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documento o su contenido, excepto por una licencia no exclusiva y personal para
consultarla "tal cual”.
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respecto a o en el contenido de este documento o con respecto a o en el formato de
dicho documento en cualquier momento sin previo aviso.

En la medida permitida por la ley aplicable, Schneider Electric y sus filiales no
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Informacion de seguridad

Informacién importante

Tenga en cuenta

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

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

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

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

A PELIGRO

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

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

A ADVERTENCIA

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

A ATENCION

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

AVISO

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

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

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

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

Uso previsto

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

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

Informacién relacionada con el producto

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

A APELIGRO

PELIGRO DE DESCARGA ELECTRICA, EXPLOSION O ARCO ELECTRICO

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

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

La instalacién, ajuste, reparacion y mantenimiento deben ser realizados por personal cualificado.

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

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

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

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

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

PELIGRO DE DESCARGA ELECTRICA, EXPLOSION O ARCO ELECTRICO

Antes de trabajar en el sistema del variador:

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

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

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

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

Antes de aplicar tension al sistema del variador:

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

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

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

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

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

(1) Consulte Verificacidon de la ausencia de tension en el Manual de instalacion del producto.

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

A APELIGRO

DESCARGA ELECTRICA O FUNCIONAMIENTO IMPREVISTO DEL EQUIPO

No utilice productos o accesorios dafiados.

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

Poéngase en contacto con la oficina de ventas local de Schneider Electric si detecta dafos de cualquier tipo.

Este equipo ha sido disefiado para funcionar fuera de cualquier ubicacioén peligrosa. Instale el equipo
Unicamente en zonas sin una atmdsfera peligrosa.

APELIGRO

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

Si no se siguen estas instrucciones, se produciran lesiones graves o la muerte.
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Su aplicacion consta de una amplia variedad de componentes mecanicos, eléctricos y electrénicos
interconectados, siendo el del variador una de las muchas piezas de la aplicacion. El arrancador del variador
por si mismo no puede proporcionar todas las funciones que permiten cumplir los requisitos de seguridad que
afectan a su aplicacion. Segun la aplicacion y la evaluacion de riesgos correspondiente que lleve a cabo, tal
vez sea necesario utilizar varios equipos adicionales, que pueden incluir encoders externos, frenos externos,
dispositivos de supervisidn externos, protecciones, etc.

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

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

AADVERTENCIA

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

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

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

* Implemente todas las funciones de supervision necesarias para evitar cualquier tipo de peligro
identificado en la evaluacion de riesgos, por ejemplo, cargas deslizantes o descendentes, en particular si
no utiliza el variador en modo de bucle cerrado, lo que proporciona ciertas funciones de supervision
interna, como BRH3 [BRH b3], BrRH4 [BRH b4] y BrRH5 [BRH b5].

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

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

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

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

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

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

AADVERTENCIA

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

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

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

PERDIDA DEL CONTROL

» Eldisefiador del esquema de control debe tener en cuenta los potenciales modos de fallo de rutas de
control y, para funciones criticas, proporcionar los medios para lograr un estado seguro durante y
después de un fallo de ruta. Ejemplos de funciones criticas de control son la parada de emergencia, la
parada de sobrerrecorrido, el corte de corriente y el rearranque.

» Para las funciones criticas de control deben proporcionarse rutas de control separadas o redundantes.

» Las rutas de control del sistema pueden incluir enlaces de comunicacion. Deben tenerse en cuenta las
implicaciones de retardos o fallos de transmisién no anticipados del enlace.

* Respete las normativas de prevencion de accidentes y las directrices locales de seguridad (1).

+ Cada implementacién del producto debe probarse de forma individual y exhaustiva para comprobar su
funcionamiento correcto antes de ponerse en servicio.

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

(1) Para EE. UU.: Para obtener mas informacion, consulte NEMA ICS 1.1 (edicién mas reciente), Safety
Guidelines for the Application, Installation, and Maintenance of Solid State Control, y NEMA ICS 7.1 (edicion
mas reciente), Safety Standards for Construction and Guide for Selection, Installation and Operation of
Adjustable-Speed Drive Systems.

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

A ADVERTENCIA

SUPERFICIES CALIENTES

» Evite el contacto con superficies calientes.

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

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

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

NHA80760.11
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Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos Informacién de seguridad

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

A ADVERTENCIA

ACCESO NO AUTORIZADO AL EQUIPO A TRAVES DE SOFTWARE Y REDES

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

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

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

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

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

A ADVERTENCIA

PERDIDA DEL CONTROL

Lleve a cabo una prueba de puesta en servicio exhaustiva para verificar que la supervision de la
comunicacién detecta de forma adecuada las interrupciones de comunicacion.

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

AVISO

DESTRUCCION DEBIDO A UNA TENSION DE RED INCORRECTA

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

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

Alcance del documento

El propdsito de este documento es:

Nota de validez

ayudarle a configurar el variador,

mostrarle cobmo programar el variador,

mostrarle los distintos menus, modos y parametros, y
ayudarle a realizar las tareas de mantenimiento y diagndstico.

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

NOTA: No todos los productos enumerados en el documento estan
disponibles en el momento de la publicacion de este documento por Internet.
Los datos, ilustraciones y especificaciones de los productos indicados en esta
guia se completaran y actualizaran a medida que evolucionen las
disponibilidades de los productos. Las actualizaciones de la guia estaran
disponibles para su descarga una vez que se presenten los productos en el
mercado.

Esta documentacioén es valida para los variadores Altivar Process.

Las caracteristicas de los productos descritos en este documento tienen como
objetivo coincidir con las caracteristicas disponibles en www.se.com. Como parte
de nuestra estrategia corporativa de mejora constante, podemos revisar el
contenido con el tiempo con el fin de elaborar documentos mas claros y precisos.
Si ve una diferencia entre las caracteristicas de este documento y las
caracteristicas que aparecen en www.se.com, tenga en cuenta que www.se.com
contiene la informacion mas reciente.

Paso Accion

1

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

2

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

* No incluya espacios en blanco en la referencia ni en el rango de
productos.

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

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

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

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

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

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

NHA80760.11
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Documentos relacionados

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

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

soluciones:

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

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

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

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

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

Titulo de la documentacion

Numero de catalogo

Catalogo: Variadores de velocidad variable Altivar Process ATV900

DIA2ED2150601EN (inglés)
DIA2ED2150601FR

(francés)

Primeros pasos con el ATV930, ATV950

NHAB1578 (inglés) NHAB1579 (francés)
NHA61580(aleman) NHAG61581 (espafiol)
NHAB1724 (italiano) NHA61582 (chino)
NHA61578PT (portugués) NHAG1578TR (turco)

Primeros pasos con el ATV900 - Anexo (SCCR)

NHAB1583 (inglés)

Video: Primeros pasos con el Altivar Process ATV900

FAQ000240081 FAQ (inglés)

T . i rted with
Z=M Altivar Process
i

Manual de instalacion del ATV930, ATV950

NHAB80932 (inglés) NHAB80933 (francés)
NHA80934(aleman) NHAB80935 (espafiol)
NHAB80936 (italiano) NHA80937 (chino)

NHAB0932PT (portugués)  NHAB0932TR (turco)

Manual de programacién del ATV900

NHAB80757 (inglés) NHAB80758 (francés)
NHA80759(aleman) NHAB80760 (espafriol)
NHAB80761 (italiano)  NHA80762 (chino)
NHAB80757PT (portugués) NHA80757TR (turco)

ATV900 Embedded Modbus Serial Link manual

NHAB80939 (inglés)

ATV900 Embedded Ethernet manual

NHAB80940 (inglés)

ATV900 PROFIBUS DP manual (VW3A3607)

NHAB80941 (inglés)

Manual de DeviceNet del ATV900 (VW3A3609)

NHAB80942 (inglés)

ATV900 PROFINET manual (VW3A3627)

NHA80943 (inglés)

ATV900 CANopen manual (VW3A3608, 618, 628)

NHAB80945 (inglés)

ATV900 EtherCAT manual (VW3A3601)

NHAB80946 (inglés)

ATV900 POWERLINK manual (VW3A3619)

PHA99693 (inglés)

Direcciones de parametros de comunicacion del ATV900

NHAB80944 (inglés)
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Titulo de la documentacion

Numero de catalogo

Nota técnica sobre uso compartido del bus CC del ATV900
PHA25028

PHA25028 (inglés)

Manual de funcién de seguridad incorporada del ATV900

NHAB80947 (inglés)

Manual de funciones de seguridad de ATV900 con médulo
VW3A3802

NVE64209 (inglés)  NVE64210 (francés)

NVEG4211(aleman) NVEG64212 (espafiol)
NVE64213 (italiano)  NVE64214 (chino)

NVE64209PT (portugués) NVEG64209TR (turco)

Manual de la unidad de frenado para el tamafio de bastidor 6 del
ATV900 (MFR66979)

MFR66979 (inglés)

Manual de la unidad de frenado para el tamafio de bastidor 7 del
ATV900 (VW3A7101)

1757084 (inglés)

Manual de los sistemas del variador ATV960

NHA37115 (inglés)  NHA37114 (aleman)

Manual de los sistemas del variador ATV980

NHA37117 (inglés) NHA37116 (alemén)

Manual de los sistemas del variador ATV990, sistemas de variador
multiple

NHA37145 (inglés) NHA37143 (aleman)

Manual de instalacion de sistemas del variador

NHA37119 (inglés)  NHA37118(aleman)

NHA37121(francés) NHA37122 (espafiol)
NHA37123 (italiano) NHA37124 (holandés)
NHA37126(polaco)  NHA37127(portugués)

NHA37129 (turco)  NHA37130 (chino)

Nota de aplicacion Altivar para elevacion

NHAB80973 (inglés)

Hoja de instrucciones de instalacion del ATV600F, ATV900F

NVE57369 (inglés)

Manual de ATEX del ATV600, ATV900

NVE42416 (inglés)

Manual de migracion del ATV61-71 al ATV600-900

EAV64336 (inglés)

SoMove: FDT

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

ATV900: DTM

ATVI9xx_DTM_Library_EN (inglés: se instalara primero)
ATVO9xx_DTM_Lang_FR (francés)
ATVI9xx_DTM_Lang_DE (aleman)
ATVI9xx_DTM_Lang_SP (espafiol)
ATVO9xx_DTM_Lang_IT (italiano)
ATV9xx_DTM_Lang_CN (chino)

Mejores practicas de ciberseguridad recomendadas

CS-Best-Practices-2019-340 (inglés)

Puede descargar estas publicaciones técnicas e informacion técnica adicional de
nuestro sitio web www.se.com/ww/en/download.

Hoja de caracteristicas del producto electrénico

Escanee el cédigo QR frente al variador para obtener la hoja de datos del

producto.

NHA80760.11
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https://www.se.com/ww/en/download/document/NHA37127/
https://www.se.com/ww/en/download/document/NHA37129/
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Terminologia

Contacto

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

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

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

» Serie IEC 61508 Ed.2: Seguridad funcional de las piezas eléctricas/
electrénicas/electronicas programables relacionadas con la seguridad

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

» Norma ISO 13849-1 y 2: Seguridad de las maquinas - Piezas de los sistemas
de control relacionadas con la seguridad

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

» Serie IEC 61784: Redes de comunicacion industriales - Perfiles

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

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

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

Consulte también el glosario que encontrara al final de este manual.

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

Oficina central

35, rue Joseph Monier

92500 Rueil-Malmaison

Francia

18
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Configuracion Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

Pasos iniciales

Antes de encender el variador

A ADVERTENCIA

FUNCIONAMIENTO IMPREVISTO DEL EQUIPO

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

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

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

AVISO

RENDIMIENTO DEL CONDENSADOR REDUCIDO

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

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

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

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

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

F)

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

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

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

Contactor de red

AVISO

RIESGO DE DANOS EN EL VARIADOR

No encienda el variador a intervalos inferiores a 60 seg.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse dafios en el
equipo.
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Utilizacidn con motor de potencia inferior o sin motor

En modo de ajustes de fabrica, la deteccion de pérdida de fase del motor esta
activa: [Asig. pér. fase sa.] OPL se establece en [Error OPF] YES. Para mas
informacion, consulte |la descripcion del parametro, pagina 544. Para las pruebas
de puesta en servicio o la fase de mantenimiento, el variador puede conectarse a
un motor de poca potencia y, por tanto, activar un error [Pérd.Fase Salida] orr2
o [PERDIDA FASE SALIDA] opF1 al aplicar una orden de marcha. Para este
proposito, la funcidn puede desactivarse ajustando [Asig. pér. fase sa.] OPL

en [Funcién inactiva] NO.

Establezca también [Tipo control motor] CTT en [SVC por U] vvC en
[Parametros motor] Mp2A—. Para obtener informacion detallada, consulte .

AVISO

SOBRECALENTAMIENTO DEL MOTOR

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

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

« Si utiliza la funcién Conmutacién del motor.

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

A APELIGRO

PELIGRO DE DESCARGA ELECTRICA, EXPLOSION O ARCO ELECTRICO

+ Sise deshabilita la supervision de las fases de salida, no se detectara la
pérdida de fase y, como consecuencia, tampoco la desconexién accidental
de los cables.

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

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

22
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Pasos para configurar el variador

Consulte el manual de instalacion.
Encienda el variador sin el comando de marcha activo.

Configurar:
* Lafrecuencia nominal del motor [Motor estandar] BrR si no es 50 Hz.

* Los parametros del motor, incluidos [Corriente térm. motor] ITH en el menu [Parametros motor]
MPA, solo si la configuracion de fabrica del variador no es adecuada.

* Funciones de la aplicacién en el menu [Ajustes Completos] CST, solo si la configuracién de fabrica
del variador no es adecuada.

En el menu [Inicio Sencillo] svs, ajuste los siguientes parametros:
* [Aceleracion] 2cc y [Rampa deceleracién] DEC.
* [Velocidad baja] L.sp y [Velocidad alta] HsP.

Arranque el variador.

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

A ADVERTENCIA

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

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

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

Sugerencias

Utilice el parametro [Config. Fuente] FCST para restaurar los ajustes de fabrica
en cualquier momento.

NOTA: A continuacion se indican las operaciones que deberan realizarse
para que el rendimiento del variador sea éptimo en términos de precision y
tiempo de respuesta:

* Introduzca los valores que se indican en la placa de caracteristicas del
motor en el menu [Parametros motor] MPA.

* Realice el autoajuste con el motor frio y conectado mediante el
parametro [Autoajuste] TUN.
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Mejoras de software

Descripcién general

Desde que se lanzé ATV900 por primera vez, se ha beneficiado de la
incorporacion de varias funciones nuevas.

La versién de software se ha actualizado a la V3.8. A pesar de que esta
documentacion esta relacionada con la version V3.8, también se puede utilizar
con versiones anteriores.

Mejoras realizadas a la version V3.8 en comparacion con la V3.6

El nuevo ajuste posible [Estado func. STO] sTOsS esta ahora disponible en las
salidas del variador (salidas digitales y relés). Permite mostrar el estado de la
funcion Safe Torque Off STO.

El ajuste de fabrica del parametro [Timeout Ahorro Energ] TDLT se ha
modificado para el ATV+80 y ATV+BO0.

En el menu [Supervison motor] MOP, se ha afiadido el nuevo parametro
[Tiempo filtr.par] TPrV para definir una constante de tiempo de filtro aplicable al
par de salida y la potencia no filtrados.

Ahora es posible establecer el parametro [Resistor de frenado] BRC en [No] NO
incluso cuando [Adapt. ram. decel.] BRA también se ha establecido en [No] NO,
lo que provoca que la adaptacion del rampa de desaceleracion y la resistencia de
frenado se desactiven a la vez.

Mejoras realizadas a la version V3.6 en comparacion con la V3.4

Se ha afiadido la advertencia nueva [Atenc.apoy.potencia] RFTA para indicar
cuando se activa la funcion [Apoyo potencia] RF'T.

Ahora se puede acceder a los ajustes de RSTP a través del terminal grafico, un
nuevo menu [Configuracion RSTP] RsTP esta disponible, incluidos los
parametros relacionados.

Se puede acceder a [Error relativo eje-d] RDAE para los motores asincronos a
fin de realizar los ajustes en [Corriente magnetiza] TD2 para los motores
asincronos.

Hay un nuevo ajuste posible disponible para [Activ. fallo tierra] GRF L.

Se han anadido los parametros [Escal.par.nom.motor] TONC, [Par nom.placa
motor] TONP y [Par motor Experto] TONO para definir la referencia del par
nominal del motor.

Nuevo ajuste posible [Optimizado] OPT para el parametro [Activ. filtro seno]
OFT.

En el menu [Gestion error/adv.] Csw, esta disponible el mend [Compor.mante.
veloc.] RS para determinar el comportamiento del variador después de un
evento de pérdida de Al.

Mejoras realizadas a la versién V3.4 en comparacion con la V3.3

Actualizacién del firmware para brindar compatibilidad con la oferta de Altivar
Process Modular refrigerado por liquido (ATV9IL0). Se han afiadido nuevas
funciones dedicadas a esta oferta, como el ajuste [Alta Intensi.Arranque] CL.15,
[Valvula mezclado] MvCOy el diagnéstico de la bomba de refrigeracion
([Diagnost.bomba] CPT).
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Mejoras relacionadas con la ciberseguridad. De forma predeterminada, la
autenticacion del usuario es necesaria para conectarse al variador a través de
herramientas de software de PC como SoMove-DTM (utilizando comunicacion
Modbus TCP a través de Ethernet). Se ha afadido el menu [Autentificaci.
usuario] SECE en el menu [Conf.Eth integrado] ETE y se ha afiadido el
menu [Autentifica.Usuario] sECP en [Profinet] pPNC. Para obtener mas
informacion, consulte la ayuda en linea de DTM.

NOTA: Para admitir completamente esta evolucién con el médulo Profinet, la
version minima del firmware de este médulo debe ser V1.91E19.

La funcién de reaccion se ha afadido a la salida de los variadores. Cuando la
salida correspondiente se controla mediante bus de campo, la salida se
restablece y se activa un error.

En el menu [Borrado fallos] RST, el pardmetro [Rearme fallo extend] HRFC
ahora esta disponible.

Se establece [Asig. de frenos] B1.C en una preseleccion de salida [Uso de
Autoajuste] TUNU en [term.motor] TM.

Se ha afiadido [Canal Retorno] AFF1, para gestionar el retorno automatico de
canal en caso de interrupcién de la comunicacién del bus de campo.

Los nuevos ajustes posibles estan ahora disponibles en las salidas del variador
(salidas digitales y relés).

En el mend [Funciones Genéricas] CSGF, hay disponible el menu [Apoyo
potencia] RE'T, incluidos los parametros relacionados.

En el menu [Gestion error/adv.] CswM, hay disponible el menu [Ajustes bloqueo
ON] KON, incluidos los parametros relacionados.

Nuevos ajustes posibles para las funciones [supervision Circ. A] cMC2 a [Err.
Moni. Circ. D] cMCD. Estos menus también estan ahora disponibles en el
menu [Error Externo] ETF.

Mejoras realizadas a la version V3.1 en comparacion con la V2.3

El control avanzado del motor esta disponible mediante un parametro [Control
motor Avanza] AEMC en el menu [Parametros motor] MpP2- . De manera
predeterminada, esta nueva caracteristica esta habilitada. Para completar el
control del motor avanzado, se ha afiadido un nuevo ajuste: el [Ajuste rotacion]
TRAM- .

En el menu [Rampa] R2MP, se ha afiadido [Nivel corrien.frenado] BEDCL para
modificar el nivel de corriente maxima para la deceleracion de frenado.

En el menu [Posic. por sensores] 1.P0, se ha afiadido el parametro [Reducci.de
notas] MSL.0. Permite activar o desactivar la memorizacion de la deceleracion.

Mejoras realizadas a la version V2.3 en comparacion con la V2.2

En la ficha [Datos] MTD del menu [Datos del motor] M0O2, se ha afiadido el
parametro [Escalado par] 1NRT. Permite mostrar y modificar el escalado de
parametros como [Par motor nominal] TOs.

Mejoras realizadas a la version V2.2 en comparacion con la V2.1

Actualizacion del firmware para brindar compatibilidad con la gama de Altivar
Process Modular 690V de bajo arménico/Regen.

En el menu [Parametros motor] MP2, hay disponible el menu [Filtro entrada]
DCR, incluidos los parametros relacionados.

NHA80760.11
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Mejoras en la funcion [Logica de freno] B1.C, consulte los nuevos parametros
[BRH b5] BrH5, [Tiempo manten.carga] MDFT y [Retard.sosteni.carga] MTBE.

Mejoras realizadas a la version V2.1 en comparacion con la V1.9

Actualizacion del firmware para brindar compatibilidad con la gama de Altivar
Process Modular 690V estandar.

Mejoras en la funcion [Logica de freno] B1.C. Se han afadido los parametros
vinculados con la realimentacion del relé del freno y la funciéon [BRH b4] BrHE4 se
puede usar para activar un error.

Mejora de la funcién [Parar Y Seguir] sTG con un parametro de tiempo.

Las funciones [Control contactor mot.] ocC y [Medida de la carga] E1.M estan
disponibles ahora.

La mejora de la proteccion de contrasefia limita el acceso a los menus.

Mejoras realizadas a la versién V1.9 en comparacion con la V1.8

Las mejoras y nuevas funcionalidades en las funciones [Légica de freno] B1.C se
pueden encontrar en los menus relacionados. Hay nuevos parametros
disponibles y el calculo de los valores de ajuste [Auto] AUTO se ha actualizado.

El tipo de entrada analégica virtual ahora puede establecerse con los
parametros [Tipo AIV1] AV1T.

Compatibilidad con entradas analdgicas escaladas bidireccionales; consulte los
parametros [Rango ajuste Alx] ATxT..

[Perdida fase red] PHF se borra en cuanto se elimina su causa.

Mejoras realizadas a la version V1.8 en comparacion con la V1.6

Actualizacion del firmware para brindar compatibilidad con la gama de Altivar
Process Modular 400V estandar.

Compatibilidad con el modulo de bus de campo VW3A3619 POWERLINK.

En el menu [Control motor] DRC, se ha afiadido la funcion "Gestion de tension de
salida y sobremodulacién”.

Se ha afiadido un nuevo comportamiento posible para la tecla STOP/RESET;
consulte el parametro [Activ. tecla para.] PST.

Mejoras realizadas a la version V1.6 en comparacion con la V1.3

En el menu [Ajustes Completos] CsT, [Conf. del encoder] TEN se ha
actualizado con informacién complementaria.

Se ha afiadido una nueva seleccion en el menu [Recuper. al vuelo] FLR para
permitir que la funcién esté activa tras tipos de parada que no sean de rueda libre.

En el menu [Entradas/Salidas] I 0, hay disponible el menu [Config encoder]
PG, incluidos los parametros relacionados.

A partir de esta nueva version, la seleccion de [Nunca] sTP en [Modo
Ventilador] F¥M no tiene ningun efecto.
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Mejoras realizadas a la version V1.3 en comparacion con la V1.2

En el menu [Ajustes Completos] CsT, se ha actualizado [Conf. del encoder]
TEN con los parametros y afectaciones afiadidas para la compatibilidad con el
modulo del encoder HTL.

Mejoras realizadas a la version V1.2 en comparacion con la V1.1

En el menu [Ajustes Completos] CsT, el menu [M/S Arqui. Sistema] MSA se ha
actualizado con parametros afiadidos para emplear la funciéon Maestro/Esclavo
con el mecanismo de Enlace multidrive.

En el menu [Ajustes Completos] CST, hay disponible el menu [Compens.
Juego Méc] BsQV, incluidos los parametros relacionados.

En el menud [Funciones De Bomba] Pr'T, hay disponible el menu [Control Anti-
Ret] BsCc, incluidos los parametros relacionados.

NHA80760.11
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Configuracion de fabrica

Ajustes de fabrica

El variador esta ajustado de fabrica para las condiciones de funcionamiento
comunes:

» Pantalla: variador preparado [Ref. Frec. Pre-Ramp] FrRH cuando el motor
esté listo para ponerse en marcha y frecuencia del motor cuando el motor
esta en marcha.

+ Las entradas digitales DI3 y DI5 a DI8, las entradas analégicas Al2 y Al3 y
los relés R2 y R3 no estan asignados.

* Modo de parada cuando se detecta un error: rueda libre.
Esta tabla muestra los parametros basicos y los valores de los ajustes de fabrica

del variador:

Cadigo Nombre Valores de ajustes de fabrica

BFR [Motor estandar] [50 HZ IEC] IEC50Hz

TCC [Control 2/3 hilos] [Control 2 hilos] 2C: control de 2 hilos

CTT [Tipo control motor] [SVC por U] vvcC: control vectorial de tension

ACC [Aceleracion] 30s

DEC [Rampa deceleracion] 30s

LSPp [Velocidad baja] 0,0 Hz

HSP [Velocidad alta] 50,0 Hz

ITH [Corriente térm. motor] Intensidad nominal del motor (valor en funcién de la capacidad del
variador)

FRD [Avance] [DI1] L.11: entrada digital DI1

RRS [Asig. Marcha Inversa] [DI2] L12: entrada digital DI2

FR1 [Config. Freq Ref 1] [AlI1] 211: entrada analdgica Al1

R1 [Asignacion de R1] [Fallo.estado funciona] FLT: el contacto se abre cuando el variador ha
detectado un error o cuando el variador se ha apagado

BRA [Adapt. ram. decel.] [Si] YEs: funcién activa (adaptacion automatica de la rampa de
deceleracion)

ATR [Reset Fallos Auto] [No] vo: funcién inactiva

STT [Tipo de parada] [Paro rampa] RMP: en rampa

A0l [Asignacién AQ1] [Frec. motor] OrR: frecuencia del motor

AO2 [Asignacion AQ2] [Intensidad motor] OCR: corriente del motor

RSF [Asig. reset errores] [DI4] L1 4: entrada digital D14

NOTA: Si desea restaurar los preajustes del variador a los valores de fabrica,
ajuste [Config. Fuente] FCsT en [Config.Macro] INT.

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

Funciones de aplicacion

Introduccion

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

Las funciones de estas tablas estan relacionadas con las aplicaciones siguientes:

* Mineria, minerales y metales (MMM):
o Cinta transportadora larga
o Transporte pesado a larga distancia
o Trituradora
o Molinos
o Alimentadores por vibracion
» Elevacion:

o Gruas especiales (Gruas puente - Gruas con cuchara de mordaza)

o Cargadores de barcos
» Alimentos y bebidas:
o Mezcladoras
o Maquinas centrifugadoras
o Secadoras de tambor caliente
+ 0&G:
o PCP (Bomba de tornillo)
o ESP (Bomba eléctrica sumergible)
o Bomba de varilla

Cada aplicacion dispone de funciones especiales propias, y las combin
que aqui se indican no son obligatorias ni son las Unicas.

aciones

A ADVERTENCIA

FUNCIONAMIENTO IMPREVISTO DEL EQUIPO

una sola entrada.

genera condiciones inseguras.

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

Se pueden asignar multiples funciones y activarlas simultaneamente mediante

» Compruebe que la asignacion de multiples funciones a una sola entrada no

graves,

Combinaciones de funciones y aplicaciones

Funcion MMM 0&G AyB Proceso
Transporta- | Elevadoras | Gato de Control Control Inercia alta
dor bomba o PCP ESP
bomba de
carretera
ENA System , pagina 248 v
Secuencia de freno , pagina v v
298
Impulso para motores coénicos v v
, pagina 175
Gestion de los interruptor de v
final de carrera , pagina 417
30 NHA80760.11




Descripcion general

Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

Funcion

0&G

AyB

Transporta-
dor

Elevadoras

Gato de
bomba o
bomba de
carretera

Control
PCP

Control
ESP

Inercia alta

Proceso

Regulacion del par , pagina
429

Posicionamiento/parada
automatica a distancia ,
pagina 419

Valor de posicionamiento para
PLC , pagina 528

Carga compartida , pagina
327

Gestiéon maestro/esclavo

Maestro/esclavo en el
acoplamiento rigido , pagina
268

Maestro/esclavo en el
acoplamiento elastico , pagina
268

Secuencia de rotacion trasera
para las bombas PCP , pagina
251

Equilibrado del frenado ,
pagina 342

Opcién de carga del bus de
CC, pagina 447

Elevacion de alta velocidad ,
pagina 320

Velocidad maxima de
conmutacion , pagina 412

T4

Combinaciones de funciones y funciones de supervisién

Funcion

0&G

AyB

Transporta-
dor

Elevadoras

Gato de
bomba o
bomba de
carretera

Control
PCP

Control
ESP

Inercia alta

Proceso

Error externo , pagina 539

v

Atrapar al vuelo , pagina 534

v

Sobrevelocidad del motor ,
pagina 703

Limitacién de par , pagina 403

Verificacion del encoder ,
pagina 521

Desactivar retroceso , pagina
207

Supervision térmica de la
resistencia de frenado , pagina
565

Deteccion bajo carga , pagina
461

Parada rapida , pagina 346

Deteccion de carga dinamica ,
pagina 331
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Descripcién general

Funcion

0&G

AyB

Proceso

Transporta-
dor

Elevadoras

Gato de
bomba o
bomba de
carretera

Control
PCP

Control
ESP

Inercia alta

Rechazo de la resonancia
mecanica , pagina 188

Supervisién de bloqueo ,
pagina 703

Supervisién de pérdida de
carga, pagina 564

de cable destensado , pagina
323

Cable destensado y deteccion

Combinaciones de funciones y gestion de configuracién

Funcién

0&G

AyB

Proceso

Transporta-
dor

Elevadoras

Gato de
bomba o
bomba de
carretera

Control
PCP

Control
ESP

Inercia alta

Conmutacién del motor ,
pagina 449

Conmutacion de la
configuracion , pagina 449

Conmutacion de parametros ,
pagina 437

Funcion de nivel de corriente ,
pagina 392

Nivel de par alcanzado ,
pagina 394

Nivel de frecuencia alcanzado
, pagina 394

Estado térmico alcanzado ,
pagina 393

Restablecimiento tras fallos
automatico , pagina 529

Sobretensién en el motor ,
pagina 196

Personalizacién de
parametros , pagina 607

Configuracion de entrada de
pulsos , pagina 480

Dimensionamiento doble ,
pagina 119
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Funciones basicas

Ventilacion del variador

Si [Modo Ventilador] 77 se establece en:

» [Estandar] sTD, el ventilador se pone en funcionamiento cuando el motor
esta en marcha. Segun el calibre del variador, este ajuste podria ser el Unico
disponible.

+ [Siempre] RUN, el ventilador siempre esta activado.

» [Economia] ECO, el ventilador se activa solo si es necesario, de acuerdo con
el estado térmico interno del variador.

* [Nunca] sTP, si la versién del software es:
o hastala V1.6 (excluida), el ventilador del variador esta desactivado.

> V1.6 o superior, esta seleccién no produce ningun efecto. El ventilador se
pone en funcionamiento cuando el motor esta en marcha.

Si [Modo Ventilador] =rM esta ajustado a [Nunca] STP, el ventilador de la
unidad se desactiva.

AVISO

SOBRECALENTAMIENTO

Asegurese de que la temperatura ambiente no supere los 40 °C (104 °F) si el
ventilador esta desactivado.

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

La velocidad del ventilador y [Tiemp.oper.venti] FPBT son valores supervisados:

» Sise produce una velocidad minima anémala del ventilador, se activara la
advertencia [Adver. Ret. Ventil.]FFDA.

+ Cuando el [Tiemp.oper.venti] FPBET alcanza el valor predefinido de 45.000
horas, se activara la advertencia [Advert.conta.venti.] FCTA.

El contador [Tiemp.oper.venti] FPBT se puede establecer en 0 mediante el
parametro [Reinicio contador] RPR.
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Terminal grafico

Descripcion del Terminal grafico (VW3A1111)

Este Terminal grafico es una unidad de control local que puede conectarse en el
variador o montarse en la puerta de la carcasa de montaje mural o sobre suelo.
Dispone de un cable con conectores que se conecta al enlace serie Modbus
frontal del variador. El Terminal grafico incorpora un reloj en tiempo real que se
usa para el sellado de tiempo de los datos registrados y todas las demas
funciones que requieren informacién de tiempo.

Schneider

Electric

+50.0Hz

5 2 Dashboard
3 Diagnostics
4 Display

5 Complete seftings

12

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

2 LOCAL / REMOTE: se utiliza para cambiar entre el control local y remoto del
variador.

3 ESC.: se utiliza para salir de un menu/parametro o para eliminar el valor
actualmente visualizado con el fin de recuperar el valor anterior retenido en la
memoria

4 F1 a F4 teclas de funcién que se utilizan para acceder al identificador del
variador, al cédigo QR, a la vista rapida y a los submenus. Al pulsar
simultdneamente las teclas F1 y F4, se genera un archivo de captura de pantalla
en la memoria interna del Terminal grafico .

5 Pantalla grafica.
6 Inicio: se utiliza para acceder directamente a la pagina de inicio.

7 Informacidn: para obtener mas informacion sobre los parametros. El codigo de
parametro seleccionado se muestra en la primera linea de la pagina de
informacion.

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

9 Rueda tactil/OK: se utiliza para guardar el valor actual o para acceder al menu/
parametro seleccionado. La rueda tactil se utiliza para desplazarse rapidamente
por los menus. Las flechas arriba/abajo se utilizan para selecciones precisas, las
flechas derechalizquierda se utilizan para seleccionar los digitos cuando se
configura un valor numérico de un parametro.
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10 Puerto serie RJ45 Modbus: se utiliza para conectar Terminal grafico al
variador.

11 Puerto Mini USB: se utiliza para conectar Terminal grafico a un ordenador.

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

13 Conector macho RJ45 se utiliza para conectar Terminal grafico en el Altivar o
en el kit de montaje sobre puerta.

NOTA: Las teclas 1, 8 y 9 pueden utilizarse para controlar el variador, siempre
que se haya activado el control mediante el Terminal grafico . Para activar las
teclas del Terminal gréafico , primero debe establecer [Config. Freq Ref 1]
FR1 en [HMI] Lcc.

Descripcion de la pantalla grafica

ROY 0.0Hz 0.00 2, Term

= — 0346

i - 1 )
2z Dashboard

2 Diagnostics

4 Dizplay

&8 Complete settingz

Dirive Id Fon s

1 Linea de visualizacion: su contenido puede configurarse

4

2 Linea de menu: indica el nombre del menul o submenu actuales

3 Los mendus, los submends, los parametros, los valores, las graficas de barras,
etcétera, se muestran en un formato de ventana desplegable en un maximo de
cinco lineas. La linea o el valor seleccionados mediante el botén de navegacion
se muestran en video marcha atras

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

NOTA: Los numeros precedentes a los menus y submenus en el terminal de
visualizacion grafica son diferentes de los nimeros de los capitulos en el
manual de programacion.

Detalles de la linea de visualizacion:

1 2 3 4
RO 0.0Hz 0002, Terrm

ITP— 0246
6 5

Tecla

1 [Estado dispositivo] HMIS

2 Definido por el cliente

3 Definido por el cliente

4 Canal de control activo

TERM: terminales

*  HMI: Terminal grafico

+ MDB: serie Modbus integrado
CAN: CANopen®
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Tecla

*  NET: médulo de bus de campo

* ETH: Ethernet integrado

* PWS: Software de puesta en servicio basado en DTM
5 Hora actual
6 Nivel de la bateria

Descripcion de los LED delanteros del producto

La siguiente tabla proporciona detalles acerca de los LED de estado del variador:

Ele- LED Color y estado Descripcion
mento
1 STATUS APAGADO Indica que el variador esta apagado
Verde intermitente Indica que el variador no esta en marcha, listo para arrancar
Parpadeo verde Indica que el variador esta en estado transitorio (aceleracion,
desaceleracion, etc.)
Verde encendido Indica que el variador esta en marcha
Amarillo encendido Funcién de identificacién visual cuando se utiliza SoMove o el DTM del
dispositivo
2 Warning/Error Rojo intermitente Indica que el variador ha detectado una advertencia
Rojo encendido Indica que el variador ha detectado un error
3 ASF Amarillo encendido Indica que la funcién de seguridad esta activada
La siguiente tabla proporciona detalles acerca de los LED de Ethernet integrado:
Ele- LED Color y estado Descripcion
mento
4 LNK1 APAGADO Sin enlace.
Verde/amarillo Alimentacién en modo de prueba.
intermitente
Verde encendido Enlace establecido a 100 Mbit/s.
Verde intermitente Enlace establecido a 10 Mbit/s.
Amarillo intermitente Actividad del bus de campo de 100 Mbit/s.
Amarillo encendido Actividad del bus de campo de 10 Mbit/s.
5 MS APAGADO No se suministra alimentacién al dispositivo.

Verde/rojo intermitente

Alimentacion en prueba.

Verde encendido

El dispositivo funciona correctamente.

