO DE RANGO 3 DE FRECUENCIAS PROHIBIDAS (ID 514]

Este parametro se utiliza para impedir el funcionamiento del convertidor en las frecuencias
prohibidas.

En algunos procesos, puede que sea necesario evitar algunas frecuencias porque causan
problemas de resonancia mecanica.

_______________ §4§ ________________
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Imag. 54: Las frecuencias prohibidas

A. Referencia real C. Limite bajo
B. Limite alto D. Referencia solicitada

P3.7.7 FACTOR TIEMPO RAMPA (ID 518)

Este pardmetro se utiliza para establecer el multiplicador de los tiempos de rampa
seleccionados cuando la frecuencia de salida del convertidor se encuentra entre los limites
de frecuencias prohibidas.

El factor de tiempo de rampa establece el tiempo de aceleracion y deceleracién cuando la
frecuencia de salida estad en un rango de frecuencias prohibidas. El valor del factor de
tiempo de rampa se multiplica por el valor de los parametros P3.4.1.2 (Tiempo de
aceleracion 1) y P3.4.1.3 (Tiempo de deceleracion 1). Por ejemplo, el valor 0,1 hace que el
tiempo de aceleracion/deceleracion sea diez veces menor.
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Imag. 55: El factor de tiempo de rampa del parametro

A. Frec Salida D. Factor tiempo de rampa =0.3
B. Limite alto E. Factor tiempo de rampa=2.5
C. Limite bajo F. Time

10.9 SUPERVISIONES

P3.8.1 SELECCION DE ELEMENTO DE SUPERVISION 1 (ID 1431)

Este parametro se utiliza para seleccionar el elemento de supervision.
Puede seleccionarse la salida de la funcién de supervision a la salida del relé.

P3.8.2 MODO DE SUPERVISION 1 (ID 1432)

Este parametro se utiliza para establecer el modo de supervision.

Cuando se selecciona el modo de "Limite bajo”, la salida de la funcidn de supervision se
activa cuando la senal es inferior al limite de supervision.

Cuando se selecciona el modo de “Limite alto”, la salida de la funcidn de supervision se
activa cuando la senal es superior al limite de supervisidon.

P3.8.3 LIMITE DE SUPERVISION 1 (ID 1433)

Este parametro se utiliza para establecer el limite de supervision del elemento seleccionado.
La unidad aparece automaticamente.

P3.8.4 LIMITE DE HISTERESIS DE SUPERVISION 1 (ID 1434)

Este parametro se utiliza para establecer la histéresis del limite de supervision del elemento
seleccionado.
La unidad aparece automaticamente.

P3.8.5 SELECCION DE ELEMENTO DE SUPERVISION 2 (ID 1435]

Este pardmetro se utiliza para seleccionar el elemento de supervision.
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Puede seleccionarse la salida de la funcion de supervision a la salida del relé.

P3.8.6 MODO DE SUPERVISION 2 (ID 1436)

Este parametro se utiliza para establecer el modo de supervision.

P3.8.7 LIMITE DE SUPERVISION 2 (ID 1437)

Este parametro se utiliza para establecer el limite de supervision del elemento seleccionado.
La unidad aparece automaticamente.

P3.8.8 LIMITE DE HISTERESIS DE SUPERVISION 2 (ID 1438)

Este pardmetro se utiliza para establecer la histéresis del limite de supervision del elemento
seleccionado.
La unidad aparece automaticamente.

10.10 PROTECCIONES

10.10.1 GENERAL

P3.9.1.2 RESPUESTA A FALLO EXTERNO (ID 701)

Este parametro se utiliza para seleccionar la respuesta del convertidor ante un “Fallo
externo”.

Si se produce un fallo, el convertidor puede mostrar una notificacion al respecto en la
pantalla del convertidor.

El fallo externo se activa con una senal de entrada digital. La entrada digital por defecto es la
entrada digital 3 (DI3). También puede programar los datos de respuesta en una salida de
relé.

P3.9.1.3 FALLO DE FASE DE ENTRADA (ID 730)

Este parametro se utiliza para seleccionar la configuracion de fase de alimentacién del
convertidor.

NOTA!
Si se usa suministro de una fase, se debe establecer el valor de este parametro en
"Soporte monofasico”.

P3.9.1.4 FALLO DE BAJA TENSION (ID 727]

Este pardmetro se utiliza para seleccionar si los fallos de baja tension se guardan en el
historial de fallos o no.

P3.9.1.5 RESPUESTA FRENTE A FALLO EN FASE DE SALIDA [ID 702)

Este pardmetro se utiliza para seleccionar la respuesta del convertidor ante un fallo "Fase
de salida™.

Si la medida de la intensidad del motor detecta que no circula intensidad por la fase del
motor 1, se produce un fallo en fase de salida.
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Consulte P3.9.1.2.

P3.9.1.6 RESPUESTA FRENTE A FALLO DE COMUNICACION DE FIELDBUS (ID 733)

Este parametro se utiliza para seleccionar la respuesta del convertidor ante un fallo “Tiempo
de espera de Fieldbus”.

Si la conexidn de datos entre el maestro de Fieldbus y la tarjeta de Fieldbus es defectuosa,
se produce un fallo de fieldbus.

P3.9.1.7 FALLO DE COMUNICACION EN RANURA (ID 734]

Este pardmetro se utiliza para seleccionar la respuesta del convertidor ante un fallo
"Comunicaciéon Ranura”.

Si el convertidor detecta una tarjeta opcional defectuosa, se produce un fallo de
comunicacion en ranura.

Consulte P3.9.1.2.

P3.9.1.8 FALLO DE TERMISTOR (ID 732)

Este pardmetro se utiliza para seleccionar la respuesta del convertidor ante un fallo
"Termistor™.

Si el termistor detecta una temperatura demasiado alta, se produce un fallo del termistor.
Consulte P3.9.1.2.

P3.9.1.9 FALLO DE PRELLENADO DE TUBERIA PID (ID 748)

Este pardmetro se utiliza para seleccionar la respuesta del convertidor ante un fallo
“Prellenado PID".

Si el valor de retroalimentacion de PID no llega al nivel establecido dentro del limite tiempo,
se produce un fallo de prellenado de tuberia.

Consulte P3.9.1.2.

P3.9.1.10 RESPUESTA FRENTE AL FALLO DE SUPERVISION DE PID (ID 749)

Este pardmetro se utiliza para seleccionar la respuesta del convertidor ante un fallo
"Supervision PID".

Si el valor de retroalimentacion de PID no esta dentro de los limites de supervision durante
un periodo de tiempo superior al retraso de supervision, se produce un fallo de supervision
de PID.

Consulte P3.9.1.2.

P3.9.1.11 RESPUESTA FRENTE A FALLO DE SUPERVISION DE PID EXTERNO (ID 757)

Este pardmetro se utiliza para seleccionar la respuesta del convertidor ante un fallo
"Supervision PID".

Si el valor de retroalimentacion de PID no esta dentro de los limites de supervision durante
un periodo de tiempo superior al retraso de supervision, se produce un fallo de supervision
de PID.

Consulte P3.9.1.2.
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P3.9.1.12 FALLO A TIERRA (ID 703)

Este parametro se utiliza para seleccionar la respuesta del convertidor ante un “Fallo a
tierra”.

Si la medida de la intensidad detecta que la suma de las intensidades de las fases del motor
no es 0, se produce un fallo a tierra.

Consulte P3.9.1.2.

NOTA!
Este fallo solo se puede configurar en los tamanos de la carcasa MR7, MR8 y MR9.

P3.9.1.13 FRECUENCIA DE ALARMA FIJA [ID 183)

Este pardmetro se utiliza para establecer la frecuencia del convertidor cuando se activa un
falloy la respuesta al fallo se establece en "Alarma + Frecuencia fija".

P3.9.1.14 RESPUESTA FRENTE A FALLO STO [SAFE TORQUE OFF) (ID 775)

Este pardmetro se utiliza para seleccionar la respuesta del convertidor ante un "Fallo STO".

Este parametro define el funcionamiento del convertidor cuando se activa la funcion Safe
Torque Off (STO) (por ejemplo, se presiona el botdén de paro de emergencia o se ha activado
alguna otra operacion de STO).

Consulte P3.9.1.2.

P3.9.1.15 ERROR QUE EVITA LA PUESTA EN MARCHA [ID 15593)

Este pardmetro se utiliza para seleccionar la respuesta del convertidor de frecuencia ante
un fallo "que evita la puesta en marcha”.

10.10.2 PROTECCIONES TERMICAS DEL MOTOR

La proteccidn térmica del motor evita que el motor se sobrecaliente.

El convertidor puede proporcionar al motor una intensidad mayor que la intensidad nominal.
La intensidad alta puede ser necesaria para la carga, por lo que se debe utilizar. En estos
casos, existe el riesgo de una sobrecarga térmica. Las frecuencias bajas tienen un riesgo
mayor. A frecuencias bajas, el efecto de refrigeracion y la capacidad del motor se reducen. Si
el motor esta equipado con un ventilador externo, la reduccion de la carga a frecuencias
bajas es pequena.

La proteccidn térmica del motor se basa en calculos. La funcidn de proteccion utiliza la
intensidad de salida del convertidor para determinar la carga en el motor. Si la tarjeta de
control no se enciende, se resetean los calculos.

Para ajustar la proteccion térmica del motor, utilice los parametros P3.9.2.1 a P3.9.2.5.
Puede monitorizar el estado térmico del motor en la pantalla del panel de control. Vea el
Capitulo 3 Interfaces de usuario.
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NOTA!

Si utiliza cables de motor largos (max. 100 m) junto con convertidores pequefios
(<1,5 kW), la intensidad del motor que mide el convertidor puede ser mucho mayor
que la intensidad real del motor. La razon es que hay intensidades capacitivas en el
cable del motor.

f PRECAUCION!
Asegurese de que no esté bloqueado el flujo de aire al motor. Si el flujo de aire esta
bloqueado, la funcion no protege el motory el motor se puede sobrecalentar. Esto
puede producir danos en el motor.

P3.9.2.1 PROTECCION TERMICA DEL MOTOR (ID 704]

Este parametro se utiliza para seleccionar la respuesta del convertidor ante un fallo
"Sobretemperatura del motor™.

Si la funcién de proteccion térmica del motor detecta que la temperatura del motor es
demasiado alta, se produce un fallo de sobretemperatura del motor.

NOTA!
Si tiene un termistor del motor, utilicelo para proteger el motor. Establezca el valor
de este parametro en 0.

P3.9.2.2 TEMPERATURA AMBIENTE (ID 705]

Este pardmetro se utiliza para establecer la temperatura ambiente cuando se instala el
motor.
El valor de la temperatura se proporciona en grados Celsius o Fahrenheit

P3.9.2.3 FACTOR REFRIGERACION VELOCIDAD CERO (ID 706)

Este parametro se utiliza para establecer el factor de refrigeracion a velocidad cero en
relacidon con el punto en que el motor funciona a la velocidad nominal sin refrigeracion
externa.

El valor por defecto se establece para los casos en los que no existe ningun ventilador
externo. Si utiliza un ventilador externo, puede establecer un valor mayor que si no hubiera
ventilador (por ejemplo, al 90 %).

Si se cambia el valor del parametro P3.1.1.4 (Intensidad nominal del motor]), el pardmetro
P3.9.2.3 se establece automaticamente en el valor por defecto.

Aunque cambie este parametro, no afecta a la intensidad de salida maxima del convertidor.
Solo el parametro P3.1.3.1 Limite de intensidad del motor puede cambiar la intensidad de
salida maxima.

La frecuencia angular de la proteccion térmica es el 70 % del valor del pardmetro P3.1.1.2
Frecuencia nominal del motor.
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Imag. 56: La curva It de la corriente térmica del motor

P3.9.2.4 CONSTANTE TIEMPO TERMICO MOTOR (ID 707]

Este pardmetro se utiliza para establecer la constante de tiempo térmico del motor.

La constante de tiempo es el tiempo en que el estado térmico calculado alcanza el 63% de su
valor final. El estado térmico final equivale al funcionamiento del motor de manera continua
con carga nominal a velocidad nominal. La duracion de la constante de tiempo esta
relacionada con la dimension del motor. Cuanto méas grande sea el motor, mas larga sera la
constante de tiempo.

En motores diferentes, la constante de tiempo térmico del motor es diferente. También
cambia entre diferentes fabricantes de motores. El valor por defecto del parametro varia
dependiendo de la dimension.

El tiempo t6 es el tiempo en segundos durante el cual el motor puede funcionar con
seguridad a 6 veces la intensidad nominal. Es posible que el fabricante del motor
proporcione los datos con el motor. Si conoce el t6 del motor, puede establecer el parametro
de la constante de tiempo con su ayuda. Normalmente, la constante de tiempo térmico del
motor en minutos es 2*t6. Si el convertidor estd en Reset en paro, la constante de tiempo se
incrementa internamente hasta tres veces el valor del parametro establecido, porque la
refrigeracion funciona en base a la conveccion.
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Imag. 57: La constante de tiempo térmico del motor
A. Current B. T=_Constante de tiempo térmico del

motor

P3.9.2.5 CARGA TERMICA MOTOR (ID 708)

Este parametro se utiliza para establecer la capacidad de carga térmica del motor.
Por ejemplo, si se establece el valor en 130 %, el motor alcanza la temperatura nominal con
el 130 % de la intensidad nominal del motor.
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Imag. 58: El calculo de la temperatura del motor
A. Current C. Areade activacién
B. Fallo/Alarma D. Sobrecarga

10.10.3 PROTECCION MOTOR BLOQUEADO

La funcién de proteccion de bloqueo del motor proporciona proteccidn al motor contra
sobrecargas cortas. Una sobrecarga puede estar causada, por ejemplo, por un eje
bloqueado. Es posible establecer un tiempo de reaccion de la proteccion contra bloqueo
inferior al de la proteccidn térmica del motor.

El estado de bloqueo del motor se especifica con los parametros P3.9.3.2 Intensidad bloqueo
y P3.9.3.4 Frecuencia bloqueo. Si la intensidad es mayor que el limite y la frecuencia de
salida es inferior al limite, el motor esta en un estado de bloqueo.

La proteccidn contra bloqueo es un tipo de proteccion de sobrecorriente.
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NOTA!

Si utiliza cables de motor largos (max. 100 m) junto con convertidores pequefios
(<1,5 kW), la intensidad del motor que mide el convertidor puede ser mucho mayor
que la intensidad real del motor. La razon es que hay intensidades capacitivas en el
cable del motor.

P3.9.3.1 FALLO DE BLOQUEO DEL MOTOR (ID 709)

Este parametro se utiliza para seleccionar la respuesta del convertidor ante un fallo "Motor
bloqueado™.

Si la proteccidn contra el bloqueo detecta que el eje del motor esta bloqueado, se produce un
fallo de bloqueo del motor.

P3.9.3.2 INTENSIDAD BLOQUEQ (ID 710)

Este pardmetro se utiliza para establecer el limite por encima del cual la intensidad del
motor debe mantenerse para que se produzca una fase de blogqueo.

Si cambia el valor del parametro del limite de intensidad del motor, este parametro se
establece automaticamente al 90 % del limite de intensidad.

Puede establecer el valor de este parametro entre 0,0 y 2*IL. Para que se presente un
estado de bloqueo, la intensidad debe haber superado este limite. Si se cambia el parametro
P3.1.3.1 Limite intensidad motor, este parametro se calcula automaticamente al 90 % del
limite de intensidad.

NOTA!
El valor de Intensidad bloqueo debe estar por debajo del limite de intensidad del
motor.

Area de
bloqueo

ID710

v

ID712
Imag. 59: Los ajustes de las caracteristicas de bloqueo

P3.9.3.3 TIEMPO BLOQUEO (ID 711)

Este pardmetro se utiliza para establecer el tiempo maximo de una fase de bloqueo.
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Este es el tiempo maximo que el estado de bloqueo permanece activo antes de que se
produzca el fallo de bloqueo del motor.

Puede establecer el valor de este parametro entre 1,0y 120,0 seg. Un contador interno
contabiliza el tiempo de bloqueo.

Si el valor del contador del tiempo de bloqueo sobrepasa este limite, la proteccion provocara
que el convertidor se resetee.

P3.9.3.4 LIMITE DE FRECUENCIA DE BLOQUEO (ID 712)

Este parametro se utiliza para establecer el limite por debajo del cual la frecuencia de salida
del convertidor debe mantenerse para que se produzca una fase de bloqueo.

NOTA!
Para que se presente el estado de bloqueo, la frecuencia de salida debe estar por
debajo de este limite durante cierto tiempo.

10.10.4 PROTECCION CONTRA BAJA CARGA

La proteccidn contra baja carga del motor se asegura de que exista carga en el motor
cuando el convertidor esté funcionando. Si el motor pierde su carga, puede que haya un
problema en el proceso. Por ejemplo, se puede romper una correa o se puede secar una
bomba.

La proteccidn contra baja carga del motor puede ajustarse con los parametros P3.9.4.2
(Proteccion contra baja carga: Par punto desexcitacion) y P3.9.4.3 (Proteccion contra baja
carga: Par frecuencia cero). La curva de baja carga es una curva cuadratica establecida
entre la frecuencia cero y el punto de desexcitacion. La proteccion no esta activa por debajo
de 5 Hz. El contador de tiempo de baja carga no funciona por debajo de 5 Hz.

Los valores de los parametros de proteccion contra baja carga se establecen en porcentaje
del par nominal del motor. Para buscar la proporcién de ajuste de escala para el valor de par
interno, utilice los datos de la placa de caracteristicas del motor, la intensidad nominal del
motory la intensidad nominal del IH del convertidor. Si utiliza otra intensidad que no sea la
intensidad nominal del motor, la precision del calculo disminuye.

NOTA!

Si utiliza cables de motor largos (max. 100 m) junto con convertidores pequefios
(<1,5 kW), la intensidad del motor que mide el convertidor puede ser mucho mayor
que la intensidad real del motor. La razdn es que hay intensidades capacitivas en el
cable del motor.

P3.9.4.1 FALLO DE BAJA CARGA (ID 713)

Este parametro se utiliza para seleccionar la respuesta del convertidor ante un fallo "Baja
carga’.

Si la funcion de proteccion de baja carga detecta que no hay suficiente carga en el motor, se
produce un fallo de baja carga.
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P3.9.4.2 PROTECCION CONTRA BAJA CARGA: PAR PUNTO DESEXCITACION (ID 714]

Este parametro se utiliza para establecer el par minimo que el motor necesita cuando la
frecuencia de salida del convertidor es mayor que la frecuencia del punto de desexcitacidn.
Puede establecer el valor de este parametro entre 10,0 y 150,0 % x TnMotor. Este valor es el
limite del par minimo permitido cuando la frecuencia de salida esta por encima del punto de
desexcitacion.

Si se cambia el valor del parametro P3.1.1.4 (Intensidad nominal del motor), este parametro
recupera automaticamente el valor por defecto. Consulte 10.10.4 Proteccion contra baja carga.

A Par

ID714 (-~ :

ID715 :
Area de falta de carga

f

»
»

5 Hz Punt,'o de
desexcitacion del motor

Imag. 60: Ajuste de la carga minima

P3.9.4.3 PROTECCION CONTRA BAJA CARGA: CARGA DE FRECUENCIA CERO (ID 715)

Este pardmetro se utiliza para establecer el par minimo que el motor necesita cuando la
frecuencia de salida del convertidor es 0.

Si se cambia el valor del parametro P3.1.1.4, este parametro se restaura automaticamente
al valor por defecto.

P3.9.4.4 PROTECCION CONTRA BAJA CARGA: LIMITE TIEMPO (ID 716]

Este parametro se utiliza para establecer el tiempo maximo de un estado de baja carga.
Este es el tiempo maximo que el estado de baja carga permanece activo antes de que se
produzca el fallo de baja carga.

Puede establecer el tiempo limite entre 2,0 y 600,0 seg.

Un contador interno cuenta el tiempo de baja carga. Si el valor del contador sobrepasa este
limite, la proteccion provocara que el convertidor se resetee. El convertidor se resetea taly
como se establece en el pardmetro P3.9.4.1 Fallo de baja carga. Si se para el convertidor, el
contador de baja carga vuelve a cero.
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Imag. 61: La funcidn de contador de tiempo de baja carga

A. Contador del tiempo de baja carga D. Time

B. Area de activacion E. Bajacarga

C. Reset/advertencia ID713 F. Sin baja carga

10.10.5 PARO RAPIDO.

P3.9.5.1 MODO DE PARO RAPIDO (ID 1276]

Este pardmetro se utiliza para seleccionar coémo se detiene el convertidor cuando se
proporciona el comando de paro rapido desde la entrada digital (DI) o el Fieldbus.

P3.9.5.2 ACTIVACION DE PARO RAPIDO (ID 1213)

Este pardmetro se utiliza para seleccionar la senal de entrada digital que activa una funcién
de paro rapido.

La funcién de paro rapido detiene la unidad independientemente del lugar de control o el
estado de las senales de control.

P3.9.5.3 TIEMPO DECELERACIGN PARO RAPIDO (ID 1256}

Este parametro se utiliza para establecer el tiempo necesario para que la frecuencia de
salida se reduzca desde la frecuencia maxima hasta la frecuencia cero cuando se
proporciona un comando de paro rapido.

El valor de este parametro se aplica solo cuando el pardametro de modo de paro rapido esta
fijado en "Tiempo de deceleracion en paro rapido”.

P3.9.5.4 RESPUESTA FALLO PARO RAPIDO (ID 744]

Este parametro se utiliza para seleccionar la respuesta del convertidor ante un fallo "Paro
Rapido”.

Si el comando de paro rapido se proporciona desde la entrada digital (D) o el Fieldbus, se
produce un fallo de paro rapido.

Con la funcién de paro rapido, puede parar el convertidor mediante un procedimiento
excepcional desde la I/0 o desde el fieldbus en una situacién excepcional. Cuando la funcion
de paro rapido esta activa, puede hacer que el convertidor decelere y se pare. Es posible
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programar una alarma o fallo para que se registre en el historial de fallos que se ha

solicitado un paro rapido.

f PRECAUCION!
No utilice la funcidn de paro rapido como paro de emergencia. Un paro rapido debe
detener la fuente de alimentacion al motor. La funcion de paro rapido no lo hace.

(FB |Control Word B12 )———

(I/0 | Paro rapido activo)—

OR
EN 1

EN 2

normal

Paro
rapido

activado

Si

v

Funcionamiento|q

Secuencia de
marcha/paro en
funcién del Modo
de paro rapido y

Tiempo de
desaceleracion
de paro rapido.

Convertidor
detenido?

Si
v

NO

Se ha forzado el
estado
No preparado
y se ha activado
la alarma/fallo en
funcion del Fallo
de paro rapido

Imag. 62: La ldgica del paro rapido

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFO0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




VACON - 306 DESCRIPCIONES DE PARAMETROS

10.10.6 FALLO DE ENTRADA DE TEMPERATURA

P3.9.6.1 SENAL DE TEMPERATURA 1 (ID 739)

Este parametro se utiliza para seleccionar las senales de entrada de temperatura que se van
a supervisar.

El valor maximo se toma de las senales establecidas y se utiliza para la activacion de la
alarmay el fallo.

NOTA!
Solo se admiten las seis primeras entradas de temperatura (contando las tarjetas
desde la ranura A a la ranura EJ.

P3.9.6.2 LIMITE DE ALARMA 1 (ID 741)

Este pardmetro se utiliza para establecer el limite de alarma de temperatura.
Solo se comparan las entradas que estan establecidas con el parametro P3.9.6.1.
P3.9.6.3 LIMITE DE FALLO 1 (ID 742)

Este parametro se utiliza para establecer el limite de fallo de temperatura.

Solo se comparan las entradas que estan establecidas con el parametro P3.9.6.1.
P3.9.6.4 RESPUESTA A LIMITE DE FALLO 1 (ID 740}

Este pardmetro se utiliza para seleccionar la respuesta del convertidor ante el fallo
"Temperatura”.

P3.9.6.5 SENAL DE TEMPERATURA 2 (ID 763)

Este pardmetro se utiliza para seleccionar las sefales de entrada de temperatura que se van
a supervisar.

El valor maximo se toma de las senales establecidas y se utiliza para la activacion de la
alarmay el fallo.

NOTA!
Solo se admiten las seis primeras entradas de temperatura (contando las tarjetas
desde la ranura A a la ranura E).

P3.9.6.6 LIMITE DE ALARMA 2 (ID 764]

Este pardmetro se utiliza para establecer el limite de alarma de temperatura.

Solo se comparan las entradas que estan establecidas con el parametro P3.9.6.5.

P3.9.6.7 LIMITE DE FALLO 2 (ID 765)

Este pardmetro se utiliza para establecer el limite de fallo de temperatura.
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Solo se comparan las entradas que estan establecidas con el parametro P3.9.6.5.

P3.9.6.8 RESPUESTA A LIMITE DE FALLO 2 (ID 766]

Este parametro se utiliza para seleccionar la respuesta del convertidor ante el fallo
“Temperatura”.

NOTA!
Los ajustes de entrada de temperatura solo estan disponibles si hay instalada una
tarjeta opcional B8 o BH.

10.10.7 PROTECCION DE NIVEL BAJO DE ENTRADA ANALOGICA (Al)

P3.9.8.1 PROTECCION Al < 4MA (ID 767)

Este pardmetro se utiliza para seleccionar cuando se habilita la supervision de Nivel bajo de
Al.

Por ejemplo, la supervisidn de Nivel bajo de Al solo se puede activar cuando la unidad se
encuentra en funcionamiento.

Utilice Proteccidn Al < 4mA para buscar fallos en las senales de las entradas analdgicas.
Esta funcidn solo ofrece proteccidn a las entradas analdgicas que se utilizan como
referencia de frecuencia, referencia de par o en los controladores PID/PID externo.

Puede activar la proteccion cuando el convertidor se encuentra en el estado MARCHA, o en
los estados MARCHA y PARO.

Numert_)’de Nombre de seleccion Descripcion
seleccion
1 Proteccion deshabilitada
2 Proteccion habilitada en estado |La proteccidn solo se habilita cuando el convertidor esta en

MARCHA el estado MARCHA.

Proteccion habilitada en el La proteccion esta habilitada en ambos estados: MARCHA y
estado MARCHA y PARO PARO.

P3.9.8.2 FALLO DE NIVEL BAJO DE ENTRADA ANALOGICA (ID 700)

Este parametro se utiliza para seleccionar la respuesta del convertidor ante un fallo “Nivel
bajo Al".

Si la senal de entrada analdgica es inferior al 50 % de la sefal minima durante 500 ms, se
produce un fallo de Al baja.

Si Proteccion Al < 4mA esta habilitado con el parametro P3.9.8.1, este parametro ofrece una
respuesta al cddigo de fallo 50 (ID de fallo 1050).

La funcién Proteccién Al < 4mA monitoriza el nivel de senal de las entradas analdgicas 1 a é.
Si la senal de entrada analogica es inferior al 50% de la senal minima durante 500 ms, se
muestra una alarma o Fallo nivel bajo Al.
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NOTA!
Puede utilizar el valor Alarma + frecuencia previa Unicamente cuando utilice la
entrada analdgica 1 o la entrada analdgica 2 como referencia de frecuencia.

Numert_‘.\'de Nombre de seleccion Descripcion
seleccion
0 Sin accion Proteccion Al < 4mA no se utiliza.
1 Alarma
L La referencia de frecuencia se establece en P3.9.1.13 Fre-
2 Alarma, frecuencia fija . -
cuencia de alarma fija.
. . La ultima frecuencia valida se mantiene como referencia de
3 Alarma, frecuencia previa .
frecuencia.
4 Fallo El convertidor se para de acuerdo con el modo de paro
P3.2.5.
5 Fallo Paro libre.

10.10.8 FALLO DEFINIDO POR EL USUARIO 1

P3.9.9.1 FALLO DEFINIDO POR EL USUARIO 1 [ID 15523)

Este parametro se utiliza para establecer la senal de entrada digital que activa Fallo 1 de
usuario (ID de fallo 1114).

P3.9.9.2 RESPUESTA AL FALLO DE USUARIO 1 (ID 15525)

Este parametro se utiliza para seleccionar la respuesta del convertidor a Fallo 1 de usuario
(ID de fallo 1114).

10.10.9 FALLO DEFINIDO POR EL USUARIO 2

P3.9.10.1 FALLO DEFINIDO POR EL USUARIO 2 [ID 15524)

Este pardmetro se utiliza para establecer la senal de entrada digital que activa Fallo 2 de
usuario (ID de fallo 1115).

P3.9.10.2 RESPUESTA AL FALLO DE USUARIO 2 [ID 15526)

Este pardmetro se utiliza para seleccionar la respuesta del convertidor a Fallo 2 de usuario
(ID de fallo 1115).

10.11  RESET AUTOMATICO

P3.10.1 RESET AUTOMATICO (ID 731)

Este parametro se utiliza para habilitar la funcién Reset automatico.
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Para seleccionar los fallos que se resetean automaticamente, introduzca el valor 0o 7 a los
parametros P3.10.6 a P3.10.13.

NOTA!
La funcion de reset automatico solo esta disponible para algunos tipos de fallos.

P3.10.2 FUNCION DE REARRANQUE (ID 719)

Este parametro se utiliza para seleccionar el modo de marcha para la funcidn Reset
automatico.

P3.10.3 TIEMPO DE ESPERA (ID 717)

Utilice este pardmetro para establecer el tiempo de espera antes de que se realice el primer
Reset.

P3.10.4 TIEMPO DE INTENTOS (ID 718)

Utilice este parametro para establecer el tiempo de intentos de la funcidn de reset
automatico.

Durante el tiempo de intentos, la funcion de reset automatico intenta resetear los fallos que
se producen. El recuento del tiempo comienza a partir del primer reset automatico. EL
siguiente fallo hace que el recuento de tiempo de intentos vuelva a comenzar.

P3.10.5 NUMERO DE INTENTOS (ID 759)

Este parametro se utiliza para establecer el nUmero total de intentos de reset automatico.
Si el nUmero de intentos que se producen durante el tiempo de intentos supera el valor de
este parametro, se muestra un fallo permanente. De lo contrario, el fallo desaparece de la
vista una vez transcurrido el tiempo de intentos.

El tipo de fallo no tiene ningun efecto en el nUmero maximo de intentos.
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Numero de intentos: (ID759 = 2)

Imag. 63: La funcidn de reset automatico

P3.10.6 RESET AUTOMATICO: BAJA TENSION (ID 720)

Este pardmetro se utiliza para habilitar el reset automatico después de un fallo de baja
tension.

P3.10.7 RESET AUTOMATICO: SOBRETENSION (ID 721)

Este pardmetro se utiliza para habilitar el reset automatico después de un fallo de
sobretensidn.

P3.10.8 RESET AUTOMATICO: SOBREINTENSIDAD (ID 722]

Este parametro se utiliza para habilitar el reset automatico después de un fallo de
sobreintensidad.

P3.10.9 RESET AUTOMATICO: NIVEL BAJO DE ENTRADA ANALOGICA [Al) (ID 723)

Este parametro se utiliza para habilitar el reset automatico después de un fallo provocado
por una sefal de entrada analdgica (Al baja.

P3.10.10 RESET AUTOMATICO: SOBRETEMPERATURA DEL VARIADOR (ID 724)

Este parametro se utiliza para habilitar el reset automatico después de un fallo provocado
por una sobretemperatura del convertidor.
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P3.10.11 RESET AUTOMATICO: EXCESO DE TEMPERATURA DEL MOTOR (ID 725]

Este parametro se utiliza para habilitar el reset automatico después de un fallo provocado
por una sobretemperatura del motor.

P3.10.12 RESET AUTOMATICO: FALLO EXTERNO (ID 726)

Este parametro se utiliza para habilitar el reset automatico después de un fallo externo.

P3.10.13 RESET AUTOMATICO: FALLO DE BAJA CARGA (ID 738]

Este parametro se utiliza para habilitar el reset automatico después de un fallo de baja
carga.

P3.10.14 RESET AUTOMATICO: FALLO DE SUPERVISION DE PID (ID 776]

Este pardmetro se utiliza para habilitar el reset automatico después de un fallo de
supervision de PID.

P3.10.15 RESET AUTOMATICO: FALLO DE SUPERVISION DE PID EXTERNO (ID 777]

Este pardmetro se utiliza para habilitar el reset automatico después de un fallo de
supervision de PID externo.

10.12  AJUSTES DE LA APLICACION

P3.11.1 CONTRASENA (ID 1806)

Este parametro se utiliza para establecer la contrasena de administrador.

P3.11.2 SELECCION DE C/F (ID 1197)

Este parametro se utiliza para establecer la unidad de medida de temperatura.
El sistema muestra todos los parametros relacionados con la temperatura y los valores de
monitor en la unidad establecida.

P3.11.3 SELECCION DE KW/CV (ID 1198)

Este pardmetro se utiliza para establecer la unidad de medida de potencia.
El sistema muestra todos los parametros relacionados con la potencia y los valores de
monitor en la unidad establecida.

3.11.4 VISTA DE MULTIMONITOR (ID 1196]

Este pardmetro se utiliza para establecer la division de la pantalla del panel de control en
secciones en la vista MultiMonitor.

3.11.5 CONFIGURACION DEL BOTGN FUNCT (ID 1195)

Este pardmetro se utiliza para establecer los valores del boton FUNCT.
Los valores que se establecen con este parametro estaran disponibles cuando presione el
botdn FUNCT en el panel.
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10.13 FUNCIONES DE TEMPORIZADOR

La funcién de temporizador hace posible que el reloj en tiempo real interno (RTC) controle
las funciones. Todas las funciones que se pueden controlar con una entrada digital también
se pueden controlar con el RTC con los canales de tiempo 1-3. No es necesario tener un PLC
externo para controlar una entrada digital. Puede programar los intervalos cerrados y
abiertos de la entrada de manera interna.

Para obtener los mejores resultados de las funciones del temporizador, instale una bateriay
seleccione cuidadosamente los ajustes del reloj en tiempo real en el asistente de puesta en
marcha. La bateria esta disponible de manera opcional.

NOTA!

No recomendamos utilizar las funciones del temporizador sin una bateria auxiliar.
Los ajustes de fecha y hora del convertidor se resetean cada vez que se apaga el
convertidor, si el RTC no tiene bateria.

CANALES DE TIEMPO

Puede asignar la salida de las funciones del temporizador y/o intervalo a los canales de
tiempo 1-3. Puede utilizar los canales de tiempo para controlar las funciones de tipo
conexion/desconexion (por ejemplo, salidas de relé o entradas digitales). Para configurar la
ldgica de activacion y desactivacion de los canales de tiempo, asigneles intervalos y/o
temporizadores. Un canal de tiempo se puede controlar por medio de muchos intervalos o
temporizadores diferentes.

<P| Asignar a canal )

( Intervalo 1 Canal tiempo 1
( Intervalo 2 I

( Intervalo 3 |

( Intervalo4 ) _

( Intervalo 5 ) Canal tiempo 2

(Temporizador 1f |

(Temporizador 2)—| :
= Canal tiempo 3 |
(Temporizador 3
I
Imag. 64: La asignacion de intervalos y temporizadores a los canales de tiempo es flexible. Cada

intervalo y cada temporizador tiene un parametro con el cual puede asignarlos a un canal de
tiempo.

INTERVALOS

Utilice pardmetros para proporcionar a cada intervalo un Tiempo de conexion y un Tiempo de
desconexidn. Se trata del tiempo diario activo del intervalo durante los dias establecidos con
los parametros Desde dia y Hasta dia. Por ejemplo, con los ajustes de parametros que se
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muestran a continuacion, el intervalo estara activode 7 a.m. a 9 a.m. de lunes a viernes. El
canal de tiempo es como una entrada digital, pero virtual.

Tiempo de conexion: 07:00:00
Tiempo de desconexion: 09:00:00
Desde dia: Lunes

Hasta dia: Viernes

TEMPORIZADORES

Los temporizadores pueden utilizarse para establecer un canal de tiempo activo durante un
periodo con una orden desde una entrada digital o un canal de tiempo.

®

A

®

_ : © ®

Imag. 65: La senal de activacion procede de una entrada digital o una entrada digital virtual, como
un canal de tiempo. El temporizador inicia la cuenta atras desde el flanco descendente.

A. Tiempo restante D. Time
B. Activacion E. OUT
C. Duracidn

Los parametros que se indican a continuacion activaran el temporizador cuando la entrada
digital 1 de la ranura A se cierre. También lo mantendran activo durante 30 segundos
después de que se abra.

« Duracién: 30 s
* Temporizador: DigIN ranura A.1

Se puede utilizar una duracion de 0 segundos para anular un canal de tiempo activado desde
una entrada digital. No hay retraso de desactivacion después del flanco descendente.

Ejemplo:
Problema:

El convertidor esta en un almacén y controla el aire acondicionado. Debe funcionar desde las
7 a.m. hasta las 5 p.m. los dias laborables y de 9 a.m. a 1 p.m. los fines de semana. También
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es necesario que el convertidor funcione fuera de estas horas si hay personal en el edificio.
El convertidor debe continuar funcionando 30 minutos después de que el personal se haya

ido.
Solucion:

Establezca dos intervalos: uno para los dias laborables y otro para los fines de semana.

Ademas se necesita un temporizador para activar el proceso fuera de las horas establecidas.
Vea la configuracion siguiente.

Intervalo 1

P3.12.1.1: Tiempo de conexién: 07:00:00

P3.12.1.2: Tiempo de desconexion: 17:00:00

P3.12.1.3: Dias: lunes, martes, miércoles, jueves, viernes
P3.12.1.4: Asignar a canal: Canal de tiempo 1

STOP|G| READY e

|=_—| Interval 1
ID:1466 M3.12.1.3

ON Time

o 07:00:00

OFF Time

e 17:00:00

|

< Days

| 0]

Imag. 66: Uso de funciones de temporizador para crear un intervalo

STOP | C] READY | II0
Days
E‘ ID: M3.12.1.3

@ Add to favourites

Imag. 67: Paso al modo de edicidn
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STOP | C] READY | 110

Days

iD: M3.12.1.3.1

[ ] Monday

Tuesday

I

Wednesday

Thursday

: Friday

Imag. 68: Las casillas de verificacion para los dias laborables

Intervalo 2

P3.12.2.1: Tiempo de conexion: 09:00:00
P3.12.2.2: Tiempo de desconexion: 13:00:00
P3.12.2.3: Dias: sdbados, domingos
P3.12.2.4: Asignar a canal: Canal de tiempo 1

Temporizador 1

P3.12.6.1: Duracién: 1800 s (30 min)

P3.12.6.2: Temporizador 1: Digln ranuraA.1 (el pardmetro se encuentra en el menu de
entradas digitales).

P3.12.6.3: Asignar a canal: Canal de tiempo 1

P3.5.1.1: Sefnal de control 1 A: Canal de tiempo 1 para la orden de marcha de 1/0

Intervalo 1
Dias = de lunes a viernes
ON = 07:00:00 horas OFF = 17:00:00 horas CP Sefial de control 19 T

Intervalo 2 I

Dias = sabado y domingo :
DN = 09:00:00 horas OFF = 13:00:00 horas| ~ /|Canal de tiempo 1 -~~~ { Marcha/Paro

Entrada digital 1
Duracion de
en ranura A temporizador
1 = 1800seg

Imag. 69: El canal de tiempo 1 se utiliza como senal de control para la orden de marcha en lugar
de una entrada digital

P3.12.1.1 TIEMPO DE CONEXION (ID 1464]

Este pardmetro se utiliza para establecer la hora del dia en que se activa la salida de la
funcion de intervalo.

P3.12.1.2 TIEMPO DE DESCONEXION [ID 1465)

Este pardmetro se utiliza para establecer la hora del dia en que se desactiva la salida de la
funcion de intervalo.
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P3.12.1.3 DIAS [ID 1466)

Este parametro se utiliza para seleccionar los dias de la semana en que la funcién de
intervalo esta habilitada.

P3.12.1.4 ASIGNAR A CANAL (ID 1468)

Este parametro se utiliza para seleccionar el canal de tiempo en que se asigna la salida de la
funcién de intervalo.

Puede utilizar los canales de tiempo para controlar las funciones de tipo conexion/
desconexidon como, por ejemplo, salidas de relé o cualquier funcién que se pueda controlar
con una senal DI.

P3.12.6.1 DURACION (ID 1489)

Este parametro se utiliza para establecer el tiempo de funcionamiento del temporizador
cuando se cancela la sefial de activacion (Retraso activado).

P3.12.6.2 TEMPORIZADOR 1 (ID 447)

Este parametro se utiliza para seleccionar la sefal de entrada digital que pone en marcha el
temporizador.

La salida del temporizador se activa cuando esta senal se activa. El temporizador comienza a
contar cuando se desactiva esta sefial (flanco descendente). La salida se desactiva cuando ha
transcurrido el tiempo que se ha establecido con en el parametro de duracion.

El flanco de subida pone en marcha el temporizador 1 programado en el grupo 3.12.