36

NHA80760.11




Descripcion general

Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

Ele- LED Color y estado Descripcion
mento
Verde intermitente El dispositivo no se ha configurado.
Rojo intermitente El dispositivo ha detectado un error menor recuperable.
Rojo encendido El dispositivo ha detectado un error importante no recuperable.
6 NS APAGADO El dispositivo no tiene una direccion IP o esta apagado.
Verde/rojo intermitente Alimentacion en modo de prueba.
Verde encendido Se ha establecido una conexién para controlar la palabra de comando.
Verde intermitente El dispositivo tiene una IP valida, pero no hay conexion a la palabra de
comando.
Rojo intermitente IP duplicada.
Rojo encendido La conexion establecida para controlar que la palabra de comando se ha
cerrado o se ha agotado el tiempo de espera.
7 LNK2 APAGADO Sin enlace.
Verde/amarillo Alimentacion en modo de prueba.
intermitente
Verde encendido Enlace establecido a 100 Mbit/s.
Verde intermitente Enlace establecido a 10 Mbit/s.
Amairillo intermitente Actividad del bus de campo de 100 Mbit/s.
Amarillo encendido Actividad del bus de campo de 10 Mbit/s.
La siguiente tabla proporciona detalles acerca de los LED de serie Modbus:
Ele- LED Color y estado Descripcion
mento
8 COM Amarillo intermitente Indica la actividad de la serie Modbus integrada
La siguiente tabla proporciona detalles acerca de los LED del médulo de bus de
campo:
Ele- LED Color y estado Descripcion
mento
9 NET 1 Verde/rojo Para obtener mas informacion, consulte el manual del bus de campo
(consulte los documentos relacionados).
10 NET 2 Verde/rojo Para obtener mas informacién, consulte el manual del bus de campo
(consulte los documentos relacionados).

Terminal grafico conectado a un ordenador

AVISO

mismo tiempo.

equipo.

EQUIPO NO OPERATIVO

No conecte el equipo al puerto RJ45 y al puerto USB del terminal gréfico al

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

El Terminal grafico se reconoce como un dispositivo de almacenamiento USB
llamado SE_VW3A1111 mientras esta conectado a un ordenador.

Esto permite acceder a las configuraciones del variador almacenadas (carpeta
DRVCONF) y a las capturas de pantalla del Terminal grafico (carpeta PRTSCR).

NHA80760.11
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Las capturas de pantalla pueden almacenarse pulsando las teclas de funcién F1y
F4

¢, Como actualizar los archivos de idioma en Terminal grafico ?

Se pueden actualizar los archivos de idioma Terminal grafico (VW3A1111):

» Descargue la tltima version de los archivos de idioma desde aqui:
Languages Drives_ VW3A1111

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

¢, Como personalizar el logo que se muestra durante el encendido
del Terminal grafico ?
Es posible personalizar el logo que muestra Terminal gréafico durante el encendido

a partir de la versién de firmware V2.0 del Terminal grafico . De forma
predeterminada, se muestra el logo Schneider-Electric.

Schneider s
& Electric I YourLogo I
Connection In Progress Connection In Progress
W2.0IE52 W20IE52

Para modificarlo, debe:

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

» Conecte el Terminal grafico a un ordenador mediante un cable USB.
» Copie su logo (logo_init.omp) en la carpeta KPCONFIG del terminal grafico.

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

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

Descripcioén general

Prerrequisitos

Por norma general, el Terminal grafico esta conectado solo a un variador. Sin
embargo, es posible la comunicacién entre un Terminal gréafico y varios variadores
Altivar (ATV320, ATV340, ATV600 y ATV900) conectados al mismo bus de campo
serie Modbus mediante el puerto RJ45 (HMI o serie Modbus). En tal caso, se
aplica de forma automatica el modo multipunto en el Terminal grafico.

El modo multipunto permite:

+ Obtener una descripcion general de todos los variadores conectados al bus
de campo (estado del variador y dos parametros seleccionados).

* Acceder a todos los menus de cada variador conectado al bus de campo.

» Ordenar la parada de todos los variadores conectados con la tecla STOP/
RESET (independientemente de la pantalla que se muestre). El tipo de
parada puede configurarse de forma individual en cada variador con el
parametro [Activ. tecla para.] PST en el menu [Comando y ref.] CRp—,
pagina 201.

Aparte de la funcién de parada vinculada a la tecla STOP/RESET, el modo
multipunto no permite aplicar el Restablecimiento de fallos y enviar érdenes al
variador mediante el Terminal grafico: en el modo multipunto, la tecla Run y la
tecla Local/Remoto estan desactivadas.

Para utilizar el modo multipunto:
« La version del software del Terminal grafico debe ser V2.0 o posterior.

» En cada variador, debe ajustarse por adelantado el canal de control y el canal
de referencia a un valor diferente de [HMI] cC , pagina 201.

» La direccion de cada variador debe configurarse por adelantado a valores
diferentes ajustando el parametro [Direc.Modbus] 2DD en el [Modbus Bus
de campo] MD1—.

+ Sila conexion con el variador se realiza mediante el puerto RJ45 de HMI, los
ajustes del parametro en [HMI De Modbus] MD2 deben cumplir con el uso
del Terminal grafico .

» Sila conexidn con el variador se realiza mediante el puerto serie Modbus
RJ45, los ajustes del parametro en [Modbus Bus de campo] MD1 deben
cumplir con el uso del Terminal grafico .

Ejemplo de topologia de la instalacion

La siguiente imagen proporciona un ejemplo de topologia con cuatro variadores,
Modbus “T” sin derivacion (VW3A8306TF03) y un Terminal grafico (VW3A1111)
vinculado con un bloque divisor de Modbus (LU9GC3):

NHA80760.11
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VW3A1111

ATV600

ATV340

Pantallas para modo multipunto

VW3A8306RC

LU9GC3

La siguiente ilustracion muestra el desplazamiento entre las diferentes pantallas
vinculadas al modo multipunto:

i l ! ESC
Multi-point addresses Multipoint screen
Schneider s Address 12 “ RUN  +500H:  000A 12 0.0H:
Llectric oK Address 13 @[ Esc TRUN 60k 000a 13 +10.0Hz
Address 14 “ ST 00k 004 14
Connection In Progress LP 00Hz 0004 15 : Motor Current 0.00
Address 16 o Not connected 16 0.00 A
V1.2IE48 Address 17 2| Cfg Add ESC
(F1 Key) loazas Reterence Customize |
7 hd
| 5 Complete settings

INominal Motor Freq 60.0Hz

s st J(imers J(ioio ]

En el bus de campo comun con el Terminal gréafico, si se encienden dos 0 mas

variadores, accedera a la pantalla [conex. en progreso]. Si no se ha

seleccionado una direccion en el Terminal grafico o no se reconoce la direccién, el
Terminal gréafico se bloqueara en esta pantalla. Pulse la tecla OK para acceder a

la pantalla [Dcciones multipunto]. De lo contrario, si hay direcciones

seleccionadas y el Terminal grafico reconoce una de ellas, la pantalla cambia
automaticamente a Pantalla Multipunto.

La pantalla [Dcciones multipunto] permite seleccionar, presionando la tecla OK,
las direcciones de los variadores con los que desea conectarse. Pueden
seleccionarse hasta 32 direcciones (intervalo de ajuste de direccion: 1 a 247).
Una vez seleccionadas todas las direcciones, pulse la tecla ESC para acceder a
la [Pantalla Multipunto].

NOTA: No seleccione direcciones que no correspondan con las direcciones
del variador para ayudar a evitar una frecuencia de actualizacion baja de la
pantalla del Terminal grafico.

En la [Pantalla Multipunto], la rueda tactil se utiliza para desplazarse entre las
descripciones generales de los variadores. Acceda a los menus del variador
seleccionado pulsando la tecla OK. Vuelva a la [Pantalla Multipunto] pulsando la

tecla ESC.

NOTA: Pulse la tecla F1 para acceder a la pantalla [Dcciones multipunto]
desde la [Pantalla Multipunto].

Si un variador activa un error, el Terminal grafico va automaticamente a la
[Pantalla Multipunto] en la vista general del ultimo variador que ha activado un

error.
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Los dos parametros proporcionados en la vista general del variador pueden
modificarse individualmente en cada variador en el menu [Seleccién barras] PBS
, pagina 608.
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Estructura de la tabla de parametros

Leyenda general

Pictograma Descripcion

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

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

NOTA: Se recomienda detener el motor antes de modificar cualquiera de los ajustes.

z Para modificar la asignacion del parametro, es necesaria una validacion reforzada.

Presentacién de parametros
A continuacion, se muestra un ejemplo de una presentacion de parametros:

Menu [Menu de muestras] CODE

Acceso

Es posible acceder a los parametros que se describen abajo de la siguiente manera:
[Ruta] e=gp= [Ruta secundaria]

Acerca de este menu

Descripcién del menu o funcién
[Etiqueta corta para parametro 1] CODE1

Etiqueta larga para parametro 1
Descripcion del parametro

Ejemplo de una tabla con un intervalo de ajuste:

Ajuste () Descripcién

De 0,0a10.000,0 | Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 50,0

Ejemplo de una tabla con un rango de valores (para parametros de visualizacion):

Rango de valores | Descripcion

De 0,0 a 10.000,0 | Ajuste de fabrica: _

[Etiqueta corta para parametro 2] CODE2

Etiqueta larga para parametro 2
Descripcion del parametro

Ejemplo de una tabla con una lista de opciones:

Ajuste () Cadigo / Valor Descripcién

[50 Hz IEC] 50 IEC

Ajuste de fabrica

[60 Hz NEMA] 60 NEMA

Ejemplo de una tabla con una lista de valores posibles (para parametros de visualizacion):

Rango de valores | Cédigo / Valor Descripcién

[50 Hz IEC] 50 IEC

[60 Hz NEMA] 60 NEMA
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Busqueda de un parametro en este documento

Con el Terminal grafico

Con el manual

Seleccione el parametro deseado y pulse .

El cédigo del parametro se muestra en la parte superior de la ventana de
informacion.

Ejemplo: el codigo [Aceleracién] es ACC.

Es posible usar el nombre del parametro o el codigo del parametro para buscar en
el manual la pagina que contiene los detalles del parametro seleccionado.

Diferencia entre Menu y Parametro

El guion situado después de los codigos del menu y submenu sirve para
diferenciar los comandos del menu de los codigos de parametro.

Ejemplo:
Nivel Nombre Codigo
Menu [Rampal] RAMP—
Parametro [Aceleracion] ACC

NHA80760.11

43



Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos Ciberseguridad

Ciberseguridad

Contenido de este capitulo

DesCripCiOn gENEral..........ooiiiiiiii i 44
(076] 011 r=1-1=1 11 WU PP 51
Gestion de actualizaCioNes ..........couiiuiiiiii e 52

Descripcién general

El objetivo de la ciberseguridad es contribuir a aumentar los niveles de proteccion
de la informacién y los activos fisicos ante el robo, la corrupcion, el uso
inapropiado o los accidentes, al tiempo que se mantiene el acceso para sus
usuarios previstos.

No existe ningun método unico de ciberseguridad que resulte adecuado.
Schneider Electric recomienda un enfoque de defensa profundo. Concebido por
la National Security Agency (NSA), este método protege la red en varias capas
con funciones de seguridad, dispositivos y procesos.

Los componentes basicos de este enfoque son:
+ Evaluacion de riesgos
* Un plan de seguridad basado en los resultados de la evaluacién de riesgos
» Una campafa de formacién de multiples fases

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

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

En este capitulo se definen los elementos que lo ayudaran a configurar un
sistema menos susceptible a los ciberataques.

Los administradores de red, los integradores de sistema y el personal que ponen
en funcionamiento, mantienen o ponen a disposicién los dispositivos deben:

» Aplicar y mantener las caracteristicas de seguridad del dispositivo. Consulte
el subcapitulo Caracteristicas de seguridad

» del dispositivo para obtener mas informacion

* Revisar las suposiciones sobre entornos protegidos. Consulte el subcapitulo
Suposiciones

» sobre entornos protegidos para obtener mas informacién

» Abordar los riesgos potenciales y estrategias de mitigacion. Consulte el
subcapitulo Defensa en profundidad del producto para obtener mas
informacion

» Seguir las recomendaciones para optimizar la ciberseguridad

Para obtener informacién detallada acerca del enfoque de defensa en
profundidad del sistema, consulte TVDA: How Can | Reduce Vulnerability to
Cyber Attacks in the Control Room (STN V2) en se.com.

44

NHA80760.11


https://www.se.com/ww/en/download/document/STN%20v2/
https://www.se.com/ww/en/download/document/STN%20v2/
https://www.se.com/ww/en/

Ciberseguridad Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

Para enviar una pregunta sobre ciberseguridad, informar de problemas de
seguridad o conocer las ultimas novedades de Schneider Electric, visite el
Schneider Electric website.

A ADVERTENCIA

RIESGO POTENCIAL PARA LA DISPONIBILIDAD, LA INTEGRIDAD Y LA
CONFIDENCIALIDAD DEL SISTEMA

» Cambie la contrasefia predeterminada para evitar los accesos no
autorizados a la configuracién y la informacién del dispositivo.

» Desactive los puertos y los servicios que no se usen y las cuentas
predeterminadas, siempre que sea posible, para reducir al minimo las
posibilidades de ataques.

» Coloque los dispositivos conectados en red tras varias capas de
ciberdefensas (como firewalls, segmentacion de red y deteccién de
intrusiones en la red y proteccién contra esas intrusiones).

» Use las practicas recomendadas de ciberseguridad (por ejemplo: menos
derechos, segregacion de funciones) para contribuir a evitar la exposicion
no autorizada, la pérdida, la modificacidon de datos y registros, la
interrupcién de servicios o las operaciones no intencionadas.

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

Suposiciones sobre entornos protegidos

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

A ADVERTENCIA

ACCESO NO AUTORIZADO AL EQUIPO A TRAVES DE SOFTWARE Y
REDES

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

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

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

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

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

Antes de tener en cuenta las practicas de ciberseguridad del dispositivo, preste
atencion a los puntos siguientes:

* Gobernanza de ciberseguridad: directrices disponibles y actualizadas sobre
la gobernanza del uso de activos de informacién y tecnologia en su empresa.
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Seguridad del perimetro: dispositivos instalados y dispositivos que no estan
en funcionamiento, que estan en una ubicacion con control de acceso o
vigilada.

Alimentacién de emergencia: el sistema de control proporciona una
funcionalidad que permite cambiar entre el suministro de alimentacion de
emergencia y el normal sin afectar al estado de seguridad existente o el
modo degradado documentado.

Actualizaciones de firmware: las actualizaciones del ATV900 se
implementan de forma consistente en la version actual del firmware
disponible en el Customer Care Center de Schneider Electric.

Controles contra malware: se implementan controles de deteccion,
prevencion y recuperacion para ayudar a proteger contra el malware y se
combinan con la concienciacion del usuario pertinente.

Segmentacion de red fisica: el sistema de control proporciona esta
funcionalidad para las siguientes finalidades.

o Segmentar fisicamente las redes del sistema de control de las redes del
sistema no relacionadas con el control.

o Segmentar fisicamente las redes del sistema de control criticas de las
redes del sistema de control no criticas.

Aislamiento légico de las redes criticas: el sistema de control proporciona la
funcionalidad para aislar l6gicamente y fisicamente las redes del sistema de
control criticas de las redes del sistema de control no criticas. Por ejemplo,
mediante VLAN.

Independencia de las redes del sistema no relacionadas con el control: el
sistema de control proporciona servicios de red a las redes del sistema de
control, criticas o no criticas, sin conexion a las redes del sistema no
relacionadas con el control.

Cifrado de transmisiones de protocolos en todas las conexiones externas
por medio de un tunel cifrado, un encapsulador de TLS o una solucién
similar.

Proteccion de limites de zona: el sistema de control proporciona esta
funcionalidad para las siguientes finalidades.

o Gestionar conexiones a través de interfaces gestionadas formadas por
dispositivos de proteccion de limites adecuados, como: servidores proxy,
pasarelas, enrutadores, cortafuegos y tuneles cifrados.

o Utilizar una arquitectura efectiva, por ejemplo, firewall que protegen las
puertas de enlace de aplicacion que residen en una DMZ.

o Las protecciones de los limites del sistema de control de cualquier sitio de
procesamiento alternativo designado deben proporcionar los mismos
niveles de proteccidn que el sitio primario (por ejemplo, centros de datos).

Sin conectividad al Internet publico: no se recomienda el acceso a Internet
desde el sistema de control. Si se requiere una conexién a un sitio remoto,
por ejemplo, debe cifrar las transmisiones de protocolo.

Disponibilidad y redundancia de recursos: capacidad para interrumpir las
conexiones entre diferentes segmentos de red o utilizar dispositivos
duplicados en respuesta a un incidente.

Gestionar cargas de comunicacion: el sistema de control proporciona la
capacidad de gestionar cargas de comunicacion para mitigar los efectos de
los eventos de desbordamiento de informacion de tipo DoS (Denegacion de
servicio).

Copia de seguridad del sistema de control: copias de seguridad disponibles
y actualizadas para la recuperacion en caso de fallo del sistema de control
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Directiva de seguridad

AADVERTENCIA

PERDIDA DE ACCESIBILIDAD

» Configure una politica de seguridad en su dispositivo y haga una copia de
seguridad de la imagen con la cuenta de usuario del administrador de
seguridad.

» Defina y revise regularmente la politica de contrasefias.

« Cambio periddico de las contrasefias. Schneider Electric recomienda
cambiar la contrasefia cada 90 dias.

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

muerte o dafos en el equipo.

La ciberseguridad ayuda a proporcionar:
» Confidencialidad (para evitar los accesos no autorizados)
* Integridad (para evitar las modificaciones no autorizadas)

+ Disponibilidad/autenticacién (evitando la denegacion de servicio y
garantizando el acceso autorizado)

* No repudiacion (previene la denegacién de una accién que se realizo)
+ Trazabilidad/deteccion (registro y supervision)

Para una seguridad eficiente, las instrucciones y procedimientos deben
estructurar los roles y las responsabilidades en términos de seguridad dentro de
la organizacioén; en otras palabras, quién esta autorizado a realizar segun qué
acciones y cuando. Deben denominarse usuarios.

Se debe configurar el acceso contra intrusiones y el acceso fisico a cualquier
instalacion sensible.

Todas las reglas de seguridad implementadas en el ATV900 complementan los
puntos anteriores.

El dispositivo no tiene capacidad para transmitir datos cifrados a través de los
siguientes protocolos del : HTTP, Modbus secundario sobre serial, Modbus
secundario sobre Ethernet, EtherNet/IP, SNMP, SNTP. Si otros usuarios obtienen
acceso a su red, la informacion transmitida puede divulgarse o manipularse.

AADVERTENCIA

PELIGRO DE CIBERSEGURIDAD

» Parala transmision de datos a través de una red interna, segmente la red de
manera fisica o l6gica, el acceso a la red interna debe restringirse utilizando
controles estandar como firewall.

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

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

muerte o dafos en el equipo.

El acceso mediante entradas digitales no esta controlado.

Cualquier ordenador que utilice SoMove, DTM, Webserver o EcoStruxure Control
Expert debe tener una aplicacion de antivirus, antimalware o antiransomware
actualizados y activados durante el uso.

ElI ATV900 tiene la capacidad de exportar su configuracién y archivos manual o
automaticamente. Se recomienda archivar cualquier configuracion y archivos
(imagenes de copia de seguridad de dispositivos, configuracién de dispositivos,
politicas de seguridad de dispositivos) en una zona segura.

NHA80760.11
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Defensa en profundidad del producto

Utilice un enfoque de red de capas con multiples controles de seguridad y
defensa en su sistema de Tl y control para minimizar las franjas de proteccion de
datos, reducir puntos unicos de fallo y crear una postura de ciberseguridad sdlida.
Cuantas mas capas de seguridad haya en su red, mas dificil sera vulnerar las
defensas, robar activos digitales o causar disrupciones.

Caracteristicas de seguridad del dispositivo

ElI ATV900 ofrece las siguientes caracteristicas de seguridad:

Amenazas Propiedad de seguridad funciones de seguridad
deseada en el dispositivo
integrado

Divulgacién de informacion Confidencialidad Contrasefia cifrada de manera

no reversible

Control de acceso al usuario

Denegacion de servicio Disponibilidad Copia de seguridad/
restauracion del dispositivo

Achilles nivel 2

Suplantacién/elevacién de Autenticacion/autorizacion del Politica de contrasefas
privilegios usuario seguras

Herramientas de puesta en
funcionamiento del control de
acceso de Modbus TCP

Puesta en funcionamiento del

control de acceso, Webserver

Confidencialidad
La caracteristica de confidencialidad de la informacion evita el acceso no
autorizado al dispositivo y la divulgacion de informacion.

» El control de acceso del usuario ayuda a gestionar usuarios que tienen
autorizacion para acceder al dispositivo. Protege las credenciales del usuario
durante su uso.

» Las contrasefias de los usuarios se cifran de forma no reversible en reposo.

La informacion que afecta a la directiva de seguridad del dispositivo se cifra en
transito.

Proteccion de la integridad del dispositivo

La proteccion de la integridad del dispositivo evita la modificaciéon no autorizada
del dispositivo con informacion manipulada o suplantada.

Esta funcion de seguridad ayuda a proteger la autenticidad y la integridad del
firmware que se ejecuta en el ATV900 y facilita la transferencia de archivos
protegidos: el firmware firmado digitalmente se utiliza para ayudar a proteger la
autenticidad del firmware que se ejecuta en el ATV900 y solo permite firmware
generado y firmado por Schneider Electric.

» Lafirma criptografica del paquete del firmware se ejecuta durante la
actualizacion del firmware

Disponibilidad

La copia de seguridad del sistema de control es esencial para la recuperacion
después de un fallo en el sistema de control o una configuracién incorrecta, y
participa en la prevencion de la denegacion del servicio. También ayuda a
garantizar la disponibilidad global del dispositivo reduciendo la participacién
general del operador en la aplicaciéon de seguridad y la implementacion.

Estas caracteristicas de seguridad ayudan a gestionar la copia de seguridad del
sistema de control con este dispositivo:
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» Copia de seguridad/restauracion del dispositivo completa disponible en HMI,
DTMy FDR locales. En cuanto a la robustez de la comunicacion, el y de bus
de campo de Ethernet integrado del ATV900 pasé correctamente la
certificacion Achilles L2.

Autorizacién y autenticacién del usuario

La autenticacion del usuario ayuda a prevenir el problema de repudio mediante la
gestién de la identificacion del usuario, y protege de la divulgacién de informacién
y los problemas de integridad del dispositivo por parte de usuarios no autorizados.

Estas caracteristicas de seguridad ayudan a aplicar autorizaciones asignadas a
los usuarios y segregacion de deberes y derechos:

» La autenticacion de usuarios se utiliza para identificar y verificar procesos de
software y dispositivos que gestionan cuentas

» Las politicas de contrasefias de dispositivo y de seguridad de contrasenas
se pueden configurar utilizando SoMove, DTM o EcoStruxure Control Expert

* Autorizacién gestionada de acuerdo con los canales

En linea con la autenticacion y la autorizacion, el dispositivo tiene caracteristicas
criptograficas para el control de acceso que comprueban las credenciales del
usuario antes de garantizar el acceso al sistema.

En el ATV900, el control de accesibilidad a la base de datos de los ajustes,
parametros, configuracién y registros se realiza mediante una autenticacion de
usuario después de "iniciar sesién" con un nombre y una contrasena.

ElI ATV900 controla el acceso mediante:
+ SoMove DTM (conexion Ethernet)
*  Webserver
»  EcoStruxure Control Expert

Riesgos potenciales y controles de compensacion

Aborde los riesgos potenciales utilizando estos controles de compensacion:
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Ciberseguridad

Restriccion del flujo de datos

Area Problema Riesgo Controles de
compensacion
Cuentas de Los ajustes Sino cambia la Asegurese de que el
usuario. predeterminados de contrasefna control de acceso de
cuentas son a menudo | predeterminada o usuarios esté activado
el origen de accesos no | desactiva el control de en todos los puertos de
autorizados por parte acceso de usuarios, se | comunicacion y cambie
de usuarios pueden producir las contrasefias
malintencionados. accesos no predeterminadas para
autorizados. ayudar a reducir los
accesos no autorizados
en su dispositivo.
Protocolos Los protocolos de la Si un usuario Para la transmisién de
seqguros. Serie Modbus, Modbus | malintencionado datos a través de una

TCP, EtherNet/IP,
SNMP, SNTP y HTTP
No son seguros.

El dispositivo no tiene
capacidad para
transmitir datos
cifrados a través de
estos protocolos.

obtiene acceso a su
red, podria interceptar
las comunicaciones.

red interna, segmente
su red de manera fisica
o bien logica.

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

Consulte Suposiciones
sobre entornos
protegidos, pagina 45.

Se requiere un dispositivo de firewall para asegurar el acceso al dispositivo y
limitar el flujo de datos.

Para obtener informacién mas detallada, consulte TVDA: How Can | Reduce

Vulnerability to.

Cyber Attacks in the Control Room (STN V2) en el sitio web de Schneider Electric.
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Contrasena

Cambio de contrasenas

La contrasefia de usuario se puede modificar desde la pantalla de opciones del
administrador de DTM.

Restablecer contrasena
Se puede acceder a la contrasefia de forma predeterminada desde el terminal
grafico.

El ATV900 almacena contrasefias en un formato seguro no reversible. No es
posible recuperar una contrasefa perdida por el usuario.

Para los usuarios administradores, hay disponible una operacion especial con el
terminal grafico para reiniciar la contrasefia del administrador a un valor por
defecto Unico del dispositivo.

Para restablecer la contrasena de administrador:

Paso Accion

1

Navegacion en el ment [Comunicacién] cov- ™ [Param. comunicac.] Cvp- =P
[Conf.Eth integrado] ETE- -) [Autentificaci.usuario] SECE-.

2 Desplacese hasta el parametro [Reini.Passw.Eth.Int] RiiPE y pulse OK.

3 La contrasefia predeterminada es visible en el terminal grafico hasta que

el administrador la modifique.

En su primer uso, las herramientas de puesta en servicio y el servidor web
solicitan al usuario que cambie la contrasefia antes de la conexién. La politica de
ciberseguridad no cambia cuando se reestablece la contrasena.

Politica de contrasenas

De forma predeterminada, la politica de contrasenas del ATV900 cumple con la
regla IEEE 1686—2013 como se describe a continuacion:

» 8 caracteres minimo con [32 a 122] caracteres ASCII
* Almenos un digito (0 a 9)
« Almenos un caracter especial (por ejemplo @, $)

Ademas, para cambios de contrasefia, el historial de contrasefas se guarda para
evitar la repeticion de contrasefias que se hayan utilizado en las ultimas 5
establecidas.

La politica de contrasefas puede personalizarse o desactivarse totalmente para
que coincida con la politica de contrasenas establecida en el sistema del que
forma parte el dispositivo.

Estan disponibles los siguientes ajustes:

+ Politica de contrasefias: activada/desactivada. Si se desactiva, se solicita
una contrasefia como factor de autenticacion pero no hay reglas especificas
definidas relacionadas con la seguridad de la contrasefna

« Historial de contrasenas: Sin restriccion, excluye los 3 ultimos, excluye los 5
ultimos

« Caracter especial obligatorio: SI/NO
«  Caracter numérico obligatorio: SI/NO

+  Caréacter alfabético obligatorio: SI/NO
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* Longitud minima de contrasefia: valor comprendido entre 6 y 20

Esta personalizacién de politicas de contrasenas solo se puede realizar utilizando
SoMove, DTM o EcoStruxure Control Expert. Consulte la ayuda en linea de DTM
para obtener informacion.

Gestion de actualizaciones

Cuando se actualiza el firmware del ATV900, la configuracién de seguridad sigue
siendo la misma hasta que se modifica, incluidos los nombres de usuarios y
contrasefias.

Se recomienda que la configuracién de seguridad se revise después de una
actualizacion para analizar los derechos en busca de caracteristicas del
dispositivo nuevas o cambiadas y anular o aplicarlas segun las politicas y los
estandares de su empresa.
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Programacioén

Contenido de esta parte

[INICIO SENCIlO] SV S uniii i 54
[PaN@I] DS H e 58
[DIagNOSHICO] DT A .. 65
[Pantalla] MON— ... 73
[Ajustes Completos] CST— ... 116
[COMUNICACION] ..... .o 594
[Gestion De ArchivoS] FIMT— .....ccuuiiiiiiiiii e 596
[Mis Preferencias] MY P—.......oouiiiiii e 602
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[Inicio Sencillo] sYs—

Introduccion

Contenido de este capitulo

Menu [INicio SeNCIlIO] STM ...c.uuiiiiiiii e 55
MenU [MEMENUT MYMN ..o, 57
Menu [Param. modificados] T.MD ... 57

El menu +'|':i: [Inicio Sencillo] sy s contiene 3 fichas para acceder rapidamente
a las funciones principales:

» Laficha Inicio Sencillo ofrece un acceso rapido a los parametros basicos que
se deben ajustar.

» Laficha Mi Menu es un menu definido por el usuario que ofrece un acceso
rapido a parametros especificos.

+ Laficha Param. modificados ofrece un acceso rapido a los 10 ultimos
parametros modificados.
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Menu [Inicio Sencillo] SIM

Acceso

[Inicio Sencillo] svs— =»[Inicio Sencillo] s TM—

Acerca de este menu

A ADVERTENCIA

PERDIDA DEL CONTROL
* Leay comprenda completamente el manual del motor conectado.

» Verifique que todos los parametros del motor estén correctamente ajustados
consultando la placa de caracteristicas del motor conectado.

» Simaodifica el valor de uno o0 mas parametros del motor después de haber
realizado el autoajuste, el valor de [Seleccién de ajuste] sTUN y/o [Selecc.
ajuste rotacion] STUR is reset to [Valor por defecto] TAB y debera volver a
realizar el autoajuste.

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

Este menu proporciona un acceso rapido a los parametros basicos que se deben
establecer en caso de un motor asincrono simple en control de lazo abierto.

NOTA: En el terminal grafico (VW3A1111), [Inicio Sencillo] s1-es la
primera pestafia que se muestra en el menu [Inicio Sencillo] sy s (el nombre
de la pestafia es "Inicio S.").

Para obtener mas informacidn sobre el ajuste de los pardmetros presentes en
este menu o para ajustar el variador en otro caso de uso (como un motor sincrono
o con funciones especificas), consulte el menu [Ajustes Completos] CST.

NOTA: Para ayudar a establecer los parametros basicos del variador, existe
una vista dedicada en SoMove/DTM.

En la tabla siguiente se muestra un procedimiento estandar para una
configuracién de inicio simple del variador utilizada con un motor asincrono en
control de lazo abierto. Este procedimiento sélo utiliza los pardmetros basicos a
los que se puede acceder en este menu:
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[Inicio Sencillo] sys—

Paso Parametro Menu Descripcion Ajuste de fabrica
Ayuda para preajustar los parametros y
unidades del variador de acuerdo con el
Dat estandar IEC de 50 Hz o NEMA de 60 Hz.
1 - Estandar de motor | [Motor estandar] B¥R () 15[%38] NOTA: Primer parametro que se debe [30 Hz [EC] 5052
modificar. De lo contrario, la
configuracién del variador debe
realizarse de nuevo.
[Potencia nom. motor] _@
NPR (1)
[Tensién nom. motor] NS Ajuste estos parametros segun la placa de - @)
caracteristicas del motor.
Corriente nom. motor
I[WR " ] De forma predeterminada, no es necesario | -®
2 - Placa de Dat introducir [Motor 1 Coseno Phi] cOs. Para
caracteristicas del [Frec. nom. motor] Frs (1) [Datos] introducir la placa de caracteristicas del 50 Hz ©)
motor MID- motor mediante COs, el parametro [Elecc.
LVe|°c_ nom. motor] NsP param motor] MPC debe establecerse en S
) [Motor 1 Coseno Phi] cos. En este caso, no
es necesario introducir [Potencia nom.
LI\)II(%tor 1 Coseno Phi] cos motor] NPR. _ @)
[Corriente térm. motor] )
ITH
[Comando .
3 - Tipo de cableado [Control 2/3 hilos] TCC y ref.] Seleccione entre control de 2 y 3 hilos. [;.éontrol Z hilos]
CRP—
4 o Frecuencia [Velocidad maxima] TFR [Datos] Frecuencia de salida maxima. 60 Hz )
maxima del motor MTD—
[Autoajuste] TUN Utilice para realizar un ajuste con el motor [Sin accion] nO
detenido (autoajuste) para medir las
. o caracteristicas internas del motor. [No Realizado]
[Esta. de Autoajuste] 715 Establezca [Autoajuste] TUN en [Aplicar TAB )
. [Ajuste Autoajuste] YES para iniciar el ajuste con el
5 - Ajuste del motor en Del Motor] | Motor detenido. TUN 'y STUN se utilizan para
parada MTU— supervisar el estado del ajuste.
[Seleccion de ajuste] NOTA: Si modifica el valor de uno o [Valorpor
STUN mas parametros del motor después de defecto] 25 ()
haber realizado el autoajuste, debera
volver a ejecutarlo.
[Aceleracion] Acc Tiempo de aceleracion de 0 Hz a [Frec. 3,0s
nom. motor] FRS y tiempo de deceleracion
de [Frec. nom. motor] Frs a 0 Hz.
. [Rampa] NOTA: Para tener repetibilidad en las
. o [Rampa deceleracion] RAMP— rampas, el valor de estos parametros 30s
6 - Dinamica y limites | DEC debe establecerse de acuerdo con las
de la referencia posibilidades de la aplicacion (por
ejemplo, debe considerarse la inercia).
[Velocidad baja] Lsp [Limites Referencia de frecuencia minima del motor. 0,0 Hz
velocidad]
[Velocidad alta] HsP SLM— Referencia de frecuencia maxima del motor. | 50,0 Hz (®)

(): Parametro de solo lectura.

(1): Solo se puede acceder a este parametro con la ley de control del motor asincrono.

(4): El ajuste de fabrica, la unidad o el incremento se ven afectados por el calibre del variador o [Motor estandar] BrR.
(6): El valor de ajuste de fabrica cambia a 72 Hz si [Motor estandar] BFr se establece en [60Hz NEMA] NEMA 605 z.
6 El valor de ajuste de fabrica cambia a 60 Hz si [Motor estandar] BFR se establece en [60Hz NEMA] NEMA 60Hz.

(7): El valor del ajuste de fabrica cambia a [60Hz NEMA] NEMA 605z para los nimeros de catalogo ATVe30eeeSGe.

(2): El acceso a este parametro depende de [Elecc. param motor] MPC. Se puede acceder a este parametro en el menu [Datos] MTD.
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Menu [MI MENU] MYMN

Acceso

[Inicio Sencillo] =» [MI MENU]

Acerca de este menu

Este menu contiene los parametros seleccionados en el menu [Config. Mi menul]
MYC, pagina 607.

NOTA: Este menu estéa vacio de forma predeterminada.

Menu [Param. modificados] LMD

Acceso

[Inicio Sencillo] =» [Param. modificados]

Acerca de este menu

Este menu ofrece un acceso rapido a los 10 ultimos parametros modificados.
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[Panel] DSH-

Introduccion

Contenido de este capitulo

MenU [SISteMA] DS T ...coouiiiiiiii e 59
LY o T | - T4 U= I DG 61
Menu [Contadores KW/h] KITC ........ccouniiiiiii e 62
MeNU [Pan@l] DSH ... oo 64

El menu [Panel] DsH contiene fichas para acceder rapidamente a las

caracteristicas del sistema y visualizacién:

+ La pestafia Sistema sirve para configurar los parametros del sistema
principales.

» Laficha Energia ofrece un acceso completo a los informes de energia y
contadores de potencia instantaneos por medio de graficos en el Terminal
grafico.
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Menu [Sistema] DST

Acceso

[Ref. Frec. Pre-Ramp] FRH

[Panel] =¥ [Sistema]

Referencia frecuencia antes de rampa (valor con signo).

Referencia de frecuencia real vinculada al motor con independencia del valor del
canal de referencia que se haya seleccionado. Este parametro esta en modo de

"sdlo lectura”.

Ajuste

Descripcion

-[Velocidad alta] tsp...
[Velocidad alta] Hsp Hz

Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: -

[Estado dispositivo] HMIS

Estado dispositivo

Ajuste Cadigo / Valor | Descripcion

[Autoajuste] TUN Autoajuste

[Inyecc. CC] DCB Inyecc. DC

[Listo] RDY Variador preparado

[Rueda libre] NST Control de parada en rueda libre

[En Marcha] RUN Motor en régimen permanente o existe orden de marcha y
referencia cero

[Aceleracién] | ACC Aceleracion

[Decelerando] | DEC Deceleracion

[Limite CLI Limitacion de corriente de entrada

intensidad]

[asignacion FST Parada rapida

stop rapida]

[No tension NLP Control encendido, pero bus de CC no cargado

de red]

[P.controlad.] | CTL Parada controlada

[Adapt.dec.] OBR Deceleracion adaptada

[C.fase mot.] soc Corte aguas abajo controlado en curso

[Adver. USA Advertencia de subtension

subtension]

[Estado FLT El producto ha detectado un error

Operacion

"Fallo"]

[Modo de DCP Modo de parpadeo de DCP

parpadeo de

DCP]

[STO activo] STO Safe Torque Off activado

[Ahorro de IDLE Modo Parar y seguir inactivo

energia]
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[Intensidad motor] L.CR

[Panel] DSH—
Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[Actualiza- FWUP Actualizacién del firmware
cién del
Firmware]
[Med.angulo] | ASA Establecimiento de angulo
[AFE red URA Se muestra si la tension aplicada en el bloque de alimentacion
bajatension] AFE excede la [Tensién de la red] URES, el variador se
detiene en [Rueda libre] NST.
Intensidad motor

Ajuste

Descripcion

Segun el calibre del variador

Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: —

[Velocidad motor] SPD

Este parametro muestra la velocidad del rotor estimada sin deslizamiento del

motor.

Ajuste

Descripcion

De 0 2 65.535 rpm

Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: —

[Estd.termic.motor] THR

El estado térmico nominal del motor es 100%, el ajuste del nivel de
[SOBRECARGA MOTOR] oL es 118%.

Ajuste

Descripcion

De 0 a 200%

Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: —
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Menu [Panel] DSH

Acceso

[Panel]

[Par vs Velocidad] CTsS

Muestra la curva de comparacion del par frente a la velocidad.
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Menu [Contadores kW/h] KWC

Acceso

[Panel] =» [Contadores kW/h]

Acerca de este menu
Este menu muestra muchos objetos de energia disponibles para datos e informes
de consumo de kW instantaneos.

Ofrece la posibilidad de mostrar datos registrados con graficos al pulsar la tecla
de funcion F4.

[Elc cons.Energia] OC4x

Ener. eléc. cons. motor (TW/h)

Se puede acceder a este pardmetro si [Elc cons.Energia] 0C4 no esta
establecido en 0.

Ajuste Descripcion

De 02999 TW/h Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: Solo lectura

[Elc cons.Energia] OC3x

Ener. eléc. cons. motor (GW/h)

Ajuste Descripcion

De 0 2999 GW/h Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: Solo lectura

[Elc cons.Energia] OC2%

Ener. eléc. cons. motor (MW/h)

Ajuste Descripcion

De 0 a 999 MW/h Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: Solo lectura

[Elc cons.Energia] OC1x

Ener. eléc. cons. motor (KW/h)

Ajuste Descripcién

De 0 a 999 kW/h Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: Solo lectura
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[Elc cons.Energia] OCOx

Ener. eléc. cons. motor (W/h)

Ajuste

Descripcion

De 02999 W/h

Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: Solo lectura

[Estm.pot. activa] EPRW

Estim. pot. sumin. eléc. activa

Ajuste

Descripcion

De -32.767 a 32.767

Intervalo de ajuste

Valor en kW o HP de acuerdo con el ajuste de [Motor
estandar] BFrR

Ajuste de fabrica: Solo lectura

[Elc Egy Hoy] OCT

En. eléc. cons. HOY motor (KW/h)

Ajuste

Descripcion

De 0 2 4.294.967.295 kW/h

Intervalo de ajuste en kWh

Ajuste de fabrica: Solo lectura

[Elc Egy Ayer] OCY

En. elé. cons. AYER motor (KW/h)

Ajuste

Descripcion

De 0 a4.294.967.295 kW/h

Intervalo de ajuste en kWh

Ajuste de fabrica: Solo lectura
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Menu [Panel] DSH
Acceso

[Panel]

Acerca de este menu

Con la tecla de funcion F4 del Terminal grafico, es posible seleccionar una de las
siguientes vistas para la pestafia [Energy].

[Tend. kW Inst.] cv1

Muestra la curva de energia eléctrica instantanea en la salida del variador.

[Informe kW/h Diario] HSD

Muestra el histograma de energia diario.

[Informe kW/h Sem.] HSW

Muestra el histograma de energia semanal.

[Informe kW/h Mens.] HSM

Muestra el histograma de energia mensual.

[Informe kW/h Anual] HSY

Muestra el histograma de energia anual.

64 NHA80760.11



[Diagnostico] DI A—

Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

[Diagnostico] DIA-

Introduccion

Contenido de este capitulo

[DAtos di@g.] DD T . .ceeiii e 66
MenU [Historico error] PEH.......ooo i 69
MenU [AAVertenCias] AL R .......ciuiiiiii e e 71

El menu [Diagnostico] DTA muestra datos sobre el variador y la aplicacion
que son utiles cuando es necesario realizar un diagnostico.
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[Datos diag.] DDT—

Menu [Datos diag.] DDT

Acceso

[Diagnostico] = [Datos diag.]

Acerca de este menu

Este menu muestra las ultimas advertencias y los errores detectados ademas de
los datos del variador.

[Ultima advertencia] LALR

La lista de cddigos de advertencia esta disponible en el capitulo Codigos de
advertencia, pagina 626.

[Ultimo error] LET

La lista de cédigos de error esta disponible en el capitulo Codigos de error, pagina
629.

[Error Interno 6] INF6 %

Se puede acceder a este parametro si [Ultimo error] LET es [Error Interno 6]
INF6 para proporcionar mas informacién sobre el error relacionado.

Ajuste Descripcion

De 0 a 12 (valor en hexadecimal) | 0x00: No se ha detectado ningun error

0x01 : Ninguna respuesta del modulo de opciones

0x02 : Tiempo de expiracion de recepcion de firma

0x03 : Tiempo de expiracion de recepcién de reconocimiento
0x04 : Longitud de la firma

0x05 : Suma de comprobacion

0x06 : Estado desconocido

0x07 : Recepcion de UART

0x08 : Version de protocolo desconocida

0x09 : Tipo de modulo desconocido

0x0A: Mas de 5 intentos fallidos

0xO0B : Tipo de modulo desconocido

0x0C: Modulo de opciones no compatible con la ranura
0x0D : Mismo modulo de opciones en mas de una ranura
0xOE: O1SV no recibido

0xOF: Version de software del moédulo de opciones O1SV no
compatible

0x10: reservado

0x11 : reservado

0x12 : Médulo de terminal de control no presente o no
reconocido

Ajuste de fabrica: Parametro de solo lectura

[Error Interno 19] INFJ %

Error interno 19 (médulo de encoder)

Se puede acceder a este parametro si [Ultimo error] =T es [Error Interno 19]
INEJ.

66 NHA80760.11



[Diagnostico] DI A— Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

Ajuste Descripcion

De 0 2 65.535 Intervalo de ajuste
Ajuste de fabrica: Parametro de solo lectura

[Err. Realim. Encod.] ENCE %

Cadigo de error de realimentacién del encoder.
Se puede acceder a este parametro si LET [Ultimo error] es [Perdi.realim.
enco.] SPF para proporcionar mas informacion sobre el error relacionado.

Ajuste Descripcion

De 0 a65.535 1: Sobrecorriente de la fuente de alimentacion del encoder
10: Encoder AB: linea A desconectada

11: Encoder AB: linea B desconectada

12: Encoder AB: error de seguimiento

13: Encoder AB: error de pico

20: Resolver: error de LOS

21: Resolver: error de LOS

22: Resolver: error de LOS

30: SinCos: pérdida de sefal

31: SinCos: pérdida de sefal

32: SinCos: error de seguimiento

33: SinCos: error de pico

40: Hiperfaz: tiempo sobrepasado mientras se esperaba
respuesta y reintentos excedidos

41: Hiperfaz: Hiperfaz: tipo de encoder no conocido; no es
posible leer la EEPROM del encoder

42: Hiperfaz: error de comando de Hiperfaz
GetAbsolutePosition

43: Hiperfaz: error de suma de control detectado y reintentos
excedidos

50: Endat: error de comunicacion

51: Endat: encoder no conectado

52 a 56: Endat: error al leer el parametro EnDat21

57: Endat: El encoder no es compatible con EnDat22

58: Endat: procedimiento de compensacién del tiempo de
ejecucion

59: Endat: procedimiento de compensacién del tiempo de
ejecucion

60: Endat: error en la comunicacion ciclica

Ajuste de fabrica: Parametro de solo lectura

[Num.arranques] NSM

Num. Arranques motor (reiniciable).

Ajuste Descripcion

De 0 a4.294.967.295

Ajuste de fabrica del intervalo de ajustes: —

[Tiempo func. motor] RTHH

Visualizacién del tiempo de marcha transcurrido (puede resetearse) en 0,1 horas
(periodo de tiempo durante el cual el motor ha estado encendido).

Ajuste Descripcion

De 0,0 2 119.304,5h
Ajuste de fabrica del intervalo de ajustes: _
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Menu [Mensaje servicio] SER—-

Este menu muestra el mensaje del servicio.

Este mensaje de servicio se define utilizando el menu [Mis Preferencias] My p-
=) [Personalizacion] cUs-=P[Mensaje servicio] SER.

Menu [Otros estados] SST

Este menu muestra la lista de estados secundarios presentes.

Para obtener mas informacion, consulte [Pantalla] MoN— =9 [Otros estados]
SST—.

Menu [Diagnostico] DAU

Este menu permite realizar secuencias de prueba simples para diagndsticos
como diagnosticos de ventiladores, LED HMI e IGBT.

Para obtener mas informacion, consulte [Ajustes Completos] CST—=p
[Mantenimiento] csva— =p[Diagnostico] DAU—.

Menu [ldentificacion] OID

Es un menu de sdlo lectura que no puede configurarse. Permite visualizar la
informacion siguiente:

» Referencia, potencia y tension del variador

» Version de software del variador

* Numero de serie del variador

» Tipo de médulo de opciones presente, con su version de software
» Tipoy versién del Terminal grafico .
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Menu [Historico error] PFH

Menu [Historico error] PFH

Acceso

[Diagnostico] =» [Historico error]

Acerca de este menu

Este menl muestra los 15 Ultimos errores detectados ([Ultimo error 1] DP1 hasta
[Ultimo error 15] DPF). [UItimo error 1] DP1 es el ultimo error almacenado.

Con el terminal grafico, la fecha y la hora a las que se ha activado el error se
muestran en este menu. La fecha y la hora se pueden establecer a través del
[Ajustes Fecha/Hora] RTC , pagina 610

ROy +10 0 Hz 000 &, Terr_ﬂ
Errar

xternal Error
Fieldbus Corn [nterrupt  OFhd 1 OFI0S00

|Diag|:lata |I Ewars JL i'arm _,.I

NOTA: La lista de cddigos de error esta disponible en el capitulo "Diagndstico
y resolucion de problemas" , pagina 629.

NOTA: Si [Reset Fallos Auto] A TR esta activo, un error activado no se
almacena en el historial de errores hasta que los intentos de realizar el
Restablecimiento tras fallo no hayan finalizado correctamente.

Al pulsar la tecla OK en el cédigo de error seleccionado en la lista del Historial de
errores, se muestran los datos del variador registrados cuando el error se ha
detectado.

NOTA: Al pulsar F1 en el terminal grafico se puede obtener mas informacién
sobre el error seleccionado.

La tabla siguiente muestra la lista de datos del variador registrados para cada
error detectado (estos son parametros de solo lectura).

Parametro Codigo Descripcion Relacionado con el
parametro...

[Estado HS1...HSF Estado de HMI. [Estado dispositivo]

dispositivo] HMIS

[Last Error x | EP1...EPF Palabra de estado ETA: estado CIA402[Fr EL +15Er o

Status] del ultimo error x. ESEAdo]ETA

El registro de estado
DRIVECOM se muestra en

hexadecimal
[Palabra IP1...IPF Palabra de estado ETI [Estado regs.interno]
estado ETI] (visualizada en hexadecimal). ETI

NOTA: Se puede acceder
a [Estado regs.interno]
ETI atravésdela
comunicacioén de bus de
campo.
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[Diagnostico] D1A—

[Palabra CMP1...CMPF Palabra CMD (visualizada en [Registro de comando]
CMD] hexadecimal). CMD
[Intensidad LCP1...LCPF Corriente del motor (la unidad es | [Intensidad motor] L.CR
motor] similar a [Intensidad motor]
LCR)
Frecuencia RFPI...RFPF Frecuencia de salida (valor con [Frec. motor] RFR
de salida signo estimado en 0,1 Hz).
[Tiem. RTP1...RTPF Tiempo transcurrido (valor en [Tiempo func. motor]
transc. horas). RTHH
marcha]
[Tension de ULP1...ULP8 Tensién del bus CC (valor en 0,1 | [Tension de bus DC]
bus DC] V) VBUS
NOTA: [No medida]
ULNUNK se muestra si no
se mide ningun valor.
[Estd.termic. | THP1...THPF Estado térmico del motor. [Estd.termic.motor] THR
motor]
[Canal de DCC1...DCCF Canal de control. [Canal de control] cMDC
control] NOTA: El canal de control
puede ser distinto del canal
de frecuencia de referencia
en modo independiente.n
[Canal de DRC1...DRCF Canal para la frecuencia de [Canal de frec. ref.]
frec. ref.] referencia. RFCC
[Par motor] OTP1...0TPF Par motor (valor estimado en 0,1 | [Par motor] OTR
% de [Par motor nominal]
TQN).
NOTA: El valor mostrado
siempre es positivo en el
modo motor y negativo en
el modo generador, sea
cual sea la direccion.
[Esta. térm. TDP1..TDPF Estado térmico del variador [Esta. térm. varia.] THD
varia.] (medido).
[Temp. TJP1..TJPF Temperatura de union de IGBT No procede
unién IGBT] (valor estimado en 1 °C).
[Frec. SFP1...SFPF Frecuencia de conmutacion [Frec. conmutacion] sFrR
conmuta- (valor en 1 Hz).
cién]
[ID Err. BPII1...BPIF ID de error del bloque de No procede
bloque ali.] alimentacion.

Solo se puede acceder a este
parametro en el ATV+60, ATV+80
y ATV+BO.

El valor mostrado es el numero
de bits del bloque que
actualmente tiene un error,
empezando por el numero 1 en
el lado derecho (por ejemplo,
bit0 = bloque 1, bit3 = bloque 4).
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[AFE ID Err BFI1..BFIF ID de error de bloque de AFE. No procede
bloq Pot]
Solo se puede acceder a este
parametro en el ATV+60, ATV+80
y ATV+BO0.

El valor mostrado es el numero
de bits del bloque que
actualmente tiene un error,
empezando por el nimero 1 en
el lado derecho (por ejemplo,
bit0 = blogque 1, bit3 = bloque 4).

[BUID Error | BUIL...BUIF ID de error del bloque de la No procede
bloque] unidad de frenado.

Solo se puede acceder a este
parametro en el ATV+60,
ATV-80, ATV+-AQ0 y ATV-BO.

El valor mostrado es el numero
de bits del bloque que
actualmente tiene un error,
empezando por el nimero 1 en
el lado derecho (por ejemplo,
bit0 = bloque 1, bit3 = bloque 4).

Menu [Advertencias] ALR

Menu [Advertencias Reales] ALRD

Acceso

[Diagnostico] =» [Advertencias] =» [Advertencias Reales]

Acerca de este menu

Lista de advertencias actuales.

Si hay una advertencia activa, v y @ apareceran en el Terminal grafico.

Lista de advertencias disponibles

La lista de cédigos de advertencia esta disponible en el capitulo Diagndstico y
resolucién de fallos, pagina 625.

Menus [Definici.adver.Grp1] A1C hasta [Definici.adver.Grp4] A5C

Acceso

[Diagnostico] =» [Advertencias] =» [Definici.adver.Grp1] hasta [Definici.
adver.Grp4]

Acerca de este menu

Los siguientes submenus permiten agrupar las advertencias en hasta 5 grupos,
cada uno de los cuales puede asignarse a un relé o a una salida digital para la
sefializacién a distancia.

Cuando se dan una o varias advertencias seleccionadas en un grupo, se activa
este grupo de advertencias.
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Lista de advertencias

La lista de cédigos de advertencia esta disponible en el capitulo Diagndstico y
resolucion de fallos, pagina 625.

Menu [Advertencias] ALR

Acceso

[Diagnostico] =» [Advertencias]

Acerca de este menu

Este menu presenta el historial de advertencias (las ultimas 30 advertencias).

[Historial Advert.] ALH

Idéntico a [Ultima advertencia] LALR , pagina 66.
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[Pantalla] MON-

Introduccion

Contenido de este capitulo

[Parametros energia)............ccoooouiiiiiiiiiiiii 74
[Pardm. de apliC.].....c..oooimi e 83
[Parametros bomba]...............oooiiiii 84
[M/S PardmetroS]...........ooiiiiiiiiiiiiii e e 85
[Pardmetros Motor] ... ... 89
[Parametros variador] ..o 91
[Monitoriz. TErmicCa] ........ccoouuiiiiiiii e 96
[Pantalla PID].... ... e 97
[Gestion De Contador]................oiiiiiiii e 98
[Otros estados] ........ccouuiiiiiiiii i 101
117E= ' X= T8 10 J 102
[Mapa comunicacCionNes] ...........cccuiiiiiiiiii e 106
[Registro De DatosS] ...........coouiiiiiiiiiiei e 111
[Opcion Ud Frenado] ..o 115

El menu [Pantalla] MON muestra datos de supervision relacionados con el
variador y la aplicacion.

Se puede acceder a este menu si [Nivel de acceso] 1.AC se establece en un valor
distinto de [Basico] BAS.

Ofrece una pantalla orientada a la aplicacién en términos de energia, coste, ciclo,
eficiencia, etc.

Esta disponible con unidades y vista grafica personalizadas.
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[Parametros energia]

Menu [Ent.contad.EnerElec] ELI

Acceso

[Pantalla] =» [Parametros energia] =» [Ent.contad.EnerElec]

Acerca de este menu

Este menu presenta los datos de entrada de energia eléctrica.

NOTA: En la gama Altivar Process, excepto para los productos ATV980 y
ATV9BO0, se miden los parametros de potencia y energia segun la corriente de
salida del variador. Para los productos ATV980 y ATV9BO0, se miden los
parametros de potencia y energia.

[Pot. entrada activa] IPRW

Pot. entrada activa instantanea.

Rango de valores Descripcion

Segun el calibre del variador La unidad esta en kW si [Motor estandar] BrR se establece en
[50 Hz IEC]IEC 505z o en HP si [Motor estandar] BrRr se
establece en [60Hz NEMA]JNEMA 60Hz

Ajuste de fabrica: _

[Pot reactiva entra] IQRW

Potencia reactiva de entrada.

Se puede acceder a este parametro en ATV980 y ATV9BO.

Rango de valores Descripcion

Segun el calibre del variador La unidad esta en kW si [Motor estandar] BFR se establece en
[50 Hz IEC]IEC 50Hz o en HP si [Motor estandar] BrRr se
establece en [60Hz NEMAJNEMA 605z

Ajuste de fabrica: _

[Factor pot entrada] PWF

Factor de potencia de entrada.

Se puede acceder a este parametro en ATV980 y ATV9BO.

Rango de valores Descripcion

Segun el calibre del variador El valor se muestra como porcentaje

Ajuste de fabrica: _

[Energia real entrada] IE4

Energia real entrada(TWh).

Se puede acceder a este parametro si [Energia real entrada] 1£4 no esta
establecido en 0.
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Rango de valores Descripcion

De -999 a 999 TW/h Ajuste de fabrica: _

[Energia real entrada] IE3 %

Energia real entrada(GWh).

Rango de valores Descripcién

De -999 a 999 GW/h Ajuste de fabrica: _

[Energia real entrada] IE2 %

Energia real entrada(MWh).

Rango de valores Descripcion

De -999 a 999 MW/h Ajuste de fabrica: _

[Energia real entrada] IE1 %

Energia real entrada(kWh).

Rango de valores Descripcion

De -999 a 999 kW/h Ajuste de fabrica: _

[Energia real entrada] IE0 %

Energia real entrada(Wh).

Rango de valores Descripcion

De -999 a 999 W/h Ajuste de fabrica: _
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Menu [Sal.contad.EnerElec] ELO

Acceso

[Pantalla] =» [Parametros energia] =» [Sal.contad.EnerElec]

Acerca de este menu

Este menu presenta los datos de salida de energia eléctrica.

[Estm.pot. activa] EPRW

Estim. pot. sumin. eléc. activa.

Rango de valores Descripcion

Segun el calibre del variador La unidad esta en kW si [Motor estandar] BrR se establece en
[50 Hz IEC]IEC 501z o en HP si [Motor estandar] BrRr se
establece en [60Hz NEMA]NEMA 60tz

Ajuste de fabrica: _

[Consumo real (TW/h)] OE4%

Consumo energético real (TW/h).

Se puede acceder a este parametro si [Consumo real (TW/h)] 0E4 no esta
establecido en 0.

Rango de valores Descripcion

De -999 a 999 TW/h Ajuste de fabrica: _

[Consumo real (GW/h)] OE3

Consumo energético real (GW/h).

Rango de valores Descripcion

De -999 a 999 GW/h Ajuste de fabrica: _

[Consumo real (MW/h)] OE2

Consumo energético real (MW/h).

Rango de valores Descripcion

De -999 a 999 MW/h Ajuste de fabrica: _

[Consumo real (kW/h)] OE1

Consumo energético real (kW/h).

Rango de valores Descripcion

De -999 a 999 kW/h Ajuste de fabrica: _
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[Consumo real (W/h)] OEO

Consumo energético real (W/h).

[Elc Egy Hoy] oCT

[Elc Egy Ayer] OCY

Rango de valores

Descripcion

De -999 a 999 W/h

Ajuste de fabrica: _

En. eléc. cons. HOY motor (KW/h).

Rango de valores

Descripcion

De 0 2 4.294.967.295 kW/h

Ajuste de fabrica: _

En. elé. cons. AYER motor (KW/h).

Rango de valores

Descripcién

De 0 a2 4.294.967.295 kW/h

Ajuste de fabrica: _

[Nivel sobreconsumo] PCAH

Nivel de sobreconsumo.

Rango de valores

Descripcion

De [Nivel subconsumo] PCAL a

200,0%

Ajuste de fabrica: 0,0%

[Nivel subconsumo] PCAL

Nivel de subconsumo.

Valor maximo = PCAH si PCAH < 100%.

Rango de valores

Descripcion

PCAH si PCAH < 100%

De 0,0 a 100,0% o [Nivel sobreconsumo]

Ajuste de fabrica: 0,0%

[Ret. sobre/subcons.] PCAT

Retardo sobreconsumo/subconsumo.

Rango de valores

Descripcion

De 0 a 60 min

Ajuste de fabrica: 1 min

[Pico poten. salida] MOEP

Pico poten. salida.

Rango de valores

Descripcion

Segun el calibre del variador

Ajuste de fabrica: _
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Menu [Energia Mecanica] MEC

Acceso

[Pantalla] =» [Parametros energia] =» [Energia Mecanica]

Acerca de este menu

Este menu presenta los datos de salida de energia mecanica.

[Val. estim. pot.] OPRW

Estim. potencia mecanica motor.

Rango de valores Descripcion

Segun el calibre del variador La unidad esta en kW si [Motor estandar] BFR se establece en
[50 Hz IEC]IEC 501z o en HP si [Motor estandar] BFR se
establece en [60Hz NEMA]JNEMA 605z

Ajuste de fabrica: _

[Cons. motor (TW/h)] ME4 %

Consumo energético motor (TW/h).

Se puede acceder a este parametro si [Cons. motor (TW/h)] ME4 no esta
establecido en 0.

Rango de valores Descripcion

De 02999 TW/h Ajuste de fabrica: _

[Cons. motor (GW/h)] ME3 %

Consumo energético motor (GW/h).

Rango de valores Descripcién

De 02999 GW/h Ajuste de fabrica: _

[Cons. motor (MW/h)] ME2%

Consumo energético motor (MW/h).

Rango de valores Descripcion

De 0 2 999 MW/h Ajuste de fabrica: _

[Cons. motor (kW/h)] ME1 %

Consumo energético motor (kW/h).

Rango de valores Descripcion

De 0 2 999 kW/h Ajuste de fabrica: _
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[Consumo motor] MEOX

Consumo energético motor (W/h).

Rango de valores Descripcion

De 0a 999 W/h Ajuste de fabrica:
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Menu [Ahorro de energia] ESA

Acceso

[Pantalla] =» [Parametros energia] =» [Ahorro de energia]

Acerca de este menu

Este menu presenta la comparacion en términos de coste, energia y CO2 entre
las soluciones con y sin variador.

[Potencia referencia] PREF

Potencia referencia sin variador.

Rango de valores Descripcién

De 0,00 a 655,35 kW La unidad esta en kW si [Motor estandar] BFR se establece en
[50 Hz IEC]IEC 501z o en HP si [Motor estandar] BFR se
establece en [60Hz NEMAJNEMA 601iz.

Ajuste de fabrica: 0,00 kW

[Coste de kW/h] ECST

Coste de kW/h.
Rango de valores Descripcién
De 0,00 a 655,35 $ La unidad esta en € si [Motor estandar] BFR se establece en

[50 Hz IEC]IEC 501z o en $ si [Motor estandar] BrR se
establece en [60Hz NEMAJNEMA 601iz.

Ajuste de fabrica: _

[Proporcion de CO2] ECO2

Proporcién de CO2.
Rango de valores Descripcion
De 0,000 a 65,535 kg/kWh Ajuste de fabrica: 0,000 kg/kWh

[Energia ahorrada] ESAV

Energia ahorrada.

Rango de valores Descripcion

De 0 a4.294.967.295 kW/h Ajuste de fabrica: _

[Dinero ahorrado] CASH

Dinero ahorrado.

NHA80760.11 81




Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos [Pantalla] MoN—

Rango de valores Descripcion

De 0,00 242.949.672 $ La unidad esta en € si [Motor estandar] BFR se establece en
[50 Hz IEC]IEC 505z o en $ si [Motor estandar] BrR se
establece en [60Hz NEMAJNEMA 605 z.

Ajuste de fabrica: _

[Co2 ahorrado] cO2s

Co2 ahorrado.

Rango de valores Descripcion

De 0,0 2 429.496.729,5 t Ajuste de fabrica: _
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[Param. de aplic.]

Menu [Param. de aplic.] APR

Acceso

[Pantalla] =» [Param. de aplic.]

Acerca de este menu

Este mend muestra informacioén relacionada con la aplicacion.

[Estado aplicaciéon] APPS

Este parametro indica el estado de la aplicacion del variador.

Rango de ) )

valores Codigo / Valor | Descripcion

[En Marcha] RUN No hay ninguna funcién de aplicacién en curso; el variador esta
en marcha

[Parada] STOP No hay ninguna funcién de aplicacion en curso; el variador no
esta en marcha

[Modo Local LOCAL Modo de forzado local activado

Activo]

[Canal 2 OVER Modo de prevalecimiento del control de la velocidad activado

activo]

[Modo Manual | MANU Motor en marcha; el modo PID manual esta activo

Activo]

[PID activo] AUTO Motor en marcha; el modo PID automatico esta activo

[Boost En BOOST El sistema Boost esta en curso

Curso]

[Dormir SLEEP El modo Dormir esté activo

Activo]

[Juego Mec BOS La secuencia de juego mecanico esta en curso

en proces]
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[Parametros bombal]

Menu [Bomba velo. Var.] MPP

Acceso

[Pantalla] =» [Parametros bomba] =» [Bomba velo. Var.]

Acerca de este menu

Este menu muestra los parametros relacionados con la bomba.

[Tiempo func. motor] RTHH

Visualizacién del tiempo de marcha transcurrido (puede resetearse) en 0,1 horas
(periodo de tiempo durante el cual el motor ha estado encendido).

Rango de valores Descripcion

De 0,0 2 119.304,5h Ajuste de fabrica: _

[Veloc.mecani.motor] SPDM

Este parametro muestra la velocidad del rotor estimada con deslizamiento del

motor.
Rango de valores Descripcion
De 0 a 65.535 rpm Ajuste de fabrica: _

[Num.arranques] NSM

Num. Arranques motor (reiniciable).

Rango de valores Descripcion

De 0 2 4.294.967.295 Ajuste de fabrica: _

[Estm.pot. activa] EPRW

Estim. pot. sumin. eléc. activa

Rango de valores Descripcion

De -327,67 a 327,67 kW La unidad esta en kW si [Motor estandar] BrR se establece en
[50 Hz IEC]IEC 501z o en HP si [Motor estandar] BFR se
establece en [60Hz NEMA]JNEMA 60Hz.

Ajuste de fabrica: _

84 NHA80760.11



[Pantalla] MoN—

Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

[M/S Parametros]

Acerca de este menu

Se puede acceder a este menu si [M/S modo Comm] MSCM no se establece en

[No] 0.

Menu [M/S visualiz. Local] MSO

Acceso

[Pantalla] =» [M/S Parametros] =» [M/S visualiz. Local]

Acerca de este menu

[M/S Estado] MSS

[M/S Ref velo master] MsSMs %

[Ref.par maestro M/S] FMTR X

Este menu presenta los parametros relacionados con la visualizacién local

maestro/esclavo.

Se puede acceder a este menu si [M/S modo Comm] MSCM no se establece en

[No] vo.
M/S Estado de la Funcion.
Rango de
valores Codigo / Valor | Descripcion
[Ninguno] NONE Sin configurar
[M/S Control NACT Control local M/S
Local]
[M/S no NRDY M/S no preparado
preparado]
/s READY M/S preparado
Rreparado]
[M/S RUN M/S ejecutando
Ejecutando]
[M/S ALARM Advertencia de M/S
Advertencia]

M/S referencia de velocidad del maestro.

Se puede acceder a este parametro si [M/S modo Comm] MSCM no esta
establecido en [No] NO.

Rango de valores

Descripcién

De -599,0 a 599,0 Hz

Ajuste de fabrica: _

Referencia par maestro M/S.
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Se puede acceder a este parametro si [M/S modo Comm] MSCM no esta
establecido en [No] NO.

Rango de valores Descripcion

De -32.767 a 32.767 Nm El valor depende de los calibres del variador y [Escalado par]

INRT configuracion.

Ajuste de fabrica: _

[M/S ref velo local] MSSR %

M/S referencia de velocidad local.
Se puede acceder a este parametro si:
* [M/S modo Comm] MsSCM no se establece en [No] NO, y
* [M/S rol del dispos.] MSDT se establece en [Esclavo] SLAVE.

Rango de valores Descripcion

De -599,0 a 599 Hz Ajuste de fabrica: _

[Ref.par local M/E] FTOR %

Referencia par local M/E.

Se puede acceder a este parametro si:
* [M/S modo Comm] MsSCM no se establece en [No] NO, y
* [M/S rol del dispos.] MSDT se establece en [Esclavo] ST.AVE.

Rango de valores Descripcion

De -32.767 a2 32.767 Nm El valor depende de los calibres del variador y [Escalado par]

INRT configuracion.

Ajuste de fabrica: _

[Frec. motor] RFR

Este parametro muestra la frecuencia del rotor estimada sin deslizamiento del

motor.
Rango de valores Descripcion
De -3276,7 a 3276,7 Hz Ajuste de fabrica: 0,0 Hz
[Par Motor (Nm)] OTQN

NOTA: El valor mostrado siempre es positivo en el motor y negativo en el
modo generador, sea cual sea la direccion.

Rango de valores Descripcion

De -32.767 a 32.767 Nm El valor depende de los calibres del variador y [Escalado par]

INRT configuracion.

Ajuste de fabrica: _
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Menu [M/S Visu. Sistema] MSR

Acceso

[Pantalla] =» [M/S Parametros] =» [M/S Visu. Sistema]

Acerca de este menu

Este menu presenta los parametros relacionados con el sistema Maestro/

Esclavo.

Se puede acceder a este menu si [M/S modo Comm] MSCM se establece en

[MultiVariador Link] MDL.

[M/S ref velo local] MSSR %

Se puede acceder a este parametro si:
* [M/S modo Comm] MSCM no se establece en [No] NO, y

+ [M/S ID dispositivo] MS1D se establece en [Esclavo 1] s1.v1.

Rango de valores Descripcion

De -599,0 a 599 Hz Ajuste de fabrica: _

[Ref.par local M/E] FTOR %

Se puede acceder a este parametro si:
* [M/S modo Comm] MSCM no se establece en [No] NO, y

+ [M/S ID dispositivo] MSTD se establece en [Esclavo 1] sST.V1.

Rango de valores Descripcion

De -32.767 a 32.767 Nm Ajuste de fabrica: _

[M/S seleccion dispo] MSDN

Este parametro permite seleccionar los parametros del dispositivo que se desean

visualizar.
Rango de
valores Codigo / Valor | Descripcion
[Maestro] MSTER Maestro

Ajuste de fabrica

[Esclavo 1] SLV1 Esclavo 1
[Esclavo 2] SLV2 Esclavo 2
[Esclavo 3] SLV3 Esclavo 3
[Esclavo 4] SLV4 Esclavo 4
[Esclavo 5] SLV5 Esclavo 5
[Esclavo 6] SLV6 Esclavo 6
[Esclavo 7] SLV7 Esclavo 7
[Esclavo 8] SLV8 Esclavo 8
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Rango de

valores Codigo / Valor | Descripcion
[Esclavo 9] SLV9 Esclavo 9
[Esclavo 10] SLV10 Esclavo 10

[M/S estado disposi.] MSDS

Estado del dispositivo seleccionado mediante [M/S seleccion dispo] MSDN.

Rango de

valores Cadigo / Valor | Descripcion
[Ninguno] NONE Sin configurar
[M/S no NRDY M/S no preparado
preparado]

[M/S READY M/S preparado
Rreparado]

[M/S RUN M/S en ejecucion
Ejecutando]

[M/S ALARM Advertencia de M/S
Advertencia]

[M/S ref velo dispo.] MSXS

Muestra el valor de consigna de velocidad del variador seleccionado mediante [M/
S seleccion dispo] MSDN.

Rango de valores

Descripcion

De -599,0 a 599 Hz

Ajuste de fabrica: _

[Ref.par equipo M/E] FXT

Muestra el valor de consigna de par del variador seleccionado mediante [M/S
seleccion dispo] MSDN.

Rango de valores

Descripcion

De -32.767 a 32.767 Nm

El valor depende de los calibres del variador y configuracion de
[Escalado par] INRT.

Ajuste de fabrica: _
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[Parametros motor]

Menu [Parametros motor] MMO

Acceso

[Pantalla] =» [Parametros motor]

Acerca de este menu

Este menu muestra los parametros relacionados con el motor.

Los parametros disponibles en este menu estan en modo de solo lectura, no se
pueden configurar.

[Velocidad motor] SPD

Este parametro muestra la velocidad del rotor estimada sin deslizamiento del

motor.
Rango de valores Descripcion
De 0 a 65.535 rpm Ajuste de fabrica:

[Veloc motor +/-] SPD1

Velocidad del motor +/-
Rango de valores Descripcion
De -100.000 a 100.000 rpm Ajuste de fabrica:—

[Tension del motor] UOP

Tension del motor.

Rango de valores Descripcion

De 0 a [Tensién nom. motor] Ajuste de fabrica:—
UNS (paso: 1V)

[Potencia motor] OPR

Potencia de salida estimada en % (100% = potencia mecanica del motor

nominal).
Rango de valores Descripcion
De -300 a 300% (paso: 1%) Ajuste de fabrica: —

[Par motor nominal] TQN

Par motor nominal computarizado (tolerancia +/- 2%).

En el caso de los motores sincronos, este parametro se ve afectado por una
modificacion de [Cte. FCEM Sincrono] pis.
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En el caso de los motores asincronos, este parametro se ve afectado por una
modificacion de [Corriente magnetiza] 1D~ y los parametros de saturacién
magnética (es decir, [Coef. Curva de Flujo A] A1L.F2, [Coef. Curva De Flujo B]
BETO, [Inductancia Red Tangencial] 1.02).

Segun el ajuste de [Escal.par.nom.motor] TONC, el parametro [Par motor
nominal] TON muestra el valor del par optimizado [Par motor Experto] TONO o el
par de la placa de caracteristicas [Par nom.placa motor] TONP.

NOTA: Un ajuste en rotaciéon modifica los parametros de saturacion

magnética.
Ajuste Descripcion
De 0,01 2 65,535 Nm El valor depende de los calibres del variador y [Escalado par]

INRT configuracion.

Ajuste de fabrica: Solo lectura

[Par motor] OTR

Valor de par de salida (100% = [Par motor nominal] TON).

NOTA: El valor mostrado siempre es positivo en el modo motor y negativo en
el modo generador, sea cual sea la direccion.

Rango de valores Descripcion

De -300,0 a 300,0% (paso: 0,1%) | Ajuste de fabrica: Solo lectura

[Par Motor (Nm)] OTON

NOTA: El valor mostrado siempre es positivo en el modo motor y negativo en
el modo generador, sea cual sea la direccion.

Rango de valores Descripcion

De -32.767 a 32.767 Nm El valor depende de los calibres del variador y [Escalado par]
INRT configuracion.

Ajuste de fabrica: Solo lectura

[Intensidad motor] L.CR

Intensidad motor (estimacion).

Rango de valores Descripcion

De 0 a2 1n(") (paso: 0,01 A () El valor depende de los calibres del variador.

Ajuste de fabrica: —

(M: 1N corresponde a la corriente nominal del variador que se indica en el Manual de instalacion y
en la placa de caracteristicas del variador.