P3.12.6.3 ASIGNAR A CANAL (ID 1490)

Este pardmetro se utiliza para seleccionar el canal de tiempo en que se asigna la salida de la
funcion de temporizador.

Puede utilizar los canales de tiempo para controlar las funciones de tipo conexion/
desconexidn como, por ejemplo, salidas de relé o cualquier funcién que se pueda controlar
con una senal DI.

10.14 CONTROLADOR PID

10.14.1  AJUSTES BASICOS

P3.13.1.1 GANANCIA DE PID (ID 118)

Este parametro se utiliza para ajustar la ganancia del controlador PID.
Si este parametro se establece en el 100 %, un cambio del 10 % en el valor de error
provocara que la salida del controlador cambie en un 10 %.

P3.13.1.2 TIEMPO INTEGRAL DE PID (ID 119)]

Este pardmetro se utiliza para ajustar el tiempo integral del controlador PID.
Si este parametro se establece en 1,00 seg., un cambio del 10 % en el valor de error
provocara que la salida del controlador cambie en un 10,00 %/seg.
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P3.13.1.3 TIEMPO DE DERIVADA DE PID (ID 132)

Este parametro se utiliza para ajustar el tiempo de derivada del controlador PID.
Si este parametro se establece en 1,00 seg., un cambio del 10 % en el valor de error durante
1,00 seg. provocara que la salida del controlador cambie en un 10,00 %.

P3.13.1.4 SELECCION DE UNIDADES DE PROCESO (ID 1036)

Este pardmetro se utiliza para seleccionar la unidad para las senales de valor actual y valor
de consigna del controlador PID.
Seleccione la unidad para el valor real.

P3.13.1.5 MINIMA UNIDAD DE PROCESO (ID 1033]

Este pardmetro se utiliza para establecer el valor minimo de la senal de valor actual de PID.
Por ejemplo, una senal analdgica de 4...20 mA corresponde a la presion de 0...10 bares.

El valor en unidades de proceso a un 0 % de valor actual o referencia. Este ajuste de escala
se realiza Unicamente con fines de monitorizacidon. El controlador PID sigue usando el
porcentaje internamente a efectos de valores actuales y referencias.

P3.13.1.6 MAXIMA UNIDAD DE PROCESO (ID 1034)

Este pardmetro se utiliza para establecer el valor maximo de la senal de valor actual de PID.
Por ejemplo, una senal analdgica de 4...20 mA corresponde a la presion de 0...10 bares.

El valor en unidades de proceso a un 0 % de valor actual o referencia. Este ajuste de escala
se realiza Unicamente con fines de monitorizacion. El controlador PID sigue usando el
porcentaje internamente a efectos de valores actuales y referencias.

P3.13.1.7 DECIMALES DE UNIDAD DE PROCESO [ID 1035]

Este parametro se utiliza para establecer el nimero de decimales de los valores de la
unidad de proceso.

Por ejemplo, una senal analdgica de 4...20 mA corresponde a la presién de 0...10 bares.

El valor en unidades de proceso a un 0 % de valor actual o referencia. Este ajuste de escala
se realiza Unicamente con fines de monitorizacidén. El controlador PID sigue usando el
porcentaje internamente a efectos de valores actuales y referencias.

P3.13.1.8 INVERSIGN DEL ERROR [ID 340)

Este pardmetro se utiliza para invertir el valor de error del controlador PID.

P3.13.1.9 BANDA MUERTA (ID 1056)

Este pardmetro se utiliza para establecer el area de banda muerta en torno al valor de
consigna de PID.

El valor de este parametro se proporciona en la unidad de proceso seleccionada. La salida
del controlador PID se bloquea si el valor de retroalimentacidn se mantiene dentro del area
de banda muerta durante el tiempo establecido.

P3.13.1.10 RETRASO BANDA MUERTA (ID 1057]

Este pardmetro se utiliza para establecer el tiempo que el valor actual debe mantenerse en
el area de banda muerta antes de que se bloquee la salida del controlador PID.
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Si el valor real se mantiene dentro del area de banda muerta durante un tiempo establecido
en Retraso banda muerta, la salida del controlador PID se bloquea. Esta funcion evita el
movimiento no deseado y el desgaste de los actuadores, por ejemplo, de las valvulas.

. L S
AN | _—— N A

\
\

\
\

Imag. 70: La funcidn de banda muerta

A. Banda muerta (ID1056) D. Valor real
B. Retardo banda muerta (ID1057) E. Salida bloqueada
C. Reference

10.14.2 CONSIGNAS

P3.13.2.1 REFERENCIA DEL PANEL 1 (ID 167)

Este parametro se utiliza para establecer el valor de consigna del controlador PID cuando el
origen de consigna es “Consigna de panel”.
El valor de este parametro se proporciona en la unidad de proceso seleccionada.

P3.13.2.2 REFERENCIA DEL PANEL 2 (ID 168)

Este pardmetro se utiliza para establecer el valor de consigna del controlador PID cuando el
origen de consigna es “Consigna de panel”.
El valor de este parametro se proporciona en la unidad de proceso seleccionada.

P3.13.2.3 REFERENCIA DE TIEMPO DE RAMPA (ID 1068)

Este pardmetro se utiliza para establecer los tiempos de rampa de subida y descenso para
los cambios del valor de consigna.

El tiempo de rampa es el tiempo necesario para que el valor de referencia cambie desde el
minimo al maximo. Si el valor de este parametro se establece en 0, no se utilizan rampas.
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P3.13.2.4 ACTIVACION DEL AUMENTO DE REFERENCIA PID (ID 1046]

Este parametro se utiliza para seleccionar la senal de entrada digital que activa el aumento
del valor de consigna de PID.

P3.13.2.5 SELECCION DE REFERENCIA 1/2 PID (ID 1047]

Este parametro se utiliza para establecer la senal de entrada digital que selecciona el valor
de consigna de PID que se va a usar.

P3.13.2.6 SELECCION DE REFERENCIA PARA FUENTE 1 (ID 332)

Este pardmetro se utiliza para seleccionar el origen de la senal de Referencia PID.
Las entradas analdgicas (Al] y las ProcessDataln se tratan como porcentajes (0,00-100,00 %)
y se ajustan a escala en funcion de la referencia minima y maxima.

NOTA!
Las senales de Process Data In utilizan dos decimales.

Si se seleccionan entradas de temperatura, debe establecer los valores de los parametros
P3.13.1.5 Minimo de unidad de proceso y P3.13.1.6 Maximo de unidad de proceso para que
haya correspondencia con la escala de la tarjeta de medicién de temperatura: Min. de unidad
de proceso = -50 °C y Max. de unidad de proceso = 200 °C.

P3.13.2.7 MINIMO DE REFERENCIA 1 (ID 1069)

Este pardmetro se utiliza para establecer el valor minimo de la senal de valor de consigna.

P3.13.2.8 MAXIMO DE REFERENCIA 1 (ID 1070)

Este pardmetro se utiliza para establecer el valor maximo de la senal de valor de consigna.

P3.13.2.9 AUMENTO DE REFERENCIA 1 (ID 1071)

Este parametro se utiliza para establecer el multiplicador de la funcién de aumento de valor
de consigna.

Cuando se da el comando de aumento de referencia, el valor de referencia se multiplica por
el factor establecido con este parametro.

10.14.3 COMENTARIOS

P3.13.3.1 FUNCION DE VALOR ACTUAL (ID 333]

Este parametro se utiliza para seleccionar si el valor actual se toma de una sola senal o la
combinacién de dos senales.

Puede seleccionar la funcién matematica que se utiliza cuando las dos senales de valor
actual se combinan.

P3.13.3.2 GANANCIA DE FUNCION DE VALOR ACTUAL(ID 1058]

Este pardmetro se utiliza para ajustar la ganancia de la senal de valor actual.
Este pardmetro se utiliza, por ejemplo, con el valor 2 en la funcion de valor actual.
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P3.13.3.3 SELECCION DE FUENTE DE VALOR ACTUAL 1 (ID 334)

Este parametro se utiliza para seleccionar el origen de la sefal de valor actual de PID.
Las entradas analdgicas (Al] y las ProcessDataln se tratan como porcentajes (0,00-100,00 %)
y se ajustan a escala en funcidn del valor actual minimo y maximo.

NOTA!
Las senales de Process Data In utilizan dos decimales.

Si se seleccionan entradas de temperatura, debe establecer los valores de los parametros
P3.13.1.5 Minimo de unidad de proceso y P3.13.1.6 Maximo de unidad de proceso para que
haya correspondencia con la escala de la tarjeta de medicidon de temperatura: Min. de unidad
de proceso = -50 °C y Max. de unidad de proceso = 200 °C.

P3.13.3.4 MINIMO DE VALOR ACTUAL 1 (ID 336}

Este parametro se utiliza para establecer el valor minimo de la senal de valor actual.

P3.13.3.5 MAXIMO DE VALOR ACTUAL 1 (ID 337)

Este parametro se utiliza para establecer el valor maximo de la senal de valor actual.

10.14.4 VALOR ACTUAL ESTIMADO

P3.13.4.1 FUNCION DE VALOR ACTUAL ESTIMADO (ID 1059)

Este parametro se utiliza para seleccionar si el valor actual estimado se toma de una sola
senal o la combinacidén de dos senales.

Puede seleccionar la funcidn matematica que se utiliza cuando las dos senales de valor
actual estimado se combinan.

Normalmente, la funcion Valor actual estimado necesita modelos de procesos precisos. En
algunos casos, es suficiente con un tipo de compensacion y una ganancia. La parte de Valor
actual estimado no utiliza ninguna medida de valor actual del valor del proceso controlado
real. El control de valor actual estimado utiliza otras mediciones que afectan al valor del
proceso controlado.

EJEMPLO 1:

Puede controlar el nivel de agua de un tanque con el control de flujo. El nivel de agua
objetivo se ha establecido como referenciay el nivel real como valor actual. La senal de
control monitoriza el caudal entrante.

El caudal de salida es como una perturbacion que puede medirse. Con las mediciones de la
perturbacion, puede intentar ajustarla con un control de valor actual estimado (ganancia y
compensacion) que se anade a la salida de PID. El controlador reacciona con mucha mas
rapidez a los cambios en el caudal de salida que si solo se hubiera medido el nivel.
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Imag. 71: El control de valor actual estimado

A. Ref. de nivel C. Control de flujo de salida
B. Control de nivel

P3.13.4.2 GANANCIA DE VALOR ACTUAL ESTIMADO (ID 1060]

Este pardmetro se utiliza para ajustar la ganancia de la senal de valor actual estimado.

P3.13.4.3 SELECCION DE FUENTE DE VALOR ACTUAL ESTIMADO 1 (ID 1061)

Este pardmetro se utiliza para seleccionar el origen de la senal de valor actual estimado de
PID.

P3.13.4.4 MINIMO DE VALOR ACTUAL ESTIMADO 1 (ID 1062}

Este pardmetro se utiliza para establecer el valor minimo de la senal de valor actual
estimado.

P3.13.4.5 MAXIMO DE VALOR ACTUAL ESTIMADO 1 (ID 1063)

Este parametro se utiliza para establecer el valor maximo de la senal de valor actual
estimado.

10.14.5 FUNCION DORMIR

P3.13.5.1 FRECUENCIA DORMIR 1 (ID 1016)

Este parametro se utiliza para establecer el limite por debajo del cual la frecuencia de salida
del convertidor debe mantenerse durante un tiempo establecido antes de que el convertidor
pase al estado de dormir.

El valor de este parametro se usa cuando la senal de la referencia del controlador PID se
toma de la referencia 1.
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Criterio para pasar al modo dormir

» Lafrecuencia de salida se mantiene por debajo de la frecuencia de dormir durante un
tiempo superior al tiempo de retraso de dormir
+ Lasenal de valor actual de PID se mantiene por encima del nivel de despertar definido

Criterio para salir del modo dormir

» Lasenal de valor actual de PID cae por debajo del nivel de despertar definido

NOTA!
Un nivel de despertar incorrecto puede no permitir que el convertidor pase al modo
dormir

P3.13.5.2 RETRASO DORMIR 1 (ID 1017)

Este pardmetro se utiliza para establecer el tiempo minimo en que la frecuencia de salida
del convertidor debe mantenerse por debajo del limite establecido antes de que el
convertidor pase al estado de dormir.

El valor de este parametro se usa cuando la senal de la referencia del controlador PID se
toma de la referencia 1.

P3.13.5.3 NIVEL DESPERTAR 1 (ID 1018)

Este parametro se utiliza para establecer el nivel en el que el convertidor se activa después
del estado de dormir.

Cuando el valor actual de PID esta por debajo del nivel establecido en este parametro, el
convertidor se despierta del estado de dormir. El funcionamiento de este parametro se
selecciona con el parametro del modo despertar.

P3.13.5.4 MODO DESPERTAR PID1 (ID 1019)

Este pardmetro se utiliza para seleccionar el funcionamiento del parametro de nivel de
despertar.

El convertidor se despierta del modo dormir, cuando el valor actual de PID esta por debajo
del nivel de despertar.

Este parametro define si el nivel de despertar se usa como un nivel absoluto estatico, o
como un nivel relativo, que sigue al valor de referencia PID.

Seleccion 0 = Nivel absoluto (el nivel de despertar es un nivel estatico que no sigue el valor
de referencial.

Seleccion 1 = Referencia relativa (El nivel de despertar es una compensacion por debajo del
valor de referencia real. El nivel de despertar sigue la referencia real).
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Referencia Referencia PID
vt

Nivel despertar

> t
Imag. 72: Modo de despertar: nivel absoluto
Referencia Referencia PID
A
Nivel despertar
» t

Imag. 73: Modo de despertar: referencia relativa

P3.13.5.5 FRECUENCIA DORMIR 2 (ID 1075)

Consulte la descripcion del parametro P3.13.5.1.

P3.13.5.6 RETRASO DORMIR 2 (1076)

Consulte la descripcion del parametro P3.13.5.2.

P3.13.5.7 NIVEL DESPERTAR 2 [ID 1077)

Consulte la descripcidn del parametro P3.13.5.3.

P3.13.5.8 MODO DESPERTAR 2 (ID 1020)

Consulte la descripcion del parametro P3.13.5.4.

10.14.6  SUPERVISION VALOR ACTUAL

Utilice la supervision del valor actual para garantizar que el valor actual de PID (el valor del
proceso o el valor real) se mantiene dentro de los limites establecidos. Con esta funcidn
puede, por ejemplo, detectar una rotura importante de tuberia y detener la inundacion.

Estos parametros establecen el rango en que la senal de valor actual de PID se mantiene en
las condiciones correctas. Si la senal de valor actual de PID no se mantiene en el rangoy
continla mas tiempo del retraso, se muestra un fallo de supervision del valor actual (el
codigo de fallo 101).

P3.13.6.1 HABILITAR SUPERVISION VALOR ACTUAL [ID 735)

Este parametro se utiliza para habilitar la funcidn de supervision de valor actual.
Utilice la supervision del valor actual para asegurarse de que el valor actual de PID
permanece dentro de los limites establecidos.
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Imag. 74: La funcidn de supervision de valor actual

A. Limite superior (ID736) E. Retardo (ID737)
B. Limite inferior (ID758) F. Modo de regulacién
C. Valor real G. Alarma o fallo

D. Reference

P3.13.6.2 LIMITE SUPERIOR (ID 736)

Este pardmetro se utiliza para establecer el limite alto de la senal de valor actual de PID.
Si el valor de la senal de valor actual de PID supera este limite durante un periodo superior
al tiempo establecido, se produce un fallo de supervision de valor actual.

P3.13.6.3 LIMITE INFERIOR (ID 758)

Este parametro se utiliza para establecer el limite bajo de la senal de valor actual de PID.

Si el valor de la senal de valor actual de PID es inferior a este limite durante un periodo
superior al tiempo establecido, se produce un fallo de supervisién de valor actual.

Establezca los limites superior e inferior en torno a la referencia. Cuando el valor real es
inferior o superior a los limites, un contador comienza un recuento. Cuando el valor real se
encuentra dentro de los limites, el contador realiza un recuento descendente. Cuando el
contador obtiene un valor superior al valor de P3.13.6.4 Retraso, se muestra una alarma o un
fallo. Puede seleccionar la respuesta con el parametro P3.13.6.5 (Respuesta a fallo de
supervision PID1).
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P3.13.6.4 RETRASO [ID 737)

Este parametro se utiliza para establecer el tiempo maximo para que la sefal de valor actual
de PID permanezca fuera de los limites de supervision antes de que se produzca el fallo de
supervision de valor actual.

Si no se alcanza el valor de objetivo en este tiempo, se muestra un fallo o una alarma.

P3.13.6.5 RESPUESTA FRENTE AL FALLO DE SUPERVISION DE PID (ID 749)

Este pardmetro se utiliza para seleccionar la respuesta del convertidor ante un fallo
"Supervision PID".

Si el valor de retroalimentacion de PID no esta dentro de los limites de supervision durante
un periodo de tiempo superior al retraso de supervision, se produce un fallo de supervision
de PID.

10.14.7 COMPENSACION POR PERDIDAS DE PRESION

Si se somete a presion una tuberia larga que tiene muchas salidas, el mejor lugar para
colocar el sensor es en el punto medio de la tuberia (la posicion 2 de la figura). También
puede colocar el sensor directamente después de la bomba. De este modo, se obtendra la
presion correcta justo a continuacién de la bomba, pero a lo largo de la tuberia la presion
descendera con el caudal.

®

A

\\
\ A

\/

@
®

Imag. 75: La posicion del sensor de presidn

A. Presion D. Longitud de la tuberia
B. Sin flujo E. Posicién 1
C. Con flujo F. Posicion 2
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P3.13.7.1 HABILITAR COMPENSACION PARA REFERENCIA 1 (ID 1189]

Este parametro se utiliza para habilitar la compensacién de pérdida de presion en el sistema
de bombas.

En un sistema controlado por presidn, esta funcion compensa la perdida de presion que se
produce al final de las tuberias debido al flujo de liquido.

P3.13.7.2 MAXIMA COMPENSACION REFERENCIA 1 PID (ID 1190)

Este pardmetro se utiliza para establecer la compensacion maxima del valor de consigna de
PID que se aplica cuando la frecuencia de salida del convertidor esta en la frecuencia
maxima.

El valor de compensacidn se anade al valor de referencia real como una funcién de la
frecuencia de salida.

Compensacion de la referencia = Compensacion maxima * (FrecSal-FrecMin)/(FrecMax-
-FrecMin)

El sensor esta colocado en la posicidn 1. La presidn de la tuberia se mantendra constante
cuando no exista caudal. Sin embargo, con caudal, la presion desciende a lo largo de la
tuberia. Para compensar esto, eleve la referencia a medida que aumente el caudal. Luego, la
frecuencia de salida calcula el caudal y la referencia aumenta de forma lineal con el caudal.
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Referencia
A

Referencia + maxima compensacion

Referencia
Frec. min. y flujo Frec. max. y flujo
Presion
A
e C
o .
Sin flujo n flujo y CompenSac,-én
//
//

»
|

Longitud de la tuberia

Posicidon 1 Posicidn 2

Imag. 76: Habilitar la referencia 1 para la compensacidn por pérdida de presion.

10.14.8 PRELLENADO

La funcion Prellenado tuberia se usa para mover el proceso a un nivel establecido a
velocidad baja antes de que el controlador PID comience el proceso de control. Si el proceso
no llega al nivel establecido durante el tiempo de espera, se muestra un fallo.

Puede utilizar la funcion para llenar las tuberias vacias lentamente y evitar fuertes
corrientes de agua que podrian producir la rotura de la tuberia.

Se recomienda utilizar siempre la funcion Prellenado tuberia cuando se utiliza la funcién
multibomba.
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P3.13.8.1 HABILITAR PRELLENADO [ID 1094]

Este parametro se utiliza para habilitar la funcién Prellenado tuberia.
Puede utilizar la funcion para llenar las tuberias vacias lentamente y evitar fuertes
corrientes de fluido que podrian producir la rotura de la tuberia.

P3.13.8.2 FRECUENCIA PRELLENADO TUBERIA [ID 1055)

Este pardmetro se utiliza para establecer la referencia de frecuencia del convertidor cuando
se usa la funcion Prellenado tuberia.

El convertidor acelera hasta esta frecuencia antes de comenzar el control. A partir de
entonces, el convertidor entra en el modo de control PID normal.

P3.13.8.3 NIVEL DE PRELLENADO TUBERIA (ID 1095]

Este pardmetro se utiliza para establecer el nivel por debajo del cual el control de prellenado
de tuberia se habilita al ponerse en marcha el convertidor.