(2): Para variadores con un rango de potencia < 15 kW. Si el rango de potencia esta entre 18 y 160
kW (limites incluidos), el paso es de 0,1 A; de lo contrario, es de 1 A.

[Estd.termic.motor] THR

El estado térmico normal del motor es 100%, el ajuste del nivel de
[SOBRECARGA MOTOR] OLF es 118%.

Rango de valores Descripcion

De 0 a 200% (paso: 1%) Ajuste de fabrica: —
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[Parametros variador]

Menu [Parametros variador] MPI
Acceso

[Pantalla] =» [Parametros variador]

Acerca de este menu

Este menl muestra los parametros relacionados con el variador.

[Im.Entr.Analg.AIV1] A1V1

Este parametro es de solo lectura. Permite visualizar la referencia de velocidad
que se aplica al motor mediante el canal del bus de campo.

Ajuste Descripcion

De -10.000 a 10.000 () Ajuste de fabrica: —

1) rango segun [Tipo AIV1] AV1T.

[Ref. Frec. Pre-Ramp] FRH

Este parametro es de solo lectura. Permite visualizar la frecuencia de referencia
que se aplica al motor, con independencia del canal para el valor de referencia
que se haya seleccionado.

Rango de valores Descripcion

De -599,0 a 599,0 Hz Ajuste de fabrica: 0 Hz

[Frec. de referencia] LFR

Este parametro s6lo aparecera si se ha habilitado la funcion. Se utiliza para
cambiar la frecuencia de referencia desde el control remoto. No es necesario
pulsar OK para habilitar un cambio de referencia.

Ajuste () Descripcion

De -599,0 a 599,0 Hz Ajuste de fabrica: —

[Ref.Par por Consola] LTR %

Este parametro solo aparecera si se ha habilitado la funcion. Se utiliza para
cambiar la consigna de par desde el control remoto. No es necesario pulsar OK
para habilitar un cambio del valor de referencia.

Se puede acceder a este parametro si:
* [Conmut. par/vel.] TsS no se establece en [No asignado] N0, y
* [M/S rol del dispos.] MSDT se establece en [Esclavo] STLAVE, y
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» [MIS tipo ctrl] MSCT se establece en:
o [Par directo] TROD, 0
o [Par inverso] TROR, O
o [Par personalizado] TRQC.

Ajuste 0 Descripcion

De -300,0 a 300,0 % Ajuste de fabrica: —

[Referencia del par] TRR %

Referencia de par antes de la rampa.

Este parametro muestra el valor real de la referencia del par de apriete después
de que se hayan aplicado el [Ratio de par] TRT y el [Compen. Ref del par]
TQOP.

Se puede acceder a este parametro si:
* [Conmut. par/vel.] TSS no se establece en [No asignado] NO.
* [MI/S rol del dispos.] MSDT esta establecido en [Esclavo] ST.AVE y .
» [MJ/S tipo ctrl] MSCT se establece en:
o [Par directo] TRQOD, 0
o [Par inverso] TROR, 0O
o [Par personalizado] TRQOC.

Rango de valores Descripcién

De -3.276,7 a 3.276,7 % Ajuste de fabrica: —

[Frec. motor] RFR

Este parametro muestra la frecuencia del rotor estimada sin deslizamiento del

motor.
Rango de valores Descripcion
De -3276,7 a 3276,7 Hz Ajuste de fabrica: 0,0 Hz

[Frec. estator] SFQ %

Se puede acceder a este parametro si [Nivel de acceso] 1.AC esta establecido en
[Experto] EPR.

Rango de valores () Descripcion
De [Frec. no aplicada] NO a Ajuste de fabrica: —
599,0 Hz

[Frec. del rotor] RFQ %

Este parametro muestra la frecuencia del rotor estimada con deslizamiento del
motor.

Se puede acceder a este parametro si [Nivel de acceso] 1.AC esta establecido en
[Experto] EPR.
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Rango de valores ()

Descripcion

De [Frec. no aplicada] NO a
599,0 Hz

Ajuste de fabrica: —

[Frec.salida medida] MMF %

Solo se puede acceder a este parametro si se ha insertado el médulo de encoder
y las selecciones disponibles depende del tipo de médulo de encoder utilizado.

Rango de valores ()

Descripcion

De -3276,7 a 3276,7 Hz

Ajuste de fabrica: —

[Coef. multiplica.] MFR %

Se puede acceder a este parametro si se ha asignado [Multi. frec. ref. 2] M2 2,

[Multi. frec. ref. 3] MA3.

Ajuste ()

Descripcion

De 0a 100 %

Ajuste de fabrica: —

[Freq medida] FQS x

Frecuencia medida en entrada de pulsos.

Se puede acceder a este parametro si [Cont. Frecuencia] FOF no esta
establecido en [No configurado] 0.

Rango de valores ()

Descripcién

De 0 a 30 KHz

Ajuste de fabrica: —

[Tensién de la red] ULN

Tension de red principal basada en la medicion del bus de CA, con el motor en

marcha o detenido.

Rango de valores

Descripcion

De 1,0a6.553,5V CA

Se muestra [No medida] ULNUNK si no se mide ningun valor.

Ajuste de fabrica: —

[Tension de la red fase 1-2] UL1

No es posible acceder a este parametro en ATV930C22N4...C31N4.

Rango de valores

Descripcién

De -3.276,7 a3.276,7 V CA

Se muestra [No medida] ULNUNK si no se mide ningun valor.

Ajuste de fabrica: —
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[Tensiénfase 2-3] UL2

No es posible acceder a este parametro en ATV930C22N4...C31N4.

Rango de valores

Descripcion

De -3.276,7 a3.276,7 V CA

Se muestra [No medida] ULNUNK si no se mide ningun valor.

Ajuste de fabrica: —

[Tensién de la red fase 3-1] UL3

No es posible acceder a este parametro en ATV930C22N4...C31N4.

Rango de valores

Descripcion

De -3.276,7 a3.276,7 V CA

Se muestra [No medida] ULNUNK si no se mide ningun valor.

Ajuste de fabrica: —

[Intensidad de red] ILN

Corriente actual (valor efectivo del modo fundamental).

Precision: 2 % (relacionado con la corriente nominal del variador).

Se puede acceder a este parametro en el ATV980 y ATV9BO.

Rango de valores

Descripcion

Segun el calibre del variador

Ajuste de fabrica: —

[Frecuencia de red] FAC

Se puede acceder a este parametro en el ATV980 y ATV9IBO.

Rango de valores

Descripcion

De 0,0 2 999,9 Hz

Ajuste de fabrica: —

[Tensién de bus DC] VBUS

Tension de bus DC.

Rango de valores

Descripcion

De 0a6.553,5V CC

Se muestra [No medida] ULNUNK si no se mide ningun valor.

Ajuste de fabrica: —

[Esta. térm. varia.] THD

El estado térmico normal del variador es 100%, el ajuste del nivel de [Sobretemp.

disposit.] OHF es 118%.

Rango de valores

Descripcion

De 0 a 200%

Ajuste de fabrica: —
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[Conj. param. util.] CFPS %

[Config. activa] CNFS

Estado del parametro de configuracion (acceso permitido si esta activada la
funcion de conmutacion de parametros).

Rango de

valores Codigo / Valor | Descripcion

[Ninguno] NO No asignado

[Conjunto N.° | CFP1 Juego de parametros 1 activo
1]

[Conjunto N.° | CFP2 Juego de parametros 2 activo
2]

[Conjunto N.° | CFP3 Juego de parametros 3 activo

3]

Configuracién activa.

Rango de

valores Codigo / Valor | Descripcion

[En progreso] | NO Estado de transito
[Config. N.°0] | CNEO Configuracién 0 activa
[Config. N.°1] | CNF1 Configuracion 1 activa
[Config. N.°2] | CNF2 Configuracion 2 activa
[Config. N.°3] | CNF3 Configuracion 3 activa
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[Monitoriz. Térmica]

Menu [Supervision Térmica]TPM

Acceso

[Pantalla] =» [Supervision Térmica]

Acerca de este menu

Se puede acceder al contenido de este menu si la funcién [Monitoriz. Térmica]
TPP se ha activado , pagina 161.

Este menu muestra el valor térmico actual medido a través de las entradas
analdgicas utilizadas.

NOTA: También se puede utilizar un encoder con la funcién de supervision
térmica.

[Valor Térmico Al1] TH1V, [Valor Térmico Al3] TH3V, [Valor Térmico Al4]
THA4V, [Valor Térmico Al5] TH5V %

Valor térmico Al1, Valor térmico Al3, Valor térmico Al4 y Valor térmico Al5.

NOTA: Solo se puede acceder a Al4 y Al5 si se ha introducido el médulo
opcional de extensién de E/S (VW3A3203).

Rango de valores Descripcion

De -15,0 a 200,0 °C (paso: 0,1 ° La unidad depende del ajuste de [Unidad temperatura]
C) SUTP).

De 5,0 a 392,0 °F (paso: 0,1 °F) Ajuste de fabrica: Parametro de solo lectura.

[Valor term.encoder] THEV %

Valor térmico del encoder.

Rango de valores Descripcion

De -15a 200 °C (paso: 0,1 °C) La unidad depende del ajuste de [Unidad temperatura]
SUTP).
De 5,0 a 392,0 °F (paso: 0,1 °F)

Ajuste de fabrica: Parametro de solo lectura.
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[Pantalla PID]

Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

Menu [Pantalla PID] PIC

Acceso

[Pantalla] =» [Pantalla PID]

Acerca de este menu
NOTA: Esta funcion no puede utilizarse con algunas de las demas funciones

disponibles

Se puede acceder a los siguientes parametros si [Asig.Retorno PID] PTF no se
establece en [No configurado] NO.

[Ref. PID interna] RPI %

Referencia de PID interna.

Ajuste ( )

Descripcion

De 0 a 32.767

Ajuste de fabrica:

150

[Referencia de PID] RPC %

Referencia de PID.
Rango de valores Descripcién
De 0 a65.535 Ajuste de fabrica: 0
[Retorno PID] RPF %
Retorno PID.
Rango de valores Descripcién
De 0 a65.535 Ajuste de fabrica: 0
[Error de PID] RPE %
Error de PID.

Rango de valores

Descripcion

De -32.767 a 32.767

Ajuste de fabrica:

[Salida de PID] RPO %

Salida de PID.

Rango de valores

Descripcion

[Salida minima PID] POL...
[Salida maxima PID] poH

Ajuste de fabrica: _
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[Gestidn De Contador]

Menu [Gestion De Contador] ELT

Acceso

[Pantalla] =» [Gestion De Contador]

Acerca de este menu

Este menu muestra los contadores relacionados con el variador y el motor.

[Tiempo func. motor] RTHH

Visualizacién del tiempo de marcha transcurrido (puede resetearse) en 0,1 horas
(periodo de tiempo durante el cual el motor ha estado encendido).

Ajuste Descripcion

De 0,0 2 119.304,5h Ajuste de fabrica: _

[Tiempo en tensién] PTHH

El tiempo en tension (se puede restablecer) o el contador pueden fijarse en 0 con
el parametro [Reinicio contador] RPR.

Rango de valores Descripcion

De 0,02 119.304,5h Ajuste de fabrica: _

[Tiemp.oper.venti] FPBT

Cuando el [Tiemp.oper.venti] FPBT alcanza el valor predefinido de 45.000 horas,
se activara la advertencia [Advert.conta.venti.] FCTA.

El contador [Tiemp.oper.venti] FPBT se puede establecer en 0 mediante el
parametro [Reinicio contador] RPR.

Rango de valores Descripcion

De 0 a500.000 h Ajuste de fabrica: Solo lectura

[Num.arranques] NSM

El nimero de arranques del motor (se puede restablecer) o el contador pueden
fijarse en 0 con el parametro [Reinicio contador] RPR.

Rango de valores Descripcion

De 0 a4.294.967.295 Ajuste de fabrica: _

[Tiem. op. Vent. Arm] FCT

Cuando el [Tiem. op. Vent. Arm] FCT alcanza el valor predefinido de 30.000
horas, se activara la advertencia [Adv. Arm. Vent. Con] FCCA.
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Se puede acceder a este parametro en el ATVe30eeeF, ATVe50e0eF, ATVeG0,

ATVe80y ATVelLO.

Rango de valores

Descripcion

De 0 a500.000 h

Ajuste de fabrica: Solo lectura

[Tiempo Marcha AFE] BRHH

Se puede acceder a este parametro en ATV980 y ATV9IBO0.

Rango de valores

Descripcion

De 0,0 2 429.496.729,5 h

Ajuste de fabrica: _

[Tiempo encendi.AFE] BPHH

Tiempo de encendido AFE.
Se puede acceder a este parametro en ATV980 y ATV9BO.

Rango de valores

Descripcion

De 0,0 2 429.496.729,5 h

Ajuste de fabrica: _

[AFE tiempo Op Vent] FBAT

Cuando el [AFE tiempo Op Vent] FBAT alcanza el valor predefinido de 45.000
horas, se activara la advertencia [Adv. Con. Ven. AFE] FCBA.

Se puede acceder a este parametro en ATV980 y ATV9BO0.

Rango de valores Descripcion

De 0a50.000 h

Ajuste de fabrica: _

[AFE Num. Arranques] BNSA

Se puede acceder a este parametro en ATV980 y ATV9IBO0.

Rango de valores Descripcion

De 0 a2 4.294.967.295 Ajuste de fabrica: _

[Tiempo Marcha DBR] RRHH

Tiempo de Marcha DBR.

Rango de valores Descripcion

De 0,0 a 119.304,5 h Ajuste de fabrica: _

[Tiem Oper Ventil UF] FBBT

Tiempo de operacién del ventilador de la Unidad de frenado.
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Rango de valores

Descripcion

De 0a500.000 h

Ajuste de fabrica: _

[Tiempo encendi.BUO] RPHH

Tiempo de encendido BUO

Rango de valores

Descripcion

De 0,0a119.304,5h

Ajuste de fabrica: _

[Reinicio contador] RPR

Reinicio contador.

Rango de
valores () Cédigo / Valor | Descripcion
[No] NO No
Ajuste de fabrica
[Restable. RTH Restablecimiento del tiempo de funcionamiento
tiem. Ejec.]
[Restable. PTH Restablecimiento del tiempo de potencia activada
tiemp.ence.]
[Reset cont. FTH Restablecimiento del contador del ventilador
ventil.]
[Restable. NSM Borrar nimero de arranques del motor
conta.arran.]
[Borrar vent. FBAT Borrar tiempo de operacién del ventilador AFE ()
AFE]
[Borrar vent. FCT Borrar tiempo de operacioén del ventilador del armario
Arm.] NOTA: Se puede acceder a esta seleccion en el
ATVe30eeeF, ATVe50eeeF, ATVe60, ATVe80 y ATVelO.
[Borr pot BPTH Borrar tiempo de encendido AFE (1)
punt. AFE]
[Borrar BRTH Borrar tiempo de ejecucion AFE (1)
BRTH]
[Borrar num BNSA Borrar nimero de arranques del bloque AFE (1)
Arr AFE]
[Rest Tiem RRTH Borre el tiempo de funcionamiento de la unidad de frenado.
Encend UF]
[Rest Tiem RPTH Borre el tiempo en tension de la unidad de frenado
Encend UF]
[Rest Tiem FBBT Borre el tiempo de funcionamiento del ventilador de la unidad
Ventil UF] de frenado.

1 Se puede acceder a esta seleccién en ATV980 y ATV9BO.

100

NHA80760.11




[Pantalla] MoN— Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

[Otros estados]

Menu [Otros estados] SST

Acceso

[Pantalla] =» [Otros estados]

Acerca de este menu

Lista de estados secundarios.

Lista

[Dormir Activo] sT.M
[Interrup.com.Modbus] sT.F1
[Boost Dormir Activo] S.PB
[Error interno 22] TNFM
[Juego1 act.] cFP1

[Juego2 act.] CFP2

[Juego3 act.] CFP3
[Rearranque auto.] AUTO
[DC cargado] DBL

[Par. Rapida Activa] FsT
[Frecuencia retorno] FrRF
[Velocidad Mantenida] R1.S
[Tipo de parada] sTT

[Conf. del encoder] 1CC
[Frenando] BRS
[Anti-Retorno Activo] BscC
[Aviso rizado bus CC] DCRW
[Atenc.apoy.potencia] RFTA
[Adver. Frec. Ref.] SrRA
[Avance] MFRD

[Retorno] MRRS
[Magnetizando mot.] F'1.x

[Autoajuste] TUN
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[Mapa 1/0]

Menu [Mapa I/0] 10M

Acceso

[Pantalla] =» [Mapa /O]

Acerca de este menu

Este menu muestra informacion sobre las entradas y salidas del variador, como:
la funcién asignada, la configuracion y el valor o estado actual.

La informacion se separa en diferentes categorias/menus:
+ [Mapa entrada digi.] 1.T2: la asignacion de las entradas digitales,
* [Imag.entrad.analog.] 212: la imagen de las entradas analdgicas,
+ [Mapa salida digital] 1.02: la asignacion de las salidas digitales y los relés,

* [Imag.salid.analog.] 202: laimagen de las salidas analdgicas y la salida de
tren de pulsos (PTO),

* [Imagen seial frec.] ©S1:laimagen de las entradas de pulsos,
+ [Mapa E arm. Dig.] L.1CA: la asignacion de las entradas digitales del armario,

+ [Cabinet Digital Output Map] 1.0C2: la asignacion de las salidas digitales
del armario.

Los parametros disponibles en este menu estan en modo de solo lectura, no se
pueden configurar.

Para obtener mas informacion en la configuracion de las entradas/salidas,
consulte los submenus en [Ajustes Completos] =» [Entrada/Salida].

[Mapa entrada digi.] LIA-

Este menu se usa para mostrar el estado de las entradas digitales. Use la rueda
tactil para desplazarse por las entradas digitales:

+ STO_Avy STO_B: entradas de la funcion de seguridad STO. Para obtener
mas informacion, consulte el manual de la funcién de seguridad integrada del
variador.

» Entradas digitales DI1 a DI8 del variador,

+ Entradas digitales opcionales DI11 a DI16, si se ha introducido el mddulo de
E/S extendido VW3A3203.

En el Terminal grafico , haga clic en la entrada digital para ver todas las funciones
asignadas a la entrada digital y verificar asi la compatibilidad con las asignaciones
multiples (asignacion de nivel bajo y asignacién de nivel alto). Si no se ha
asignado ninguna funcién, se muestra [No] NO.

Para obtener mas informacion sobre las entradas digitales, consulte [Ajustes
Completos] =» [Entrada/Salida] =» [DI/DQ].

[Imag.entrad.analog.] AIA-

Este menu se usa para mostrar el valor de las entradas analdgicas. Use la rueda
tactil para desplazarse por las entradas analdgicas:

» [AlM] 211cC hasta [AI3] A13C: Entradas analégicas Al1 a Al3 del variador.

+ [Al4] r14cC y [Al5] n15C: Entradas analdgicas opcionales Al4 y Al5, si se ha
introducido el médulo de E/S extendido VW3A3203.
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» [Valor resistor enc] THER: El valor de la resistencia (en ohmios) vinculado a
la funcién de supervision térmica estimada mediante el encoder. Este
parametro es visible si hay un encoder presente y si [Tipo snsr térm enc]
THET se establece en un valor distinto de [Ninguno] NONE.

El valor fisico de la entrada analdgica Alx que se muestra en este menu
corresponde al parametro [AIx] 21 xC. El rango y la unidad dependen de la
configuracion del cliente.

En el Terminal gréafico , haga clic en la entrada analdgica Alx (con “x” de 1 a 5)
para mostrar:

+ [Asignacion de Alx] ATxA: todas las funciones asociadas a la entrada
analdgica para verificar, por ejemplo, si existen problemas de compatibilidad
con las asignaciones multiples,

* Los valores minimo y maximo segun el tipo configurado [Tipo Alx] ATxT:
o [Min. Valor Alx] UTLx y [Max. Valor Alx] UTHx con tipo [Tension] 10U,
o [Min. Valor Alx] CRLx y [Max. Valor Alx] CRHx con tipo [Corriente] 02.
+ El valor configurado del filtrado de interferencias: [Filtro de Alx] ATxF.

Para obtener mas informacion sobre las entradas analdgicas, consulte [Ajustes
Completos] =» [Entrada/Salida] =» [Al/AQ].

[Mapa salida digital] LOA—-

Este menu se usa para mostrar el estado de los relés y las salidas digitales. Use
la rueda tactil para desplazarse por ellos:

« R1aRS3: los relés del variador.

* R4 a R6: los relés opcionales si se ha introducido el médulo de relé extendido
VW3A3204.

+ DQ1: la salida digital DQ del variador,

+ DQ11y DQ12: la salida digital opcional si se ha introducido el médulo de E/S
extendido VW3A3203.

NOTA: La salida digital DQ también se puede utilizar como salida de tren de
pulsos en funcién de la configuracion del conmutador PTO - DQ (SW2).
Consulte el manual de instalacion.

En el Terminal grafico , haga clic en el relé o en la salida digital para mostrar:

+ La funcion asignada a la salida digital o al relé. Si no se ha asignado ninguna
funcién, se muestra [No] NO.

» Eltiempo de retardo,
« El nivel activo (alto o bajo),
+ Eltiempo de retencion.

Para obtener mas informacion sobre la configuracion de las salidas digitales y los
relés, consulte [Ajustes Completos] =» [Entrada/Salida].

[Imag.salid.analog.] AOA—-

Este menu se utiliza para visualizar el valor de las salidas analdgicas y el valor de
la salida de tren de pulsos (PTO). Use la rueda tactil para desplazarse por las
salidas [AQ1] 201C, [AQ2] 202C y [Frecuencia PTO] pTOC.

El valor fisico de la salida analégica AQx que se muestra en este menu
corresponde al parametro [AQx] 20xC. El rango y la unidad dependen de la
configuracion del cliente.

En el Terminal grafico , haga clic en las salidas analdgicas para mostrar:

+ [Asignaciéon AQx] 20x: la funcién asociada a la salida analdgica para
verificar, por ejemplo, si existen problemas de compatibilidad con las
asignaciones multiples,
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Los valores minimo y maximo segun el tipo configurado [Tipo de AQx] 20xT:
o [Salida minima AQx] UOLx y [Salida maxima AQx] UOHx con

tipo [Tension] 10U,
o [Salida minima AQx] 201.x y [Salida maxima AQx] 20Hx con

tipo [Corriente] 0OA.

[Escalando AQx min] AST.x (respectivamente [Escalando AQx max]
ASHx): La escala del limite inferior (respectivamente limite superior) del
parametro asignado como porcentaje de la variacion minima
(respectivamente maxima) posible.

El valor configurado del filtrado de interferencias: [Filtro de AQx] 20xF.

El valor fisico de la PTO (parametro [Frecuencia PTO] pT0C) depende de la
configuracion del cliente. El rango va de 0,00 a 655,35 kHz.

En el Terminal grafico , haga clic en la PTO para mostrar:

[Assignacion PTO] pT0: la funcién asociada con la salida de tren de pulsos
(PTO). Si no se ha asignado ninguna funcién, se muestra [No] NO.

[Max Frec. Sal. PTO] pTOH: la frecuencia de salida maxima de la PTO. El
valor se encuentra entre 1,00 y 30,00 kHz. De forma predeterminada, el valor
es 4,00 kHz. Se puede acceder a esta informacion si se asigna la PTO
([Assignaciéon PTO] pTO se establece en un valor distinto de [No] NO y
[DQ1] DO1).

NOTA: Consulte el manual de instalacion para configurar DQ (DQ+ y DQ-)
como salida de tren de pulsos PTO.

Para obtener mas informacion (como la configuracion), consulte [Ajustes
Completos] =» [Entrada/Salida]=» [AI/AQ].

[Imagen senal frec.] FSI-

Este menu se utiliza para visualizar la frecuencia de las entradas de pulsos
configuradas. Use la rueda tactil para desplazarse por las entradas de pulsos:

[Frec.medida DI7] prC7 y [Frec.medida DI8] pPrC8. El valor mostrado
corresponde al parametro [Frec.medida DIx] PFCx. La unidad esta en 0,01
Hz y el rango es de 0 a 42.949.672,95 Hz.

[Frec.pulso encoder] ECFR: frecuencia de pulso del encoder si el encoder
se utiliza como referencia de velocidad de entrada de pulsos ([Utiliz.
codificador] ENU se establece en [Referencia velocidad] PGR) y se conecta
un generador de tren de pulsos a las entradas del encoder ([Tipo referencia]
PGA se establece en [Generador frecuencia] PTG). La unidad esta en 0,01
kHz y el rango es de -21.474.836,47 a 21.474.836,47 kHz.

[Frecuencia encoder] EIFC: frecuencia del encoder si el encoder se utiliza
como referencia de velocidad ([Utiliz. codificador] ENU se establece en
[Referencia velocidad] PGR) y se utiliza un encoder estandar ([Tipo
referencia] PG2 se establece en [Encoder] £NC). La unidad esta en 0,01 Hz
y el rango es de -21.474.836,47 a 21.474.836,47 Hz.

En el Terminal grafico , haga clic en una entrada de pulsos para mostrar
informacion como la funcién asignada a la entrada de pulsos, la frecuencia
configurada alta y baja y el tiempo de corte de entrada de pulsos de filtrado de
interferencias del filtro bajo.

NOTA: Esta informacién no existe para la frecuencia del encoder ni para la
frecuencia de pulso del encoder.

Para obtener mas informacién (como la configuracion), consulte [Ajustes
Completos] =» [Entrada/Salida].

[Mapa E arm. Dig.] LICA-

Se puede acceder a él en el ATVe60, ATVe80 y ATVeL equipados con E/S en el
armario y si [Nivel de acceso] LAC se establece en [Experto] EPR.
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Este menu se utiliza para visualizar el estado de las entradas digitales del
armario. Use la rueda tactil para desplazarse por las entradas digitales del
armario D50 a D59.

En el terminal grafico, haga clic en la entrada digital para ver todas las funciones
asignadas a la entrada digital y verificar asi la compatibilidad con las asignaciones
multiples (asignacion de nivel bajo y asignacién de nivel alto). Si no se ha
asignado ninguna funcién, se muestra [No] NO.

[Cabinet Digital Output Map] LOCA-

Se puede acceder a él en el ATVe60, ATVe80 y ATVeL equipados con E/S en el
armario y si [Nivel de acceso] L.AC se establece en [Experto] EPR.

Este menu se utiliza para visualizar el estado de las entradas digitales del
armario. Use la rueda tactil para desplazarse por las salidas digitales del armario.

En el terminal grafico, haga clic en el relé o en la salida digital para mostrar:

+ La funcion asignada a la salida digital o al relé. Si no se ha asignado ninguna
funcion, se muestra [No] NO.

» Eltiempo de retardo,
+ Elnivel activo (alto o bajo),
» Eltiempo de retencién.
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[Mapa comunicaciones]

Menu [Mapa comunicaciones] CMM

Acceso

[Pantalla] =» [Mapa comunicaciones]

Acerca de este menu

Este menu permite acceder a los parametros de supervision relacionados con:

» Las fuentes de comando y referencias,

» Losregistros de comando y de estado,

» Comunicacién de bus de campo.

Para obtener mas informacion sobre el comando y la referencia, consulte el
menu [Comando y ref.] CRP , pagina 201 .

Tema

Descripcion

Manual relacionado

Parametro [Canal de control]
CMDC

Este parametro de supervision
muestra el canal de comando
activo actual. Para obtener mas
informacion , pagina 107.

Parametro [Registro de
comando] CMD

Este parametro muestra el valor
actual del registro de comando en
hexadecimal. Para obtener méas
informacién, consulte abajo ,
pagina 108.

Parametro [Canal de frec. ref.]
RFCC

Este parametro de supervision
muestra el canal de referencia
activo actual. Para obtener mas
informacién, consulte abajo ,
pagina 108.

Parametro [Ref. Frec. Pre-
Ramp] FrH

Este parametro de supervision
muestra el valor actual de la
referencia de frecuencia antes de
la rampa. Para obtener mas
informacién, consulte abajo ,
pagina 109.

Parametro CIA402 [Registro
estado] ETA

Este parametro de supervision
muestra el valor actual del registro

de estado CIA402 en hexadecimal.

Para obtener mas informacion ,
pagina 109.

Menu [Diag.red Modbus] MND

Este menu esté relacionado con el
puerto de comunicacién serie
Modbus situado en la parte inferior
del bloque de control.

NHA80939

Menu [Diag. Modbus HMI] MDH

Este menu esta relacionado con el
puerto de comunicacion serie
Modbus situado en la parte frontal
del bloque de control. Se usa de
forma predeterminada para el
Terminal grafico .

Menu [Diag. Eth integrado] PE

Este menu esta relacionado con la
comunicacion Ethernet integrada.

NHA80940

Menu [RedDisp. DIAG] DvN

Este menu esta relacionado con el
modulo de bus de campo
DeviceNet (VW3A3609).

NHA80942

Menu [PROFIBUS DIAG] PRB

Este menu esta relacionado con el
moddulo de bus de campo Profibus
DP (VW3A3607)

NHA80941
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Tema

Descripcion Manual relacionado

Menu [PROFINET DIAG] PRN

Este menu esta relacionado con el | NHA80943
maddulo de bus de campo Profinet
(VW3A3627).

Menu [EtherCAT Médulo] ETC

Este menu esta relacionado con el | NHA80946
modulo de bus de campo
EtherCAT (VW3A3601).

Menu [POWERLINK DIAG] pwL

Este menu esta relacionado con el | PHA99693
madulo de bus de campo
POWERLINK (VW3A3619).

Menu [Imag. palab.comando]
CWI

Este menu contiene imagenes de -
palabras de comando segun las
fuentes de comunicacion. La
descripcion es similar a [Registro
de comando] CMD.

*+ [Comando Modbus] cvMD1
* [Comando CANopen] cMD2

*+ [Comando médulo COM.]
CMD3(para otros buses de
campo como Profibus, etc.)

* [Com. inse. Ethernet] cMD5

Menu [Mapa palab.frec.ref] rRii T

Este menu contiene imagenes de -
referencia de frecuencia segun las
fuentes de comunicacion. La
descripcion es similar a [Frec. de
referencia] LFR.

* [Frec. ref. Modbus] LFR1
* [Frec.ref. CAN] LFRrR2

* [Frec. ref. mé. com.]
LFR3 (para otros buses de
campo como Profibus, etc.)

* [Fr.ref.inse. Eth.] LFR5

NOTA: la unidad depende del bit 9
de cMI: el registro de comando
interno. Consulte los parametros
de comunicacién para obtener mas
informacién .

Menu [Mapa De CANopen] cNM

Este menu esta relacionado con el | NHA80945
mddulo CANopen (VW3A3608,
VW3A3618, VW3A3628).

[Canal de control] CMDC

Parametro de solo lectura. Este parametro de supervision muestra el canal de

comando activo actual.

Rango de Cadigo / Descripcion
valores Valor
[Terminal] TER Comando mediante bloque de terminales
Ajuste de fabrica
[HMI] LCC Comando via Terminal grafico
[Frec Ref MDB Comando via Modbus
Modbus]
[Frec. Ref CAN Comando via CANopen si el médulo de comunicacion ha sido
CANopen] insertado.
[Ref. Freq-Com. NET Comando via médulo de bus de campo si se ha insertado un
Module] mddulo de bus de campo
[Ethernet ETH Comando mediante Ethernet insertado
insertado]
[softwarePC] PWS Comando mediante software de puesta en servicio.
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[Registro de comando] CMD

Registro de comando (en funcion del perfil seleccionado mediante [Modo
control] CHCF y en funcién del tipo de control de hilos mediante [Control 2/3

hilos] TCC).

Este parametro muestra el valor actual del registro de comando en hexadecimal.

Bit Descripcion, valor
Perfil CiA402 Perfil de E/S de 2 Perfil de E/S de

hilos transicion de 3 hilos
(cHCF = SIM o SEP)
(cHCF =10y TCcCc=2C) | (CHCF=IO, TCcC=3C)

0 Se establece en 1: "Switch Comando de avance Parada (autorizacion
on"/Comando del contactor (estado de conexion): para marcha):

0: Ningun comando de | O: Parada
avance

1: Marcha autorizada en
1: Comando de un comando de avance o
avance de marcha atras
NOTA: La asignacion NOTA: La asignacién de
del bit 0 no puede los bits 0 y 1 no puede
modificarse. modificarse. Corresponde
Corresponde a la a la asignacién de los
asignacion de los terminales. Puede
terminales. Puede conmutarse. Los bits 0
conmutarse. El bit 0 Cd00y 1 CdO1 solo estan
CdO00 solo esta activo activos si el canal de esta
si el canal de esta palabra de control esta
palabra de control esta | activo.
activo.

1 Se establece en 0: "Disable | Pueden asignarse a Comando de avance (en
voltage"/Autorizacion para comandos flanco ascendente 0 a 1)
suministrar alimentacion de
CA

2 Se establece en 0: "Parada Pueden asignarse a
rapida" comandos

3 Se establece en 1: "Enable
operation"/Orden de marcha

Entre4y6 Reservado (= 0)

7 Acuse de "Borrado fallos"
activo en flanco ascendente
Oa1

8 Se establece en 1: Parada
segun el parametro [Tipo
de parada] sTT sin dejar el
estado de funcionamiento
activado

9y 10 Reservado (= 0)

De 11a15 Pueden asignarse a

comandos

[Canal de frec. ref.] RECC

Parametro de solo lectura.

Este parametro de supervision muestra el canal de referencia activo actual.

Rango de Codigo / Descripcion

valores Valor

[Terminal] TER Referencia mediante bloque de terminales
Ajuste de fabrica

[HMI] LCC Referencia mediante Terminal grafico
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Rango de Cadigo / Descripcion

valores Valor

[Frec Ref MDB Referencia mediante Modbus

Modbus]

[Frec. Ref CAN Referencia mediante CANopen si se ha insertado un médulo
CANopen] CANopen

[Ref. Freq-Com. NET Referencia mediante médulo de bus de campo si se ha
Module] insertado un médulo de bus de campo

[Ethernet ETH Referencia mediante Ethernet insertado

insertado]

[softwarePC] PWS Referencia mediante software de puesta en servicio.

[Ref. Frec. Pre-Ramp] FRH

Parametro de solo lectura.

Permite visualizar la frecuencia de referencia (antes de la rampa) que se aplica al
motor, con independencia del canal para el valor de referencia que se haya
seleccionado (consulte , pagina 201).

Rango de valores

Descripcion

De -599,0 a 599,0 Hz

El valor no puede ser superior [Velocidad alta] 1S P ni inferior
a-1* [Velocidad alta] Hsp.

CIA402 [Registro estado] ETA

Con el perfil CIA402, la combinacién de los bits 0, 1, 2, 4, 5 y 6 define el estado de
la grafica de estados DSP 402 (consulte el anexo).

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

Bit

Descripcion

Perfil CiA402 (CHCF = SIM o SEP)

Perfil de E/S (CHCF = 10)

"Ready to switch on", 1 = en espera de
alimentacion de red de la seccion de
potencia

Reservado (=00 1)

"Switched on", listo

0: No preparado / 1: Listo

"Operation enabled", en marcha

En marcha:

0: El variador no se inicia si se aplica una
referencia distinta de cero

1: En marcha. Si se aplica una referencia
distinta de cero, el variador puede iniciarse

Estado de error de funcionamiento
detectado:

0: Inactivo / 1: Activo

Estado de error de funcionamiento
detectado:

0: Inactivo / 1: Activo

"Voltage enabled", 1 = existencia de
alimentacion de red de la seccién de
potencia

NOTA: Cuando el variador solo recibe
alimentacion de la etapa de potencia,
este bit siempre se establece en 1.

Alimentacion de la etapa de potencia (1 =
presente / 0 = no disponible)

NOTA: Cuando el variador solo recibe
alimentacion de la etapa de potencia, este bit
siempre se establece en 1.

Parara rapida (0 = activo)

Reservado (= 1)

"Switched on disabled", alimentacion
de la etapa de potencia bloqueada

Reservado (=00 1)

1: Advertencia

1: Advertencia
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Bit Descripcion
Perfil CiA402 (CECF = SIM o SEP) Perfil de E/S (CHCF = 10)
8 Reservado (= 0) Reservado (= 0)
9 Remoto:
0: Comando o referencia por medio del terminal grafico
1: Comando o referencia por medio de la red
10 1: Se ha alcanzado la referencia 1: La referencia se ha alcanzado
deseada
NOTA: Cuando el variador se
encuentra en modo de velocidad, es la
referencia de velocidad.
11 "Internal limit active": Referencia fuera de limites:
0: La referencia esta dentro de los 0: La referencia esta dentro de los limites
limites
1: La referencia no esta dentro de los limites
1: La referencia no esta dentro de los
limites NOTA: Cuando el variador se encuentra en
modo de velocidad, los limites se definen
NOTA: Cuando el variador se mediante los parametros LSP y HSP.
encuentra en modo de velocidad, los
limites se definen mediante los
parametros LSP y HSP.
12 Reservado (= 0) Reservado (= 0)
13 Reservado (= 0) Reservado (= 0)
14 "Stop key", parada por medio de la tecla STOP:
0: Tecla STOP no pulsada
1: Parada activada por la tecla STOP
15 "Direction", direccion de rotacion:

0: Rotacién de avance en salida

1: Rotacion de marcha atras en salida
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[Registro De Datos]

Menu [Regist. distribuido] DL.O

Acceso

[Pantalla] =» [Registro De Datos] =¥ [Regist. distribuido]

Acerca de este menu

Activacion

Este menu se utiliza para almacenar datos siguiendo parametros especificos.

La funcion de registro distribuido permite registrar hasta cuatro distribuciones de
parametros a la vez. Cada almacenamiento de parametros se sincroniza con el
mismo tiempo de muestra.

El resultado de esta funcioén ofrece la posibilidad de extraer una barra grafica con
10 barras (cada 10% del valor méaximo definido) para visualizar la distribucion de
cada uno de los cuatro parametros seleccionados.

NOTA: Cualquier modificacién de la configuracién de la funcién de registro de
datos borrara los datos que se hayan almacenado anteriormente.

El objetivo de esta funcién es extraer muestras de datos para almacenarlas. Otras
herramientas (SoMove y/o Webserver) pueden servir para cargar estas muestras,
cuando estan disponibles. El registro de datos cumple la necesidad de grabary
almacenar datos conforme pasa el tiempo.

El variador puede almacenar los siguientes datos:

Tipo de [Registro De | Descripcion Almacenamiento de Acceso
Datos] [Registro De Datos]:
automatico/manual

Identificacion del Datos de identificacion | Automatico, en el SoMove
variador del variador menu [Panel] DsH

Servidor Web
Registro de Registro de Automatico, en el SoMove
advertencias de par advertencias menu [Panel] DsH

Servidor Web
Registro de errores de | Registro de errores Automatico, en el SoMove
par menu [Panel] DsH

Servidor Web
Registro de Datos de distribucion Manual Servidor Web
distribucion 4
Registro de energia Datos de registro de Automatico, en el SoMove

energia 1 menu [Panel] DsH
Servidor Web

Para activar [Regist. distribuido] D1.0-:

+ Seleccione los datos de 1 a 4 que desea almacenar con [Sel.param.reg.
dist.] LDP-

+ Establezca [Esta. distri. reg.] LDEN en [Iniciar] START.
El registro comienza en cuanto el motor se pone en marcha.

Para detener el registro, establezca [Esta. distri. reg.] LDEN en [Parada] sTOP.

[Esta. distri. reg.] LDEN

Estado de distrib. de registros.

NHA80760.11

111



Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

[Pantalla] MoN—

Rango de
valores ) Cédigo / Valor
[Parada] STOP Registro de distribucion desactivado
Ajuste de fabrica
[Iniciar] START Registros de distribucién solo cuando el motor ha arrancado
[Siempre] ALWAYS Registros de distribuciéon en todo momento
[Restablecer] | RESET Restablecimiento del registro de distribucién (configuracion,
[Borrar] CLEAR Borrar datos de distribucion
[Error] ERROR Se ha detectado un error durante el registro de distribucion
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Menu [Sel.param.reg.dist.] LDP

Acceso

[Pantalla] =» [Registro De Datos] =» [Regist. distribuido]=» [Sel.param.reg.

dist.]

Acerca de este menu

Este menu le permite seleccionar hasta 4 parametros para el registro de datos.

También se almacena el valor pico por cada parametro.

[Reg. Datos Distr. 1] LDD1 hasta [Reg. Datos Distr. 4] LDD4

Datos de distrib. de registros 1 hasta Datos de distrib. de registros 4.

entra]

Codigo / Valor | Descripcion
Ajuste () = g
[Logging Dis. | NO Desactivar el registro de distribucién
Deshab.]

Ajuste de fabrica

[Frec. motor] REFR Frecuencia del motor
[Intensidad LCR Corriente del motor
motor]
[Velocidad SPD Velocidad del motor
motor]
[Tension del UOP Tensién del motor
motor]
[Pot. Mec. OPRW Potencia mecanica del motor
Motor]
[Entr Pot IPRW Potencia eléctrica de entrada
Elect.]
[Energia Elec. | EPRW Potencia eléctrica de salida
Sal.]
[Par motor] OTR Par del motor
[Tensién de la | ULN Tensién de la red
red]
[Tensién de VBUS Tensioén del bus CC
bus DC]
[Valor TH1V Sensor térmico de Al1
Térmico Al1]
[Valor TH3V Sensor térmico de Al3
Térmico Al3]
[Valor TH4V Sensor térmico de Al4
Térmico Al4]
[Valor TH5V Sensor térmico de Al5
Térmico Al5]
[Esta.térmic. THD Estado térmico del variador
variad.]
[Estado térm THR Estado térmico del motor
motor]
[Intensidad ILN Corriente de red estimada
de red]
[Pot reactiva IQRW Estimacién de entrada de potencia eléctrica reactiva.
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Codigo / Valor | Descripcion
Ajuste () & -
[Factor pot PWF Factor de potencia principal
entrada]
[RF Estado THB Estado térmico del freno
Térmico]

Menu [Regist. distribuido] DLO

Acceso

[Pantalla] =» [Registro De Datos] =¥ [Regist. distribuido]

Acerca de este menu

NOTA: Si un dato de registro sobrepasa los valores maximos definidos por el
usuario para los datos de la distribucion de registros, este valor no se guarda
en la distribucion de registros.

[T. mues. dist. reg.] LDST

Per. muestra distrib. registros.

Ajuste () Codigo / Valor | Descripcion
[200] 200MS 200 ms
[1 segundo] 1s 1s

Ajuste de fabrica
[2 segundos] 2s 2s
[5 segundos] 58 5s

[Dist.dato max val 1] LDM1 hasta [Dist.dato max val 4] LDM4

Distribucion dato max value 1 hasta Distribucion dato max value 4.

El valor maximo definido corresponde al 100% de los datos almacenados. Ajuste
el valor maximo para adaptar el rango completo de los datos de distribucién de

registro.

Ajuste ()

Descripcion

De 10 a 65.535

Ajuste de fabrica: 65.535 (el ajuste se puede adaptar al
modificar [Reg. Datos Distr. 1] .DD1 a [Reg. Datos Distr. 4]
LDD4.
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[Opcién Ud Frenado]

Menu [Opcién Ud Frenado] BUO

Acceso

[Pantalla] =» [Opcién Ud Frenado]

Acerca de este menu

Se puede acceder a este menu si se ha configurado una opcién de la unidad de
frenado.

[RF estado térmico] THB

RF estado térmico.

Rango de valores Descripcién

De 0a118% Ajuste de fabrica: Solo lectura

[Energia Resist Fren] BREC

Contador de Energia Resistencia de Frenado.

Rango de valores Descripcién

De 0 24.294.967.295 kW/h Ajuste de fabrica: Solo lectura

[Tiempo Marcha DBR] RRHH

Tiempo de Marcha DBR.
Rango de valores Descripcion
De 0,02 119.304,5h Ajuste de fabrica: Solo lectura

[Tiem Oper Ventil UF] FBBT

Tiempo de operacién del ventilador de la Unidad de frenado

Rango de valores Descripcion

De 0 2 500.000 h Ajuste de fabrica: Solo lectura

[Tiempo encendi.BUO] RPHH

Tiempo de encendido BUO
Rango de valores Descripcién
De 0,02 119.304,5h Ajuste de fabrica: Solo lectura
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[Ajustes Completos] CST-
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Introduccion

El menu [Ajustes Completos] CST muestra todos los ajustes relacionados
con las funciones del variador para:

+ La configuracion del motor y del variador
» Las funciones de la aplicacién
« Las funciones de supervision
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[Configuracién macro]

Menu [Configuracién macro] MCR

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Configuracién macro]

Acerca de este menu

Este menu permite seleccionar un tipo de aplicacion a fin de mostrar Gnicamente
los parametros y menus utiles para la aplicacion seleccionada.

La seleccion del tipo de aplicacion debe realizarse antes de los ajustes de la
aplicacion.

Menu [Cont bomba [Elevacion] [Transportador] | [Todas las
genérica] GPMP HOST CONV aplicac.] ALL

[Funciones De X - - X

Bomba] pr1—

[Supervision X - - X

bomba] PPT—

[Funciones - X - X

elevacion] HFT—

[Monitoreo - X - X
elevacion] ovMN—

[Func. de - - X X
transporte]

CFT—

[Selecc. de aplic.] APPT

Seleccién de aplicacion.

A ADVERTENCIA

FUNCIONAMIENTO IMPREVISTO DEL EQUIPO

Si se cambia este parametro, se desactivaran las funciones de la configuracion
actual. Las asignaciones de las entradas y/o salidas de las funciones que ya no
se utilizan debido a la modificacion del ajuste del parametro se restablecen a
los ajustes de fabrica.

+ Compruebe que este cambio sea compatible con el tipo de cableado
utilizado.

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

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[Cont bomba GPMP Aplicacion del control de la bomba genérica
genérica]
[Elevacion] HOST Aplicacion de control de la elevacion
[Transporta- CONV Aplicacion de control del transportador
dor]
[Todas las ALL Todas las aplicac.
aplicac.]

Ajuste de fabrica
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Menu [Parametros motor] MPA

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Parametros motor]

Acerca de este menu

Para una aplicacién en la que se requiera menos del 120% de sobrecarga

» El dimensionamiento de potencia del variador puede ser igual que la potencia

del motor
* Debe usarse como servicio normal

Para una aplicacion en la que se requiera mas del 120% de sobrecarga (hasta

150%)

» Eldimensionamiento de potencia del variador debe ser superior al
dimensionamiento de potencia del motor

+ Se puede usar un dimensionamiento elevado para preajustar el parametro de

la placa de caracteristicas del motor

El dimensionamiento alto o el dimensionamiento normal dependen del ciclo de la

maquina.

Si se selecciona un dimensionamiento alto, la limitacion de corriente del variador
se ampliaa 1,5 x In y se reducen los valores maximos de los parametros del
motor vinculados a la corriente o |la potencia. Al cambiar de una a otra seleccion,
todos los parametros relacionados se ajustan a los valores de los ajustes de

fabrica.

En cualquier caso, la corriente maxima del variador no cambia. Ajustar el variador
en modo de servicio severo reduce los valores nominales de los parametros del
motor. Esto significa que para el mismo motor se requiere un variador
sobredimensionado en el modo de servicio severo.

Tipos de control de motor del ATV900

El variador ATV900 incorpora 8 tipos de control de motor que abarcan todos los

casos de uso en funcién de la aplicacion.

La siguiente tabla muestra la seleccién de tipos control motor en funcién de las
necesidades de la aplicacion:

Control

Tipo de motor

Seleccion de [Tipo
8?ntrol motor] CTT

Descripcién

Bucle abierto

Motor asincrono

[SVC por U] vvC

Ley de control vectorial
de tension con
compensacion de
deslizamiento

[5 Puntos De VC U/F]
UF5

Ley de control vectorial
de U/F de 5 puntos

[Ahorro Ener] N1.D

Ley de control de
ahorro energético

Motor sincrono

[Mot.sincro.] sy

Ley de control de iman
permanente

[VC SYN_U] svNU

Ley de control de iman
permanente para
aplicaciones de par
variable

Motor de reluctancia

[Motor Reluctancia]
SRVC

Ley de control del
motor de reluctancia
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Control

Tipo de motor

Seleccion de [Tipo
?z?ntrol motor] CTT

Descripcion

Bucle cerrado ()

Motor asincrono

[Ctrl Vecto Laz Cerr]
FVC

Ley de control vectorial
de corriente

Motor sincrono

[Sinc. CL] FsY

Ley de control de iman

permanente

(1) Para estas aplicaciones, debe haber un encoder configurado presente.

(2) NOTA: Si se modifica este parametro, se restablece el parametro [Magnetiz. del motor] F1.U.

Lista de parametros para motores asincronos

La siguiente tabla muestra los parametros que se deben configurar como minimo
para motores asincronos en funcion de la seleccion de [Tipo control motor] CTT:

NOTA: Después de ajustar esos parametros, se recomienda realizar
un [Autoajuste] TUN para optimizar los rendimientos. Si se modifica uno de
estos pardmetros, se debe volver a realizar el autoajuste.

Parametros [SVC por U] vvc | [Ctrl Vecto Laz [5 Puntos De VC | [Ahorro Ener]
Cerr] EVC U/F] UF5 NLD

[Motor v v v v

estandar] BrFr

[Potencianom. | v v v v

motor] NPR o

[Motor 1

Coseno Phi]

cosM

[Tensiéon nom. v v v v

motor] UNS

[Corriente nom. | v v v v

motor] NCR

[Frec. nom. v v v v

motor] FrRS

[Veloc. nom. v v v v

motor] NSP

[Tipo de - v @) - -

encoder] UECP

[Tension - v 2 - -

decodifica.]

UECV

(1) En funcion de [Elecc. param motor] MPC.

(2) Los ajustes del encoder dependen del encoder utilizado en la aplicacién (consulte [Conf. del

encoder] TEN-).

Lista de parametros para motores sincronos o de reluctancia

La siguiente tabla muestra los parametros que se deben configurar como minimo
para motores sincronos o de reluctancia en funcion de la seleccion de [Tipo
control motor] CTT:

NOTA: Después de ajustar esos parametros, se recomienda realizar
un [Autoajuste] TUN para optimizar los rendimientos. Si se modifica uno de
estos parametros, se debe volver a realizar el autoajuste.
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[Dimensiona. variador] DRT

Parametros [Mot.sincro.] [Sinc. CL] Fsy [VC SYN_U] [Motor

SYN SYNU Reluctancia]
SRVC

[Nominal v v v v

sincrono I] NCRS

[Vel. mo. sinc. v v v v

nom.] NSPS

[Par motor v v v v

nominal] TOS

[Pares de polos] | v v v v

PPNS

[Tipo ajuste v v v v

angulo] AsT

[Tipo de - v - -

encoder] UECP

[Tension - v ) - -

decodifica.]

UECV

[Tipo - - - v @

Autoajuste]

TUNT

(1) Los ajustes del encoder dependen del encoder utilizado en la aplicacion (consulte [Conf. del

encoder] TEN-).

(2) El [Tipo Autoajuste] TUNT puede cambiarse para optimizar los rendimientos con motores de

reluctancia.

Seleccione el servicio normal/pesado en funcidn de la sobrecarga requerida en la

aplicacion.

NOTA: La modificacion de este parametro restablece los parametros de
ajuste del motor y [Seleccién de ajuste] STUN y/o [Selecc.ajuste rotacion]
STUR se restablecen a [Valor por defecto] TAB. Debe volver a realizar el

autoajuste.
Rango de e L.
valores Codigo / Valor | Descripcion
[Servicio NORMAL Dimensionamiento normal, la limitacién de corriente del
normal] variadores 1,2 x In

Ajuste de fabrica

[Servicio HIGH Dimensionamiento elevado, la limitacién de corriente del
severo] variadores 1,5 x In

[Tipo control motor] CTT

Ajuste este parametro segun la aplicacion y el tipo de motor. La seleccidén debe
realizarse antes de introducir los valores de los parametros del motor.

NOTA: La modificacion de este parametro restablece los parametros de
ajuste del motor y [Seleccién de ajuste] sTUN y/o [Selecc.ajuste rotacion]
STUR se restablecen a [Valor por defecto] TAB. Debe volver a realizar el

autoajuste.
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Rango de
valores

Codigo / Valor

Descripcion

[SVC por U]

vvC

Control vectorial de tension (vector de flujo V sin sensor):
Control vectorial del flujo de la tensién en lazo abierto con
compensacion de deslizamiento automatica segun la carga. Es
compatible con cierto nimero de motores conectados en
paralelo al mismo variador (si los motores son idénticos).

Ajuste de fabrica

[Ctrl Vecto
Laz Cerr]

EVC

Control vectorial en lazo cerrado (vector de flujo completo):
Control de vector de circuito cerrado de flujo actual con sensor
tipo encoder; esta opcién se puede seleccionar si se ha
insertado un médulo de encoder.

NOTA: Verifique el encoder antes de seleccionar [Ctrl
Vecto Laz Cerr] rvcC.

[5 Puntos De
VC U/F]

UF5

Tensién/Frecuencia de 5 puntos de VC U/F:

uA

-
F
> > > > >

El perfil se define mediante los valores de los parametros UNS,
FRS,de Ul aU5ydeF1 arbs. Elresultado es la curva azul.

De forma predeterminada, si U1 hasta U5 y F1 hasta 5 no se
modifican (ajustes de fabrica), el perfil utilizado se define
mediante 2 puntos (consulte la curva verde).

NOTA: UO es el resultado de un calculo interno basado en
los parametros del motor y multiplicado por UEFR (%). UO
puede ajustarse modificando el valor de UFR.

[Mot.sincro.]

Control de motores sincronos en lazo abierto: Tipo de control
de motor especifico para motores sincronos con imanes
permanentes.

[Ahorro Ener]

NLD

Tipo de control de motor especifico optimizado para ahorrar
energia.

Este tipo de control del motor reduce automaticamente la
corriente de salida del variador de acuerdo con la carga del
motor. Esta adaptacion automatica del nivel de corriente
permite el ahorro de energia durante periodos en los que la
carga se mantiene al minimo y conserva el rendimiento del
variador a plena carga.

[Sinc. CL]

Control del motor sincrono en lazo cerrado: Para motores
sincronos con iman permanente con encoder. Esta seleccion
solo es posible si se ha insertado un moédulo de encoder.

NOTA: Verifique el encoder antes de seleccionar [Sinc.
CL] Fsy.
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Rango de . L

valores Codigo / Valor | Descripcion

[VC SYN_U] SYNU Motor sincrono en lazo abierto: Tipo de control de motor
especifico para motores sincronos con imanes permanentes.
Este tipo de control de motor se utiliza para aplicaciones de par
variable.

[Motor SRVC Motor de reluctancia sincrono: Tipo control motor para motores

Reluctancia] de reluctancia. Este tipo de control de motor se utiliza para

aplicaciones de par variable. Si la corriente de salida maxima
del variador no es igual o superior a la corriente del motor, esto
conduce a una falta de rendimiento del par. La

funcion [Superv. a bloqueo] STPC ayuda a evitar una
sobrecarga del motor al supervisar la corriente del motor y el
tiempo de aumento de velocidad.

[Control motor Avanza] AEMC

Control motor avanzado.

A ADVERTENCIA

PERDIDA DEL CONTROL

Si modifica el valor de este parametro, debera llevar a cabo los mismos pasos
que si se hubiesen restablecido los ajustes de fabrica del variador para los
parametros del motor.

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

Aunque no se modifiquen algunos parametros, algunos otros, no accesibles, se
computaran de nuevo. Entre estos ajustes se incluyen, sin limitarse a ellos, la
seleccion del tipo de control del motor, los ajustes de los parametros del motor de
acuerdo con la placa de caracteristicas de este y su ajuste automatico.

Este parametro mejora el control de motor estandar. Mejora los rendimientos
estatico y dinamico (como en el control de par o el control de velocidad con limite
de par), en especial a una baja frecuencia y a una frecuencia mayor que la
frecuencia nominal del motor.

Deshabilite esta caracteristica para recuperar el mismo comportamiento de
control de motor disponible en versiones de software anteriores ala V3.1 (no
incluida).

En caso de una transferencia de configuracion, si la configuracién proviene de
una version de software anterior a la V3.1 (no incluida), este parametro se
establece en [No] NO de manera automatica.

Si este parametro se establece en [Si] YES, no es posible transferir la
configuracién a un variador con una version de software anterior a la V3.1 (no
incluida).

Se puede acceder a este parametro si [Tipo control motor] CTT se establece en
[SVC por U] vvc, [Ctrl Vecto Laz Cerr] 7vC o [Ahorro Ener] NLD.

Modificar [Tipo control motor] CTT restablece [Control motor Avanza] 2AEMC a
los ajustes de fabrica. Sin embargo, este parametro se fuerza a [No] NO si [Tipo
control motor] CTT se establece en un valor distinto de [SVC por U] vvc, [Ctrl

Vecto Laz Cerr] 7vC o [Ahorro Ener] N1.D.

Habilitar el control de motor avanzado permite acceder a la funcién [Ajuste
rotacion] TRAM.
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Rango de

valores Codigo / Valor | Descripcion
[No] NO Desactivado.
[Si] YES Activado.

Ajuste de fabrica
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Menu [Datos] MTD

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Parametros motor] =» [Datos del motor] =» [Datos]

Acerca de este menu

A ADVERTENCIA

PERDIDA DEL CONTROL
» Leay comprenda completamente el manual del motor conectado.

» Verifique que todos los parametros del motor estén correctamente ajustados
consultando la placa de caracteristicas del motor conectado.

» Simaodifica el valor de uno o0 mas parametros del motor después de haber
realizado el autoajuste, el valor de [Seleccién de ajuste] sTUN y/o [Selecc.
ajuste rotacion] sTUR is reset to [Valor por defecto] T2AB y debera volver a
realizar el autoajuste.

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

Este menu contiene datos relacionados con el motor, como los parametros de la
placa de caracteristicas del motor y los parametros resultantes del ajuste del
motor, entre otros. Los parametros mostrados en el menu dependen
principalmente de la seleccién de [Tipo control motor] CTT:

» Tipos de control de motor asincrono, es decir, si [Tipo control motor] CTT se

establece en:

o

)

o

o

[SVC por U] vvc,

[Ahorro Ener] NLD,

[Ctrl Vecto Laz Cerr] FvC,
[5 Puntos De VC U/F] UF5.

Esta tabla muestra los pasos que deben seguirse para ajustar y optimizar los
datos del motor para el motor asincrono:

Paso

Accion

1

Introduzca la placa de caracteristicas del motor

2

Realice la operacion de [Autoajuste] TUN.

Ajuste [Corriente magnetiza] 1D2 para optimizar el comportamiento. Este ajuste se
puede realizar si [Tipo control motor] CTT se establece en [SVC por U] vvC o [6
Puntos De VC U/F] UF5:

* Arranque el motor a la mitad de la velocidad nominal, a la carga minima y sin
arranque.

+ Compruebe y anote el valor de [Error relativo eje-d] RDAE:

o Siel valor de [Error relativo eje-d] RDAE es inferior al 0%, entonces
[Corriente magnetiza] 1 DA puede reducirse..

o Siel valor de [Error relativo eje-d] RDAE es superior al 0%.
entonces [Corriente magnetiza] D2~ puede aumentarse..

« Parada del motor para modificar [Corriente magnetiza] I D2 de acuerdo con el
valor de [Error relativo eje-d] RDAE (anotado previamente).

» Tipos de control de motor sincrono o de reluctancia , es decir, si [Tipo
control motor] CTT se establece en:

o

o

o

[Mot.sincro.] syN,

[Sinc. CL] Fsy,

[Motor Reluctancia] srvC,
[VC SYN_U] synu.
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Esta tabla muestra los pasos que deben seguirse para ajustar y optimizar los
datos del motor para el motor asincrono o de reluctancia:

Paso Accién

1 Introduzca la placa de caracteristicas del motor
2 Realice la operacion de [Autoajuste] TUN
3 Ajuste [Cte. FCEM Sincrono] PHS para optimizar el comportamiento. Este ajuste se

puede realizar si [Tipo control motor] CTT se establece en [VC SYN_U] synu:

* Arranque el motor a la frecuencia minima estable disponible en la maquina (en
carga minima y sin arranque).

* Compruebe y anote el valor de [Error relativo eje-d] RDAE:

o Sielvalor de [Error relativo eje-d] RDAE es inferior al 0%. entonces [Cte.
FCEM Sincrono] pHsS puede aumentarse.

o Sielvalor de [Error relativo eje-d] RDAE es superior al 0%, entonces [Cte.
FCEM Sincrono] Pis puede reducirse.

El valor [Error relativo eje-d] RDAE debe estar cerca del 0%.

» Parada del motor para modificar [Cte. FCEM Sincrono] rHs de acuerdo con el
valor de [Error relativo eje-d] RDAE (anotado previamente)

[Motor estandar] BFR %

Este parametro se utiliza para modificar los preajustes o las unidades de varios
parametros, como:

* [Velocidad alta] sp

* [Nivel frec. mot. elev.] FTD
* [Tension nom. motor] UNS
* [Frec. nom. motor] FrS

* [Velocidad maxima] Trr

Solo se puede acceder a este parametro con los tipos de control del motor
asincrono.

NOTA: La modificacion de este parametro restablece los parametros de
ajuste del motor y [Seleccion de ajuste] STUN y/o [Selecc.ajuste rotacion]
STUR se restablecen a [Valor por defecto] TAB. Es necesario volver a
realizar el autoajuste.

Rango de
valores Codigo / Valor | Descripcion
[50 Hz IEC] 50Hz Frecuencia del motor de 50 Hz — IEC
Ajuste de fabrica (1)
[60Hz NEMA] 60Hz Frecuencia del motor de 60 Hz — NEMA
(1): El valor de ajuste de fabrica cambia a 601z para los nimeros de catalogo ATV930eeeSGe.

[Velocidad maxima] TFR

Para ayudar a evitar un error de [SOBREVELOC. MOTOR] sOF, se recomienda
que [Velocidad maxima] TFR sea igual o mayor al 110% de [Velocidad
alta] asp.

Rango de valores Descripcion

De 10,0 a 599,0 Hz(") (paso: 0,1 Ajuste de fabrica: 60 Hz o preajustado a 72 Hz si [Motor
Hz) estandar] BFR se establece en [60Hz NEMA] 60Hz.

(1) EI maximo del rango es 10 * [Frec. nom. motor] FRS para una ley asincrona o 10 * [Frec.
nominal sinc.] FRSS para una ley sincrona.
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[Potencia nom. motor] NPR %

Solo se puede acceder a este parametro con los tipos de control del motor
asincrono y si [Elecc. param motor] MPC se establece en [Potencia nom.
motor] NPR.

NOTA: La modificacion de este parametro restablece los parametros de
ajuste del motor y [Seleccién de ajuste] STUN y/o [Selecc.ajuste rotacion]
STUR se restablecen a [Valor por defecto] TAB. Es necesario volver a
realizar el autoajuste.

Rango de valores Descripcion

Segun el calibre del variador () La unidad esta en kW si [Motor estandar] BrR se establece en
[50 HZ IEC] 50Hz, en HP si [Motor estandar] BFR se
establece en [60Hz NEMA] 601z

Ajuste de fabrica: segun el calibre del variador

(1): Si [Motor estandar] BrR se establece en [50 Hz IEC] 50Hz, el paso es de 0,01 kW para
variadores con un rango de potencia < 15 kW. Si el rango de potencia esta entre 18 y 160 kW
(limites incluidos), el paso es de 0,1 kW; de lo contrario, es de 1 kW. Si [Motor estandar] BFR se
establece en [60Hz NEMA] 601z, el paso es de 0,01 HP para variadores con un rango de potencia
< 20 HP. Si el rango de potencia esta entre 25 y 250 HP (limites incluidos), el paso es de 0,1 HP; de
lo contrario, es de 1 HP.

[Tensién nom. motor] UNS %

Solo se puede acceder a este parametro con los tipos de control del motor
asincrono.

NOTA: La modificacion de este parametro restablece los parametros de
ajuste del motor y [Seleccidn de ajuste] sTUN y/o [Selecc.ajuste rotacion]
STUR se restablecen a [Valor por defecto] T2B. Es necesario volver a
realizar el autoajuste.

Rango de valores Descripcion

De 100 a 690 V CA (paso: 1V Ajuste de fabrica: segun el calibre del variador y [Motor
CA) estandar] BrRr

[Corriente nom. motor] NCR *

Solo se puede acceder a este parametro con los tipos de control del motor
asincrono.

NOTA: La modificacion de este parametro restablece los parametros de
ajuste del motor y [Seleccién de ajuste] sSTUN y/o [Selecc.ajuste rotacion]
STUR se restablecen a [Valor por defecto] TAR. Es necesario volver a
realizar el autoajuste.

Rango de valores Descripcion

De 0,25a1,5In (M (paso: 0,01 A) | Ajuste de fabrica: segun el calibre del variador y [Motor
(2)) estandar] BFr

(1): Corresponde a la corriente nominal del variador que se indica en el manual de instalacién y en la
placa de caracteristicas del variador.

(2): Para variadores con rango de potencia < 15 kW. Si el rango de potencia es de entre 18 y 160 kW
(limites incluidos), el paso es de 0,1 A; de lo contrario, es de 1 A.

[Frec. nom. motor] FRS %

Solo se puede acceder a este parametro con los tipos de control del motor
asincrono.
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NOTA: La modificacion de este parametro restablece los parametros de
ajuste del motor y [Seleccién de ajuste] sTUN y/o [Selecc.ajuste rotacion]
STUR se restablecen a [Valor por defecto] T2B. Es necesario volver a
realizar el autoajuste.

Rango de valores Descripcion
De 10,0 a 599,0 Hz (paso: 0,1 Ajuste de fabrica: 50 Hz o preajustado a 60 Hz si [Motor
Hz) estandar] BrR se establece en [60Hz NEMA] 60Hz.

[Veloc. nom. motor] NSP %

Solo se puede acceder a este parametro con los tipos de control del motor
asincrono.

NOTA: La modificacion de este parametro restablece los parametros de
ajuste del motor y [Selecciéon de ajuste] sTUN y/o [Selecc.ajuste rotacion]
STUR se restablecen a [Valor por defecto] TARB. Es necesario volver a
realizar el autoajuste.

Si la velocidad sincrona y el deslizamiento se indican en la placa de
caracteristicas en Hz o como un porcentaje, use una de las férmulas para calcular
la velocidad nominal:

100 — Deslizamiento como %
100

Velocidad nominal = velocidad sincrona x
60 — Deslizamiento en Hz

* Velocidad nominal = velocidad sincrona x 60 (motores
de 60 Hz)
50 — Deslizamiento en Hz
* Velocidad nominal = velocidad sincrona x 30 (motores
de 50 Hz)
Rango de valores Descripcion

De

0a65.535 rpm (paso: 1 rpm) | Ajuste de fabrica: segun el calibre del variador y [Motor
estandar] Brr

[Elecc. param motor] MPC %

Este parametro selecciona qué parametro de la placa de caracteristicas del motor
se utiliza entre [Motor 1 Coseno Phi] COS y [Potencia nom. motor] NPR.
Establezca el parametro seleccionado, en funcién del ajuste de este parametro.

Solo se puede acceder a este parametro con los tipos de control del motor
asincrono.

NOTA: La modificacion de este parametro restablece los parametros de
ajuste del motor y [Selecciéon de ajuste] STUN y/o [Selecc.ajuste rotacion]
STUR se restablecen a [Valor por defecto] TAB. Es necesario volver a
realizar el autoajuste.

Rango de e L
valores Codigo / Valor | Descripcion
[Potencia NPR Potencia del motor: [Potencia nom. motor] NPR se utiliza.
nom. motor]

Ajuste de fabrica
[Motor 1 Ccos Coseno del motor: [Motor 1 Coseno Phi] COs se utiliza.
Coseno Phi]
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[Motor 1 Coseno Phi] COS %

Solo se puede acceder a este parametro con los tipos de control del motor
asincrono y si [Elecc. param motor] MPC se establece en [Motor 1 Coseno Phi]
COos.

NOTA: La modificacion de este parametro restablece los parametros de
ajuste del motor y [Seleccién de ajuste] STUN y/o [Selecc.ajuste rotacion]
STUR se restablecen a [Valor por defecto] TAB. Es necesario volver a
realizar el autoajuste.

Rango de valores Descripcion

De 0,50 a 1,00 (paso: 0,01) Ajuste de fabrica: segun el calibre del variador

[Desliz.nom.mot.] NSL %

Para modificar el deslizamiento nominal del motor, modifique [Veloc. nom.
motor] NSP, pagina 128.

Solo se puede acceder a este parametro con los tipos de control del motor
asincrono y si [Nivel de acceso] L.AC se establece en [Experto] EPR.

Rango de valores Descripcion

De 0 2 6.553,5 Hz (paso: 0,1 Hz) | Ajuste de fabrica: Parametro de solo lectura.

[R esta. motor asin.] RSA %

El ajuste de fabrica se sustituye por una medida resultante del ajuste con el motor
detenido (autoajuste), si se ha realizado. Solo introduzca un valor manualmente si
esta copiando una configuracion del variador que se esta ajustando mediante el
autoajuste.

Solo se puede acceder a este parametro con los tipos de control del motor
asincrono y si [Nivel de acceso] L2AC se establece en [Experto] EPR.

Rango de valores Descripcion

De 0 a 65.535 mOhm (paso: 1 Ajuste de fabrica: 0 mOhm
mOhm) ()

(1): Para variadores con un rango de potencia < 15 kW. Si el rango de potencia esta entre 18 y 75
kW (limites incluidos), el rango es de 0,0 a 6.553,5 mOhm (paso: 0,1 mOhm). Si el rango de
potencia esta entre 90 y 500 kW (limites incluidos), el rango es de 0,00 a 655,35 mOhm (paso: 0,01
mOhm); de lo contrario, el rango es de 0,000 a 65.535 mOhm (paso: 0,001 mOhm).

[Corriente magnetiza] IDA %

El ajuste de fabrica se sustituye por el resultado de un calculo interno basado en
los resultados del ajuste con el motor detenido (autoajuste). El parametro se mide
si se realiza un ajuste en rotacion.

Solo se puede acceder a este parametro con los tipos de control del motor
asincrono y si [Nivel de acceso] LAC se establece en [Experto] EPR.

Este parametro afecta al ajuste de [Par motor nominal] TON.

Rango de valores Descripcion
De 0,00 a 655,35 A (1) (paso: Ajuste de fabrica: 0,00 A
0,01 A)™M

(1): Para variadores con un rango de potencia < 15 kW. Si el rango de potencia esta entre 18 y 160
kW (limites incluidos), el rango es de 0,0 a 6.553,5 A (paso: 0,1 A); de lo contrario, el rango es de 0
a 65.535 A (paso: 1 A).
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[MotorAsinc Lf Ind.] LFA %

El ajuste de fabrica se sustituye por una medida resultante del ajuste con el motor
detenido (autoajuste), si se ha realizado. Solo introduzca un valor manualmente si
esta copiando una configuracion del variador que se esta ajustando mediante el
autoajuste.

Solo se puede acceder a este parametro con los tipos de control del motor
asincrono y si [Nivel de acceso] 1.AC se establece en [Experto] EPR.

Rango de valores Descripcion

De 0,00 a 655,35 mH (paso: 0,01 | Ajuste de fabrica: 0,00 mH
mH) ™

(1): Para variadores con un rango de potencia < 15 kW. Si el rango de potencia es mayor o igual que
160 kW, el rango es de 0,0 a 6.553,5 pyH (paso: 0,1 pH); de otro modo, el rango es de 0,00 a
65.535 pH (paso: 1 pyH).

[Const. tiem. rotor] TRA %

Este parametro es el resultado de un calculo interno que utiliza los parametros de
la placa de caracteristicas del motor y los resultados del autoajuste del motor.

NOTA:

» Sise introduce un valor manualmente, este parametro no se actualiza
después de realizar un ajuste en rotacion.

* Un valor introducido manualmente se restablece al valor tabulado si
[Control motor Avanza] 2EMC se modifica desde [Si] YES hasta [No]
NO.

Solo se puede acceder a este parametro con los tipos de control del motor
asincrono y si [Nivel de acceso] L.AC se establece en [Experto] EPR.

Rango de valores Descripcion

De 0,0 a 6.553,5 ms (paso: 0,1 Ajuste de fabrica: 0,0 ms
ms) (1)

(1): Para variadores con un rango de potencia < 15 kW; de lo contrario, el rango es de 0 a 65.535 ms
(paso: 1 ms).

[Nominal sincrono I] NCRS %

Solo se puede acceder a este parametro con los tipos de control del
motor sincrono o de reluctancia.

NOTA: La modificacion de este parametro restablece los parametros de
ajuste del motor y [Seleccién de ajuste] STUN se restablece a [Valor por
defecto] TAB. Es necesario volver a realizar el autoajuste.

Rango de valores Descripcion

De 0,25a1,5In () (paso: 0,01 A) | Ajuste de fabrica: segun el calibre del variador.
@)

(1): Corresponde a la corriente nominal del variador que se indica en el manual de instalacién y en la
placa de caracteristicas del variador.

(2): Para variadores con rango de potencia < 15 kW. Si el rango de potencia es de entre 18 y 160 kW
(limites incluidos), el paso es de 0,1 A; de lo contrario, es de 1 A.

[Vel. mo. sinc. nom.] NSPS %

Solo se puede acceder a este parametro con los tipos de control del
motor sincrono o de reluctancia.
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NOTA: La modificacion de este parametro restablece los parametros de
ajuste del motor y [Seleccidon de ajuste] sTUN se restablece a [Valor por
defecto] TAR. Es necesario volver a realizar el autoajuste.

Rango de valores Descripcion

De 0 a 48.000 rpm (paso: 1 rpm) | Ajuste de fabrica: segun el calibre del variador.