El convertidor funciona a la frecuencia de arranque de PID hasta que el valor actual alcanza
el valor establecido. A partir de entonces, el controlador PID empieza a controlar al
convertidor.

Este pardmetro se aplica si la funcion de prellenado de tuberia esta fijada en "Habilitado,
Nivel”.

P3.13.8.4. LIMITE TIEMPO PRELLENADO (ID 1096}

Este pardmetro se utiliza para establecer el tiempo de espera de la funcion Prellenado
tuberia.

Cuando la funcion de prellenado de tuberia esta fijada en "Habilitado, Nivel”, este parametro
proporciona el tiempo de espera para el nivel de prellenado de tuberia, transcurrido el cual
se produce el fallo de prellenado de tuberia. Cuando la funcion de prellenado de tuberia esta
fijada en "Habilitado, Tiempo de espera”, el convertidor funciona en la frecuencia de
prellenado de tuberia hasta que expira el tiempo establecido por este parametro.

El convertidor funciona a la frecuencia de prellenado hasta que el valor actual es igual al
nivel de prellenado. Si el valor actual no llega al nivel de prellenado de tuberia durante el
tiempo de espera, se muestra un fallo o una alarma. Puede seleccionar la respuesta con el
parametro P3.13.8.5 (Respuesta de tiempo de espera de prellenado de PID).

NOTA!
Si establece el valor en 0, no se muestra ningun fallo.
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Imag. 77: La funcidn de prellenado de tuberia

A. Reference E. Frecuencia de prellenado
B. Valor real F. Modo de prellenado
C. Nivel de prellenado G. Modo de regulacion

D. Frecuencia

P3.13.8.5. RESPUESTA DE TIEMPO DE ESPERA DE PRELLENADO DE TUBERIA DE PID (ID 748]

Este pardmetro se utiliza para seleccionar la respuesta del convertidor ante un fallo
“Prellenado PID".

Si el valor de retroalimentacion de PID no llega al nivel establecido en el limite tiempo, se
produce un fallo de prellenado de tuberia.

10.14.9 FALLO DE SUPERVISION PRESION DE ENTRADA

Utilice la funcion de supervision de la presidn de entrada para asegurarse de que haya
suficiente agua en la entrada de la bomba. Cuando hay suficiente agua, la bomba no aspira el
aire y no hay cavitacion de succion. Para utilizar la funcién, instale un sensor de presion en la
entrada de la bomba.

Si la presidn de entrada de la bomba estd por debajo del limite de alarma establecido, se
muestra una alarma. El valor de referencia del controlador PID se reduce y hace que la
presion de salida de la bomba descienda. Si la presion de entrada cae por debajo del limite
de fallo, la bomba se detiene y se muestra un fallo.
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Imag. 78: La ubicacion del sensor de presion

A. Red eléctrica C. Salida
B. Entrada

Presion de entrada

A

Supervision de la presidon de entrada

Nivel de alarma
de supervision

Nivel de fallo
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Imag. 79: La funcidn de supervisidn de la presion de entrada

P3.13.9.1 HABILITAR SUPERVISION (ID 1685)

Este parametro se utiliza para habilitar la funcidon de supervision de presion de entrada.
Utilice esta funcidn para asegurarse de que haya suficiente fluido en la entrada de la bomba.

P3.13.9.2 SENAL DE SUPERVISION (ID 1686}

Este parametro se utiliza para seleccionar el origen de la sefal de presidn de entrada.
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P3.13.9.3 SELECCION DE UNIDAD DE SUPERVISION (ID 1687)

Este parametro se utiliza para seleccionar la unidad de la senal de presion de entrada.
Puede ajustar la escala de la sefal de supervision (P3.13.9.2) para procesar unidades en el
panel.

P3.13.9.4 DECIMALES PARA UNIDAD DE SUPERVISION (ID 1688)

Este pardmetro se utiliza para establecer el nUmero de decimales de la unidad de la senal
de presion de entrada.

Puede ajustar la escala de la sefal de supervision (P3.13.9.2) para procesar unidades en el
panel.

P3.13.9.5 VALOR MINIMO DE UNIDAD DE SUPERVISION (ID 1689]

Este pardmetro se utiliza para establecer el valor minimo de la sefal de presion de entrada.
Introduzca el valor en la unidad de proceso seleccionada. Por ejemplo, una senal analdgica
de 4...20 mA corresponde a la presion de 0...10 bares.

P3.13.9.6 VALOR MAXIMO DE UNIDAD DE SUPERVISIGN [ID 1690)

Este parametro se utiliza para establecer el valor maximo de la sefal de presidn de entrada.
Introduzca el valor en la unidad de proceso seleccionada. Por ejemplo, una senal analdgica
de 4...20 mA corresponde a la presion de 0...10 bares.

P3.13.9.7 NIVEL DE ALARMA DE SUPERVISION (ID 1691}

Este pardmetro se utiliza para establecer el limite de la alarma de presidn de entrada.
Si la presion de entrada medida esta por debajo de este limite, se produce la alarma de
presion de entrada.

P3.13.9.8 NIVEL DE FALLO DE SUPERVISION [ID 1692)

Este pardmetro se utiliza para establecer el limite del fallo de presion de entrada.
Si la presion de entrada medida permanece por debajo de este nivel durante un periodo
mayor al tiempo establecido, se produce un fallo de presion de entrada.

P3.13.9.9 RETRASO DE FALLO DE SUPERVISION [ID 1693)

Este parametro se utiliza para establecer el tiempo maximo para que la presion de entrada
permanezca por debajo del limite de fallo antes de que se produzca un fallo de presion de
entrada.

P3.13.9.10 REDUCCION DE REFERENCIA PID (ID 1694)

Este pardmetro se utiliza para establecer el régimen de reduccién del valor de consigna de
PID cuando la presion de entrada medida esta por debajo del limite de alarma.

10.14.10 PROTECCION ANTICONGELACION

Utilice la funcion de proteccidn anticongelacion para proteger la bomba de danos por
congelacion. Si la bomba esta en modo dormir y la temperatura que se mide en la bomba
desciende por debajo de la temperatura de proteccidn establecida, utilice la bomba a una
frecuencia constante (que se establece en P3.13.10.6 Frecuencia Proteccién
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anticongelacion). Para utilizar esta funcion, debe instalar un transductor de temperatura o
un sensor de temperatura en la cubierta de la bomba o en las tuberias cercanas a la bomba.

P3.13.10.1 PROTECCION ANTICONGELACION (ID 1704]

Este pardmetro se utiliza para habilitar la funcidn de proteccidn contra congelacion.

Si la temperatura medida de la bomba desciende por debajo del nivel establecido y el
convertidor esta en estado de dormir, la proteccion anticongelacion arranca la bomba para
funcionar con una frecuencia constante.

P3.13.10.2 SENAL DE TEMPERATURA (ID 1705)

Este pardmetro se utiliza para seleccionar el origen de la senal de temperatura que se usa
para la funcion de proteccion contra congelacion.

P3.13.10.3 MINIMO DE SENAL DE TEMPERATURA (ID 1706)

Este parametro se utiliza para establecer el valor minimo de la senal de temperatura.
Por ejemplo, un rango de senal de temperatura de 4...20 mA corresponde a la temperatura
de -50...200 grados Celsius.

P3.13.10.4 MAXIMO DE SENAL DE TEMPERATURA (ID 1707)

Este pardmetro se utiliza para establecer el valor maximo de la sefal de temperatura.
Por ejemplo, un rango de senal de temperatura de 4...20 mA corresponde a la temperatura
de -50...200 grados Celsius.

P3.13.10.5 TEMPERATURA DE PROTECCION ANTICONGELACION (ID 1708)

Este pardmetro se utiliza para establecer el limite de temperatura en que el convertidor se
pone en marcha.

Si la temperatura medida de la bomba desciende por debajo de este limite y el convertidor
estd en el estado de dormir, la funcion de proteccion anticongelacidn arranca el convertidor.

P3.13.10.6 FRECUENCIA DE PROTECCION ANTICONGELACION (ID 1710)

Este parametro se utiliza para establecer la referencia de frecuencia del convertidor que se
usa cuando la funcidn de proteccion contra congelacion esta activada.

10.15 CONTROLADOR PID EXTERNO

P3.14.1.1 HABILITAR PID EXTERNO (ID 1630)

Este pardmetro se utiliza para habilitar el controlador PID.

NOTA!
Este controlador es Unicamente para uso externo. Puede utilizarse con una salida
analogica.
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P3.14.1.2 SENAL DE MARCHA (ID 1049)

Este parametro se utiliza para establecer la senal pone en marcha y detiene el controlador
PID 2 para uso externo.

NOTA!
Este parametro no tendra efecto si el controlador PID2 no esta habilitado en el
menu Basico para PID2.

P3.14.1.3 SALIDA EN PARO (ID 1100)

Utilice este parametro para establecer el valor de salida del controlador PID expresado en
porcentaje de su valor de salida maximo mientras es detenido desde la salida digital.

Sl el valor de este parametro se establece en 100 %, un cambio de 10 % del valor del error
hace que la salida del regulador cambie un 10 %.

10.16  FUNCION MULTIBOMBA

La funcion Multibomba le permite controlar un maximo de 6 motores, bombas o ventiladores
con el controlador PID.

El convertidor de frecuencia esta conectado a un motor, que es el motor regulador. ELl motor
regulador conecta y desconecta los deméas motores a/de la red eléctrica con relés. Esto sirve
para mantener la consigna correcta. La funcion de rotacion automatica controla la secuencia
en la cual se arrancan los motores con el fin de garantizar que se desgastan por igual.
Puede incluir el motor regulador en la rotacion automatica y la ldgica de enclavamiento, o
establecer que sea siempre el Motor 1. Es posible quitar los motores de manera
momentanea con la funcién de enclavamiento (por ejemplo, para realizar las labores de
mantenimiento).
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Imag. 80: La funcién multibomba

A. Limite de conexidn/desconexion E. ON

auxiliares F. OFF
B. Referencia G. El convertidor funciona con la frecuencia
C. Comentarios maxima o cerca de esta

D. Retraso

Si el controlador PID no es capaz de mantener el valor actual en el ancho de banda
establecido, un motor o motores se conectan o desconectan.

Cuando conectar y/o anadir motores:

« Elvalor actual no esta en el area de ancho de banda.

«  Elmotor regulador funciona con una frecuencia casi maxima (-2 Hz).

» Las condiciones anteriores se cumplen durante un tiempo superior al retardo de ancho
de banda.

« Hay mas motores disponibles.

Cuando desconectar y/o quitar motores:

« Elvalor actual no esta en el area de ancho de banda.

«  Elmotor regulador funciona con una frecuencia casi minima (+2 Hz).

» Las condiciones anteriores se cumplen durante un tiempo superior al retardo de ancho
de banda.

« Hay mas motores en funcionamiento ademas del regulador.
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P3.15.1 NUMERO DE MOTORES (ID 1001)

Este pardmetro se utiliza para establecer el nimero total de motores/bombas utilizados con
el sistema MultiBomba.

P3.15.2 FUNCION ENCLAVAMIENTO (ID 1032)

Este parametro se utiliza para habilitar o deshabilitar los enclavamientos.

Los enclavamientos indican al sistema multibomba que un motor no esta disponible. Esto se
puede producir cuando el motor se ha retirado del sistema para realizar tareas de
mantenimiento o se ha omitido para el control manual.

Para utilizar los enclavamientos, habilite el parametro P3.15.2. Elija el estado para cada
motor con una entrada digital (pardmetros de P3.5.1.34 a P3.5.1.39). Si el valor de la entrada
estd CERRADO, es decir, esta activo, el motor estara disponible para el sistema multibomba.
De lo contrario, la légica multibomba no lo conectara.

Imag. 81: La ldgica de enclavamiento 1
A. Orden de arranque de los motores

La secuencia del motores 1, 2, 3, 4, 5.
Si se elimina el enclavamiento del motor 3, es decir, si establece el valor de P3.5.1.36 en
ABIERTO, la secuencia cambiaa 1, 2, 4, 5.
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D428 =FALSE

Imag. 82: La ldgica de enclavamiento 2
A. Orden de arranque de los motores

Si se anade el motor 3 de nuevo (si establece el valor de P3.5.1.36 en CERRADQO)], el sistema
coloca el motor 3 en el Ultimo lugar de la secuencia. 1, 2, 4, 5, 3. El sistema no se detiene,
pero continda funcionando.

ID428 = TRUE

2= 0> “
= = -3
M1 M4

Imag. 83: La ldgica de enclavamiento 3

A. Nuevo orden de arranque de los motores

Cuando el sistema se detiene o entra en modo de dormir, la secuencia cambia de nuevo a 1,
2,3,4,5.

P3.15.3 INCLUIR FC (ID 1028]
Este parametro se utiliza para incluir el motor/bomba controlado en el sistema de rotacién
automatica y enclavamiento.

Si no se incluye el motor/bomba controlado, el motor controlador es siempre el motor
numero 1. Consulte el manual para diagramas de cableado en ambos casos.
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Numero de
seleccion

Nombre de seleccion Descripcion

El convertidor siempre esta conectado al motor 1. Los encla-
0 Disabled vamientos no afectan al motor 1. EL motor 1 no esta incluido
en la ldgica de rotacidon automatica.

Es posible conectar el convertidor a cualquiera de los moto-
res del sistema. Los enclavamientos afectan a todos los
motores. Todos los motores se incluyen en la ldgica de rota-
cién automatica.

1 Habilitado

CABLEADO
Las conexiones son diferentes para los valores de parametro 0y 1.
SELECCION 0, DESHABILITADO

El convertidor se conecta directamente al motor 1. Los otros motores son auxiliares. Se
conectan a la red eléctrica mediante contactores y son controlados por relés del convertidor.
La rotacion automatica o la ldgica de enclavamiento no afectan al motor 1.
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Alimentacidn eléctrica

Control del motor
1 desde el relé

NO USADO

Control del motor 2
desde el relé

o)

Control del motor 3
desde el relé

K3|!:|

Imag. 84: Seleccion 0

SELECCION 7, HABILITADO

Para incluir el motor regulador en el cambio automatico o en la ldgica de enclavamientos,
siga las instrucciones de la figura que se muestra a continuacién. Un relé controla cada
motor. La logica del contactor siempre conecta el primer motor al convertidor y los

siguientes motores a la red eléctrica.
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Control del motor Control del motor  Control del motor 3
desde el relé 2 desde el relé desde el relé
| | |
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K2 K1 K2
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K1 K1. K2 K2. K3 K3.

Imag. 85: Seleccion 1

P3.15.4 ROTACION AUTOMATICA (ID 1027)

Este parametro se utiliza para habilitar o deshabilitar la rotacidn de la secuencia de
arranque y la prioridad de los motores.

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFO0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




VACON - 340 DESCRIPCIONES DE PARAMETROS

Numero de
seleccion

Nombre de seleccion Descripcion

En un funcionamiento normal, la secuencia de los motores
es siempre 1, 2, 3, 4, 5. La secuencia puede cambiar durante
0 Disabled el funcionamiento si anade o quita enclavamientos. Después
de que se pare el convertidor, la secuencia siempre vuelve a
cambiar.

El sistema cambia la secuencia a intervalos para que los
1 Habilitado motores se desgasten por igual. Puede ajustar los intervalos
de la rotacién automatica.

Para ajustar los intervalos de la rotacién automatica, utilice P3.15.5 Intervalo de rotacion.
Puede establecer el nUmero maximo de motores que pueden funcionar con el parametro
Rotacién automatica: Limite de motor (P3.15.7). También puede establecer la frecuencia

maxima del motor regulador (Rotacién automatica: Limite frecuencia (P3.15.6).

Cuando el proceso esta en los limites que se han establecido con los parametros P3.15.6 y
P3.15.7, se produce la rotacion automatica. Si el proceso no esta en estos limites, el sistema
espera a que lo estéy, después, realiza la rotacion automatica. Esto evita caidas de presion
repentinas durante la rotacion automatica cuando es necesario tener gran capacidad en una
estacion de bombeo.

EJEMPLO

Después de una rotacidon automatica, el primer motor va a la Ultima posicidn. Los demas
motores suben una posicion.

La secuencia de marcha de los motores: 1, 2, 3, 4, 5
--> Rotacion automatica -->
La secuencia de marcha de los motores: 2, 3, 4, 5, 1
--> Rotacién automatica -->

La secuencia de marcha de los motores: 3, 4,5, 1, 2

P3.15.5 INTERVALO DE ROTACIGN (ID 1029]

Este pardmetro se utiliza para ajustar los intervalos de rotacidon automatica.

Este parametro define con qué frecuencia se gira el orden de arranque de los motores/
bombas. La rotacidn automatica se realiza cuando el nimero de motores en funcionamiento
es inferior al limite de motores en rotacidn automatica y la frecuencia es inferior al limite de
frecuencia de rotacion automatica.

Cuando ha transcurrido el intervalo de rotacidon automatica, la rotacién automatica se
produce si la capacidad esta por debajo del nivel establecido con P3.15.6 y P3.15.7.

P3.15.6 ROTACION AUTOMATICA: LIMITE DE FRECUENCIA (ID 1031)

Este pardmetro se utiliza para establecer el limite de frecuencia de la rotacion automatica.
Se realiza una rotacion automatica cuando ha transcurrido el intervalo de rotacién
automatica, el nimero de motores en funcionamiento es inferior al limite de motores en
rotacidon automatica y el convertidor encargado de controlar funciona por debajo del limite de
frecuencia de rotacion automatica.
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P3.15.7 ROTACION AUTOMATICA: LIMITE DE MOTOR (ID 1030)]

Este parametro se utiliza para establecer el nimero de bombas que se utiliza en la funcién
MultiBomba.

Se realiza una rotacion automatica cuando ha transcurrido el intervalo de rotacion
automatica, el nimero de motores en funcionamiento es inferior al limite de motores en
rotacion automaticay el convertidor encargado de controlar funciona por debajo del limite de
frecuencia de rotacion automatica.

P3.15.8 LIMITE DE CONEXION/DESCONEXION AUXILIARES (ID 1097]

Este parametro se utiliza para establecer el limite de conexidn/desconexion auxiliares en
torno al punto de consigna de PID para la puesta en marcha y la detencidn de los motores
auxiliares.

Cuando el valor actual de PID se mantiene en el limite de conexidn/desconexidn, los motores
auxiliares no se ponen en marcha o se paran. El valor de este parametro se proporciona
como un porcentaje de la referencia.

Por ejemplo, si referencia = 5 bares, Limite de conexién/desconexion auxiliares = 10 %.
Cuando el valor actual se mantiene entre 4,5y 5,5 bares, el motor no se desconecta ni
elimina.

P3.15.9 TIEMPO DE CONEXION/DESCONEXION AUXILIARES (ID 1098]

Este parametro se utiliza para establecer la duracidn antes de que se pongan en marcha o
se detengan los motores auxiliares.

Cuando el valor actual de PID esta fuera del limite de conexidn/desconexidn auxiliares, debe
transcurrir el tiempo establecido con este parametro antes de poder afadir o se eliminar
bombas.

P3.15.10 ENCLAVAMIENTO DEL MOTOR 1 (ID 426)

Este pardmetro se utiliza para seleccionar la senal de entrada digital que se usa como senal
de enclavamiento del sistema MultiBomba.

10.16.1 SUPERVISION DE SOBREPRESION

P3.15.16.1 HABILITAR SUPERVISION SOBREPRESION (ID 1698)

Este parametro se utiliza para habilitar la supervision de sobrepresidn.

Si el valor actual de PID sube por encima del limite de sobrepresidn establecido, todos los
motores auxiliares se detienen inmediatamente. Solo el motor regulador seguira
funcionando.

Puede utilizar la funcion de supervision de sobrepresion en un sistema multibomba. Por
ejemplo, cuando cierra la valvula principal del sistema de bombas rapidamente, la presion
en las tuberias aumenta. La presion puede aumentar demasiado rapido para el controlador
PID. Para evitar que las tuberias se rompan, la supervision de sobrepresion para los motores
auxiliares en el sistema multibomba.

La supervision de sobrepresidon monitoriza la senal de valor actual del controlador PID, es
decir, la presion. Si la sefal sube por encima del nivel de sobrepresidn, para todas las
bombas auxiliares de manera inmediata. Solo el motor regulador sequira funcionando.
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Cuando la presidn disminuya, el sistema seguira funcionando y conectara los motores
auxiliares de nuevo de uno en uno.