[Escalado par] INRT

Este parametro muestra el escalado de [Par Motor (Nm)] oTon, [Par motor
nominal] ToN, [Par motor nominal] TQs, [Escal.par.nom.motor] TONC, [Par
motor Experto] TONO, [Par nom.placa motor] TonNP, [Ref.par maestro M/S]
FMTR, [Ref.par equipo M/E] FxT y [Ref.par local M/E] FTOR.

De acuerdo con sus necesidades, puede ajustar el escalado de par multiplicando
por 10 la unidad de par predeterminada.

Rango de
valores Codigo / Valor | Descripcion

[0,001] 0001 Unidad: 0,001 Nm
Intervalo de ajuste absoluto: De 0,001 a 65,535 Nm

Intervalo de ajuste: De -32,767 a +32,767 Nm

[0,01] 001 Unidad: 0,01 Nm
Intervalo de ajuste absoluto: De 0,01 a 655,35 Nm
Intervalo de ajuste: De -327,67 a +327,67 Nm

[0,1] 01 Unidad: 0,1 Nm
Intervalo de ajuste absoluto: De 0,1 a 6.553,5 Nm

Intervalo de ajuste: De -3.276,7 a +3.276,7 Nm

[l 1 Unidad: 1 Nm
Intervalo de ajuste absoluto: De 1 a 65.535 Nm

Intervalo de ajuste: De -32.767 a +32.767 Nm

[10] 10 Unidad: 10 Nm
Intervalo de ajuste absoluto: De 10 a 655.350 Nm
Intervalo de ajuste: De -327.670 a +327.670 Nm

NOTA: Ajuste de fabrica: segun el calibre del variador

[Par motor nominal] TQS *

Solo se puede acceder a este parametro con los tipos de control del
motor sincrono o de reluctancia.

NOTA: La modificacion de este parametro restablece los parametros de
ajuste del motor y [Seleccion de ajuste] sTUN se restablece a [Valor por
defecto] T2AB. Es necesario volver a realizar el autoajuste.

Rango de valores Descripcion

De 0,1a6.553,5 Nm El valor depende de los calibres del variador y del ajuste
de [Escalado par] INRT.

Ajuste de fabrica: segun el calibre del variador.
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[Pares de polos] PPNS %

Este parametro se utiliza para calcular [Frec. nominal sinc.] FRSS.

Solo se puede acceder a este parametro con los tipos de control del
motor sincrono o de reluctancia.

NOTA: La modificacion de este parametro restablece los parametros de
ajuste del motor y [Seleccién de ajuste] STUN se restablece a [Valor por
defecto] TAB. Es necesario volver a realizar el autoajuste.

Rango de valores Descripcion

De 1 a 240 (paso: 1) Ajuste de fabrica: segun el calibre del variador.

[Tipo ajuste angulo] AST %

Solo se puede acceder a este parametro con los tipos de control del
motor sincrono o de reluctancia.

[alim. PSI] psT y [alin. PSIO] Ps10 funcionan para todos los tipos de motores
sincronos. [SPM alineacién.] spMa y [IPM alin.] 1PMA aumentan el rendimiento
en funcion del tipo de motor sincrono. [Inyeccién de corriente rotacional] RCT
puede utilizarse cuando [alim. PSI] PsT y [alin. PSIO] PS10 no ofrezcan el
rendimiento esperado.

Valor Codigo / Valor | Descripcion

[IPM alin.] IPMA Alineacién del motor IPM. Modo de alineacion del motor de
imanes permanentes interiores (normalmente, este tipo de
motor tiene un nivel de saliencia alto). Utiliza la inyeccién de
alta frecuencia, que es menos ruidosa que el modo de
alineacion estandar.

[SPM SPMA Alineacién del motor SPM. Modo de alineacién del motor de
alineacion.] imanes permanentes en la superficie del rotor (normalmente,
este tipo de motor tiene un nivel de saliencia medio o bajo).
Utiliza la inyeccion de alta frecuencia, que es menos ruidosa
que el modo de alineacion estandar.

[alim. PSI] PST Inyeccion de sefiales de pulsos. Modo de alineacion estandar,
sin movimiento del rotor.

La medida del angulo se obtiene al supervisar la respuesta de
corriente del estator a una inyeccion de sefiales de pulsos en
un amplio rango.

[alin. PSIO] PSIO Inyeccion de sefiales de pulsos - optimizada. Modo de
alineacion optimizada, sin movimiento del rotor.

Se lleva a cabo la misma operacion que la [alim. PSI]
PST entre un rango de frecuencias optimizadas

El tiempo de medicion del angulo de fase se reduce tras la
primera orden de marcha u operacion de ajuste, aunque el
variador se haya apagado.

Ajuste de fabrica

[Inyecciénde | RCI Inyeccién de corriente rotacional. Modo de alineacion con
corriente movimiento del rotor.
rotacional]

Este modo de alineacion lleva a cabo la alineacion mecanica
del rotor y del estator y requiere hasta 4 s.
El motor debe detenerse sin par resistente.

NOTA: Se recomienda este ajuste cuando se utiliza un
filtro de seno en la aplicacién.

NOTA: Para un motor de reluctancia sincrono se
recomienda utilizar este ajuste.

[Sin alineac.] NO Sin alineacion
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[Cte. FCEM Sincrono] PHS %

El ajuste de PHS le permite reducir la corriente en el funcionamiento sin carga (o
con un minimo de carga). Para optimizar los ajustes del motor sincrono: siga los
pasos.

Solo se puede acceder a este parametro con los tipos de control del motor

sincrono.
Rango de valores Descripcion
De 0 a 6.553,5 mV/rpm (paso: Ajuste de fabrica: 0 mV/rpm
0,1 mV/rpm)

[Res. est. mo. sinc.] RSAS %

El ajuste de fabrica se sustituye por una estimacion resultante del ajuste con el
motor detenido (autoajuste), si se ha realizado. Solo introduzca un valor
manualmente si esta copiando una configuracion del variador que se esta
ajustando mediante el autoajuste.

Solo se puede acceder a este parametro con los tipos de control del
motor sincrono o de reluctancia y si [Nivel de acceso] 1.AC se establece
en [Experto] EPR.

Rango de valores Descripcion

De 0 a 65.535 mOhm (paso: 1 Ajuste de fabrica: 0 mOhm
mOhm) ()

(1): Para variadores con un rango de potencia < 15 kW. Si el rango de potencia esta entre 18 y 75
kW (limites incluidos), el rango es de 0,0 a 6.553,5 mOhm (paso: 0,1 mOhm). Si el rango de
potencia esta entre 90 y 500 kW (limites incluidos), el rango es de 0,00 a 655,35 mOhm (paso: 0,01
mOhm); de lo contrario, el rango es de 0,000 a 65.535 mOhm (paso: 0,001 mOhm).

[Autotun. eje D L] LDS %

El ajuste de fabrica se sustituye por una estimacion resultante del ajuste con el
motor detenido (autoajuste), si se ha realizado. Solo introduzca un valor
manualmente si esta copiando una configuracion del variador que se esta
ajustando mediante el autoajuste.

NOTA: En motores con polos suaves [Autotun. eje D L] 1.DS = [Autotun. eje
QL] .0s = Inductancia estator L.

Solo se puede acceder a este parametro con los tipos de control del
motor sincrono o de reluctancia y si [Nivel de acceso] LAC se establece
en [Experto] EPR.

Rango de valores Descripcién

De 0,00 a 655,35 mH (paso: 0,01 | Ajuste de fabrica: 0,00 mH
mH) ™M

(1): Para variadores con un rango de potencia < 15 kW. Si el rango de potencia es mayor o igual que
160 kW, el rango es de 0,0 a 6.553,5 pH (paso: 0,1 pH); de otro modo, el rango es de 0,00 a
65.535 pH (paso: 1 pH).

[Autotun. eje Q L] LQS *

El ajuste de fabrica se sustituye por una estimacion resultante del ajuste con el
motor detenido (autoajuste), si se ha realizado. Solo introduzca un valor
manualmente si esta copiando una configuracion del variador que se esta
ajustando mediante el autoajuste.

NOTA: En motores con polos suaves [Autotun. eje D L] 1.DS = [Autotun. eje
Q L] 1.0s = Inductancia estator L.
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Solo se puede acceder a este parametro con los tipos de control del
motor sincrono o de reluctancia y si [Nivel de acceso] LAC se establece
en [Experto] EPR.

Rango de valores Descripcion

De 0,00 a 655,35 mH (paso: 0,01 | Ajuste de fabrica: 0,00 mH
mH) ()

(1): Para variadores con un rango de potencia < 15 kW. Si el rango de potencia es mayor o igual que
160 kW, el rango es de 0,0 a 6.553,5 pH (paso: 0,1 pH); de otro modo, el rango es de 0,00 a
65.535 uH (paso: 1 uH).

[Frec. nominal sinc.] FRSS*

Solo se puede acceder a este parametro con los tipos de control del
motor sincrono o de reluctancia y si [Nivel de acceso] L.AC se establece
en [Experto] EPR.

NOTA: La modificacion de este parametro restablece los parametros de
ajuste del motor y [Seleccidon de ajuste] STUN se restablece a [Valor por
defecto] TAB. Es necesario volver a realizar el autoajuste.

Rango de valores Descripcion
De 10,0 a 599,0 Hz (paso: 0,1 Ajuste de fabrica: NspPs x PPNS /60 (el valor se actualiza
Hz) automaticamente y no se puede modificar)

[Co. max. alin. PSI] MCR %

Nivel de corriente en forma de porcentaje de [Nominal sincrono I] NCRsS para los
modos de medicion del desplazamiento angular de [alim. PSI] psT y [alin. PSIO]
PSTO0. Este parametro influye en la medicién del inductor.

Solo se puede acceder a este parametro con los tipos de control del
motor sincrono o de reluctancia y si [Nivel de acceso] LAC se establece
en [Experto] EPR.

Este nivel de corriente debe ser igual o superior al nivel de corriente maxima de la
aplicacion; de lo contrario, podria haber una inestabilidad.

NOTA: En caso de inestabilidad, hay que aumentar la [Co. max. alin. PSI]
MCR para obtener el funcionamiento requerido.

Valor Codigo / Valor | Descripcion

[Auto] AUTO El variador adapta [Co. max. alin. PSI] MCR segun los ajustes
de datos del motor.
Ajuste de fabrica

De 1 a 300% (paso: 1%) intervalo de ajuste

[Tiempo filtro corr.] CRTF %

Este parametro se define como el tiempo de filtro de los datos de corriente de
retorno utilizados internamente por el variador.

Se puede acceder a este parametro si [Nivel de acceso] L.AC esta establecido en
[Experto] EPR.

Valor Codigo / Valor | Descripcion

[Auto] AUTO El tiempo de filtro de corrientes aplicado se define mediante
[Filtro corrientes] CRFA.
Ajuste de fabrica

De 1 a 100,0 ms (paso: 0,1 ms) intervalo de ajuste
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[Filtro corrientes] CRFA %

Tiempo de filtro de corrientes predeterminado utilizado si [Tiempo filtro corr.]
CRTF se establece en [Auto] 2AUTO.

Se puede acceder a este parametro si [Nivel de acceso] L.2AC esta establecido en
[Experto] EPR.

Rango de valores Descripcion

De 0,0 a 100,0 ms (paso: 0,1 ms) | Ajuste de fabrica: Parametro de solo lectura.

[Error relativo eje-d] RDAE %

Solo se puede acceder a este parametro con los tipos de control del motor
sincrono y los tipos de control del motor asincrono.

Este parametro se utiliza para realizar los ajustes en [Cte. FCEM Sincrono] PHS
para motores sincronos y [Corriente magnetiza] 1 D2 para motores asincronos :

Este parametro debe ser proximo al 0 %. Si [Error relativo eje-d] RDAE es:
* Inferior al 0%:

o [Cte. FCEM Sincrono] pHS puede incrementarse para motores
sincronos.

o [Corriente magnetiza] 1 DA puede reducirse para motores asincronos.
» Superior al 0%:

o [Cte. FCEM Sincrono] pHS puede reducirse para motores sincronos.

o [Corriente magnetiza] 1 D2 puede reducirse para motores asincronos.

Para motores asincronos, el valor de [Error relativo eje-d] RDAE puede cambiar
en funcion del punto de funcionamiento del motor. Un valor de [Error relativo eje-
d] RDAE entre -10% y 10% garantiza un buen rendimiento del motor.

Para conocer todos los pasos necesarios para optimizar los ajustes del motor
sincrono.

Para conocer todos los pasos necesarios para optimizar los ajustes del motor
asincrono.

Rango de valores Descripcion

De 0,0 a 6.553,5 % (paso: 0,1 %) | Ajuste de fabrica: Parametro de solo lectura

[Escal.par.nom.motor] TONC

Este parametro permite seleccionar el par nominal de referencia.

Se puede acceder a este parametro si [Nivel de acceso] 1.AC esta establecido en
[Experto] EPR.

NOTA: En una configuracion Maestro/Esclavo , pagina 258, el ajuste de [Escal.
par.nom.motor] TONC debe ser el mismo para el maestro y los esclavos.

Valor Codigo / Valor | Descripcion

[Experto] OPTI El par optimizado es el par electromagnético nominal calculado
en funcion de los parametros eléctricos del motor.

Nota: La seleccion de este ajuste permite un uso preciso de la
carga.

Ajuste de fabrica

[Placa de NAMP Par de la placa de caracteristicas es el par mecanico nominal
datos] calculado en funcién de los datos de la placa de caracteristicas
del motor.
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[Par motor nominal] TQON *

Par motor nominal computarizado (+/- 2% de tolerancia).

En el caso de los motores sincronos, este parametro se ve afectado por una
modificacion de [Cte. FCEM Sincrono] pHs.

En el caso de los motores asincronos, este parametro se ve afectado por una
modificacion de [Corriente magnetiza] 1D~ y los parametros de saturacion
magnética (es decir, [Coef. Curva de Flujo A] AL.F2, [Coef. Curva De Flujo B]
BETO, [Inductancia Red Tangencial] 1.02).

NOTA: Un ajuste en rotacion modifica los parametros de saturacion
magnética.

Segun el ajuste de [Escal.par.nom.motor] TONC, el parametro [Par motor
nominal] TON muestra el valor del par optimizado [Par motor Experto] TONO o el
par de la placa de caracteristicas [Par nom.placa motor] TONP.

Rango de valores Descripcién

De 0 a65.535 El valor depende de los calibres del variador y del ajuste
de [Escalado par] INRT.

Ajuste de fabrica: Solo lectura

[Par motor Experto] TONO %

Se puede acceder a este parametro si [Nivel de acceso] 1.AC esta establecido en
[Experto] EPR.

Rango de valores Descripcion

De 0 a65.535 El valor depende de los calibres del variador y del ajuste
de [Escalado par] INRT.

Ajuste de fabrica: Solo lectura

[Par nom.placa motor] TONP x

Se puede acceder a este parametro si [Nivel de acceso] L.AC esta establecido en
[Experto] EPR.

Rango de valores Descripcion

De 02 65.535 El valor depende de los calibres del variador y del ajuste
de [Escalado par] INRT.

Ajuste de fabrica: Solo lectura

[Inductancia Red Tangencial] LOA %

Este parametro se estima mediante el ajuste en rotacion y la curva de saturacion
magnética hace uso de él. Solo introduzca un valor manualmente si esta
copiando una configuracion del variador que se esta ajustando mediante el ajuste
en rotacion, pagina 151.
Se puede acceder a este parametro si:

* [Nivel de acceso] L.AC se establece en [Experto] EPR, y

» [Tipo ajuste rotacion] EFAP se establece en [Flujo Saturacion] SATF.
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Rango de valores Descripcion
De 0 2 6.553,5 mH (paso: 0,1 Ajuste de fabrica: 0
mH) (™

(1): Para variadores con un rango de potencia < 15 kW. Si el rango de potencia es mayor o igual que
160 kW, el rango es de 0 a 65.535 pH (paso: 1 uH); de lo contrario, el rango es de 0,00 a
655,35 mH (paso: 0,01 mH).

[Coef. Curva de Flujo A] ALFA %

Este parametro se estima mediante el ajuste en rotacion y la curva de saturacion
magnética hace uso de él. Solo introduzca un valor manualmente si esta
copiando una configuracién del variador que se esta ajustando mediante el ajuste
en rotacioén, pagina 151.
Se puede acceder a este parametro si:

* [Nivel de acceso] LAC se establece en [Experto] EPR, y

» [Tipo ajuste rotacion] EFAP se establece en [Flujo Saturaciéon] SATF.

Valor Descripcion

De -327,67% a 327,67% (paso: Ajuste de fabrica: 0,00%
0,01%)

[Coef. Curva De Flujo B] BETO %

Este parametro se estima mediante el ajuste en rotacion y la curva de saturacion
magnética hace uso de él. Solo introduzca un valor manualmente si esta
copiando una configuracion del variador que se esta ajustando mediante el ajuste
en rotacién, pagina 151.
Se puede acceder a este parametro si:

+ [Nivel de acceso] LAC se establece en [Experto] EPR, y

+ [Tipo ajuste rotacion] EFAP se establece en [Flujo Saturaciéon] SATF.

Rango de valores Descripcion
De -327,67% a 327,67% (paso: Intervalo de ajuste
0,01%)

Ajuste de fabrica: 0,00%

[Flujo Nominal Placa Caracteristicas] PHIO %

Este parametro se calcula a partir de la placa de caracteristicas del motor y se
utiliza para el calculo interno. Este parametro se utiliza para fines de servicios de

Schneider Electric.

Se puede acceder a este parametro si [Nivel de acceso] 1.AC esta establecido en
[Experto] EPR.

Rango de valores Descripcion

De 0,00 a 655,35 Wb (paso: 0,01 | Ajuste de fabrica: Parametro de solo lectura.
Whb)

[Flujo Nominal Rotor] PHIA %

Este parametro es el flujo correspondiente a [Corriente magnetiza] 1D2 y se
utiliza en el modelo de flujo/corriente para el control del motor.
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Se puede acceder a este parametro si [Nivel de acceso] 1.AC esta establecido en
[Experto] EPR.

Rango de valores Descripcion

De 0,00 a 655,35 Wb (paso: 0,01 | Ajuste de fabrica: Parametro de solo lectura.
Wb)

[Inductancia Red] LA %

Este parametro es el resultado de un calculo interno mediante [Flujo Nominal
Rotor] PHIA y [Corriente magnetiza] TDA.

Se puede acceder a este parametro si [Nivel de acceso] 1.AC esta establecido en
[Experto] EPR.

Rango de valores Descripcion
De 0 a 6.553,5 mH (paso: 0,1 Ajuste de fabrica: Parametro de solo lectura.
mH) M

(1): Para variadores con un rango de potencia < 15 kW. Si el rango de potencia es mayor o igual que
160 kW, el rango es de 0 a 65.535 pH (paso: 1 yH); de lo contrario, el rango es de 0,00 a
655,35 mH (paso: 0,01 mH).
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Menu [Estab test angulo] AsaA

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Parametros motor] =» [Datos del motor] =» [Estab
test angulo]

Acerca de este menu

Para parametros de motor sincrono.

Se puede acceder a este menu si [Tipo control motor] CTT se establece en:
* [Sinc.CL] FsSY.
Y si se ha introducido un médulo de encoder digital opcional.

[Tipo ajuste angulo] AST %

[alim. PSI] ps1 y [alin. PSIO] Ps10 funcionan para todos los tipos de motores
sincronos. [SPM alineacion.] spMA y [IPM alin.] 1PMA aumentan el rendimiento
en funcion del tipo de motor sincrono. [Inyeccién de corriente rotaciénal] RCT
puede utilizarse cuando [alim. PSI] psT y [alin. PSIO] PS10 no ofrezcan el
rendimiento esperado.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[IPM alin.] IPMA Alineacién del motor IPM. Modo de alineacién del motor de
imanes permanentes interiores (normalmente, este tipo de
motor tiene un nivel de saliencia alto). Utiliza la inyeccién de
alta frecuencia, que es menos ruidosa que el modo de
alineacion estandar.

[SPM SPMA Alineacién del motor SPM. Modo de alineacién del motor de
alineacion.] imanes permanentes en la superficie del rotor (normalmente,
este tipo de motor tiene un nivel de saliencia medio o bajo).
Utiliza la inyeccidn de alta frecuencia, que es menos ruidosa
que el modo de alineacion estandar.

[alim. PSI] PSI Inyeccion de sefiales de pulsos. Modo de alineacion estandar,
sin movimiento del rotor

La medida del angulo se obtiene al supervisar la respuesta de
corriente del estator a una inyeccion de sefiales de pulsos en
un amplio rango

[alin. PSIO] PSIO Inyeccién de sefiales de pulsos - optimizada. Modo de
alineacion optimizado, sin movimiento del rotor

Se lleva a cabo la misma operacién que la [alim. PSI]
PST entre un rango de frecuencias optimizadas

El tiempo de medicion del angulo de fase se reduce tras la
primera orden de marcha u operacion de ajuste, aunque el
variador se haya apagado

Ajuste de fabrica

[Inyeccionde | RCI Inyeccién de corriente rotacional. Modo de alineacion con
corriente movimiento del rotor.
rotacional]

Este modo de alineacion lleva a cabo la alineacion mecanica
del rotor y del estator y requiere hasta 4 s.
El motor debe detenerse sin par resistente.

NOTA: Se recomienda este ajuste cuando se utiliza un
filtro de seno en la aplicacién.

NOTA: Para un motor de reluctancia sincrono se
recomienda utilizar este ajuste.

[Sin alineac.] NO Sin alineacién
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[Autotest angulo] AsA

Autotest angulo.
Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[No] NO No se ha realizado el autoajuste de angulo
Ajuste de fabrica
[Si] YES Se requiere el autoajuste de angulo.
[Realizado] DONE Se ha realizado el autoajuste de angulo.

[Asign test angulo] ASL

Asignacion test del angulo.

Rango de Codigo / Valor | Descripcion
valores
[No asignado] | NO No asignado
Ajuste de fabrica
[DI1]...[DI8] LI1..LI8 Entrada digital de DI1 a DI8
[DI11]...[DI16] | LI11..LI16 Entrada digital D111 a DI16, si se ha introducido el médulo de
extension de E/S VW3A3203
[CDO00]... CD00...CD10 Entrada digital virtual CMD.0 a CMD.10 en la configuracién del
[CD10] [Perfil E/S] 1O
[CD11]... CD11...CD15 Entrada digital virtual CMD.11 a CMD.15 independientemente
[CD15] de la configuracion
[101kW]... C101...C110 Entrada digital virtual CMD1.01 a CMD1.10 con serie Modbus
[110kW] integrada en la configuracion del [Perfil E/S] 10
[C111]... Cl11..C115 Entrada digital virtual CMD1.11 a CMD1.15 con serie Modbus
[115kW] integrada independientemente de la configuracion
[201kW1]... €201...C210 Entrada digital virtual CMD2.01 a CMD2.10 con médulo de bus
[210kW] de campo CANopen® en la configuracion del [Perfil E/S] 10
[211kW]... C211..C215 Entrada digital virtual CMD2.11 a CMD2.15 con médulo de bus
[215kW] de campo CANopen® independientemente de la configuracion
[301kW]... C€301...c310 Entrada digital virtual CMD3.01 a CMD3.10 con médulo de bus
[310kW] de campo en la configuracion del [Perfil E/S] T0.
[311kW]... C311...c315 Entrada digital virtual CMD3.11 a CMD3.15 con médulo de bus
[315kW] de campo independientemente de la configuracién
[501kW]... €501...C510 Entrada digital virtual CMD5.01 a CMD5.10 con Ethernet
[510kW] integrado en la configuracion del [Perfil E/S] 10
[511kW]... C511...C515 Entrada digital virtual CMD5.11 a CMD5.15 con Ethernet
[515kW] integrado independientemente de la configuracién

NOTA: Si se ha configurado la funcién de un contactor de linea, el contactor
se cerrara durante la medicion.

[Establ. modo angulo] ATA

Establecer el modo de activacion de angulo.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[No] NO No se ha activado el autoajuste de angulo automatico

[Cmd de AUTO El autoajuste de angulo se abre con la orden de marcha si el
ejecucion] variador no esté alineado.

Ajuste de fabrica
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[Val.Offset angul.] Asv

Angulo de cambio de fase entre el motor y el encoder. 8192 corresponde a 360°.

Ajuste Descripcion

[No] a 8192 Valor de autoajuste de angulo automatico

Ajuste de fabrica: [No] NO

[Estab estado angulo] ASTS

Estado autoajust angulo.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[No TAB No se ha definido el valor de ajuste de angulo
Realizado]
Ajuste de fabrica
[Pendiente] PEND El ajuste de angulo esta en estado de espera
[En progreso] | PROG La funcién de ajuste de angulo esta en curso
[Error] FAIL Error en la funcién de ajuste de angulo
[Realizado] DONE La funcién de angulo es correcta
[Valor Cus El usuario ha introducido el valor de angulo del cambio de fase
personali.] a través de la terminal de visualizacién o del enlace serie
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Menu [Ajuste Del Motor] MTU

Acceso

[Ajustes Completos] =P [Parametros motor] =» [Datos del motor] =» [Ajuste
Del Motor]

Acerca de este menu

Este menu se utiliza para realizar el autoajuste del motor (o el ajuste con el motor
detenido).
La operacion de autoajuste optimiza:

» Elrendimiento del motor a velocidad baja.

* La estimacion del par del motor.

» La precisién de la estimacion de los valores de procesos en el
funcionamiento y supervision sin sensor.

Antes de realizar un autoajuste del motor

* Los parametros del motor deben ajustarse en primer lugar. Si se modifica un
parametro del motor (o un parametro que afecta a un ajuste de parametros
del motor), se debe volver a realizar el autoajuste.

» El motor debe estar parado. Verifique que la aplicacién no hace girar el motor
durante la operacién de ajuste.

* El motor debe estar frio: el estado térmico del motor puede influir de forma
considerable en el resultado del ajuste.

El autoajuste se puede realizar:

* manualmente bajo peticiéon mediante la configuracion [Autoajuste] TUN
hasta [Aplicar Autoajuste] YES,

* manualmente utilizando la entrada digital o el bit asignado a [Asig.
autoajuste] TUL,

+ automaticamente al arrancar el variador si [Autoajuste autom.] AUT se
establece en [Si] YES.
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[Autoajuste] TUN

A ADVERTENCIA

MOVIMIENTO INESPERADO

El Autoajuste mueve el motor para ajustar los lazos de control

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

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

Durante el autoajuste, el ruido y las oscilaciones mecanicas del sistema son
normales.

Si se ajusta [Tipo Autoajuste] TUNT a [Norma] sTD, durante el autotuning, el
motor realiza pequefios movimientos.

Si se ajusta [Tipo Autoajuste] TUNT a [Rotaciéon] ROT, durante el autotuning, el
motor funciona a la mitad de su frecuencia nominal.

AADVERTENCIA

PERDIDA DE CONTROL

» Simodifica el valor de uno o mas parametros del motor después de realizar
el autoajuste, el valor [Seleccién de ajuste] STUN se restablece a [Valor
por defecto] TAB y debe volver a realizar el autoajuste.

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

Si [Tipo control motor] CTT se establece en [Motor Reluctancia] srvc, el
variador acciona el alineamiento mecanico del motor ([Tipo ajuste

angulo] AsT se establece en [Inyeccion de corriente rotacidnal] RCT) antes de
iniciar el autoajuste.

El autoajuste solo se realiza cuando no hay ningiin comando de parada activado.
Si se ha asignado una funcion de parada en rueda libre o de parada rapida a una
entrada digital, esta entrada debe establecerse en 1 (activa si se establece en 0).

El autoajuste tiene prioridad sobre cualquier orden de marcha o de
premagnetizacion del motor, las cuales se tienen en cuenta después de la
secuencia de autoajuste.

Si el autoajuste ha detectado un error, este parametro vuelve automaticamente a
[Sin accién] N0 y la respuesta al error depende de la configuracién de [Reac.
error. ajuste] TNT.

El autoajuste puede durar varios segundos. No interrumpa el proceso. Espere a
que aparezcaTerminal grafico para cambiar a [Sin accion] NO.

Para volver a realizar el ajuste, espere hasta que el motor se haya parado y
enfriado. Establezca primero [Autoajuste] TUN en [Borrar autotuning] C1R, y
vuelva a realizar el ajuste del motor.

El autoajuste del motor sin aplicar primero la funcién [Borrar autotuning] CLR se
utiliza para obtener la estimacion del estado térmico del motor.

La longitud del cable influye en el resultado del ajuste. Si se modifica el cableado,
se debe volver a realizar la operacién de ajuste.
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vator ¢) Cédigo / Valor | Descripcion

[Sin accion] NO El autoajuste no se encuentra en progreso.

Ajuste de fabrica

[Aplicar YES El autoajuste se realiza inmediatamente si es posible y, a
Autoajuste] continuacion, el parametro cambia automaticamente a [Sin
accion] 0. Si el estado del variador no permite realizar la
operacion de ajuste inmediatamente, el parametro cambia
a [No] N0 y la operacion se debe volver a realizar.

NOTA: Los parametros del motor deben ajustarse antes
de realizar el autoajuste.

[Borrar CLR Los parametros del motor medidos por la funcion de autoajuste
autotuning] se resetean. Los valores predeterminados de los parametros
del motor se utilizan para controlar el motor. [Esta. de
Autoajuste] TUS se establece en [No Realizado] T2AB.

[Esta. de Autoajuste] TUS

Parametro de solo lectura. Este parametro no se guarda al apagar el variador.
Muestra el estado del autoajuste desde la ultima vez que se encendio.

NOTA: Para saber cuales son los valores utilizados por el variador para
controlar el motor (por ejemplo, si los valores utilizados son el resultado de un
autoajuste), consulte [Seleccion de ajuste] sTUN , pagina 147.

Valor Codigo / Valor | Descripcion
[No TAB No se ha realizado el autoajuste
Realizado]
Ajuste de fabrica
[Pendiente] PEND Se ha solicitado el autoajuste pero aun no se ha realizado
[En Progreso] | PROG El autoajuste esta en curso
[Error] FAIL El autoajuste ha detectado un error
[Autotuning DONE Los parametros del motor medidos por la funcion de autoajuste
hecho] se utilizan para controlar el motor

[Uso de Autoajuste] TUNU %

En algunas aplicaciones, como la de elevacién, que requieren un par elevado a
baja velocidad, la temperatura del motor tiene un impacto significativo en el
comportamiento y la capacidad de mantener la optimizacién del resultado
derivado del autoajuste. En tal caso, el ajuste del parametro [Uso de Autoajuste]
TUNU en [term.motor] TM ayuda a compensar la resistencia del estator de
acuerdo con el estado térmico del motor.

A ADVERTENCIA

PERDIDA DEL CONTROL
* Ajuste este parametro en [term.motor] TM en la aplicacion de elevacion.

+ Pararealizar ajustes en este parametro, realice una prueba de puesta en
marcha completa para comprobar el funcionamiento correcto de la
aplicacién en condiciones de carga y temperatura del motor maximas.

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

Este parametro muestra la forma de modificar los parametros del motor segun su
estado térmico estimado.

Se puede acceder a este parametro si [Nivel de acceso] L.AC esta establecido en
[Experto] EPR.
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Desde la version de firmware V3.4, este parametro esta preestablecido en [term.
motor] TV si la funcién [Logica de freno] B1.C esta activada (p. €j., [Asig. de
frenos] B1.C se asigna a una salida).

VanrO Codigo / Valor | Descripcion
[No] NO Sin estimacion del estado térmico.
Ajuste de fabrica
erm.motor’ ™ stimacion de estado del estator térmico basado en la
[t tor] Esti ion de estado del estator térmico basad |

corriente nominal y en la corriente consumida por el motor.
Ayuda a tener en cuenta la desviacion térmica de la resistencia
estatdrica que afecta a la respuesta de la aplicacion
(especialmente con la aplicacion de lazo abierto).

[Reac. error. ajuste] TNL %

Respuesta a error de autoajuste ((ERROR DE AUTOTUNING] TNF).

Se puede acceder a este parametro si [Nivel de acceso] L.AC esta establecido en
[Experto] EPR.

Valor Codigo / Valor | Descripcion

[Ignorar] NO Error detectado ignorado.

[F_’arada rueda | YES Se solicita una parada en rueda libre y se activa el error.
Libre] Ajuste de fabrica

[Asig. autoajuste] TUL %

El autoajuste se realiza cuando la entrada o el bit asignados cambian a 1.

Se puede acceder a este parametro si [Nivel de acceso] L.2AC esta establecido en
[Experto] EPR.

NOTA: El autoajuste hace que el motor arranque.

Rango de Codigo / Valor | Descripcion
valores
[No asignado] | NO No asignado
Ajuste de fabrica
[DI1]...[DI8] LI1..LI8 Entrada digital de DI1 a DI8
[DI11]...[DI16] | LI11..LI16 Entrada digital D111 a DI16, si se ha introducido el modulo de
extension de E/S VW3A3203
[CDO00]... CD00...CD10 Entrada digital virtual CMD.0 a CMD.10 en la configuracién del
[CD10] [Perfil E/S] 10
[CD11]... CD11..CD15 Entrada digital virtual CMD.11 a CMD.15 independientemente
[CD15] de la configuracion
[101kW]... C101...C110 Entrada digital virtual CMD1.01 a CMD1.10 con serie Modbus
[110kW] integrada en la configuracion del [Perfil E/S] 10
[C111]... Cl11..c115 Entrada digital virtual CMD1.11 a CMD1.15 con serie Modbus
[115kW] integrada independientemente de la configuracion
[201kW]... C201...c210 Entrada digital virtual CMD2.01 a CMD2.10 con médulo de bus
[210kW] de campo CANopen® en la configuracién del [Perfil E/S] 10
[211kW]... C211...C215 Entrada digital virtual CMD2.11 a CMD2.15 con médulo de bus
[215kW] de campo CANopen® independientemente de la configuracion
[301kW]... €301...C310 Entrada digital virtual CMD3.01 a CMD3.10 con médulo de bus
[310kW] de campo en la configuracién del [Perfil E/S] 10.
[311kW]... C311...C315 Entrada digital virtual CMD3.11 a CMD3.15 con médulo de bus
[315kW] de campo independientemente de la configuracion
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Rango de Codigo / Valor | Descripcion

valores

[501kW]... €501...c510 Entrada digital virtual CMD5.01 a CMD5.10 con Ethernet
[510kW] integrado en la configuracion del [Perfil E/S] 10
[511kW]... C511...C515 Entrada digital virtual CMD5.11 a CMD5.15 con Ethernet
[515kW] integrado independientemente de la configuracion

[Tipo Autoajuste] TUNT %

Se puede acceder a este parametro:

» si[Nivel de acceso] 1.AC se establece en [Experto] EPR, y

» con tipo de control de motor de reluctancia ([Tipo control motor] CTT se
establece en [Motor Reluctancia] SrvC).

Valor() Codigo / Valor | Descripcion

[Norma] STD Autoajuste estandar
Ajuste de fabrica

[Rotacion] ROT El autoajuste esta rotando.

Esta seleccion se puede utilizar para:
«  Optimizacion de ahorro energético
* Aplicacion con poca inercia

» Aplicacion que requiera un alto rendimiento del control
del motor.

Con esta seleccion, debe haber menos del 30% de la carga
resistiva en la aplicacién para optimizar el resultado del
autoajuste.

Durante la secuencia de autoajuste, el motor se pone en
marcha a la mitad de su frecuencia nominal durante un maximo
de 45 segundos.

[Autoajuste autom.] AUT %

A ADVERTENCIA

MOVIMIENTO INESPERADO
Si esta funcion esta activada, se realizara un autoajuste cada vez que se
encienda el variador.

+ Compruebe que la activacion de esta funcion no genera condiciones
inseguras.

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

El motor debe detenerse al encender el variador.

Se puede acceder a este parametro si [Nivel de acceso] 1.AC esta establecido en

[Experto] EPR.

Valorc>

Codigo / Valor

Descripcion

[No]

NO

Funcion desactivada.

Ajuste de fabrica

[Si]

YES

Se realiza un ajuste automaticamente cada vez que se
enciende
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[Seleccién de ajuste] STUN %

Parametro de solo lectura.

Valor Codigo / Valor | Descripcion
[Valor por TAB Los valores predeterminados de los parametros del motor se
defecto] utilizan para controlar el motor. Restablezca el valor

predeterminado si se modifica un parametro del motor después
de realizar el autoajuste.

Ajuste de fabrica

[Medida] MEAS Los valores medidos por la funcién de autoajuste se utilizan
para controlar el motor Este parametro cambia
automaticamente a este valor después de que se haya
realizado correctamente un autoajuste.

[Personaliz.] Cus Los valores establecidos manualmente se utilizan para

controlar el motor

[Estad.polos motor] SMOT %

Parametro de solo lectura (calculado internamente).

Se puede acceder a este parametro:
» si[Nivel de acceso] LAC se establece en [Experto] EPR, y
+ si[Seleccién de ajuste] sTUN se establece en [Medida] MEAS, y
» con tipo de control de motor sincrono o de reluctancia.

Este parametro ayuda con la optimizacion del rendimiento de control del motor
para los motores sincronos.

Valor Codigo / Valor | Descripcion

[No info.] NO No se ha realizado el ajuste
[Bajo LLS Nivel de saliencia bajo.
saliente]

Configuracion recomendada: [Tipo ajuste angulo] AST =
[alim. PSI] ST o [alin. PSIO] Ps10 y [Activacion iny.HF] HF T

= [No] vo.

[Saliente MLS Nivel de saliencia medio.

Medio]
Configuraciéon recomendada: [Tipo ajuste angulo] AST =
[SPM alineacién.] spPMA.
Ademas, se puede utilizar [Activacion iny.HF] HF'T = [Si] YES.
En primer lugar, se deben realizar pruebas sin inyeccion de alta
frecuencia. Si los resultados cumplen los requisitos,
[Activacion iny.HF] £ T debe dejarse en [No] NO.

[Saliente alto] | HLS Nivel de saliencia alto.

Configuracién recomendada: [Tipo ajuste angulo] 25T = [IPM
alin.] TPMA.

Ademas, se puede utilizar [Activacion iny.HF] HF'T = [Si] YES.
En primer lugar, se deben realizar pruebas sin inyeccion de alta
frecuencia. Si los resultados cumplen los requisitos,

[Activacion iny.HF] 1T debe dejarse en [No] NO.

[Nivel corr. Autoajuste] TCR %

Nivel de corriente actual para autoajuste.

Se puede acceder a este parametro si [Nivel de acceso] L.AC esta establecido en
[Experto] EPR.

Este parametro muestra el nivel de corriente aplicada al motor durante el
autoajuste, como porcentaje de la corriente nominal del variador.
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Este parametro influye en la medicion del inductor.

NOTA: En caso de inestabilidad, hay que aumentar la [Co. max. alin. PSI]
MCR para obtener el funcionamiento requerido.

Valor Codigo / Valor | Descripcion
[Auto] AUTO Ajuste de fabrica
De 1 a 300% (paso: 1%) intervalo de ajuste

[Tipo ajuste angulo] AST*

Solo se puede acceder a este parametro con los tipos de control del
motor sincrono o de reluctancia.

[alim. PSI] pST y [alin. PSIO] Ps10 funcionan para todos los tipos de motores
sincronos. [SPM alineacién.] spMA y [IPM alin.] 1 PMA aumentan el rendimiento
en funcién del tipo de motor sincrono. [Inyeccién de corriente rotacional] RCT
puede utilizarse cuando [alim. PSI] ST y [alin. PSIO] PST0 no ofrezcan el
rendimiento esperado.

Valor Cadigo / Valor | Descripcion

[IPM alin.] IPMA Alineacién del motor IPM. Modo de alineacién del motor de
imanes permanentes interiores (normalmente, este tipo de
motor tiene un nivel de saliencia alto). Utiliza la inyeccién de
alta frecuencia, que es menos ruidosa que el modo de
alineacion estandar.

[SPM SPMA Alineacién del motor SPM. Modo de alineacién del motor de
alineacion.] imanes permanentes en la superficie del rotor (hormalmente,
este tipo de motor tiene un nivel de saliencia medio o bajo).
Utiliza la inyeccion de alta frecuencia, que es menos ruidosa
que el modo de alineacion estandar.

[alim. PSI] PSI Inyeccién de sefiales de pulsos. Modo de alineacion estandar,
sin movimiento del rotor

La medida del angulo se obtiene al supervisar la respuesta de
corriente del estator a una inyeccion de sefiales de pulsos en
un amplio rango

[alin. PSIO] PSIO Inyeccion de sefiales de pulsos - optimizada. Modo de
alineacion optimizado, sin movimiento del rotor

Se lleva a cabo la misma operacion que la [alim. PSI]
PST entre un rango de frecuencias optimizadas.

El tiempo de medicion del angulo de fase se reduce tras la
primera orden de marcha u operacion de ajuste, aunque el
variador se haya apagado.

Ajuste de fabrica

[Inyecciénde | RCI Inyeccioén de corriente rotacional. Modo de alineacién con
corriente movimiento del rotor.
rotacidnal]

Este modo de alineacion lleva a cabo la alineacién mecanica
del rotor y del estator y requiere hasta 4 s.
El motor debe detenerse sin par resistente.

NOTA: Se recomienda este ajuste cuando se utiliza un
filtro de seno en la aplicacion.

NOTA: Para un motor de reluctancia sincrono se
recomienda utilizar este ajuste.

[Sin alineac.] NO Sin alineacion

[Co. max. alin. PSI] MCR %

Nivel de corriente en forma de porcentaje de [Nominal sincrono I] NCRS para los
modos de medicién del desplazamiento angular de [alim. PSI] psT y [alin. PSIO]
PST0. Este parametro influye en la medicién del inductor.
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Solo se puede acceder a este parametro con los tipos de control del
motor sincrono o de reluctancia y si [Nivel de acceso] 1.AC se establece

en [Experto] EPR.

Este nivel de corriente debe ser igual o superior al nivel de corriente maxima de la
aplicacion; de lo contrario, podria haber una inestabilidad.

NOTA: En caso de inestabilidad, hay que aumentar la [Co. max. alin. PSI]
MCR para obtener el funcionamiento requerido.

Valor Cadigo / Valor

Descripcion

[Auto] AUTO

El variador adapta [Co. max. alin. PSI] MCR segun los ajustes

de datos del motor.
Ajuste de fabrica

De 1 a 300% (paso: 1%)

intervalo de ajuste

[Niv. corriente rot.] RCL X

Se puede acceder a este parametro si [Tipo ajuste angulo] AST esta establecido
en [Inyeccidén de corriente rotaciénal] RCT.

El nivel de corriente deberia ajustarse segun el par requerido durante el

alineamiento.

Rango de valores

Descripcion

De 10. a 300% (paso: 1%)

El valor se muestra como porcentaje de la corriente nominal
del motor

Ajuste de fabrica: 75%

[Rotacidn par actual] RTC %

Se puede acceder a este parametro:
+ si[Nivel de acceso] LAC se establece en [Experto] EPR, y
» si[Tipo ajuste angulo] 2ST se establece en [Inyeccion de corriente

rotaciénal] RCT,y

» con tipo de control de motor sincrono o de reluctancia.

Rango de valores

Descripcion

De 0 a 300% (paso: 1%)

El valor se muestra como porcentaje de la corriente nominal
del motor

Ajuste de fabrica: 0%

[RCI Max Frec] RCSP %

Se puede acceder a este parametro:
+ si[Nivel de acceso] 1.AC se establece en [Experto] EPR, y
+ si[Tipo ajuste angulo] 2ST se establece en [Inyeccion de corriente

rotaciénal] RCT,y

» con tipo de control de motor sincrono o de reluctancia.

Valor Cadigo / Valor

Descripcion

[Auto] AUTO

Ajuste de fabrica

De 0,0 a 599,0 Hz (paso: 0,1 Hz)

intervalo de ajuste
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[RCI Numero Entero] RCRP %

Se puede acceder a este parametro:

» si[Nivel de acceso] 1.AC se establece en [Experto] EPR, y

+ si[Tipo ajuste angulo] AST se establece en [Inyeccion de corriente
rotacional] RCT, y

» con tipo de control de motor sincrono o de reluctancia.

Valor

Codigo / Valor

Descripcion

[Auto]

AUTO

Ajuste de fabrica

De 0 a 32.767 (paso: 1)

intervalo de ajuste

[RCI con trafo] RCIR %

Se puede acceder a este parametro:

» si[Nivel de acceso] LAC se establece en [Experto] EPR, y

+ si[Tipo ajuste angulo] AST se establece en [Inyeccion de corriente
rotaciénal] RCT,y

» con tipo de control de motor sincrono o de reluctancia.

Valor Codigo / Valor | Descripcion

[No] NO Funcion inactiva
Ajuste de fabrica

[Si] YES Funcion activa
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Menu [Ajuste Del Motor] MTU- —[Ajuste rotacion] TRAM—

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Parametros motor] =» [Datos del motor] =» [Ajuste
Del Motor] =» [Ajuste rotacion]

Descripcidén general

Se puede acceder a este menu si [Control motor Avanza] AEMC se establece en
[Si] YES.

El ajuste en rotacion se utiliza para estimar la corriente magnetizante nominal
([Corriente magnetiza] 1D2) para identificar y tomar en cuenta la saturaciéon
magnética mediante el seguimiento del rango de funcionamiento eléctrico del
motor. Esta funcién completa la funcién [Control motor Avanza] AEMC.

El ajuste en rotacion ayuda a mejorar los rendimientos, en especial a baja
frecuencia, a una frecuencia mayor que la frecuencia nominal del motor y para el
control de lazo cerrado.

Ejemplo de aplicacion

Aplicacion que exige precision en el control del par, dinamica del par y una
frecuencia del motor mayor que [Frec. nom. motor] FRs.

Incompatibilidad

» El ajuste en rotaciéon no gestiona la funcién [Légica de freno] B1.C: [Asig. de
frenos] BL.C debe establecerse en [No] NO. Si se utiliza un freno, el freno
debe manipularse manualmente para realizar el ajuste en rotacion.

» El ajuste en rotacién no es compatible con el uso de un filtro senoidal.

» El ajuste en rotacion solo es compatible con el caso en que el variador
controla un Unico motor asincrono.

Prerrequisitos para realizar un ajuste en rotacion
* Acceso experto: [Nivel de acceso] LAC = [Experto] EPR,

* Motor asincrono: [Tipo control motor] cTT = [SVC por U] vvc, [Ctrl Vecto
Laz Cerr] rvC o [Ahorro Ener] NLD.

» Control de motor avanzado activado: [Control motor Avanza] 2EMC = [Si]
YES,

» Seintroduce la placa de caracteristicas del motor.
* El motor debe estar frio para realizar un ajuste en rotacion.

* Esrecomendable realizar el ajuste en rotacién con un minimo de carga o sin
carga.

» El motor debe estar libre para operar a lo largo de la ejecucion del ajuste en
rotacion. Durante el ajuste en rotacion, el motor debe funcionar en
condiciones normales y estables. Por ejemplo, no debe activarse ninguna
limitacion de corriente.

Procedimiento estandar para realizar un ajuste en rotacion
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A ADVERTENCIA

MOVIMIENTO INESPERADO

El Autoajuste mueve el motor para ajustar los lazos de control

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

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

A ADVERTENCIA

PERDIDA DEL CONTROL

» Simodifica el valor de uno o mas parametros del motor después de haber
realizado el autoajuste, el valor de [Selecc.ajuste rotacion] STUR se
restablece a [Valor por defecto] TAR y debera volver a realizar el
autoajuste.

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

Aunque no se modifiquen algunos parametros, algunos otros, no accesibles, se
computaran de nuevo.

Entre estos ajustes se incluyen, sin limitarse a ellos, la seleccion del tipo de
control del motor, los ajustes de los parametros del motor de acuerdo con la placa
de caracteristicas de este y su ajuste automatico.

Pa- | Accion
so

1 Establezca [Tipo ajuste rotacion] EFAP en [Flujo Saturacién] sATE.

2 Establezca [Habili.ajuste rotaci.] TUNR en [Aplicar Autoajuste] YES.

3 El ajuste en rotacion se ejecuta en la siguiente orden de marcha.

Durante el ajuste en rotacion, el motor opera a una frecuencia definida por el
parametro [Frec.ajuste rotacion] TLFR y [Estado dispositivo]
HMIS muestra [Autoajuste] TUN.

Nota:

* La orden de marcha debe permanecer activa durante el ajuste en rotacion.

* Al comienzo del ajuste en rotacion, se realiza un ajuste con el motor detenido para
medir la resistencia del estator del motor ([R esta. motor asin.] RS2) y la inductancia
de fugas ([MotorAsinc Lf Ind.] L.F2).

* [Const. tiem. rotor] TR2, [Corriente magnetiza] 1D2 y [Desliz.nom.mot.] NST no se
miden mediante el ajuste con el motor detenido. Es el resultado de un calculo interno.

« Tras el ajuste con el motor detenido, se repiten varios ciclos de corriente (el nUmero
depende de [Num.repeticiones] TNBR). El motor funciona durante toda esta fase sin
detenerse.

» El ajuste en rotaciéon puede durar mas de un minuto, en funcién del motor, la
configuracion del variador y la configuracion del ajuste en rotacion.

4 Al final del ajuste en rotacion. [Estado ajuste rotaci.] TURS pasa a [Autotuning hecho]
DONE. El motor esta detenido y la orden de marcha puede eliminarse.

[Const. tiem. rotor] TRA, [Corriente magnetiza] 1D2, [Inductancia Red Tangencial] 102,
[Coef. Curva de Flujo A] A1L.F2 y [Coef. Curva De Flujo B] BET0 se actualizan.
Asimismo, al final del ajuste en rotacion:

» [Habili.ajuste rotaci.] TUNR vuelve a [Sin accion] N0,

* [Selecc.ajuste rotacion] STUR cambia a [Medida] MEAS,

* [Esta. de Autoajuste] TUS cambia a [Autotuning hecho] DONE.

Error detectado durante el ajuste en rotacién

Consulte la descripcion de [ERROR DE AUTOTUNING] TNF |, pagina 718.
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[Tipo ajuste rotacion] EFAP

Este parametro modifica el modelo de flujo/corriente usado.

Se puede acceder a este parametro si [Nivel de acceso] 1.AC esta establecido en
[Experto] EPR.

LnF | SHEF
Flux A Flux A
f(LoA,ALFA, bELD
PH R PH R
LA LA
> >
1A Magnetizing current rdA Magnetizing current
(Id) (Id)

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[Estandar] LINF1 Estandar.

Aproximacion lineal de la curva magnética calculada a partir de
parametros de la placa de caracteristicas del motor.

Ajuste de fabrica

[Flujo SATF Saturacion.
Saturacion]
Aproximacion no lineal de la curva de saturacion magnética.

Este ajuste requiere realizar un ajuste en rotacion para estimar
IDA, LOA, ALFA 'Y BETO.

[Habili.ajuste rotaci.] TUNR

A ADVERTENCIA

MOVIMIENTO INESPERADO

El Autoajuste mueve el motor para ajustar los lazos de control

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

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

A ADVERTENCIA

PERDIDA DEL CONTROL

» Simaodifica el valor de uno o0 mas parametros del motor después de haber
realizado el autoajuste, el valor de [Selecc.ajuste rotacion] STUR se
restablece a [Valor por defecto] TAR y debera volver a realizar el
autoajuste.

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

Aunque no se modifiquen algunos parametros, algunos otros, no accesibles, se
computaran de nuevo.

Entre estos ajustes se incluyen, sin limitarse a ellos, la seleccion del tipo de
control del motor, los ajustes de los parametros del motor de acuerdo con la placa
de caracteristicas de este y su ajuste automatico.
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Se puede acceder a este parametro si [Tipo ajuste rotacion] EFAP esta
establecido en [Flujo Saturacion] SATF.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[Sin accion] NO El ajuste en rotacién no esta en progreso y no se ha solicitado.

Ajuste de fabrica

[Aplicar YES El ajuste en rotacion se realiza a la siguiente orden de marcha,
Autoajuste] luego el parametro cambia de forma automatica a [Sin accién]
NO.

Para ayudar a la repetibilidad de los resultados, es aconsejable
borrar el ajuste en rotacion antes de realizar uno nuevo.

NOTA: No se puede solicitar el ajuste en rotacion si [Légica de
freno] BLC esta configurado o si [Activ. filtro seno] OFI se
establece en [Si] YES.

[Borrar CLR LOA, IDA, ALFA Yy BETO se restablecen. Los valores
autotuning] predeterminados se utilizan para controlar el motor. [Estado
ajuste rotaci.] TURS cambia a [No Realizado] TAB.

NOTA: No afecta los parametros de ajuste con el motor
detenido (RS2 y LFA no se restablecen).

[Estado ajuste rotaci.] TURS

Parametro de solo lectura.

Se puede acceder a este parametro si [Tipo ajuste rotacion] EFAP esta
establecido en [Flujo Saturacion] SATF.

Este parametro no se guarda al apagar el variador. Muestra el estado del ajuste
en rotacion desde el ultimo encendido.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[No TAB El ajuste en rotacién no se ha realizado desde el ultimo
Realizado] encendido.

Ajuste de fabrica

[Pendiente] PEND Se ha solicitado el ajuste en rotacion, pero aun no se ha
realizado.

[En Progreso] | PROG El ajuste en rotacion esta en curso.

[Error] FAIL El ajuste en rotacion ha detectado un error.

[Autotuning DONE Se ha realizado el ajuste en rotacion.

hecho]

Los parametros del motor medidos por el ajuste en rotacion se
utilizan para controlar el motor.

[Selecc.ajuste rotacion] STUR

Parametro de solo lectura.

Se puede acceder a este parametro si [Tipo ajuste rotacion] EFAP esta
establecido en [Flujo Saturacion] SATE.
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Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[Valor por TAB Los valores predeterminados de los parametros del motor se
defecto] utilizan para controlar el motor. Restablezca el valor

predeterminado si se modifica un parametro del motor después
de realizar el ajuste de rotacion.

Ajuste de fabrica

[Medida] MEAS Los valores medidos por el ajuste en rotacion se utilizan para
controlar el motor.

[Personaliz.] Cus Los valores establecidos manualmente se utilizan para
controlar el motor.

NOTA: Al menos uno de los siguientes parametros se ha
introducido manualmente: LOA, ALFA 0 BETO.

[Esta. de Autoajuste] TUS

Parametro de solo lectura.

Este parametro no se guarda al apagar el variador. Muestra el estado del ajuste
con el motor detenido desde la ultima vez que se encendi6 (solo a modo
informativo, no se puede modificar).

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[No TAB El ajuste con el motor detenido no se ha realizado desde el
Realizado] ultimo encendido.

Ajuste de fabrica

[Pendiente] PEND Se ha solicitado el autoajuste con el motor detenido, pero adn
no se ha realizado.

[En Progreso] | PROG El ajuste con el motor detenido esta en curso.

[Error] FAIL El ajuste con el motor detenido ha detectado un error.

[Autotuning DONE Se ha realizado el ajuste con el motor detenido.

hecho]

Los parametros del motor medidos por la funcion de autoajuste
se utilizan para controlar el motor

[Frec.ajuste rotacion] TLFR

Durante el ajuste en rotacion, el motor funciona a esta frecuencia. Si [Velocidad
alta] HsP es inferior a [Frec.ajuste rotacion] T1.FR, el motor funciona en
[Velocidad alta] HsP.

Se puede acceder a este parametro si [Tipo ajuste rotacion] EFAP esta
establecido en [Flujo Saturacién] SATF.

Este parametro se restablece a los ajustes de fabrica si se modifica [Motor
estandar] BFR o [Frec. nom. motor] FRs.

Para una mayor solidez, es recomendable dejar este parametro en su ajuste de
fabrica.

Ajuste Codigo/Valor Descripcion

[Auto] AUTO corresponde a [Frec. nom. motor] rrS/2

Ajuste de fabrica

De 0,1a599,0 Hz Intervalo de ajuste
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[Num.repeticiones] TNBR

Durante el ajuste en rotacién, se repiten uno o varios ciclos. El motor funciona
durante toda esta fase sin detenerse. Este parametro modifica el niUmero de
ciclos.

Se puede acceder a este parametro si [Tipo ajuste rotacion] EFAP esta
establecido en [Flujo Saturacion] SATE.

Aumentar el nimero de ciclos ayuda a mejorar la precisién del ajuste en rotacion.
La duracion del ajuste en rotacion también aumenta.

Ajuste Descripcion

De1a3 Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 1

[Inductancia Red] LA

Parametro de solo lectura.

Este parametro es el resultado de un calculo interno mediante [Flujo Nominal
Rotor] PHI2 y [Corriente magnetiza] TDA.

Se puede acceder a este parametro si [Nivel de acceso] L.AC esta establecido en
[Experto] EPR.

Ajuste Descripcion

De 0 a 65535 mH (1) Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: -

(1): Para variadores con un rango de potencia < 15 kW. Si el rango de potencia es mayor o igual
que 160 kW, el rango es de 0 a 65.535 pH; de otro modo, el rango es de 0,00 a 655,35 mH.

[Inductancia Red Tangencial] LOA

Este parametro se estima mediante el ajuste en rotacion y la curva de saturacion
magnética hace uso de él. Solo introduzca un valor manualmente si esta
copiando una configuracion del variador que se esta ajustando mediante el ajuste
en rotacion.
Se puede acceder a este parametro si:

+ [Nivel de acceso] L.AC se establece en [Experto] EPR, y

* [Tipo ajuste rotacion] EFAP se establece en [Flujo Saturacion] SATF.

Ajuste Descripcion

De 0 a 65535 mH Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 0

(1): Para variadores con un rango de potencia < 15 kW. Si el rango de potencia es mayor o igual
que 160 kW, el rango es de 0 a 65.535 pH; de otro modo, el rango es de 0,00 a 655,35 mH.

[Flujo Nominal Placa Caracteristicas] PHIO

Parametro de solo lectura.

Este parametro se calcula a partir de la placa de caracteristicas del motor y se
utiliza para el calculo interno. Este parametro se utiliza para fines de servicios de
Schneider Electric.
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Se puede acceder a este parametro si [Nivel de acceso] 1.AC esta establecido en
[Experto] EPR.

Ajuste Descripcién

De 0,00 a 655,35 Wb Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: -

[Flujo Nominal Rotor] PHIA

Parametro de solo lectura.

Este parametro es el flujo correspondiente a [Corriente magnetiza] 1D2 y se
utiliza en el modelo de flujo/corriente para el control del motor.

Se puede acceder a este parametro si [Nivel de acceso] L.AC esta establecido en
[Experto] EPR.

Ajuste Descripcion

De 0,0 a 655,35 Wb Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: -

[Coef. Curva de Flujo A] ALFA

Este parametro se estima mediante el ajuste en rotacion y la curva de saturacion
magnética hace uso de él. Solo introduzca un valor manualmente si esta
copiando una configuracién del variador que se esta ajustando mediante el ajuste
en rotacion.
Se puede acceder a este parametro si:

* [Nivel de acceso] LAC se establece en [Experto] EPR, y

» [Tipo ajuste rotacion] EFAP se establece en [Flujo Saturacion] SATF.

Ajuste Descripcion

De -327,67% A 327,67% Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 0,00%

[Coef. Curva De Flujo B] BETO

Este parametro se estima mediante el ajuste en rotacion y la curva de saturacion
magnética hace uso de él. Solo introduzca un valor manualmente si esta
copiando una configuracion del variador que se esta ajustando mediante el ajuste

en rotacion.
Se puede acceder a este parametro si:
+ [Nivel de acceso] LAC se establece en [Experto] EPR, y
+ [Tipo ajuste rotacion] EFAP se establece en [Flujo Saturacién] SATF.

Ajuste Descripcion

De -327,67% A 327,67% Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 0,00%
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[Intensidad Min. De 1er Id] IDL1

[Intensidad Max. De

Este parametro determina el nivel minimo de corriente magnetizante (Id)
alcanzado durante el primer ciclo de corriente del ajuste en rotacion. Se expresa
como un % de la corriente magnetizante nominal ([Corriente magnetiza] 1D2).

Este parametro se restablece a los ajustes de fabrica si se modifica [Corriente
magnetiza] 1DA.

Se puede acceder a este parametro si:
+ [Nivel de acceso] L.AC se establece en [Experto] EPR, y
» [Tipo ajuste rotacion] EFAP se establece en [Flujo Saturacion] SATF.

Ajuste Descripcion
De 0% a [Intensidad Max. De Intervalo de ajuste
1erId] 1DH1

Ajuste de fabrica: 50%

1er Id] IDH1

Este parametro determina el nivel maximo de corriente magnetizante (Id)
alcanzado durante el primer ciclo de corriente del ajuste en rotacion. Se expresa
como un % de la corriente magnetizante nominal ([Corriente magnetiza] 1D2).

Este parametro se restablece a los ajustes de fabrica si se modifica [Corriente
magnetiza] IDA.
Se puede acceder a este parametro si:

* [Nivel de acceso] L.AC se establece en [Experto] EPR, y

+ [Tipo ajuste rotacion] EFAP se establece en [Flujo Saturacién] SATF.

Ajuste Descripcion

De [Intensidad Min. De 1er Id] Intervalo de ajuste
1DL1 a 300%

Ajuste de fabrica: 100%

[Intensidad Min. De 2do Id] IDL2

Este parametro determina el nivel minimo de corriente magnetizante (Id)
alcanzado durante todos los ciclos de corriente del ajuste en rotaciéon después del
primero. Se expresa como un % de la corriente magnetizante nominal ([Corriente
magnetiza] 1D2).

Este parametro se restablece a los ajustes de fabrica si se modifica [Corriente
magnetiza] I1DA.

Se puede acceder a este parametro si:
+ [Nivel de acceso] L.AC se establece en [Experto] EPR, y
* [Num.repeticiones] TNBR es superior a 1.

Ajuste Descripcion
De 0% a [Intensidad Max. De Intervalo de ajuste
2do Id] 1DH2
Ajuste de fabrica: 20%

[Intensidad Max. De 2do Id] IDH2

Este parametro determina el nivel maximo de corriente magnetizante (Id)
alcanzado durante todos los ciclos de corriente del ajuste en rotacion después del
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primero. Se expresa como un % de la corriente magnetizante nominal ([Corriente
magnetiza] 1D2).

Este parametro se restablece a los ajustes de fabrica si se modifica [Corriente
magnetiza] 1DA.

Se puede acceder a este parametro si:
+ [Nivel de acceso] L.AC se establece en [Experto] EPR, y
* [Num.repeticiones] TNBR es superior a 1.

Ajuste Descripcion

De [Intensidad Min. De 2do Id] Intervalo de ajuste

IDL2 a 300%
Ajuste de fabrica: 120%

[Comp. Flujo Autoajuste] TUNV

Parametro de solo lectura.

Se puede acceder a este parametro si:

+ [Nivel de acceso] L.AC se establece en [Experto] EPR, y

+ [Tipo ajuste rotacion] EFAP se establece en [Flujo Saturacion] SATF.
Este parametro se utiliza para fines de servicios de Schneider Electric.

Ajuste Codigo/Valor Descripcion

[No] NO Valor no disponible.

El ajuste en rotacion no se ha realizado todavia desde el ultimo
encendido o [Num.repeticiones] TNER se fijaen 1.

Ajuste de fabrica

De 1 a265.535% Se muestra un valor numérico después de un ajuste en rotacién
correctos si [Num.repeticiones] TNBR se fijaen 2 o 3.
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Menu [Supervison motor] MOP

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Parametros motor] =» [Supervison motor]

[Corriente térm. motor] ITH

Corriente de supervision térmica del motor que debe ajustarse a la corriente
nominal que se indica en la placa de caracteristicas.

Ajuste (@) Descripcion

De 0.2a1,5InM" Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: Segun el calibre del variador

(1) Corresponde a la corriente nominal del variador que se indica en el manual de instalacién y en la
placa de caracteristicas del variador.

[Modo térmico motor] THT

NOTA: Se detecta un error cuando el estado térmico alcanza el 118% del
estado nominal, y la reactivacion se produce cuando el estado vuelve a
descender por debajo del 100%.

Ajuste Cadigo /
Valor Descripcion
[No] NO Sin supervision térmica
[Autovent.] ACL Motor autoventilado
Ajuste de fabrica
[Motovent.] FCL Motor ventilado mediante ventilador

[Rea. error ti. mo.] OLL

Reac. error exceso tiempo motor.

Ajuste Cadigo /
Valor Descripcion
[Ignorar] NO Error detectado ignorado
[Parada rueda | YES Rueda libre
Libre]
Ajuste de fabrica
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Menu [Monitoriz. Térmica] TPP

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Parametros motor] =» [Supervison motor] =»
[Monitoriz. Térmica]

Acerca de este menu

La funcion de supervision térmica ayuda a evitar las altas temperaturas con la
supervision de la temperatura real por parte del variador.

Las sondas térmicas PTC, PT100, PT1000 y KTY84 son compatibles con esta
funcion.

Esta funcion ofrece la posibilidad de gestionar 2 niveles de supervision:

¢ Un nivel de advertencia: el variador activa un evento sin detener la
aplicacion.

* Un nivel de error: el variador activa un evento y detiene la aplicacion.
La sonda térmica esté controlada para detectar los errores siguientes:

+ Sobrecalentamiento

* Rotura de la sonda (pérdida de senal)

+ Cortocircuito de la sonda

Estado , ,
de PTC H .
: | | :
| |
Corto- | . 1 Circuito
circuito | Frio Calor | abierto
E :
Nivel de Histéresis Nivel de Valor de PTC
cortocircuito circuito
abierto

NOTA: Al1, AI3, Al4, Al5 y la entrada especifica de los médulos del encoder
se puede configurar para la supervision térmica.

Activacién
La [Superv.Termi. Alx] THxS le permite activar la supervision térmica en la
entrada analdgica correspondiente:
+ [No] No: la funcién esta desactivada
+ [Si] YES: la supervision térmica se activa en el Alx correspondiente.

Seleccion del tipo de sonda térmica

[Tipo Alx] ATxT le permite seleccionar el tipo de sensores térmicos conectados a
la entrada analégica correspondiente:

* [No] No: sin sensor

+ [PTC] pTcC: se utiliza uno a seis PTC (en serie)

+ [KTY]KTY: se utiliza 1 KTY84

* [PT100] 1pT2: se utiliza 1 PT100 conectado con dos hilos

* [PT1000] 1pT3: se utiliza 1 PT1000 conectado con dos hilos

+ [PT100 en 3 hilos] 1 P72 3: se utiliza 1 PT100 conectado con tres hilos (solo
Al4 y Al5)

* [PT1000 en 3 hilos] 1pT33: se utiliza 1 PT1000 conectado con tres hilos
(solo Al4 y Al5)
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* [3 PT100 en 3 hilos] 3pT23: se utilizan 3 PT100 conectados con tres hilos
(solo Al4 y Al5)

* [3 PT1000 en 3 hilos] 3pT33: se utilizan 3 PT1000 conectados con tres hilos
(solo Al4 y Al5)

Las sondas térmicas de 2 hilos son compatibles con las entradas analégicas de 2
ab.

Cables para las sondas PT100 y PT1000

Para las sondas de 2 hilos, se pueden utilizar los siguientes cables:

Alx
COM
Alx

7N

[Superv.Termi. Al1] TH1S

Activacion de supervision térmica en Al1.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[No] NO No
Ajuste de fabrica
[Si] YES Si
[Tipo AI1] AIL1T %
Tipo Al1.

Se puede acceder a este parametro si [Superv.Termi. Al1] TH1S no esta
establecido en [No] NO.

Ajuste Cédigo / Valor | Descripcion
[Tension] 10U 0-10vCC

Ajuste de fabrica
[Corriente] 0A 0-20 mA

[Res. err. térm. Al1] TH1B %

Respuesta de la supervision térmica a un error detectado de Al1.

Se puede acceder a este parametro si [Tipo Al1] AT1T no esta establecido en

* [Tensién] 10U, 0
* [Corriente] 0A.

Ajuste

Codigo / Valor

Descripcion

[Ignorar]

NO

Error detectado ignorado

[Parada rueda
Libre]

YES

Parada en rueda libre
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Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[Por STT] STT Parada segun el parametro [Tipo de parada] STT sin disparar
un error tras la parada
[Velocidad LFF Cambio a la velocidad de réplica, que se mantendra mientras
retorno] el error detectado persista y la orden no se elimine (1)
[Paro rampa] RMP Parada en rampa
Ajuste de fabrica

1 Como, en este caso, el error detectado no provoca una parada, se recomienda asignar un relé o
una salida Iégica a su indicacion.

[Niv. err. térm. Al1] TH1F %

Se puede acceder a este parametro si [Tipo Al1] AT 1T no esta establecido en:
* [Tension] 10U, 0
* [Corriente] 02, 0
+ [PTC]pTC.

Ajuste (@) Descripcién

De -15,0 2 200,0 °C Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 110,0 °C

[Niv. adv.térm. Al1] TH1A %

Se puede acceder a este parametro si [Tipo Al1] AT1T no esta establecido en:
* [Tension] 10U, o
* [Corriente] 02, 0
+ [PTC]pTC.

Ajuste () Descripcion

De -15,0 a2 200,0 °C Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 90,0 °C

[Valor Térmico Al1] TH1V %

Se puede acceder a este parametro si [Tipo Al1] AT 1T no esta establecido en:
* [Tension] 10U, o
* [Corriente] 02, 0
« [PTC]pTC.

Ajuste Descripcion

De -15,0 a 200,0 °C Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: _

[Supervis. térm. Al3] TH3S

Activacion de supervision térmica en Al3.
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[Tipo AI3] AI3T %

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[No] NO No

Ajuste de fabrica
[Si] YES Si

Se puede acceder a este parametro si [Supervis. térm. Al3] TH3S no esta
establecido en [No] NO.

Idéntico a [Tipo AI1] AT1T, pagina 162 con ajuste de fabrica: [Corriente] 0A.

[Res. err. térm. Al3] TH3B %

Respuesta de la supervision térmica a un error detectado de Al3.

Se puede acceder a este parametro si [Tipo Al3] AT3T no esta establecido en:

* [Tension] 10U, o

* [Corriente] 02, 0

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[Ignorar] NO Error detectado ignorado

[Paradarueda | YES Parada en rueda libre

Libre]

[Por STT] STT Parada segun el parametro [Tipo de parada] STT sin disparar
un error tras la parada

[Velocidad LFF Cambio a la velocidad de réplica, que se mantendra mientras

retorno] el error detectado persista y la orden no se elimine (1)

[Paro rampa] RMP Parada en rampa

Ajuste de fabrica

1 Como, en este caso, el error detectado no provoca una parada, se recomienda asignar un relé o
una salida légica a su indicacion.

[Niv. err. térm. Al3] TH3F %

Se puede acceder a este parametro si [Tipo AlI3] 2T 3T no esta establecido en:

* [Tension] 10U, 0

* [Corriente] 02, 0
+ [PTC]PTC.

Ajuste 0

Descripcion

De -15,0a200,0 °C

Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 110,0 °C

[Niv. adv. térm. Al3] TH3A %

Se puede acceder a este parametro si [Tipo AlI3] AT3T no esta establecido en:

* [Tension] 10U, 0

* [Corriente] 02, 0
+ [PTC]PTC.
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Ajuste (@) Descripcion

De -15,0 a2 200,0 °C Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 90,0 °C

[Valor Térmico AI3] TH3V %

Se puede acceder a este parametro si [Tipo Al3] AT3T no esta establecido en:
* [Tension] 10U, o
* [Corriente] 02, 0
+ [PTC]pTC.

Ajuste Descripcion

De -15,0 a 200,0 °C Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: _

[Supervis. térm. Al4] TH4S %

Se puede acceder a este parametro si se ha introducido el médulo de extension

de E/S VW3A3203.
Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[No] NO No
Ajuste de fabrica
[Si] YES Si

[Res. err. térm. Al4] TH4B %

Respuesta de la supervision térmica a un error detectado de Al4.

Se puede acceder a este parametro si [Tipo Al4] AT4T no esta establecido en
* [Tensién] 10U, 0
* [Corriente] 02.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[Ignorar] NO Error detectado ignorado

[Parada rueda | YES Parada en rueda libre

Libre]

[Por STT] STT Parada segun el parametro [Tipo de parada] STT sin disparar
un error tras la parada

[Velocidad LFF Cambio a la velocidad de réplica, que se mantendra mientras

retorno] el error detectado persista y la orden no se elimine ()

[Paro rampa] RMP Parada en rampa

Ajuste de fabrica

1 Como, en este caso, el error detectado no provoca una parada, se recomienda asignar un relé o
una salida légica a su indicacion.

[Niv. err. térm. Al4] THAF %

Se puede acceder a este parametro si [Tipo Al4] AT4T no esta establecido en:
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* [Tension] 10U, 0
* [Corriente] 02, 0

+ [PTC]PTC.
Ajuste () Descripcion
De -15,0 2 200,0 °C Intervalo de ajuste
Ajuste de fabrica: 110,0 °C

[Niv. adv. térm. Al4] TH4A %

Se puede acceder a este parametro si [Tipo Al4] AT4T no esta establecido en:
* [Tensién] 10U, 0
* [Corriente] 02, 0

- [PTC] prC.
Ajuste () Descripcion
De -15,0 2 200,0 °C Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 90,0 °C

[Valor Térmico Al4] THAV %

Se puede acceder a este parametro si [Tipo Al4] AT 4T no esta establecido en:
* [Tensién] 10U, o
* [Corriente] 02, 0

.« [PTC] PTC.

Ajuste Descripcion

De -15,0 2 200,0 °C Intervalo de ajuste
Ajuste de fabrica: _

[Supervis. térm. Al5] TH5S %

Se puede acceder a este parametro si se ha introducido el médulo de extension
de E/S VW3A3203.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[No] NO No

Ajuste de fabrica

[Si] YES Si

[Res. err. térm. Al5] TH5B %

Respuesta de la supervision térmica a un error detectado de AlS.