Imag. 86: La funcidn de supervision de sobrepresion

A. Presion D. Valor actual de PID (ID21)
B. Nivel de alarma de supervision (ID1699) E. ON
C. Referencia de PID (ID167) F. OFF

P3.15.16.2 NIVEL DE ALARMA DE SUPERVISION (ID 1699)

Este pardmetro se utiliza para establecer el limite de sobrepresidn para la supervision de
sobrepresion.

Si el valor actual de PID sube por encima del limite de sobrepresion establecido, todos los
motores auxiliares se detienen inmediatamente. Solo el motor regulador segquira
funcionando.

10.17 CONTADORES DE MANTENIMIENTO

El contador de mantenimiento le indica que hay que realizar el mantenimiento. Por ejemplo,
si es necesario cambiar una correa o el aceite de una caja de cambios. Hay dos modos
diferentes para los contadores de mantenimiento: horas o revoluciones*1000. El valor de los
contadores solo aumenta durante el estado MARCHA del convertidor.

C ADVERTENCIA!
No realice el mantenimiento si no esta autorizado. Las tareas de mantenimiento
solo pueden realizarlas electricistas autorizados. Existe el riesgo de accidentes.

NOTA!
El modo de revoluciones utiliza la velocidad del motor, que es solo una estimacion.
El convertidor mide la velocidad cada segundo.

Cuando el valor del contador es superior a su limite, se muestra una alarma o un fallo.
Puede conectar las senales de alarmay fallo a una salida digital o de relé.

Cuando se haya realizado el mantenimiento, se puede resetear el contador con una entrada
digital o el parametro P3.16.4 Reset de contador 1.
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P3.16.1 UNIDADES DE CONTADOR 1 (ID 1104)

Este parametro se utiliza para habilitar el contador de mantenimiento.
El contador de mantenimiento le indica que se debe realizar el mantenimiento cuando el
valor del contador supera el limite establecido.

P3.16.2 ALARMA LIMITE DE CONTADOR 1 (ID 1105]

Este pardmetro se utiliza para establecer el limite de alarma del contador de
mantenimiento.
Cuando el valor del contador supere este limite, se produce una alarma de mantenimiento.

P3.16.3 FALLO DEL LIMITE DEL CONTADOR 1 (ID 1106]

Este pardmetro se utiliza para establecer el limite de fallo del contador de mantenimiento.
Cuando el valor del contador supere este limite, se produce un fallo de mantenimiento.

P3.16.4 RESET DE CONTADOR 1 (ID 1107)

Este pardmetro se utiliza para realizar un reset del contador de mantenimiento.

P3.16.5 RESET DE ENTRADA DIGITAL (DI) DE CONTADOR 1 (ID 490)

Este pardmetro se utiliza para seleccionar la entrada digital que restablece el valor del
Contador de mantenimiento.

10.18 MODO ANTI-INCENDIO

Cuando se activa el modo Anti-Incendio, el convertidor resetea todos los fallos que se
producen y continta funcionando a la misma velocidad hasta que no es posible. El
convertidor ignora todos las ordenes del panel, Fieldbuses y la herramienta de PC. Solo
obedece las sefnales de la I/0 Activaciéon modo Anti-Incendio, Inversion giro, Permiso de
marcha, Marcha con enclavamiento 1y Marcha con enclavamiento 2.

La funcion de modo Anti-Incendio tiene dos modos: el modo de prueba y el modo habilitado.
Para seleccionar el modo, escriba una contrasefa en el parametro P3.17.1 (Contrasefa). En
el modo de prueba, el convertidor no resetea automaticamente los fallos y se detiene cuando
se produce uno.

También se puede configurar el modo Anti-Incendio con el Asistente de modo Anti-Incendio,
que puede activarse en el menu Guia rapida con el parametro B1.1.4.

Cuando se activa la funcion de modo Anti-Incendio, se muestra una alarma en la pantalla.

f PRECAUCION!
La garantia quedara invalidada si se activa esta funcion. El modo de prueba se
puede utilizar para probar la funcién de modo Anti-Incendio sin invalidar la
garantia.

P3.17.1 CONTRASENA (ID 1599)

Este parametro se utiliza para habilitar la funcién de modo Anti-Incendio.
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NOTA!
Se bloquearan todos los otros parametros del modo Anti-Incendio si este se
encuentra habilitado y se introduce la contrasefa correcta en este parametro.

Numero de

., Nombre de seleccion Descripcion
seleccion
1002 Modo habilitado El convert|do.r resetea tpdos los fallos y cont|nu§ funcio-
nando a la misma velocidad hasta que no es posible.
1234 Modo de prueba El convertidor no resetea automaticamente los fallos y se
para cuando se produce uno.

P3.17.2 FUENTE DE FRECUENCIA DE MODO ANTI-INCENDIO (ID 1617)

Este pardmetro se utiliza para seleccionar el origen de la referencia de frecuencia cuando el
modo incendio esta activo.

Este pardmetro permite la seleccidn de, por ejemplo, el controlador de Al1 o PID como
origen de la referencia cuando se funciona en modo Anti-Incendio.

P3.17.3 FRECUENCIA DE MODO ANTI-INCENDIO [(ID 1598)

Este pardmetro se utiliza para establecer la frecuencia que se usa cuando el modo incendio
esta activo.

El convertidor utiliza esta frecuencia cuando el valor del parametro P3.17.2 Seleccidn
referencia frecuencia es Frecuencia anti-incendio.

P3.17.4 ACTIVAR CONTACTOR ABIERTO [ID 1596)

Este pardmetro se utiliza para seleccionar la senal de entrada digital que activa la funcién de
modo incendio.

Si esta senal de entrada digital estd activada, se mostrara una alarma en la pantallay la
garantia quedard invalidada. Esta sefal de entrada digital es de tipo NC (normalmente
cerrado).

Es posible probar el modo Anti-Incendio con la contrasena que activa el modo de prueba.
Luego, la garantia sigue siendo valida.

NOTA!

Si el modo Anti-Incendio esta habilitado y se introduce la contrasena correcta en el
parametro Contrasena, todos los parametros del modo Anti-Incendio se bloquean.
Para cambiar los parametros del modo Anti-Incendio, cambie primero el valor de
P3.17.1 Contrasena a 0.
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Imag. 87: La funcion de modo Anti-Incendio

P3.17.5 ACTIVAR CONTACTOR CERRADO (ID 1619)

Este pardmetro se utiliza para seleccionar la senal de entrada digital que activa la funcién de
modo incendio.

Esta senal de entrada digital es de tipo NO (normalmente abierto). Consulte la descripcion
de P3.17.4 Activar contactor abierto.

P3.17.6 INVERSION GIRO (ID 1618)

Este pardmetro se utiliza para seleccionar la senal de entrada digital que proporciona un
comando de inversién del sentido de giro durante el modo incendio.
El parametro no afecta al funcionamiento normal.

Si es necesario que el motor funcione siempre en sentido DIRECTO o siempre en sentido
INVERSO en el modo anti-incendio, seleccione la entrada digital correcta.

DigIN ranura 0.1 = Siempre DIRECTA
DigIN ranura 0.2 = Siempre INVERSA

V3.17.7 ESTADO DEL MODO ANTI-INCENDIO (ID 1597)

Este valor de monitorizacion muestra el estado de la funcion de modo incendio.

V3.17.8 CONTADOR DEL MODO ANTI-INCENDIO (ID 1679)

Este valor de monitorizacion muestra el nUmero de activaciones de modo incendio.
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NOTA!

El contador no se puede resetear.
10.19 FUNCION CALDEO MOTOR

P3.18.1 FUNCION CALDEO MOTOR (ID 1225)

Este pardmetro se utiliza para habilitar o deshabilitar la funcion Caldeo del motor.

La funcién de caldeo del motor mantiene calientes el convertidor y el motor durante el
estado PARO. En el caldeo del motor, el sistema proporciona intensidad de CC al motor. EL
caldeo del motor evita, por ejemplo, la condensacion.

Numero de
seleccion

Nombre de seleccion Descripcion

0 No usado La funcidn de caldeo del motor esta deshabilitada.

La funcion de caldeo del motor se activa siempre que el con-

! Siempre en estado de paro vertidor se halla en estado de paro.

La funcién de caldeo del motor se activa mediante una sefal
de entrada digital cuando el convertidor se halla en estado
de paro. Puede seleccionar la entrada digital para la activa-
cion con el parametro P3.5.1.18.

2 Controlado por entrada digital

La funcién de caldeo del motor se activa si el convertidor se
Limite de temperatura (radia- |encuentra en estado de paro y la temperatura del radiador

dor) del convertidor desciende por debajo del limite de tempera-
tura que se ha establecido con el pardmetro P3.18.2.

La funcién de caldeo del motor se activa si el convertidor se
encuentra en estado de paroy la temperatura medida del
motor desciende por debajo del limite de temperatura que se
ha establecido con el parametro P3.18.2. No se puede esta-
blecer la sefal de medicidn de la temperatura del motor con
Limite de temperatura (tempe- [el pardmetro P3.18.5.

ratura medida en el motor)

NOTA!

Para utilizar este modo de funcionamiento, debe tener una
tarjeta opcional para la medicién de temperaturas (por
ejemplo, OPT-BH).

P3.18.2 LIMITE DE TEMPERATURA DE CALDEO (ID 1226)

Este pardmetro se utiliza para establecer el limite de temperatura de la funcion Caldeo del
motor.

El caldeo del motor se activa cuando la temperatura del radiador o la temperatura medida
en el motor se sitla por debajo de este nivel, y cuando P3.18.1 se establece en 3 0 4.

P3.18.3 INTENSIDAD DE CALDEO DEL MOTOR [ID 1227)

Este parametro se utiliza para establecer la intensidad CC de la funcion Caldeo del motor.
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La intensidad de CC para el caldeo del motor y el convertidor en estado de paro. Activado
como se indica en P3.18.1.

P3.18.4 CALDEO DE MOTOR ACTIVO (ID 1044)

Este pardmetro se utiliza para seleccionar la senal de entrada digital que activa la funcién
Caldeo del motor.

Este pardmetro se utiliza cuando P3.18.1 esta establecido en 2. Cuando el valor de P3.18.1 es
2, también puede conectar canales de tiempo a este parametro.

P3.18.5 TEMPERATURA DE CALDEO DEL MOTOR [ID 1045]

Este pardmetro se utiliza para seleccionar la sefal de temperatura que se usa para medir la
temperatura del motor para la funcién Caldeo del motor.

NOTA!
Este parametro no esta disponible si no hay instalada una tarjeta opcional de
medicion de temperatura.

10.20 PROGRAMADOR DE LOGICAS

P3.19.1 MODO DE FUNCIONAMIENTO (ID 15001)

Este pardmetro se utiliza para seleccionar el modo de funcionamiento del programador de
ldgicas.

Cuando se selecciona "Programacion”, se detiene la ejecucion del programa de bloqueo y las
salidas de cada bloque de funciones son 0. Cuando se selecciona "Ejecutar programa”, el
programa de bloqueo se ejecuta y las salidas de bloqueo se actualizan de manera normal. El
Programador de Ldgicas no puede configurarse cuando se selecciona "Ejecutar programa”.
Utilice la herramienta grafica Programador de Ldgicas en VACON® Live.

10.21 FRENO MECANICO

Puede monitorizar el freno mecanico con el valor de monitorizacion Application Status Word
1 en Extras/avanzado del grupo de monitorizacion.

La funcion de control de freno mecanico controla un freno mecanico externo con una senal
de salida digital. El freno mecanico se abrira o cerrara cuando la frecuencia de salida del
convertidor alcance los limites de apertura o cierre.

P3.20.1 CONTROL DE FRENO [ID 1541)

Este parametro se utiliza para establecer el modo de funcionamiento del freno mecanico.
Puede supervisarse el estado del freno mecanico por medio de una senal de entrada digital
cuando se selecciona el modo 2.
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Tabla 127: La seleccion del modo de funcionamiento del freno mecanico.

Numero de

., Nombre de seleccion Descripcion
seleccion
0 Deshabilitado No se utiliza el control del freno mecanico.
1 Habilitado Se utiliza el control del freno mecanico, pero no se supervisa

el estado del freno.

Habilitado con supervisién del Se utiliza el control del freno mecanico y el estado del freno

2 estado de freno se monitoriza por medio de una senal de entrada digital
(P3.20.8).
Frecuencia de salida 5 6
A
Freno 5
mecanico !
Retardo | |
Limite de frecuencia : 5
cierre ID1539|-- oo RS AR R SR
Limite de frecuencia|_____. 3 4 |
apertura ID1535 |

Comando de arranque—l

Comando para abrir 1
el freno mecanico
(salida digital)

Imag. 88: La funcidn de freno mecanico

1. Se proporciona un comando de 5. Lafrecuencia de salida del convertidor
arranque. sigue la referencia de frecuencia

2. Serecomienda utilizar la magnetizacion normal.
de arranque para generar el flujo del 6. Se proporciona un comando de paro.
rotor con rapidez y reducir el tiempo 7. Elfreno mecanico se cerrara cuando la
cuando el motor es capaz de producir frecuencia de salida se situe por debajo
par nominal. del limite de frecuencia de cierre.

3. Cuando el tiempo de magnetizacion del
arranque haya terminado, el sistema
permite que la referencia de frecuencia
pase al limite de frecuencia abierto.

4. Elfreno mecanico se abre. La referencia
de frecuencia se mantiene en el limite
de frecuencia abierto hasta que termina
el retraso del freno mecanico y se recibe
la senal de valor actual del freno

correcta.
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Imag. 89: La ldgica de apertura del freno mecanico

P3.20.2 RETARDO MECANICO DE FRENO (ID 353]

Este pardmetro se utiliza para establecer el retraso mecanico necesario para la apertura del
freno.

Después de proporcionar el comando de apertura del freno, la velocidad se mantiene en el
valor del parametro P3.20.3 (Limite de frecuencia de apertura del freno) hasta que el retardo
del freno mecdanico vence. Establezca el tiempo de retardo para que se corresponda con el
tiempo de reaccion del freno mecanico.

La funcion de retardo del freno mecanico se utiliza para evitar picos de intensidad y/o par.
Esto evita que el motor funcione a toda velocidad sobre el freno. Si utiliza P3.20.2 al mismo
tiempo que P3.20.8, es necesario tener tanto la senal de retardo vencida como la de valor
actual para liberar la referencia de velocidad.

P3.20.3 LIMITE FRECUENCIA APERTURA FRENO (ID 1535]

Este pardmetro se utiliza para establecer el limite de frecuencia para la apertura del freno
mecanico.

El valor del parametro P3.20.3 es el limite de la frecuencia de la salida del convertidor para
abrir el freno mecanico. En el control de lazo abierto, se recomienda utilizar un valor que sea
igual al deslizamiento nominal del motor.

La frecuencia de salida del convertidor se mantiene a este nivel hasta que vence el retraso
del freno mecanico y el sistema recibe la senal de valor actual del freno correcta.

P3.20.4 LIMITE FRECUENCIA CIERRE FRENO (ID 1539]

Este parametro se utiliza para establecer el limite de frecuencia para el cierre del freno
mecanico.

El valor del parametro P3.20.4 es el limite de la frecuencia de la salida del convertidor para
cerrar el freno mecanico. El convertidor se paray la frecuencia de salida se aproxima a 0.
Puede utilizar el parametro para las dos direcciones, positiva y negativa.
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P3.20.5 LIMITE INTENSIDAD FRENO (ID 1085]

Este parametro se utiliza para establecer el limite de intensidad de freno.

El freno mecanico se cerrara de forma inmediata si la intensidad del motor se encuentra por
debajo del limite establecido en el parametro Limite intensidad freno. Se recomienda
establecer este valor aproximadamente en la mitad de la intensidad magnetizante.

Cuando el convertidor funcione en el area de desexcitacion, el limite de intensidad del freno
se reducira automaticamente como una funcion de la frecuencia de salida.

(A) [A]
A

@Hz
@ [Hz]

Imag. 90: Reduccidn interna del limite de intensidad del freno

A. Current D. Area de desexcitacién
B. Limite intensidad freno (ID1085) E. Frecuencia de salida
C. Punto de desexcitacion (ID602)

P3.20.6 RETARDO DE FALLO DE FRENO (ID 352

Este pardmetro se utiliza para establecer el tiempo de retraso de fallo de freno.
Sino se recibe la senal de valor actual del freno correcta durante este retraso, se muestra
un fallo. Este retraso solo se utiliza si el valor de P3.20.1 se ha establecido en 2.

P3.20.7 RESPUESTA A FALLO DE FRENO (ID 1316)

Este parametro se utiliza para establecer el tipo de respuesta a un fallo del freno.

P3.20.8 [P3.5.1.44] VALOR ACTUAL DEL FRENO (ID 1210)

Este parametro se utiliza para establecer la senal de valor actual del estado de freno del
freno mecanico.

Se utiliza la senal de valor actual del freno si el valor del parametro P3.20.1 es Habilitado con
la supervision del estado del freno.

Conecte esta entrada digital a un contacto auxiliar del freno mecanico.
El contacto estd abierto = el freno mecanico esta cerrado
El contacto esta cerrado = el freno mecanico esta abierto

Si se proporciona la orden de apertura del freno, pero el contacto de la senal de valores
actuales del freno no se cierra en el tiempo especificado, se muestra un fallo de freno
mecanico (cddigo de fallo 58).
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10.22 CONTROL DE BOMBA

10.22.1 AUTOLIMPIEZA

Utilice la funcion de autolimpieza para eliminar la suciedad u otro material del impulsor de
la bomba. También puede utilizar la funcidn para eliminar obturaciones de tuberias o
valvulas. Puede utilizar la funcion de autolimpieza, por ejemplo, en los sistemas de aguas
residuales para mantener un rendimiento satisfactorio de la bomba.

P3.21.1.1 FUNCION LIMPIEZA (ID 1714]

Este pardmetro se utiliza para habilitar la funcidon AutoLimpieza.
Si se ha habilitado el pardametro Funcion limpieza, la autolimpieza comienza y activa la senal
de entrada digital en el parametro P3.21.1.2.

P3.21.1.2 ACTIVACION DE LIMPIEZA (ID 1715)

Este parametro se utiliza para seleccionar la sefal de entrada digital que pone en marcha la
secuencia de autolimpieza.

El proceso de AutoLimpieza se detiene si la sefal de activacidn se cancela antes de que la
secuencia se haya completado.

NOTA!
El convertidor se pondra en marcha si la entrada esta activada.

P3.21.1.3 CICLOS DE LIMPIEZA [ID 1716

Este pardmetro se utiliza para establecer el nUmero de los ciclos de limpieza en sentido
directo o inverso.

P3.21.1.4 FRECUENCIA DIRECTA (ID 1717)

Este parametro se utiliza para establecer la referencia de frecuencia del convertidor para el
sentido directo en el ciclo de autolimpieza.

Puede establecer la frecuencia y el tiempo del ciclo de limpieza con los parametros
P3.21.1.4, P3.21.1.5, P3.21.1.6 y P3.21.1.7

P3.21.1.5 TIEMPO FRECUENCIA DIRECTA (ID 1718)

Este pardmetro se utiliza para establecer el tiempo de funcionamiento de la frecuencia para
el sentido directo en el ciclo de autolimpieza.
Consulte el parametro P3.21.1.4 Frecuencia directa.

P3.21.1.6 FRECUENCIA INVERSA (ID 1719]

Este parametro se utiliza para establecer la referencia de frecuencia del convertidor para el
sentido inverso en el ciclo de autolimpieza.
Consulte el parametro P3.21.1.4 Frecuencia directa.
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P3.21.1.7 TIEMPO FRECUENCIA INVERSA (ID 1720)

Este parametro se utiliza para establecer el tiempo de funcionamiento de la frecuencia para
el sentido inverso en el ciclo de autolimpieza.
Consulte el parametro P3.21.1.4 Frecuencia directa.

P3.21.1.8 TIEMPO ACELERACION (ID 1721]

Este pardmetro se utiliza para establecer el tiempo de aceleracidon del motor cuando la
funcion AutoLimpieza esta activa.

Puede establecer rampas de aceleracion y deceleracion para la funcion de AutoLimpieza con
los parametros P3.21.1.8 y P3.21.1.9.

P3.21.1.9 TIEMPO DECELERACION (ID 1722)

Este parametro se utiliza para establecer el tiempo de deceleracion del motor cuando la
funcion AutoLimpieza esta activa.

Puede establecer rampas de aceleracion y deceleracidn para la funcion de AutoLimpieza con
los parametros P3.21.1.8 y P3.21.1.9.

Fr Nnci li .
ecuencia de sa dal Tiempo |

;frecuencia;
' directa_ |
. . -
Frecuencia directa " \

A

Frecuencia cero

Frecuencia inversa !
ST
i Tiempo |
frecuenciai |

\4

legll CiC| 0 1 Ll -l

Ciclos limpieza--------

! inversa

Funcién de Iimpieza—|
Activacién limpieza—— | I—

Imag. 91: La funcidn de AutoLimpieza

10.22.2 BOMBA JOCKEY

P3.21.2.1 FUNCIGN JOCKEY (ID 1674)

Este pardmetro se utiliza para controlar la funcién de bomba jockey.

La bomba jockey es una bomba de menor tamano que mantiene la presion en las tuberias
cuando la bomba principal se encuentra en modo dormir. Esto se puede producir, por
ejemplo, por la noche.

La funcion de bomba jockey controla una bomba jockey con una senal de salida digital.
Puede utilizar la bomba jockey si se utiliza un controlador PID para el control de la bomba
principal. Esta funcidn presenta tres modos operativos.

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANF0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




DESCRIPCIONES DE PARAMETROS VACON - 353

Numero de
seleccion

Nombre de seleccion Descripcion

0 No usado

la bomba jockey se pone en marcha cuando el modo dormir
1 Dormir PID (Siempre ON) PID de la bomba principal se activa. La bomba jockey se para
cuando la bomba principal se despierta del modo dormir.

La bomba jockey se pone en marcha cuando el modo dormir
PID se activa y la sefial de valor actual esta por debajo del
nivel establecido en el parametro P3.21.2.2.

La bomba jockey se para cuando la senal de valor actual esté
por encima del nivel establecido en el pardametro P3.21.2.3 0
cuando la bomba principal sale del modo dormir.

2 Dormir PID (por Nivel)

Valor actual de PID
A

Nivel de paro
de bomba Jockey

Nivel de marcha
de bomba Jockey [-------- [ [ T e Rl Sl

Nivel de despertar|_.__.._. -

del controlador PID[ . [ P C
Frecuencia ! petraso ! :
de salida  ige dormir! : |
A depPD | | ;
. > : i

e e e e e e e el oo o

Dormir PID (Siempre ON)

Control bomba jockey
(Valor seleccionado = Dormir)

Control bomba jockey

(Valor seleccionado : _|—,_|—

= Dormir (Nivel))

Imag. 92: La funcidn de la bomba jockey

P3.21.2.2 NIVEL DE MARCHA DE BOMBA JOCKEY (ID 1675]

Este parametro se utiliza para establecer el nivel de la senal de valor actual de PID en que la
bomba jockey se pone en marcha cuando la bomba principal esta en estado de dormir.

La bomba jockey se pone en marcha cuando el modo dormir de PID esta activo y la senal de
valor actual de PID se situa por debajo del nivel establecido en este pardametro.
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NOTA!
Este parametro se utiliza solo si P3.21.2.1 = 2 (Dormir [por nivell).

P3.21.2.3 NIVEL DE PARO DE BOMBA JOCKEY (ID 1676)

Este pardmetro se utiliza para establecer el nivel de la senal de valor actual de PID en que la
bomba jockey se detiene cuando la bomba principal esta en estado de dormir.

La bomba jockey se detiene cuando el modo dormir PID esta activo y la senal de valor actual
de PID esta por encima del nivel establecido en este parametro o cuando el controlador PID

sale del modo dormir.

NOTA!
Este pardmetro se utiliza solo si P3.21.2.1 = 2 (Dormir [por nivell).

10.22.3 BOMBA DE CEBADO

La bomba de cebado es una bomba de menor tamano que ceba la entrada de la bomba
principal para evitar la aspiracion de aire.

La funcién de bomba de cebado controla una bomba de cebado con una senal de salida
digital. Puede establecer un retraso para que la bomba de cebado se ponga en marcha antes
de que se ponga en marcha la bomba principal. La bomba de cebado funciona de forma
ininterrumpida mientras la bomba principal esté funcionando. Si la bomba principal entra en
modo dormir, la bomba de cebado también se detiene durante ese tiempo. Cuando se
despierta del modo dormir, la bomba principal y la bomba de cebado arrancan al mismo
tiempo.

@ | I

—‘
. ©

o

Imag. 93: La funcidn de la bomba de cebado

A. Comando de arranque (bomba principall  C. Frecuencia de salida (bomba principal)
B. Control de cebado de la bomba (sefalde D. Tiempo de cebado
salida digital)

P3.21.3.1 FUNCION DE CEBADO (ID 1677)

Este parametro se utiliza para habilitar la funcién Bomba de cebado.
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La bomba de cebado es una bomba de menor tamano que ceba la entrada de la bomba
principal para evitar la aspiracion de aire. La funcién de bomba de cebado controla una
bomba de cebado con una senal de salida de relé.

P3.21.3.2 TIEMPO DE CEBADO (ID 1678)

Este pardmetro se utiliza para establecer el tiempo de funcionamiento de la bomba de
cebado antes de que se ponga en marcha la bomba principal.

10.23  FILTRO ARMONICO AVANZADO

P3.22.1 LIMITE DE DESCONEXION DEL CONDENSADOR (ID 15510}

Utilice este parametro para establecer el limite de desconexion para el filtro armonico
avanzado. El valor se expresa como el porcentaje de la potencia nominal del convertidor.

P3.22.2 HISTERESIS DE DESCONEXION DEL CONDENSADOR (ID 15511)

Utilice este parametro para establecer la histéresis de desconexion para el filtro armonico
avanzado. El valor se expresa como el porcentaje de la potencia nominal del convertidor.

P3.22.3 SOBRETEMPERATURA AHF [ID 15513)

Utilice este parametro para establecer la senal de entrada digital que activa la
sobretemperatura AHF (ID del fallo 1118).

P3.22.4 RESPUESTA FRENTE A FALLO AHF (ID 15512)

Este pardmetro se utiliza para seleccionar la respuesta del convertidor de frecuencia ante
un fallo de sobretemperatura AHF.
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11  LOCALIZACION DE FALLOS

Cuando los diagndsticos de control del convertidor detectan una condicion anomala en el
funcionamiento del convertidor, el convertidor muestra una notificacion al respecto. Puede
ver la notificacion en la pantalla del panel de control. La pantalla muestra el codigo, el
nombre y una breve descripcidn del fallo o la alarma.

La informacion de origen le indica el origen del fallo, la causa, el lugar en el que se ha
producido y otros datos.

Hay tres tipos de notificaciones diferentes.

« Lainformacion no afecta al funcionamiento del convertidor. Debe resetear la
informacion.

* Unaalarma le informa de funcionamientos inusuales en el convertidor. Esto no hace que
el convertidor se pare. Debe resetear la alarma.

* Un fallo hace que se pare el convertidor. Debe resetear el convertidor y encontrar una
solucién al problema.

Puede programar diferentes respuestas para algunos fallos de la aplicacion. Mas
informacion en el capitulo 5.9 Grupo 3.9: Protecciones.

Restablezca el fallo con el botén Reset del panel o mediante el terminal de I/0, el Fieldbus o
la herramienta de PC. Los fallos se almacenan en el historial de fallos, donde puede
examinarlos. Consulte los diferentes cddigos de fallo en el capitulo 77.3 Cddigos de fallo.

Antes de ponerse en contacto con el distribuidor o la fabrica a causa de un funcionamiento
inusual, prepare algunos datos. Anote siempre todos los textos que aparecen en la pantalla,
el codigo del fallo, el ID del fallo, la informacion de origen, la lista de fallos activos y el
historial de fallos.

1.1 APARECE UN FALLO.

Cuando el convertidor muestra un fallo y se detiene, examine la causa del fallo y resetee el
fallo.
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Hay dos procedimientos para resetear un fallo: con el botdn Reset y con un parametro.

RESET CON EL BOTON RESET

1 Presione el boton Reset en el panel durante dos
segundos.

RESET CON UN PARAMETRO EN LA PANTALLA GRAFICA

1 Vaya al mend Diagnéstico.

STOP|C| READY| | 110
G Main Menu
ID: M4
= Monitor
(5 )
Y Parameters
( 12)

Di?ggo)stics

2 Vaya al submenu Reset fallos.

STOP |C| READY | | 10
G Diagnostics
ID: M4.1

Active faults
(0)
Reset faults
O

Iil Fault history
(39)
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Seleccione el parametro Reset fallos.
stor|(| READY | | o
Reset faults

ID: M4.2

Va Reset faults
@ Help

3

RESET CON UN PARAMETRO EN LA PANTALLA DE TEXTO

STOP ALARM FA‘ULT

1 Vaya al menu Diagnéstico. DY RON
A -
- rrC T 1
1] 1 l'/l_?l nJai 1L
ML
1
h 4 v
FWD REV 1/0 KEYPAD BUS
2 Utilice los botones de flecha arriba y abajo para READY RUN  SToP  ALARM  FAULT
buscar el parametro Reset fallos. A A
OCCET SO
L B e B | l'/l_ll_
h 4 h 4
FWD  REV /0O KEYPAD BUS
3 Seleccione el valor Si'y presione OK. READY RUN  STop  ALARM  FAULT
A — A
AN /7 70N
- LI -
=N

/
/

h 4 v
KEYPAD  BUS

FWD REV 1/0
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11.2 HISTORIAL DE FALLOS

En el historial de fallos encontrard mas datos sobre los fallos. En el historial del fallos se
almacenan 40 fallos como maximo.

EXAMEN DEL HISTORIAL DE FALLOS EN LA PANTALLA GRAFICA

1 Para ver mas datos sobre un fallo, vaya al historial

de fallos. stoP| (G| ReapY o
@ Diagnostics
ID: M4.1

Active faults

(0)

Reset faults

Ii—l Fault history

(39)

2  Para examinar los datos de un fallo, presione el

botdn de flecha a la derecha. STOP|G| READY | Vo
D Fault history
ID: M4.3.3

External Fault 51
. Fault old 891384s

External Fault 51
- Fault old 871061s

— Device removed 39
Info old 862537s
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3  Los datos aparecen en una lista.
STOP|G| READY | e
Fault history

ID: M4.3.3.2

Code 39 I
ID 380
State Info old
Date 7.12.2009
Time 04:46:33
Operating time 862537s
Source 1
Source 2
Source 3

EXAMEN DEL HISTORIAL DE FALLOS EN LA PANTALLA DE TEXTO

1 Presione OK para ir al historial de fallos.
READY RUN STOP ALARM FAULT

. _
A 4
FWD REV 1/0  KEYPAD  BUS

2 Para examinar los datos de un fallo, presione OK
de nuevo READY RUN STOP ALARM FAULT
' A A

FWD REV 1/0  KEYPAD  BUS
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3 Utilice el boton de flecha hacia abajo para examinar

READY RUN STOP ALARM FAULT
todos los datos.

h 4 v

FWD  REV 1/0  KEYPAD BUS
READY RUN  STOP  ALARM  FAULT
A A

[ T

h 4 h 4

FWD REV 1/0 KEYPAD BUS
READY RUN STOP ALARM FAULT
A A

CTOTEC

1071 C

FWD REV 1/0  KEYPAD BUS
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11.3

Cadigo
de fallo

CODIGOS DE FALLO

Nombre del fallo

Causa posible

Como corregir el fallo

Sobreintensidad (fallo
de hardware)

Hay una intensidad dema-
siado alta (>4*| H) en el
cable del motor. Su causa

Realice una comprobacion de la
carga.
Realice una comprobacion del

cerrado y la informacion de
valor actual esta ABIERTA.

. averia de funciona-
miento

. componente defec-
tuoso

2 Sobreintensidad (fallo |puede ser una de las motor.
de software) siguientes. Realice comprobaciones de los
cables y las conexiones.
) Realice una identificacion en mar-
. un aumento repentino |-
y considerable de la Establezca un tiempo de acelera-
carga cion mayor (P3.4.1.2'y P3.4.2.2).
. un cortocircuito en los
cables del motor
. el motor no es del tipo
correcto
. los ajustes del parame-
tro no son correctos
2 10 Sobretension (fallo de |La tensién del Bus de CC es |Establezca un tiempo de decelera-
hardware) superior a los limites. cién mayor (P3.4.1.3y P3.4.2.3).
Utilice el chopper de frenado o la
11 Sobretension (fallo de ) » resistencia de frenado. Estan dis-
software) ' t|empo.de deceleracion ponibles como opciones.
dfemasnado corto . Active el controlador de sobreten-
. picos de sobretension | oo
altos en el suministro Realice una comprobacion de la
tension de entrada.
3 20 Fallo a tierra (fallo de |La medicién de la intensidad |Realice comprobaciones de los
hardware) indica que la suma de la cables del motory el motor.
intensidad de fases del Realice una comprobacion de los
21 Fallo a tierra (fallo de |motor no es cero. filtros.
software)
. una averia de aisla-
miento en los cables o
el motor
. una averia del filtro
(du/dt, sinusoidal)
5 40 Interruptor de carga  |Elinterruptor de carga estd |Resetee el falloy vuelva a poner en

marcha el convertidor.

Realice una comprobacion de la
senal de valor actual y la conexidn
del cable entre la tarjeta de control
y la tarjeta de potencia.

Si se vuelve a producir el fallo, pida
instrucciones al distribuidor mas
préximo.
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Codigo Nombre del fallo Causa posible Como corregir el fallo
de fallo
7 60 Saturacion Este fallo no se puede resetear
. IGBT defectuoso desde el cuadro de control.
. cortocircuito de satura- | Desconecte la alimentacion.
cion en el IGBT NO ARRANQUE EL CONVERTIDOR
. cortocircuito o sobre- NI CONECTE LA ALIMENTACION.
carga en la resistencia | Pida instrucciones a la fabrica.
del freno
8 600 Fallo del sistema No hay comunicacion entre |Resetee el fallo y vuelva a poner en
la tarjeta de controly la ali- |marcha el convertidor.
601 mentacion. Descargue la Ultima versiéon de
software desde la pagina web de
602 Componente defectuoso. controladores de Danfoss. Actua-
Averia de funcionamiento. lice el convertidor.
Si se vuelve a producir el fallo, pida
603 Componente defectuoso. instrucciones al distribuidor mas
Averia de funcionamiento. proximo.
La tensidn de la alimenta-
cion auxiliar en la unidad de
potencia es demasiado baja.
604 Componente defectuoso.
Averia de funcionamiento.
La tensidn de fase de salida
no se corresponde con la
referencia.
Fallo de valor actual.
605 Componente defectuoso.
Averia de funcionamiento.
606 El software de la unidad de
control no es compatible
con el software de la unidad
de potencia.
607 La version del software no
se puede leer. No hay soft-
ware en la unidad de poten-
cia.
Componente defectuoso.
Averia de funcionamiento
(hay un problema con la tar-
jeta de potencia o la tarjeta
de medicion).
608 Una sobrecarga de CPU.
609 Componente defectuoso. Resetee el fallo y apague dos veces
Averia de funcionamiento. el convertidor.
Descargue la Ultima version de
software desde la pagina web de
controladores de Danfoss. Actua-
lice el convertidor.
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Cadigo
de fallo

Nombre del fallo

Causa posible

Como corregir el fallo

610

614

647

648

649

Fallo de la aplicacion

Componente defectuoso.
Averia de funcionamiento.

Error de configuracion.
Error de software.
Componente defectuoso
(una tarjeta de control
defectuosa).

Averia de funcionamiento.

Componente defectuoso.
Averia de funcionamiento.

Averia de funcionamiento.
El software del sistema no
es compatible con la aplica-
cion.

Resetear el fallo y volver a poner
en marcha.

Descargue la uUltima version de
software desde la pagina web de
controladores de Danfoss. Actua-
lice el convertidor.

Si se vuelve a producir el fallo, pida
instrucciones al distribuidor mas
préximo.

Una sobrecarga de recur-
S0S.

Una averia de carga, resta-
blecimiento o almacena-
miento de parametros.

Cargue los ajustes por defecto de
fabrica.

Descargue la uUltima version de
software desde la pagina web de
controladores de Danfoss. Actua-
lice el convertidor.
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Cadigo
de fallo

8 667

670

827

828

829

830

Nombre del fallo

Fallo de la aplicacion

Causa posible

No se reconoce la Ethernet
PHY o se encuentra en el
estado incorrecto.

Como corregir el fallo

Resetear el fallo y volver a dar
marcha al convertidor de frecuen-
cia

Descargue la Ultima version de
software desde la pagina web de
controladores de Danfoss. Actua-
lice el convertidor.

Si se vuelve a producir el fallo, pida
instrucciones al distribuidor mas
préximo.

La tension de salida es
demasiado baja a causa de
una sobrecarga, un compo-
nente defectuoso o un cor-
tocircuito.

Realice una comprobacidn de la
carga de la salida auxiliar.
Resetear el fallo y volver a dar
marcha al convertidor de frecuen-
cia

Descargue la ultima version de
software desde la pagina web de
controladores de Danfoss. Actua-
lice el convertidor.

Si se vuelve a producir el fallo, pida
instrucciones al distribuidor mas
proximo.

La clave de licencia propor-
cionada no es valida o es
incorrecta (mediante el
teclado o VCX).

La clave de licencia es inco-
rrecta o no es apta para este
convertidor.

Resetear el fallo y volver a dar
marcha al convertidor de frecuen-
cia

Introduzca de nuevo la clave de
licencia para el convertidor de fre-
cuencia.

Descargue la Ultima version de
software desde la pagina web de
controladores de Danfoss. Actua-
lice el convertidor.

Si se vuelve a producir el fallo, pida
instrucciones al distribuidor mas
proximo.

La clave de licencia introdu-
cida ha sido aceptada 'y
almacenada en el converti-
dor.

Se han usado nuevas licen-
cias desde la puesta en
marcha anterior.

Se han eliminado licencias
del convertidor.
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Codigo Nombre del fallo Causa posible Como corregir el fallo
de fallo
9 80 Baja tensidn (fallo) La tension del Bus de CC es |Si hay un corte de tension de ali-
inferior a los limites. mentacion temporal, resetee el
fallo y vuelva a poner en marcha el
» ) convertidor.
) tgpsmn de ghmentg- Realice una comprobacion de la
cion demasiado baja tension de alimentacion. Si la ten-
* componente defec- sion de alimentacion es correcta,
tuoso ) se ha producido un fallo interno.
: un fusible de entrada Examine la red eléctrica para com-
defectuoso probar si hay fallos.
) elinterruptor c!e carga [pida instrucciones al distribuidor
externo no esta mas proximo.
cerrado
NOTA!
Este fallo solo se activa si
el convertidor esta en mar-
cha.
10 91 Fase de entrada Realice una comprobacion de la
. averia de la tension de | tension de alimentacion, los fusi-
alimentacién bles y el cable de alimentacidn, el
. un fusible defectuoso o |puente de rectificacion y el control
una averia en los de puerta del tiristor (MRé->).
cables de alimentacion
La carga debe ser al menos
del 10-20 % para que fun-
cione la supervision.
11 100 Supervision de fase La mediciéon de la intensidad |Realice una comprobacion del
de salida indica que ha detectado que [cable del motory el motor.
no hay intensidad en una de |Realice una comprobacion del fil-
las fases del motor. tro du/dt o el filtro sinusoidal.
. una averia en el motor
o en los cables del
motor
. una averia del filtro
(du/dt, sinus)

12 110 Supervision del chop- [No hay ninguna resistencia | Realice una comprobacién de la
per de frenado (fallo |de frenado. La resistencia resistencia de frenado y los cables.
de hardware) de frenado esta rota. Un Si se encuentran en buen estado,

chopper de frenado defec- hay un fallo en el resistor o el
111 Alarma de saturacion [tuoso. chopper. Pida instrucciones al dis-
del chopper de fre- tribuidor mas préximo.
nado

13 120 Baja temperatura del |Latemperatura en el radia- |Latemperatura ambiente es
convertidor de fre- dor de la unidad de potencia |demasiado baja para el converti-
cuencia (fallo) o en la tarjeta de potencia dor. Coloque el convertidor en un

es demasiado baja. lugar mas calido.
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Cadigo
de fallo

Nombre del fallo

Causa posible

Como corregir el fallo

14 130 Sobretemperatura La temperatura en el radia- |Realice una comprobacion de la
del convertidor de dor de la unidad de potencia |cantidad y el caudal reales de aire
frecuencia (fallo, o en la tarjeta de potencia de refrigeracion.
radiador) es demasiado alta. Los limi- [Examine el radiador para compro-

tes de temperatura del bar si tiene polvo.

131 Sobretemperatura radiador son diferentes en Realice una comprobacidn de la
del convertidor de todos los bastidores. temperatura ambiente.
frecuencia (alarma, Compruebe que la frecuencia de
radiador) conmutacion no sea demasiado

alta en relacion con la temperatura

132 Sobretemperatura ambiente y la carga del motor.
del convertidor de Realice una comprobacién del ven-
frecuencia (fallo, tar- tilador de refrigeracion.
jeta)

133 Sobretemperatura
del convertidor de
frecuencia (alarma,
tarjeta)

136 Temperatura del cir- |Capacitancia de salida Realice comprobaciones de los
cuito de proteccion demasiado alta o fallo a tie- |cablesy del motor.
contra sobretension rra en la red flotante.

(alarma)

137 Temperatura del cir- |Capacitancia de salida Realice comprobaciones de los
cuito de proteccion demasiado alta o fallo a tie- |cablesy del motor.
contra sobretension rra en la red flotante.

(fallo)

15 140 Motor bloqueado El motor se ha bloqueado. Realice una comprobacion del

motor vy la carga.

16 150 Sobretemperatura Hay una carga demasiado Reduzca la carga del motor. Si no
motor pesada en el motor. hay sobrecarga del motor, realice

una comprobacién de los pardme-
tros de proteccion térmica del
motor (grupo de parametros 3.9
Protecciones).

17 160 Baja carga del motor [No hay suficiente carga en Realice una comprobacion de la

el motor. carga.

Realice una comprobacion de los
parametros.
Realice una comprobacion del fil-
tro du/dty el filtro sinusoidal.

19 180 Sobrecarga de poten- |La potencia del convertidor |Reduzca la carga.
cia [supervision de es demasiado alta. Examine las dimensiones del con-
corta duracion) vertidor. Compruebe si es dema-

siado pequeno para la carga.

181 Sobrecarga de poten-

cia (supervision de
larga duracion)
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Nombre del fallo

Fallo de control del
motor

Causa posible

Este fallo solo esta disponi-
ble si utiliza una aplicacion
especifica del cliente. Una
averia en la identificacion
del angulo de marcha.

. El rotor se mueve
durante la identifica-
cion.

. El nuevo angulo no
coincide con el valor
antiguo.

Como corregir el fallo

Resetee el fallo y vuelva a poner en
marcha el convertidor.

Aumente la intensidad de identifi-
cacion.

Consulte la fuente de historial de
fallos para obtener mas informa-
cion.

Prevencion de mar-
cha

Se ha impedido la marcha
del convertidor. La orden de
marcha esta activada
cuando un nuevo software
(firmware o aplicacién), un
ajuste de parametros o
cualquier otro archivo que
afecta al funcionamiento del
convertidor ha sido cargado
en el convertidor.

Resetear el fallo y detener el con-
vertidor.

Cargar el software y dar marcha al
convertidor.

Cadigo
de fallo
25 240
241
26 250
29 280

Termistor Atex

El termistor ATEX ha detec-
tando una sobretempera-
tura.

Resetear el fallo. Comprobar el
termistor y sus conexiones.
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Cadigo
de fallo

Nombre del fallo

Causa posible

Como corregir el fallo

30 290

Desactivacion de
seguridad

La senal de desactivacion de
seguridad A no permite
establecer el convertidor en
estado PREPARADO.

291

Desactivacion de
seguridad

La senal de desactivacion de
seguridad B no permite
establecer el convertidor en
estado PREPARADO.

Resetee el fallo y vuelva a poner en
marcha el convertidor.

Realice una comprobacion de las
senales que van de la tarjeta de
control a la unidad de potenciay al
conector D.

500

Configuracion de
seguridad

Elinterruptor de configura-
cién de sequridad se ha ins-
talado.

Retire el interruptor de configura-
cién de seguridad de la tarjeta de
control.

501

Configuracion de
seguridad

Hay demasiadas tarjetas de
STO opcionales. Es posible
tener solo una.

Mantenga una de las tarjetas de
STO opcionales. Retire las demas.
Consulte el manual de seguridad.

502

Configuracion de
seguridad

La tarjeta opcional STO se
ha instalado en la ranura
incorrecta.

Coloque la tarjeta opcional STO en
la ranura correcta. Consulte el
manual de seguridad.

503

Configuracion de
seguridad

No hay un interruptor de
configuracién de seguridad
en la tarjeta de control.

Instale el interruptor de configura-
cién de seguridad en la tarjeta de
control. Consulte el manual de
seguridad.

504

Configuracion de
seguridad

Elinterruptor de configura-
cion de seguridad se ha ins-
talado de manera incorrecta
en la tarjeta de control.

Instale el interruptor de configura-
cion de seguridad en el lugar
correcto de la tarjeta de control.
Consulte el manual de seguridad.

505

Configuracion de
seguridad

Elinterruptor de configura-
cion de seguridad se ha ins-
talado de manera incorrecta
en la tarjeta opcional STO.

Realice una comprobacion de la
instalacion del interruptor de con-
figuracion de seguridad en la tar-
jeta opcional STO. Consulte el
manual de seguridad.

506

Configuracion de
seguridad

No hay comunicacion con la
tarjeta opcional STO.

Realice una comprobacion de la
instalacion de la tarjeta opcional
STO. Consulte el manual de segu-
ridad.

507

Configuracion de
seguridad

La tarjeta opcional STO del
sistema no es compatible
con el hardware.

Resetee el convertidor y vuelva a
ponerlo en marcha. Si se vuelve a
producir el fallo, pida instrucciones
al distribuidor mas proximo.
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Codigo Nombre del fallo Causa posible Como corregir el fallo
de fallo
30 520 Diagnoéstico de segu- [Las entradas de STO tienen |Realice una comprobacidn del inte-
ridad un estado diferente. rruptor de seguridad externo. Rea-
lice una comprobacion de la cone-
xion de entrada y del cable del
interruptor de seguridad.
Resetee el convertidor y vuelva a
ponerlo en marcha.
Si se vuelve a producir el fallo, pida
instrucciones al distribuidor mas
préximo.
521 Diagndstico de segu- |Una averia en el diagndstico |Resetee el convertidor y vuelva a
ridad del termistor ATEX. No hay |ponerlo en marcha.
ninguna conexion en la Si se vuelve a producir el fallo,
entrada del termistor ATEX. |cambie la tarjeta opcional.
522 Diagndstico de segu- |Un cortocircuito en la cone- |Realice una comprobacién de la
ridad xién de la entrada del ter- conexion de entrada del termistor
mistor ATEX. ATEX.
Realice una comprobacion de la
conexion ATEX externa.
Realice una comprobacion del ter-
mistor ATEX externo.
523 Diagnéstico de segu- [Se ha producido un pro- Resetee el convertidor y vuelva a
ridad blema en el circuito de ponerlo en marcha.
seguridad interno. Si se vuelve a producir el fallo, pida
instrucciones al distribuidor mas
proximo.
524 Diagnoéstico de segu- |Un sobrevoltaje en la tarjeta |Resetee el convertidory vuelva a
ridad opcional de seguridad ponerlo en marcha.
Si se vuelve a producir el fallo, pida
instrucciones al distribuidor mas
proximo.
525 Diagnéstico de segu- [Una baja tensién en la tar- Resetee el convertidor y vuelva a
ridad jeta opcional de seguridad ponerlo en marcha.
Si se vuelve a producir el fallo, pida
instrucciones al distribuidor mas
proximo.
526 Diagnoéstico de sequ- |Una averia interna en la Resetee el convertidor y vuelva a
ridad CPU de la tarjeta opcional ponerlo en marcha.
de seguridad o en el trata- Si se vuelve a producir el fallo, pida
miento de la memoria instrucciones al distribuidor mas
proximo.
527 Diagnoéstico de segu- |Una averia interna en la fun- |Resetee el convertidor y vuelva a
ridad cion de seguridad ponerlo en marcha.
Si se vuelve a producir el fallo, pida
instrucciones al distribuidor mas
proximo.
530 Par de seguridad Se ha conectado un paro de |Cuando la funcién STO esta acti-
desactivado emergencia o se ha activado |vada, el convertidor se halla en
cualquier otra operacion estado seguro.
STO.
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Cadigo
de fallo

Nombre del fallo

Causa posible

Como corregir el fallo

32

31

Refrigeracion por
ventilador

La velocidad del motor no
coincide exactamente con la
referencia de velocidad,
pero el convertidor funciona
correctamente. Este fallo
solo aparece en las unida-
des MR7y en los converti-
dores de mayor tamano que
el MR7.

Resetee el fallo y vuelva a poner en
marcha el convertidor. Limpie o
cambie el ventilador.

312

Refrigeracion por
ventilador

La vida Util del ventilador (es
decir, 50.000 horas) ha lle-
gado a su fin.

Cambie el ventilador y resetee el
contador de la vida Gtil del ventila-
dor.

33

320

Anti-Incendio acti-
vado

El modo Anti-Incendio del
convertidor esta habilitado.
Las protecciones del con-
vertidor no estan en uso.
Esta alarma se resetea
automaticamente cuando se
deshabilita el modo Anti-
-Incendio.

Realice una comprobacion de los
ajustes de parametros y las sena-
les. Algunas de las protecciones
del convertidor estan deshabilita-
das.

37

361

Dispositivo cambiado
(mismo tipo)

La unidad de potencia se ha
reemplazado por una nueva
del mismo tamano. El dis-
positivo esta preparado para
su uso. Los parametros ya
estan disponibles en el con-
vertidor.

Resetear el fallo.
El convertidor se reinicia después
de resetear el fallo.

362

Dispositivo cambiado
(mismo tipo)

La tarjeta opcional de la
ranura B se ha cambiado
por una nueva que ya ha uti-
lizado en la misma ranura.
El dispositivo esta prepa-
rado para su uso.

363

Dispositivo cambiado
(mismo tipo)

La misma causa que la de
ID362, pero se refiere a la
ranura C.

364

Dispositivo cambiado
(mismo tipo)

La misma causa que la de
ID362, pero se refiere a la
ranura D.

365

Dispositivo cambiado
(mismo tipo)

La misma causa que la de
ID362, pero se refiere a la
ranura E.

Resetear el fallo. El convertidor
comienza a utilizar los antiguos
ajustes de parametros.
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Codigo Nombre del fallo Causa posible Como corregir el fallo
de fallo
38 372 Dispositivo anadido Se ha colocado una tarjeta El dispositivo esta preparado para
(mismo tipo) opcional en laranura B.Ya |su uso. El convertidor comienza a
ha utilizado anteriormente utilizar los antiguos ajustes de
la tarjeta opcional en la parametros.
misma ranura. El dispositivo
estd preparado para su uso.
373 Dispositivo anadido La misma causa que la de
(mismo tipo) ID372, pero se refiere a la
ranura C.
374 Dispositivo ahadido La misma causa que la de
(mismo tipo) ID372, pero se refiere a la
ranura D.
375 Dispositivo anadido La misma causa que la de
(mismo tipo) ID372, pero se refiere a la
ranura E.
39 382 Dispositivo quitado Se ha quitado una tarjeta El dispositivo ya no esta disponible.
opcional de la ranura Ao B. |Resetear el fallo.
383 Dispositivo quitado La misma causa que la de
ID380, pero se refiere a la
ranura C.
384 Dispositivo quitado La misma causa que la de
ID380, pero se refiere a la
ranura D.
385 Dispositivo quitado La misma causa que la de
ID380, pero se refiere a la
ranura E.
40 390 Dispositivo descono- |Se ha conectado un disposi- |ELl dispositivo ya no esta disponible.
cido tivo desconocido (unidad de [Si se vuelve a producir el fallo, pida
potencia/tarjeta opcional) instrucciones al distribuidor mas
préximo.
41 400 Temperatura de IGBT |La temperatura de IGBT cal- |Realice una comprobacién de los
culada es demasiado ele- ajustes de los parametros.
vada. Examine la cantidad y el caudal
reales de aire de refrigeracion.
Realice una comprobacion de la
) la cargg del motor es temperatura ambiente.
demasiado elevada Examine el radiador para compro-
' la temperatura bar si tiene polvo.
amblente es dema- Compruebe que la frecuencia de
5|ad(13 alta conmutacién no sea demasiado
: averia de hardware alta en relacion con la temperatura
ambiente y la carga del motor.
Realice una comprobacion del ven-
tilador de refrigeracion.
Realice una identificacion en mar-
cha.
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Codigo Nombre del fallo Causa posible Como corregir el fallo
de fallo
L4 431 Dispositivo cambiado |Hay una nueva unidad de Resetear el fallo.
(distinto tipo) potencia de un tipo dife- El convertidor se reinicia después
rente. Los parametros no de resetear el fallo.
estan disponibles en la con- [Vuelva a establecer los pardmetros
figuracion. de la unidad de potencia.
433 Dispositivo cambiado |La tarjeta opcional de la Resetear el fallo. Establezca de
(distinto tipo) ranura C se ha cambiado nuevo los parametros de la tarjeta
por una nueva que no se ha |opcional.
utilizado antes en la misma
ranura. No se guardan los
ajustes de parametros.
434 Dispositivo cambiado |La misma causa que la de
(distinto tipo) ID433, pero se refiere a la
ranura D.
435 Dispositivo cambiado |La misma causa que la de
(distinto tipo) ID433, pero se refiere a la
ranura D.
45 441 Dispositivo anadido Hay una nueva unidad de Resetear el fallo.
(distinto tipo) potencia de un tipo dife- El convertidor se reinicia después
rente. Los pardmetros no de resetear el fallo.
estan disponibles en la con- [Vuelva a establecer los parametros
figuracion. de la unidad de potencia.
443 Dispositivo anadido Se ha colocado en la ranura |Establezca de nuevo los parame-
(distinto tipo) C una nueva tarjeta opcional [tros de la tarjeta opcional.
que no se ha utilizado ante-
riormente. No se guardan
los ajustes de parametros.
Lad Dispositivo anadido La misma causa que la de
(distinto tipo) ID443, pero se refiere a la
ranura D.
445 Dispositivo anadido La misma causa que la de
(distinto tipo) ID443, pero se refiere a la
ranura E.
46 662 Reloj en tiempo real  |La tensidon de la bateria RTC |Sustituir la bateria.
es baja.
47 663 Software actualizado |El software del convertidor | No es necesario ninguln paso.
se ha actualizado, todo el
paquete de software o una
aplicacion.
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Codigo Nombre del fallo Causa posible Como corregir el fallo
de fallo
50 1050 Fallo de nivel bajo de |Al menos una de las sehales |Sustituya las piezas defectuosas.
Al de entrada analdgica dispo- |Realice una comprobacion del cir-
nibles se ha situado por cuito de entrada analdgica.
debajo del 50 % del rango de |[Asegurese de que el valor del
sefal minima. parametro Rango sefal entrada
Un cable de control es analdgica 1 (A1) esté establecido
defectuoso o esta suelto. correctamente.
Una averia en la fuente de
una senal.
51 1051 Fallo externo de dis- |La senal de entrada digital Es un fallo definido por el usuario.
positivo que se establece con el Realice una comprobacién de las
parametro P3.5.1.11 0 entradas digitales y los esquemas.
P3.5.1.12 se ha activado.
52 1052 Fallo de comunica- La conexion entre el panel Realice una comprobacion de la
cion del panel de controly el convertidor conexion del panel de control y del
1352 es defectuosa. cable del panel de control si dis-
pone de uno.
53 1053 Fallo de comunica- La conexion de datos entre | Realice una comprobacion de la
cion de Fieldbus el maestro de Fieldbusy la [instalaciény el maestro de Field-
tarjeta de Fieldbus es defec- |bus.
tuosa.
54 1354 Fallo en la ranura A Una tarjeta opcional o Realice una comprobacion de la
ranura defectuosa tarjetay la ranura.
1454 Fallo en la ranura B Pida instrucciones al distribuidor
mas proximo.
1554 Fallo en la ranura C
1654 Fallo en laranura D
1754 Fallo en la ranura E
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Codigo Nombre del fallo Causa posible Como corregir el fallo

de fallo

57 1057 Identificacion Se ha producido un fallo en |[AsegUrese de que el motor esté
la identificacion en marcha. |conectado al convertidor.

Asegurese de que no exista carga
en el eje del motor.

Asegurese de que la orden de mar-
cha no se elimine antes de que se
complete la identificacion en mar-
cha.

1157 Identificacion Durante la identificacion en |Asegurese de que las referencias
marcha, el convertidor no de frecuencia minima y maxima se
pudo alcanzar la referencia |establezcan correctamente. Una
de frecuencia necesaria. frecuencia maxima demasiado baja

podria evitar que el convertidor
alcance la frecuencia necesaria.

1257 Identificacion Durante la identificacion en |Asegurese de que el tiempo de
marcha, el convertidor no aceleracion esté configurado
pudo alcanzar la referencia |[correctamente. Un tiempo de ace-
de frecuencia necesaria. leracion demasiado largo podria

impedir que el convertidor llegue a
la frecuencia deseada en 40 segun-
dos.

1357 Identificacion Durante la identificacién en |Asegurese de que los limites de
marcha, el convertidor no intensidad, pary potencia del con-
pudo alcanzar la referencia |vertidor se establezcan correcta-
de frecuencia necesaria. mente. Unos ajustes de limites

demasiado bajos podrian evitar que
el convertidor alcance la frecuen-
cia necesaria.

58 1058 Freno mecanico El estado real del freno Realice una comprobacion del
mecanico es diferente a la estado y las conexiones del freno
senal de control durante mecanico.
mas tiempo del definido en  |Consulte el pardmetro P3.5.1.44y
elvalor de P3.20.6. el grupo de parametros 3.20:

Freno mecanico.

63 1063 Fallo de paro rapido La funcion de paro rapido se |Busque el motivo por el que se
ha activado. activa el paro répido. Una vez

1363 Alarma de paro encontrado, corrijalo. Resetee el

rapido fallo y vuelva a poner en marcha el
convertidor.
Consulte el parametro P3.5.1.26 y
los parametros de paro rapido.

65 1065 Fallo de comunica- La conexion de datos entre | Realice una comprobacién la insta-

cion de PC el PCy el convertidor es lacidn, el cable y los terminales
defectuosa. entre el PCy el convertidor.
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Codigo Nombre del fallo Causa posible Como corregir el fallo
de fallo
66 1366 Fallo de la entrada 1 La temperatura del motor Realice una comprobacion de la
del termistor ha aumentado. refrigeracion del motory la carga.
Realice una comprobacion de la
1466 Fallo de la entrada 2 conexion del termistor.
del termistor Si la entrada del termistor no esta
en uso, se debe cortocircuitar.
1566 Fallo de la entrada 3 Pida instrucciones al distribuidor
del termistor mas préoximo.
68 1301 Alarma del contador  [Elvalor del contador de Realice las tareas de manteni-
de mantenimiento 1 mantenimiento es superior |[miento necesarias. Resetee el con-
al limite de la alarma. tador. Consulte el pardametro
B3.16.4 0 P3.5.1.40.
1302 Fallo del contador de |[El valor del contador de
mantenimiento 1 mantenimiento es superior
al limite del fallo.
1303 Alarma del contador |Elvalor del contador de
de mantenimiento 2 mantenimiento es superior
al limite de la alarma.
1304 Fallo del contador de |El valor del contador de
mantenimiento 2 mantenimiento es superior
al limite del fallo.
69 1310 Fallo de comunica- El nimero ID que se ha utili- |Realice una comprobacién de los
cion de Fieldbus zado para asignar los valo-  |parametros en el mend Mapa
res a la salida de datos de Fieldbus.
proceso de Fieldbus no es
valido.
1311 No se pueden convertir uno | El tipo de valor no esta definido.
0 mas valores de la salida Realice una comprobacion de los
de datos de proceso de parametros en el menu Mapa
Fieldbus. Fieldbus.
1312 Hay un desbordamiento al Realice una comprobacion de los
asignary convertir los valo- |parametros en el mend Mapa
res de salida de datos de Fieldbus.
proceso de Fieldbus (16
bits).
76 1076 Prevencion de mar- La orden de marcha se ha Resetee el convertidor para iniciar
cha bloqueado con el fin de evi- |el funcionamiento correcto. Los
tar el giro accidental del ajustes de parametros indican si es
motor durante la primera necesario volver a poner en mar-
operacion de encendido. cha el convertidor.
77 1077 >5 conexiones Hay mas de cinco Fieldbus Deje cinco conexiones activas.
activos o conexiones de la Quite las demas.
herramienta de PC. Solo se
pueden utilizar cinco cone-
xiones simultaneamente.
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Cadigo
de fallo

Nombre del fallo

Causa posible

Como corregir el fallo

100 1100 Tiempo de esperade |Se ha agotado el tiempo de |Realice una comprobacion del pro-
prellenado tuberia espera de la funcién de pre- |ceso.
llenado de tuberia en el con- |Realice una comprobaciéon de los
trolador PID. El valor de parametros en el meni M3.13.8 .
proceso deseado no se ha
alcanzado en el limite de
tiempo.
La causa podria ser la
rotura de una tuberia.
101 1101 Fallo de supervision El controlador PID: el valor |Realice una comprobacion del pro-
de valor actual (PID1) [actual no esta dentro de los |ceso.
limites de supervision Realice una comprobacion de los
(P3.13.6.2y P3.13.6.3) y el ajustes de los parametros, los
retraso (P3.13.6.4), sise ha [limites de supervisiony el retraso.
establecido el retraso.
105 1105 Fallo de supervision El controlador PID externo:
de valor actual (PID el valor actual no esta den-
externo) tro de los limites de super-
vision (P3.14.4.2 y P3.14.4.3)
y el retraso (P3.14.4.4), si se
ha establecido el retraso.
109 1109 Supervision de pre- La sefal de supervision de Realice una comprobaciéon del pro-
sion de entrada la presidn de entrada ceso.
(P3.13.9.2) es inferior al Realice una comprobacion de los
limite de alarma (P3.13.9.7). |pardmetros en el ment M3.13.9 .
Realice una comprobacion del sen-
1409 La sefal de supervision de sor de presién de entraday las

la presion de entrada
(P3.13.9.2) es inferior al
limite de fallo (P3.13.9.8).

conexiones.
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Cadigo
de fallo

Nombre del fallo

Causa posible

Como corregir el fallo

111 1315 Fallo de temperatura |Una o varias senales de Localice la causa del aumento de
1 entrada de temperatura temperatura.
(establecidas en P3.9.6.1) es [Realice una comprobacion del sen-
superior al limite de alarma |sor de temperaturay las conexio-
(P3.9.6.2). nes.
Si no hay conectado ningun sensor,
1316 Una o varias senales de asegurese de que la entrada de
entrada de temperatura temperatura esta conectada de
(establecidas en P3.9.6.1) es [forma permanente.
superior al limite de fallo Consulte el manual de la tarjeta
(P3.9.6.2). opcional para obtener mas infor-
macion.
112 1317 Fallo de temperatura |Una o varias senales de
2 entrada de temperatura
(establecidas en P3.9.6.5) es
superior al limite de fallo
(P3.9.6.6).
1318 Una o varias senales de
entrada de temperatura
(establecidas en P3.9.6.5) es
superior al limite de fallo
(P3.9.6.7).
118 1118 Temperatura exce- La funcidn de filtro armo- Realice una comprobacion de la
siva AHF nico avanzado ha causado funcion de filtro armdnico avan-
un fallo por exceso de tem- |zado.
peratura a través de una
entrada digital.
300 700 No compatible La aplicacion no es compati- |Cambie la aplicacion.
ble (no esta soportada).
701 La tarjeta opcional o la Quite la tarjeta opcional.
ranura no son compatibles
(no estan soportadas).
11.4 CONTADORES DE TOTAL Y RESETEABLES

El convertidor de frecuencia VACON® tiene diferentes contadores basados en el tiempo de
funcionamiento del convertidory el consumo de energia. Algunos de los contadores miden
valores totales y otros se pueden resetear.

Los contadores de energia miden la energia que se toma de la red de alimentacidn. Los
contadores de energia se utilizan para medir, por ejemplo, el tiempo de funcionamiento del
convertidor o el tiempo de funcionamiento del motor.

Es posible monitorizar todos los valores del contador desde el PC, el panel o el fieldbus. Si
utiliza el panel o el PC, puede monitorizar los valores del contador en el menu Diagnéstico.
Si utiliza el fieldbus, puede leer los valores del contador con los nUmeros de ID. En este

capitulo, encontrara datos sobre estos nimeros de ID.
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11.4.1  CONTADOR DE TIEMPO DE FUNCIONAMIENTO

No es posible resetear el contador del tiempo de funcionamiento de la unidad de control. El
contador se encuentra en el submenu Contadores totales. El valor del contador tiene 5
valores de 16 bits diferentes. Para leer el valor del contador por medio del fieldbus, utilice
estos numeros ID.

+ ID 1754 Contador del tiempo de funcionamiento (afnos)

+ 1D 1755 Contador del tiempo de funcionamiento (dias)

+ 1D 1756 Contador del tiempo de funcionamiento (horas)

« ID 1757 Contador del tiempo de funcionamiento (minutos)

« 1D 1758 Contador del tiempo de funcionamiento (segundos)

Ejemplo: El valor Ta 143d 02:21 del contador de tiempo de funcionamiento se recibe del
fieldbus.

» ID1754: 1 (anos)

« ID1755: 143 (dias)

« |ID1756: 2 [horas)

« ID1757: 21 (minutos)
+ ID1758: 0 (segundos)

11.4.2 CONTADOR RESETEABLE DEL TIEMPO DE FUNCIONAMIENTO

El contador reseteable de tiempo de funcionamiento de la unidad de control se puede
resetear. Se encuentra en el submenu Contador reseteable. Es posible resetear el contador
con el PC, el panel de control o el Fieldbus. El valor del contador tiene 5 valores de 16 bits
diferentes. Para leer el valor del contador por medio del Fieldbus, utilice estos numeros ID.

+ ID 1766 Contador reseteable del tiempo de funcionamiento (afios)

« 1D 1767 Contador reseteable del tiempo de funcionamiento (dias)

+ ID 1768 Contador reseteable del tiempo de funcionamiento (horas)

+ 1D 1769 Contador reseteable del tiempo de funcionamiento [minutos)

+ ID 1770 Contador reseteable del tiempo de funcionamiento (segundos)

Ejemplo: El valor 7a 7143d 02:21 del contador reseteable de tiempo de funcionamiento se
recibe del Fieldbus.

 ID1766: 1 (anos)

e ID1767: 143 (dias)

« |D1768: 2 [horas)

« ID1769: 21 [(minutos)
« ID1770: 0 (segundos)

ID 2311 RESET DEL CONTADOR RESETEABLE DEL TIEMPO DE FUNCIONAMIENTO

Puede resetear el contador reseteable de tiempo de funcionamiento con el PC, el panel de
control o el Fieldbus. Si utiliza el PC o el panel de control, resetee el contador en el menu
Diagndstico.

Si utiliza el fieldbus, para resetear el contador, establezca un flanco de subida (0 => 1) en
ID2311 Resetear contador reseteable del tiempo de funcionamiento.
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11.4.3 CONTADOR TIEMPO MARCHA

El contador del tiempo de marcha del motor no se puede resetear. Se encuentra en el
submenu Contadores totales. El valor del contador tiene 5 valores de 16 bits diferentes. Para
leer el valor del contador por medio del fieldbus, utilice estos nimeros ID.

« ID 1772 Contador del tiempo de marcha (ahos)

« ID 1773 Contador del tiempo de marcha (dias)

+ ID 1774 Contador del tiempo de marcha (horas)

« 1D 1775 Contador del tiempo de marcha (minutos)

+ 1D 1776 Contador del tiempo de marcha (segundos)

Ejemplo: El valor Ta 143d 02:21 del contador de tiempo de marcha se recibe del fieldbus.

« ID1772: 1 (anos)

« ID1773: 143 (dias)
 ID1774: 2 (horas)

« ID1775: 21 (minutos)
« ID1776: 0 (segundos)

11.4.4 CONTADOR DEL TIEMPO DE CONEXION

El contador de tiempo de conexidon de la unidad de potencia se encuentra en el submen
Contadores totales. No es posible resetear el contador. El valor del contador tiene 5 valores
de 16 bits diferentes. Para leer el valor del contador por medio del Fieldbus, utilice estos
numeros ID.

« |D 1777 Contador de alimentacion a la red (afos)

« |D 1778 Contador de alimentacion a la red (dias)

« ID 1779 Contador de alimentacion a la red (horas)

« |D 1780 Contador de alimentacion a la red (minutos)

+ ID 1781 Contador de alimentacion a la red (segundos)

Ejemplo: El valor 7a 240d 02:18 del contador de alimentacidn a la red se recibe del Fieldbus.

« ID1777: 1 (anos)

o ID1778: 240 (dias)
 ID1779: 2 (horas)

« |D1780: 18 (minutos)
« ID1781: 0 (segundos)

11.4.5 CONTADOR DE ENERGIA

El contador de energia mide la cantidad total de energia que el convertidor toma de la red de
alimentacion. Este contador no se puede restablecer. Para leer el valor del contador por
medio del fieldbus, utilice estos numeros ID.

ID 2291 Contador de energia

El valor tiene siempre cuatro digitos. El formato y la unidad del contador cambian para
corresponderse con el valor del contador de energia. Vea el ejemplo siguiente.

Ejemplo:

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFO0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




LOCALIZACION DE FALLOS VACON - 381

« 0,001 kWh
« 0,010 kWh
« 0,700 kWh
« 1,000 kWh
« 10,0 kWh

« 100,0 kWh
« 1,000 MWh
« 10,00 MWh
« 100,0 MWh
« 1,000 GWh
e etc...

ID2303 Formato del contador de energia

El formato del contador de energia proporciona la posicion del separador decimal en el valor
del contador de energia.

« 40 =4 digitos, 0 digitos fraccionarios
« 41 =4digitos, 1 digito fraccionario

« 42 =4digitos, 2 digitos fraccionarios
e 43 =4 digitos, 3 digitos fraccionarios

Ejemplo:
+ 0,001 kWh (Formato = 43)

+ 100,0 kWh (Formato = 41)
« 10,00 MWh (Formato = 42)

ID2305 Unidad del contador de energia

La unidad del contador de energia proporciona la unidad para el valor del contador de
energia.

« 0=kWh
* 1=MWh
« 2=GWh
« 3=TWh
* 4=PWh

Ejemplo: Si recibe el valor 4500 de 1D2291, el valor 42 de ID2303 y el valor 0 de ID2305, el
resultado es 45,00 kWh.

11.4.6  CONTADOR DE DISPAROS DE ENERGIA

El contador reseteable de energia mide la cantidad total de energia que el convertidor toma
de la red de alimentacidon. El contador se encuentra en el subment Contador reseteable.
Puede resetear el contador con el PC, el panel de control o el Fieldbus. Para leer el valor del
contador por medio del Fieldbus, utilice estos numeros ID.

ID 2296 Contador reseteable de energia

El valor tiene siempre cuatro digitos. El formato y la unidad del contador cambian para
corresponderse con el valor del contador reseteable de energia. Vea el ejemplo siguiente.
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Puede monitorizar el formato del contador de energia y la unidad con ID2307 Formato del
contador reseteable de energia e ID2309 Unidad del contador reseteable de energia.

Ejemplo:

+ 0,001 kWh
« 0,010 kWh
+ 0,100 kWh
« 1,000 kWh
« 10,0 kWh

« 100,0 kWh
+ 1,000 MWh
+ 10,00 MWh
+ 100,0 MWh
« 1,000 GWh
* etc..

ID2307 Formato del contador reseteable de energia

El formato del contador reseteable de energia proporciona la posicion del separador decimal
en el valor del contador reseteable de energia.

» 40 =4digitos, 0 digitos fraccionarios
« 41 =4digitos, 1 digito fraccionario

« 42 =4 digitos, 2 digitos fraccionarios
« 43 =4 digitos, 3 digitos fraccionarios

Ejemplo:
« 0,001 kWh (Formato = 43)

+ 100,0 kWh (Formato = 41)
« 10,00 MWh (Formato = 42)

ID2309 Unidad del contador reseteable de energia

La unidad del contador reseteable de energia proporciona la unidad para el valor del
contador reseteable de energia.

« 0=kWh
« 1=MWh
« 2=GWh
+ 3=TWh
« 4=PWh

ID2312 Reset del contador reseteable de energia

Para resetear el contador reseteable de energia, utilice el PC, el panel de control o el
Fieldbus. Si utiliza el PC o el panel de control, resetee el contador en el menu Diagnostico. Si
utiliza el Fieldbus, establezca un flanco de subida en ID2312 Reset del contador reseteable
de energia.
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12 APENDICE 1

12.1 LOS VALORES POR DEFECTO DE LOS PARAMETROS EN LAS DIFERENTES
APLICACIONES

La explicacion de los simbolos de la tabla

« A=Aplicacion estandar

« B =Aplicacion local/remota

« C =Aplicacion de multivelocidades

« D =Aplicacion de control PID

» E = Aplicacién multiobjetivo

« F=Aplicacion del potenciometro motorizado
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Tabla 128: Los valores por defecto de los parametros en las diferentes aplicaciones

Parametro

Por defecto

Descripcion

3.2.1 Lugar Control |0 0 0 0 0 0 172 0 = Control de I/0
Remoto
3.2.2 Panel/Remoto |0 0 0 0 0 0 211 0 = Remoto
3.2.6 Légica de I/0 2 2 2 2 2 2 300 2 = Directa-Inversa
lugar A (flanco)
3.2.7 Légica de I/0 2 2 2 2 2 2 363 2 = Directa-Inversa
lugar B (flanco)
3.3.1.5 Sel.Ref.1/0- 6 5 6 7 6 8 117
-Lugar A
5=AI2
6=AI1+AI2
7=PID
8 = Potenciémetro moto-
rizado
3.3.1.6 Sel. ref. /0 4 4 4 4 4 4 131 4=Al
lugar B
3.3.1.7 Seleccion 2 2 2 2 2 2 121 2 = Referencia Panel
Ref.Panel
3.3.1.10 Sel.Ref.Field- 3 3 3 3 3 3 122 3 = Referencia de Field-
bus bus
3.3.2.1 Sel.Referencia |0 0 0 0 4 0 641
de Par 0 = No usado
4=AlI2
3.3.3.1 Modo frecuen- |- - 0 0 0 0 182 0 = Codificacion Binaria
cia fija
3.3.33 Frecuencia fija |- - 10.0 |10.0 |5.0 [10.0 105
1
3.3.3.4 Frecuencia fija |- - 15.0 |- - - Hz 106
2
3.3.35 Frecuencia fija |- - 20.0 |- - - Hz 126
3
3.3.3.6 Frecuencia fija |- - 25.0 |- - - Hz 127
4
3.3.3.7 Frecuencia fija |- - 30.0 |- - - Hz 128
5
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Tabla 128: Los valores por defecto de los parametros en las diferentes aplicaciones

Indice

Parametro

Por defecto

Descripcion

3.3.3.8 Frecuencia fija |- - 40.0 |- - - Hz 129
6
3.3.3.9 Frecuencia fija |- - 50.0 |- - - Hz 130
7
3.5.1.1 Senal de con- 100 |[100 |100 |100 |100 [100 403 100 = DigIN ranuraA.1
trol 1A
3.5.1.2 Senal de con- 101 101 101 |O 101 101 404
trol 2 A 0 = DigIN ranura0.1
101 = DigIN ranuraA.2
3.5.1.4 Senal de con- 0 103 |0 103 |0 0 423
trol 1B 0 = DigIN ranura0.1
103 = DigIN ranuraA.4
3.5.1.5 Senal de con- - 104 |- - - - 424 104 = DigIN ranuraA.5
trol2B
3.5.1.7 Forzar Ctrl.1/0 |0 105 |0 105 |0 0 425
lugar B 0 = DigIN ranura0.1
105 = DigIN ranuraA.6
3.5.1.8 Forzar Ref.1/0 |0 105 |0 105 |0 0 343
lugar B 0 = DigIN ranura0.1
105 = DigIN ranuraA.6
3.5.1.9 Forzar 0 0 0 0 0 0 411 0 = DigIN ranura0.1
Ctrl.Fieldbus
3.5.1.10 Forzar 0 0 0 0 0 0 410 0 = DigIN ranura0.1
Ctrl.Panel
3.5.1.11 Fallo externo 102 102 |102 |101 |104 [102 405
cerrado 101 = DigIN ranuraA.2
102 = DigIN ranuraA.3
104 = DigIN ranuraA.5
3.5.1.13 Reset fallo 105 |0 0 102 102 |O 414
cerrado 0 = DigIN ranura0.1
102 = DigIN ranuraA.3
105 = DigIN ranuraA.6
3.5.1.19 Seleccién 0 0 0 0 105 |0 408
rampa 2 0 = DigIN ranura0.1

105 = DigIN ranuraA.6
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Tabla 128: Los valores por defecto de los parametros en las diferentes aplicaciones

indice Parametro Por defecto i Descripcion

3.5.1.21 Selector0 103 |0 103 104 |103 [103 419
Frec.Fijas 0 = DigIN ranura0.1
103 = DigIN ranuraA.4
104 = DigIN ranuraA.5
3.5.1.22 Selector1 104 |0 104 |0 0 0 420
Frec.Fijas 0 = DigIN ranura0.1
104 = DigIN ranuraA.5
3.5.1.23 Selector2 0 0 105 |0 0 0 421
Frec.Fijas 0 = DigIN ranura0.1
105 = DigIN ranuraA.6
3.5.1.24 PotMot SUBIR |0 0 0 0 0 104 418
0 = DigIN ranura0.1
104 = DigIN ranuraA.5
3.5.1.25 PotMot BAJAR |0 0 0 0 0 105 417
0 = DigIN ranura0.1
105 = DigIN ranuraA.6
3.5.2.1.1 Seleccion de 100 |[100 |100 |100 |100 [100 377 100 = AnIN ranuraA.1
senal de
entrada analo-
gica 1 (A1)
3.5.2.1.2 Tiempo de fil- |0.1 |0.1 |0.1 (0.1 0.1 ]0.1 |s 378
trado de
entrada analo-
gica 1 (Al1)
3.5.2.13 Rango senal 0 0 0 0 0 0 379 0=0..10V/0..20mA
entrada analo-
gica 1 (Al1)
3.5.2.1.4 Min. entrada 0.0 |0.0 (0.0 [0.0 [0.0 |00 [% 380
analdgica 1
(Al1) usuario
3.5.2.1.5 Méx. entrada 100. [100 |100. |100. |100. [100. |% 381
analdgica 1 0 .0 0 0 0 0
(Al1) usuario
3.5.2.1.6 Inversion de 0 0 0 0 0 0 387 0 = Normal
senal de
entrada analo-
gica 1 (Al1)
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Tabla 128: Los valores por defecto de los parametros en las diferentes aplicaciones

indice Parametro Por defecto i Descripcion

3.5.2.2.1 Seleccion de 101 101 (101 101 [101 |101 388 101 = AnIN ranuraA.2
senal de
entrada analo-
gica 2 (Al2)

3.5.2.2.2 Tiempo de filtro |0.1 [0.1 [0.1 [0.1 0.1 |0.1 |s 389
de Al2

3.5.2.2.3 Rango senal 1 1 1 1 1 1 390 1=2.10V/4..20mA
entrada analo-
gica 2 (Al2)

3.5.2.2.4 Min. entrada 0.0 0.0 |0.0 [0.0 ]0.0 |0.0 [% 391
analdgica 2
(Al2) usuario

3.5.2.2.5 Max. entrada 100. [100 [100. [100. |100. |100. |% 392
analégica 2 0 .0 0 0 0 0
(Al2) usuario

3.5.2.2.6 Inversion de 0 0 0 0 0 0 398 0 = Normal
senal de
entrada analo-
gica 2 (Al2)

3.5.3.2.1 Funcién de 2 2 2 2 2 2 11001 |2 =Marcha
salida de relé 1
(RO1)

3.5.3.2.4 Funcion de 3 3 3 3 3 3 11004 |3 =Fallo
salida derelé 2
(RO2)

3.5.3.2.7 Funcidn para 1 1 1 1 1 1 11007 |1 =Listo
salida de relé 3
(RO3)

3.5.4.1.1 Funcion salida |2 2 2 2 2 2 10050 |2 =Frecuencia de salida
analdgica 1
(AO1)

3.5.4.1.2 Tiempo de filtro |1.0 [1.0 |1.0 |1.0 |1.0 |1.0 |s 10051
de salida analé-
gica 1 (AQ1)

3.5.4.1.3 Minimo de 0 0 0 0 0 0 10052
salida analo-
gica 1 (AO1)
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Tabla 128: Los valores por defecto de los parametros en las diferentes aplicaciones

indice Parametro Por defecto i Descripcion

3.5.4.1.4 Minimo escala |0.0 |0.0 |0.0 |0.0 |0.0 |[0.0 10053

salida analo-

gica 1 (AO1)
3.5.1.1.5 Maximo escala |0.0 |0.0 |0.0 |0.0 |0.0 |[0.0 10054

salida analo-

gica 1 (AO1)
3.13.2.6 Fuente de SP1 |- - - 3 - - 332 3=Al
3.13.3.1 Funcidn - - - 1 - - 333 1 =Fuente 1
3.13.3.3 Fuente FB 1 - - - 2 - - 334 2=Al2
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