Se puede acceder a este parametro si [Tipo Al5] AT5T no esté establecido en
* [Tension] 10U, o
* [Corriente] 0~.
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Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[Ignorar] NO Error detectado ignorado

[Parada rueda | YES Parada en rueda libre

Libre]

[Por STT] STT Parada segun el parametro [Tipo de parada] STT sin disparar
un error tras la parada

[Velocidad LFF Cambio a la velocidad de réplica, que se mantendra mientras

retorno] el error detectado persista y la orden no se elimine ()

[Paro rampa] RMP Parada en rampa

Ajuste de fabrica

1 Como, en este caso, el error detectado no provoca una parada, se recomienda asignar un relé o
una salida Idgica a su indicacion.

[Niv. err. térm. Al5] TH5F %

Se puede acceder a este parametro si [Tipo AI5] AT5T no esta establecido en:
* [Tension] 10U, o
* [Corriente] 02, 0

+ [PTC]pTC.
Ajuste () Descripcion
De -15,0 a2 200,0 °C Intervalo de ajuste
Ajuste de fabrica: 110,0 °C

[Niv. adv. térm. Al5] TH5A %

Se puede acceder a este parametro si [Tipo AI5] AT5T no esta establecido en:
* [Tension] 10U, o
* [Corriente] 02, 0

+ [PTC]pTC.
Alusts () Descripcion
De -15,0 a2 200,0 °C Intervalo de ajuste
Ajuste de fabrica: 90,0 °C

[Valor Térmico AI5] TH5V %

Se puede acceder a este parametro si [Tipo Al5] A15T no esta establecido en:
* [Tensién] 10U, 0
* [Corriente] 02, 0

.« [PTC] pTC.
Ajuste Descripcion
De -15,0 a 200,0 °C Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica:
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[Tipo snsr térm enc] THET %

Tipo de sensor térmico del encoder.

Se puede acceder a este parametro si se ha insertado un médulo del encoder
diferente a un encoder HTL.

Ajustes Coédigo/Valor Descripcion

[Ninguno] NONE Ninguno

Ajustes de fabrica

[PTC] PTC PTC
[PT100] 1PT2 PT100
[PT1000] 1PT3 PT1000
[KTY] KTY KTY
[Klixon] KLIX Klixon

[Resp.err.term.enco] THEB *

Respuesta de la supervision térmica a un error detectado de la entrada del
moédulo de encoder.

Se puede acceder a este parametro si:
* Se hainsertado un médulo de encoder y
* [Tipo snsr térm enc] THET no se establece en [Ninguno] NONE.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[Ignorar] NO Error externo detectado ignorado

[Parada rueda | YES Parada en rueda libre

Libre]

[Por STT] STT Parada segun la configuracion de [Tipo de parada] sTT ,

pagina 345, sin desconectarse. En este caso, el relé de errores
detectado no se abre y el variador esta preparado para el
rearranque tan pronto como desaparece el error detectado,
segun las condiciones de rearranque del canal de control
activo (por ejemplo, segun [Control 2/3 hilos] TcC y [Tipo 2
hilos] TCT , pagina 214si el control se efectua a través de las
bornas). Se recomienda configurar una advertencia para este
error detectado (por ejemplo, se puede asignar a una salida
digital) a fin de indicar la causa de la parada.

[Velocidad LFF Cambio a la velocidad de réplica, que se mantendra mientras
retorno] (ql) error detectado persista y la orden de marcha no se elimine
[Velocidad RLS El variador mantiene la velocidad que se estaba aplicando
Mantenida] cuando se detectd el error, siempre que el error detectado esté

activo y la orden de marcha no se haya eliminado(").

[Paro rampa] RMP Parada en rampa

Ajuste de fabrica

[asignacién FST Parada rapida
stop rapida]
[Inyecc. CC] DCI Parada por inyeccion de CC. Este tipo de parada no puede

utilizarse con algunas de las demas funciones disponibles

(1) Como, en este caso, el error detectado no provoca una parada, se recomienda asignar un relé o
una salida digital a su indicacion.

[Niv.err.term.enco] THEF %

Nivel de error térmico para encoder.
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Se puede acceder a este parametro si:
* Se hainsertado un médulo de encoder y
* [Tipo snsr térm enc] THET no se establece en:
o [Ninguno] NONE, o

o [PTC] pTC.
Ajuste Descripcion
De -15,0 a 200,0 °C Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 110,0 °C

[AdvV nivel térm enc] THEA %

Aviso del nivel térmico para el encoder.

Se puede acceder a este parametro si:
* Se hainsertado un médulo de encoder y
» [Tipo snsr térm enc] THET no se establece en:
o [Ninguno] NONE, o

o [PTC] pTC.
Ajuste Descripcion
De -15,0 2 200,0 °C Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 90,0 °C

[Valor term.encoder] THEV %

Valor térmico del encoder.

Se puede acceder a este parametro si:
» Se hainsertado un médulo de encoder y
* [Tipo snsr térm enc] THET no se establece en:
o [Ninguno] NONE, o

> [PTC] pTC.
Ajuste Descripcion
De -15,0 2 200,0 °C Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: _

[Velocidad réplica] LFF

Velocidad de réplica con variador en fallo.

Ajuste Descripcion

De 0,0 2599,0 Hz Intervalo de ajuste
Ajuste de fabrica: 0,0 Hz
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Menu [Supervison motor] MOP

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Parametros motor] =» [Supervison motor]

Acerca de este menu

La funcién de supervisidn térmica ayuda a evitar que el motor se sobrecaliente
gracias a una estimacion del estado térmico del motor.

[Limite de intensidad] CLI %

AVISO

SOBRECALENTAMIENTO

+ Compruebe que el motor tenga un valor nominal adecuado para la corriente
maxima que se aplicara al mismo.

» Considere el ciclo de trabajo del motor y todos los factores de su aplicacion,
incluidos los requisitos de desclasificacion al determinar el limite de
corriente.

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

NOTA: Si el ajuste es inferior a 0,25. In, el variador puede bloquearse en
[Asig. pér. fase sa.] OPL si se ha activado esta funcién. Si el valor es inferior
a la intensidad del motor en vacio, el motor no puede funcionar.

Ajuste 0 Descripcion

De0Oa1,5InM Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 1,2 In()

(1) Corresponde a la corriente nominal del variador que se indica en el manual de instalacién y en la
placa de caracteristicas del variador.

[Tiempo atenuacién] SOP %

Se puede acceder a este parametro si [Lim. sobretens.mot.] SV1 no esta
establecido en [No] NO.

El valor del parametro [Tiempo atenuacién] corresponde al tiempo de
atenuacion del cable que se utiliza. Se define para impedir la superposicion de
reflexiones de ondas de tensidén causadas por la gran longitud de los cables.
Limita las sobretensiones al doble de la tensién nominal del bus de CC.

Dado que la sobretensién depende de muchos parametros, como los tipos de
cable, las diferentes potencias del motor en paralelo, las diferentes longitudes de
cables en paralelo, etc., se recomienda el uso de un osciloscopio para comprobar
los valores de sobretension que se obtienen en los terminales del motor.

En los cables de gran longitud, es necesario utilizar un filtro senoidal o un filtro dV/
dt.

Para mantener el variador a pleno rendimiento, no aumente el valor de SOP si no
€s necesario.
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Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[6 us] 6 6 us
[8 us] 8 8 us

Ajuste de fabrica

[10 min] 10 10 us

[Activ. filtro seno] OFI %

Se puede acceder a este parametro si [Tipo control motor] CTT no esta
establecido en:

* [Mot.sincro.] syN, o

* [Sinc.CL] Fsvy, o0

« [VCSYN_U]svynu, 0

* [Motor Reluctancia] srvC.

AVISO

DANO EN EL FILTRO DE SENO

No fije la frecuencia de salida maxima [Velocidad maxima] TFR en un valor
superior a 100 Hz en sistemas con filtro de seno.

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

equipo.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[No] NO Sin filtro de seno
Ajuste de fabrica

[Si] YES El uso de un filtro del seno permite limitar las sobretensiones
en el motor y reducir la corriente de fuga del error de tierra
detectado o en caso de aplicaciones con transformadores
elevadores.

[Optimizado] OPT Optimizado. La frecuencia de conmutacioén de referencia no se
reduce en caso de sobrecalentamiento.
Se puede acceder a esta seleccion en el ATVe30eeeeeF,
ATVe50eeeeel, ATVeG0, ATVe80, ATVeAOD, ATVeBO y
ATVel0.

[Prueba cc Salida] STRT

Las salidas del variador se prueban cada vez que se enciende, sin importar la
configuracién de este parametro. Si este parametro se fija en [Si] YES, la prueba
también se realiza siempre que se aplica una orden de marcha. Estas pruebas
pueden causar un ligero retraso (algunos ms). En caso de que se produzca un
error, el variador se bloquea.

Puede detectarse el error Cortocircuito en la salida del variador (terminales U-V-
W): Puede detectarse el error SCF.

El valor del ajuste de fabrica se cambia a [Si] YES en funcidn de los nimeros de

catalogo.
Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[No] NO No probar con una orden de marcha
Ajuste de fabrica
[Si] YES Prueba de cortocircuito en las salidas con cada orden de
marcha
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[Niv. térmico motor] TTD

Nivel térmico del motor para la activacion de la advertencia [Niv.Térm. Mot. Alc]

TSA.

Ajuste Q

Descripcion

De 0a118%

Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 100%

[Niv. térm. motor 2] TTD2

Nivel térmico del motor 2 para la activacion de la advertencia [Alcan.umb.term.

mot2] Ts2.

Ajuste 0

Descripcion

De 0a118%

Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 100%

[Niv. térm. motor 3] TTD3

Nivel térmico del motor 3 para la activacion de la advertencia [Alcan.umb.term.

mot3] TS3.

Ajuste 0

Descripcion

De0a118%

Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 100%

[Niv. térm. motor 4] TTD4

Nivel térmico del motor 4 para la activacion de la advertencia [Alcan.umb.term.

mot4] Ts4.

Ajuste (@)

Descripcion

De 0 a 118%

Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 100%

[Tiempo filtr.par] TPFV

Este parametro define el tiempo de filtro del par de salida no filtrado [Output
torque value (100% = Cn motor) without filter] SOTR y los parametros [Output
power monitoring (100% = nominal motor power) without filter] SOPR de
alimentacion (solo se puede acceder a SOTR y SOPR a través de la comunicacién

o SoMove).

Se puede acceder al parametro si [Nivel de acceso] L.AC esta establecido en

[Experto] EPR.

Ajuste

Descripcién

De 0 a 10.000 ms

Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 0 ms
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Menu [Control motor] DRC

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Parametros motor] =» [Control motor]

Acerca de este menu

Este menu muestra los parametros relacionados con el control del motor.

[Compensacion RI] UFR

Este parametro se emplea para optimizar el par a velocidades minimas o para
adaptarse a casos especiales (por ejemplo: para motores conectados en paralelo,
disminuir [Compensacién RI] UFR). Si el par es insuficiente a velocidad minima,
aumentar [Compensacion RI] UFR. Un valor demasiado alto puede impedir que
el motor arranque (bloqueo) o causar un cambio en el modo de limitacion de
corriente.

Ajuste 0 Descripcion

De 0 a200% Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 100%

[Compens.Desliz.] SLPX

Se puede acceder a este parametro si [Tipo control motor] CTT esta establecido
en:

* [SVC por U] vvc, o
* [5Puntos De VC U/F] UF5, 0
* [Ahorro Ener] NLD.

Las velocidades que se indican en las placas de caracteristicas del motor no
siempre son exactas.

Si el ajuste del deslizamiento es inferior al deslizamiento real, el motor no gira a la
velocidad correcta en régimen permanente sino a una velocidad inferior a la
referencia.

Si el ajuste del deslizamiento es superior al deslizamiento real, el motor esta
sobrecompensado y la velocidad es inestable.

Ajuste 0 Descripcion

De 0 a 300% Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 100%

De [U1] U1 % a [U5] US %

Punto de tension 1 en V/F de 5 puntos hasta Punto de tensién 5 en V/F de 5
puntos.

Se puede acceder a estos parametros si [Tipo control motor] CTT se establece
en [5 Puntos De VC U/F] UF5.
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Ajuste (@) Descripcién

De 0a 800V CA Intervalo de ajuste segun el calibre

Ajuste de fabrica: 0 V CA

De [F1] F1 % a [F5] F5 %

Punto Frec1 en V/F 5pt hasta Punto Frec5 en V/F 5pt.
Ajuste del perfil U/F.

Se puede acceder a este parametro si [Tipo control motor] CTT esta establecido
en [5 Puntos De VC U/F] UF5.

Ajuste 0 Descripcion

De 0,0 a 599,0 Hz Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 0,0 Hz

[Rota. fase salida] PHR

La modificacién de este parametro funcionara como una inversion de 2 de las tres
fases del motor. El resultado es un cambio en la direccién de rotacién del motor.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[ABC] ABC Rotacion estandar

Ajuste de fabrica

[ACB] ACB Rotacion en direccién contraria

[Factor de inercia] SPGU x

Se puede acceder a este parametro si:
* [Nivel de acceso] L.AC se establece en [Experto] EPR, y
+ [Tipo control motor] CTT se establece en:
o [5Puntos De VC U/F] UF5, 0
o [VC SYN_U] synu.

Ajuste 0 Descripcion

De 1a1.000% Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 40%

[Activacion Boost] BOA x

Se puede acceder a este parametro si [Nivel de acceso] 1.AC esta establecido en
[Experto] EPR.
El ajuste de fabrica de este parametro se modifica a:

* [Inactivo] NO Si [Tipo control motor] CTT se establece en [Motor
Reluctancia] srvC.

* [Constante] CSTE si [Tipo control motor] CTT se establece en [Mot.
sincro.] sYN, [VC SYN_U] syNU o [Sine. CL] FSY.
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Ajuste

Codigo / Valor

Descripcion

[Inactivo]

NO

Sin sobrealimentacion

[Dinamica]

DYNA

Sobrealimentacién dinamica, el valor de la corriente
magnetizante se modifica de acuerdo con la carga del motor.

Ajuste de fabrica

NOTA: El variador gestiona por si mismo el valor de
la [Corriente magnetiza] I D2 para optimizar el
rendimiento.

NOTA: No se puede acceder a esta seleccion si [Tipo
control motor] CTT se establece en [Mot.sincro.] SN,
[Sinc. CL] FsY, [Motor Reluctancia] srvC o [VC SYN_
U] synu.

[Estatica]

STAT

El valor de la corriente magnetizante de la sobrealimentacion
estatica sigue el perfil independientemente de la carga del
motor

NOTA: Con esta seleccion, se tienen en cuenta [Boost]
BOO y [Velocidad Boost] FAR.

NOTA: Esta seleccion se puede utilizar para motores
conicos si [Boost] B0O se fija en un valor negativo.

[Constante]

Impulso constante, la corriente magnetizante se mantiene en
caso de cambio de direccion del motor. Hay un parametro
adicional disponible para controlar las fases de desaceleracion
y de parada. Se puede acceder a CSTE si [Tipo control
motor] CTT se establece en [Mot.sincro.] s¥N, [Sinc. CL]
FsY, [Motor Reluctancia] SrRvC o [VC SYN_U] syNuU.

NOTA: Con esta seleccion, solo [Boost] BOO se tiene en
cuenta.

[Motor
coénico]

CMOT

Impulso coénico, se puede acceder si [Tipo control motor] CTT
no esta configurado en [Mot.sincro.] syN, [Sinc. CL] Fsv,
[Motor Reluctancia] srvC y [VC SYN_U] synU.

NOTA: Con esta seleccién, es posible ajustar la [Boost]
BOO para la aceleracion e [Boost en dec.] B002 para la
deceleracion.

[Boost] BOO %

Valor en 0 Hz: % de la corriente magnetizante nominal (se tiene en cuenta si es

distinta a 0).

Un valor demasiado alto de [Boost] BOO puede provocar una saturacion
magnética del motor, lo que conduciria a una reduccion de par.

Se puede acceder a este parametro si:

+ [Nivel de acceso] LAC se establece en [Experto] EPR, y

* [Activaciéon Boost] BO2 no se establece en [Inactivo] NO.

1d AX(1+ b o o0%)—

rd A

1

1 d AX(1-6 o0 5%) —+-

- Fr

NOTA: Para los motores sincronos, se recomienda fijar este valor para
optimizar el control a la velocidad minima.

Ajuste

Descripcion

De -100 a 100%

Intervalo de ajuste

Si [Activacion Boost] 202 se establece en [Dinamica] DYN2,
[Boost] BOO se establece en 25%.

Ajuste de fabrica: 0%
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[Boost en dec.] BOO2 %

Valor en % de la corriente magnetizante nominal (se tiene en cuenta si es distinta
a0).

Este parametro se usa durante la fase de desaceleracion para reducir
rapidamente la corriente magnetizante en la fase de parada.

Se puede acceder a este parametro si:
* [Nivel de acceso] 1.AC se establece en [Experto] PR, y
+ [Activacién Boost] BOA se establece en [Motor cénico] CMOT.

Ajuste Descripcion

De -100 a 0% Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: -25%

[Velocidad Boost] FAB %

Valor a 0 Hz: nivel de velocidad para alcanzar la corriente magnetizante nominal.

Se puede acceder a este parametro si:
* [Nivel de acceso] L.AC se establece en [Experto] PR, y
* [Activaciéon Boost] BOA no se establece en [Inactivo] NO, y
* [Activaciéon Boost] BOA no se establece en [Constante] CSTE.

Ajuste Descripcién

De 0,0 2 599,0 Hz Intervalo de ajuste

Si [Activacion Boost] RO~ se establece en [Dinamica] DYNA,
[Velocidad Boost] F2B se establece en 30,0 Hz.

Ajuste de fabrica: 0,0 Hz

NOTA: Para los motores sincronos, se recomienda fijar este valor para
optimizar el control a la velocidad minima.

[Nivel de frenado] VBR

Nivel de frenado.

Ajuste (@ Descripcién

De 33521130V Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: Segun la tension eléctrica del calibre del
variador
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Menu [Magnetiz. por DI] FLI

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Parametros motor] =» [Control motor] =»
[Magnetiz. por DI]

Acerca de este menu

Configurar la magnetizacion a través de la entrada digital.

[Magnetiz. del motor] FLU %

AAPELIGRO

PELIGRO DE DESCARGA ELECTRICA, EXPLOSION O ARCO ELECTRICO

Si el parametro [Magnetiz. del motor] F1.U se fija en [Continua] FCT, la
magnetizacion siempre estara activa, aunque el motor no funcione.

+ Compruebe que la utilizacion de este ajuste no genera condiciones
inseguras.

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

AVISO

SOBRECALENTAMIENTO

Compruebe que el motor conectado tenga un valor nominal adecuado para la
corriente de flujo que se aplicara.

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

Para obtener rapidamente un par alto al arrancar, es necesario que el flujo
magnético ya esté establecido en el motor.

En el modo [Continua] FCT, el variador aumenta automaticamente el flujo
cuando se enciende.

En el modo [No continuo] FNC, la magnetizacion se produce al arrancar el motor.

La corriente de flujo es mayor que [Corriente nom. motor] NCR (corriente del
motor nominal configurada) cuando se establece el flujo y es el ajustado a la
corriente de magnetizacion del motor.

Si [Tipo control motor] CTT se establece en [Mot.sincro.] SyN, el parametro
[Magnetiz. del motor] F1.U provocara la alineacién del motor y no la
magnetizacion.

Si [Asig. de frenos] B1.C no es [No] NO, el parametro [Magnetiz. del motor] F1.U
no tendra ningun efecto.
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Ajuste 0 Codigo / Valor | Descripcion
[No continuo] | FNC Modo no continuo
[Continua] FCT Modo continuo

Esta opcion no es posible si [Inyecciéon DC auto.] 2DC ,
pagina 352 es [Si] YES o si [Tipo de parada] STT , pagina 345
es [Parada rueda libre] NST.

[No] FNO Funcioén inactiva

Esta configuracién no es posible si [Tipo control motor] CTT
se establece en [Ctrl Vecto Laz Cerr] FvC.

Ajuste de fabrica

[Asig. magnetizacién] FLI %

AVISO

SOBRECALENTAMIENTO

Compruebe que el motor conectado tenga un valor nominal adecuado para la
corriente de flujo que se aplicara.

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

equipo.

La asignacion solo es posible si [Magnetiz. del motor] F1.U se establece en [No
continuo] FNC.

Si se asigna una DI o un bit al control de magnetizacion del motor, dicha
magnetizacién aumenta cuando la entrada o el bit asignado se encuentra en
posicion 1.

Si no se ha asignado ninguna DI ni ningun bit o si la DI o el bit asignado se
encuentra en posicién 0 cuando se envia una orden de marcha, la magnetizacién
se lleva a cabo al arrancar el motor.

Rango de Codigo / Valor | Descripcion
valores
[No asignado] | NO No asignado
Ajuste de fabrica
[DI1]...[DI8] LI1..LI8 Entrada digital de DI1 a DI8
[DI11]...[DI16] | LT11..LT16 Entrada digital DI11 a D116, si se ha introducido el médulo de
extension de E/S VW3A3203
[CDO00]... CD00...CD10 Entrada digital virtual CMD.0 a CMD.10 en la configuracion del
[CD10] [Perfil E/S] 10
[CD11]... CD11...CD15 Entrada digital virtual CMD.11 a CMD.15 independientemente
[CD15] de la configuracion
[101kW]... C101...Cc110 Entrada digital virtual CMD1.01 a CMD1.10 con serie Modbus
[110kW] integrada en la configuracion del [Perfil E/S] T0
[C111]... C111..C115 Entrada digital virtual CMD1.11 a CMD1.15 con serie Modbus
[115kW] integrada independientemente de la configuracion
[201kW]... C201...c210 Entrada digital virtual CMD2.01 a CMD2.10 con médulo de bus
[210kW] de campo CANopen® en la configuracion del [Perfil E/S] 10
[211kW]... C211..C215 Entrada digital virtual CMD2.11 a CMD2.15 con médulo de bus
[215kW] de campo CANopen® independientemente de la configuracion
[301kW]... C301...c310 Entrada digital virtual CMD3.01 a CMD3.10 con médulo de bus
[310kW] de campo en la configuracion del [Perfil E/S] 10.
[311kW]... C311...C315 Entrada digital virtual CMD3.11 a CMD3.15 con médulo de bus
[315kW] de campo independientemente de la configuracion
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Rango de Codigo / Valor | Descripcion

valores

[501kW]... €501...c510 Entrada digital virtual CMD5.01 a CMD5.10 con Ethernet
[510kW] integrado en la configuracion del [Perfil E/S] 10
[511kW]... C511...C515 Entrada digital virtual CMD5.11 a CMD5.15 con Ethernet
[515kW] integrado independientemente de la configuracion

[Tipo ajuste angulo] AST %

Se puede acceder a este parametro si [Tipo control motor] CTT esta establecido
en;

* [Mot.sincro.] sYN, o

* [Sinc.CL] Fsy, o0

[VC SYN_U] synu, o

* [Motor Reluctancia] srvC.

[alim. PSI] pST y [alin. PSIO] s 10 funcionan para todos los tipos de motores
sincronos. [SPM alineacién.] spv2 y [IPM alin.] T1pPMA aumentan el rendimiento
en funcién del tipo de motor sincrono. [Inyeccién de corriente rotacional] RCT
puede utilizarse cuando [alim. PSI] ST y [alin. PSIO] PST0 no ofrezcan el
rendimiento esperado.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[IPM alin.] IPMA Alineacion del motor IPM. Modo de alineacion del motor de
imanes permanentes interiores (normalmente, este tipo de
motor tiene un nivel de saliencia alto). Utiliza la inyeccion de
alta frecuencia, que es menos ruidosa que el modo de
alineacion estandar.

[SPM SPMA Alineacion del motor SPM. Modo de alineacion del motor de
alineacion.] imanes permanentes en la superficie del rotor (normalmente,
este tipo de motor tiene un nivel de saliencia medio o bajo).
Utiliza la inyeccion de alta frecuencia, que es menos ruidosa
que el modo de alineacion estandar.

[alim. PSI] PSI Inyeccién de sefiales de pulsos. Modo de alineacién estandar,
sin movimiento del rotor

La medida del angulo se obtiene al supervisar la respuesta de
corriente del estator a una inyeccion de sefiales de pulsos en
un amplio rango

[alin. PSIO] PSIO Inyeccién de sefales de pulsos - optimizada. Modo de
alineacion optimizado, sin movimiento del rotor

Se lleva a cabo la misma operacién que la [alim. PSI]
PST entre un rango de frecuencias optimizadas

El tiempo de medicion del angulo de fase se reduce tras la
primera orden de marcha u operacion de ajuste, aunque el
variador se haya apagado

Ajuste de fabrica

[Inyecciénde | RCI Inyeccion de corriente rotacional. Modo de alineacién con
corriente movimiento del rotor.
rotacidnal]

Este modo de alineacién lleva a cabo la alineacién mecanica
del rotor y del estator y requiere hasta 4 s.
El motor debe detenerse sin par resistente.

NOTA: Se recomienda este ajuste cuando se utiliza un
filtro de seno en la aplicacion.

NOTA: Para un motor de reluctancia sincrono se
recomienda utilizar este ajuste.

[Sin alineac.] NO Sin alineacion
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Menu [Optimiz. Lazo velo.] MCL

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Parametros motor] =» [Control motor] =» [Optimiz.
Lazo velo.]

Acerca de este menu

Este procedimiento se puede realizar si [Tipo control motor] CTT no se
establece en [5 Puntos De VC U/F] UF5 o [VC SYN_U] synU.

Procedimiento recomendado para configurar el lazo de velocidad de alto
rendimiento

Paso | Accién

1 Introduzca los parametros del motor. Si modifica posteriormente uno de estos, tiene que
volver a realizar el procedimiento completo.

2 Hay que introducir el valor de la inercia aplicada en el parametro [Aplicacion Inercia]
JAPL. , pagina 187

NOTA: Si se modifica un parametro del motor, la inercia estimada se recalcula y
actualiza (los parametros [Inercia est. Aplic.] JEST y [Coef. Mult. Inercia] JMUL.
[Aplicacion Inercia] JAPL vuelven a su valor predeterminado segun el nuevo valor
de [Inercia est. Aplic.] JEST).

3 Compruebe el tiempo de respuesta del lazo de velocidad ajustando primero [Compens.
directa] =P a 0 (consulte los graficos en la pagina siguiente).

4 Si es necesario, ajuste el ancho de banda y la estabilidad usando los parametros [Estab.
FrecLazo] sT2 y [Ganancia Velocidad] F1.G , pagina 184.

5 Para optimizar la correspondiente rampa, aumente el parametro de avance [Compens.
directa] FrP tal y como se indica en la pagina siguiente hasta obtener el mejor resultado.

6 El ancho de banda del término de alimentacién en avance se puede ajustar si es
necesario (tal y como se muestra en la pagina siguiente) para seguir mejorando la rampa
o para filtrar el ruido en la referencia de velocidad.

Bucle de velocidad de alto rendimiento - Configuracién del
parametro [Compens.directa] FFP

Esto se usa para ajustar el nivel de la alimentacion en avance del par dinamico
requerido para acelerar y desacelerar la inercia. El efecto de este parametro en la
rampa se ilustra a continuacién. Aumentar el valor de FFP permite seguir la rampa
desde més cerca. Sin embargo, si el valor es demasiado alto, se produce
sobrevelocidad. La configuracion 6ptima se obtiene cuando la velocidad sigue la
rampa de manera precisa; esto depende de la precisién del parametro
[Aplicacién Inercia] JAPL, , pagina 187 y de la configuracion del pardmetro
[Valor filtro encod.] FFR , pagina 188

FEP Ajustes
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Bucle de velocidad de alto rendimiento - Configuracion del
parametro [AlimAva AnchoBanda] FFv

Esto se usa para ajustar el ancho de banda del término de alimentacién en
avance del par dinamico. El efecto de este parametro en la rampa se ilustra a
continuacion. Al disminuir el valor de FFV se reduce el efecto de ruido en la
referencia de velocidad (rizado de par). Sin embargo, si la reduccion es
demasiada en relacién con la configuracion de la rampa (en rampas cortas) se
produce un retardo y la rampa siguiente se vera afectada. Aumentar el valor de
FEV permite seguir la rampa desde mas cerca pero también aumenta la
sensibilidad al ruido. La configuracion éptima se obtiene alcanzando el mejor
compromiso entre la rampa siguiente y la sensibilidad al ruido existente.

FEV Ajustes
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I 1000
Respuesta inicial con FFP=100% Reduccion en FEV XUNX

R: Division de referencia L .
R: Division de referencia

R
R
1,2
1.2
1 P
1 O\
0,8
0.8
08 0.6
04 0.4
02 0.2
0 t(s)
0 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 0 t(s)

0 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500

Aumento en FFP //

R: Division de referencia

R
1,2

1

08
06
04

0,2

t(s)

0 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500

[Tipo bucle veloci.] SSL %

Se puede acceder a este parametro si [Tipo control motor] CTT no esta
establecido en:

* [5Puntos De VC U/F] UF5, 0
+ [VC SYN_U] svynu.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[Norma] STD Lazo de velocidad estandar

Ajuste de fabrica

[Altas HPF Lazo de velocidad de alto rendimiento. Se recomienda
prestaciones] desactivar [Adapt. ram. decel.] BR2 = [No] NO

[Ganancia prop. vel.] SPG %

Se puede acceder a este parametro si:
* [Tipo bucle veloci.] SsST. se establece en [Norma] sTD, y
* [Tipo control motor] CTT no se establece en:
o [5Puntos De VC U/F] UF5, 0
o [VC SYN_U] svynu.

Ajuste () Descripcién

De 0 a 1.000% Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 40 %
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[Tipo SLS] SLT %

Constante de tiempo integral del lazo de velocidad.

Se puede acceder a este parametro si:
+ [Tipo bucle veloci.] sST se establece en [Norma] sTD, y
» [Tipo control motor] CTT no se establece en:
o [5 Puntos De VC U/F] UF5, 0
o [VC SYN_U] svynu.

Ajuste Q Descripcion

De 1a65.535 ms Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: Segun el calibre del variador.

[K filtro bucle vel.] SFC

K filtro bucle vel. (de O(IP) a 1(PI)).

Ajuste Q Descripcion

De 0a 100 Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 65

[filtro vel.estimada] FFH *

Se puede acceder a este parametro si [Nivel de acceso] 1.AC esta establecido en
[Experto] EPR.

Ajuste Q0 Descripcion

De 0,0 a 100,0 ms Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: Segun el calibre del variador

[Estab. FrecLazo] STA %

Estabilidad bucle freq. (Factor de amortiguacion del bucle de velocidad).

Se puede acceder a este parametro si:
* [Tipo bucle veloci.] SsS1. se establece en [Altas prestaciones] Hrr, y
* [Tipo control motor] CTT no se establece en:
° [5 Puntos De VC U/F] UF5, o
o [VC SYN_U] synu.

Estabilidad: Usada para adaptar el retorno a régimen permanente tras un
transitorio de velocidad, de acuerdo con las dinamicas de la maquina. Aumente
gradualmente la estabilidad para aumentar la atenuacion del lazo de control y, de
este modo, reducir la sobrevelocidad.

Ajuste QO Descripcion

De 0 a 100% Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 20 %
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[Ganancia Velocidad] FLG %

GananciaBucleVelocida (Ancho de banda del bucle de velocidad).

Se puede acceder a este parametro si:
+ [Tipo bucle veloci.] SSL se establece en [Altas prestaciones] HPF, y
+ [Tipo control motor] CTT no se establece en:
o [5Puntos De VC U/F] UF5, 0
o [VC SYN_U] synu.

Usada para adaptar la respuesta de las transitorias de velocidad de la maquina
de acuerdo con las dinamicas. En las maquinas con un par altamente resistente,
una inercia alta de ciclos rapidos, aumente la ganancia de manera gradual.

Ajuste (@) Descripcion

De 0 a 100% Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 20 %

[Compens.directa] FFP %

Se puede acceder a este parametro si:
+ [Tipo bucle veloci.] sST se establece en [Altas prestaciones] HPF, y
* [Tipo control motor] CTT no se establece en:
o [6 Puntos De VC U/F] UF5, 0
o [VC SYN_U] synu.

Porcentajes del término de alimentacidn en avance del regulador de alto
rendimiento. 100 % corresponde al término calculado con el valor de [Aplicacidn
Inercia] JAPL.

Ajuste (®) Descripcion

De 0 a 200% Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 0%

[AlimAva AnchoBanda] FFV x

Ancho de banda del filtro del término de alimentacién en avance.

Se puede acceder a este parametro si:
* [Tipo bucle veloci.] Ss1. se establece en [Altas prestaciones] HprF, y
* [Tipo control motor] CTT no se establece en:
o [5Puntos De VC U/F] UF5, 0
o [VC SYN_U] synu.

Anchos de banda del término de alimentacion en avance del lazo de velocidad de
alto rendimiento, como porcentaje del valor predefinido.

Ajuste (@) Descripcion

20 -500 % Intervalo de ajuste
Ajuste de fabrica: 100 %

NHA80760.11 185



Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos [Ajustes Completos] CST—

[Asig ext AlimAva] TEFF %

Asignacion de la alimentacion externa avance.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[No NO La entrada analdgica no esta asignada

configurado]
Ajuste de fabrica

[AI1]...[AI3] AIl1..AI3 Entrada analégica de Al1 a AI3

[Al4]...[AI5] AI4...AIS Entrada analégica de Al4 a Al5, si se ha introducido el médulo
de extension de E/S VW3A3203

[HMI] LCC Frecuencia de referencia mediante terminal remoto

[Frec Ref MDB Frecuencia de referencia mediante Modbus

Modbus]

[Frec. Ref CAN Frecuencia de referencia mediante CANopen si se ha

CANopen] insertado un modulo CANopen

[Ref. Freq- NET Frecuencia de referencia mediante médulo de bus de campo si

Com. Module] se ha insertado un médulo de bus de campo

[Ethernet ETH Ethernet insertado

insertado]

[DI7 Pulso PI7...PI8 Entrada digital de DI7 a DI8 utilizada como entrada de pulsos

entrada]...[DI8

Pulso

entrada]

[Encoder] PG Referencia del encoder si se ha introducido un médulo
codificador.

[Coef. Mult. Inercia] JMUL %

Coecifiente mult.inercia.

Se puede acceder a este parametro si:
+ [Tipo bucle veloci.] SS1 se establece en [Altas prestaciones] Hprr, y
* [Tipo control motor] CTT no se establece en:
o [5 Puntos De VC U/F] UF5, 0
o [VC SYN_U] svynu.

Incremento para los parametros [Aplicacién Inercia] JAPL y [Inercia est. Aplic.]
JEST, calculado por el variador, en modo de solo lectura: 0,1 gm?, 1 gm?, 10 gm?,
100 gm?, 1000 gm>.

Ajuste Descripcion

De 0,0 a 6.553,5 gm? Intervalo de ajuste

Ajustes de fabrica: 0,0 gm?

[Inercia est. Aplic.] JEST %

Se puede acceder a este parametro si:
+ [Tipo bucle veloci.] SS1 se establece en [Altas prestaciones] Hprr, y
* [Tipo control motor] CTT no se establece en:
o [5 Puntos De VC U/F] UF5, 0
o [VC SYN_U] synu.

El variador calcula la inercia aplicada de acuerdo con los parametros del motor,
en el modo de solo lectura. El variador determina las configuraciones por defecto
del lazo de velocidad a partir de su inercia.
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Incremento dado por [Coef. Mult. Inercia] JMUL: - 0,1 gm?, 1 gm?, 10 gm?,
100 gm? 0 1000 gm?2.

Ajuste Descripcion

De 1 a9.999 kg.m? Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: —

[Ap. Inercia Coef.] JACO %

Se puede acceder a este parametro si:
* [Tipo bucle veloci.] SSL se establece en [Altas prestaciones] HPF, y
* [Tipo control motor] CTT no se establece en:
o [5Puntos De VC U/F] UF5, 0
o [VC SYN_U] synu.

Coeficiente que fija la relacion entre los parametros [Inercia est. Aplic.] JEST y
[Aplicacidon Inercia] JAPL.

[Aplicacidn Inercia] JAPL = [Inercia est. Aplic.] JEST x [Ap. Inercia Coef.]

JACO.
Ajuste Descripcion
De 0,170 a 100,00 Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 1

[Aplicacion Inercia] JAPL %

Se puede acceder a este parametro si:
* [Tipo bucle veloci.] SS1 se establece en [Altas prestaciones] 1PF, y
* [Tipo control motor] CTT no se establece en:
o [6 Puntos De VC U/F] UF5, 0
o [VC SYN_U] synu.

Inercia de aplicacion ajustable usada por el variador para optimizar la
configuracion del lazo de velocidad.

Incremento dado por [Coef. Mult. Inercia] JMUL: 0,1 gm?, 1 gm?, 10 gm?, 100 gm?
o 1000 gm>=.

NOTA: Si se modifica un parametro del motor, la inercia estimada se recalcula
y actualiza (los parametros [Inercia est. Aplic.] JEST y [Coef. Mult. Inercia]
JMUL). [Aplicacién Inercia] J2P1. también vuelve a su valor predeterminado
segun el nuevo valor de [Inercia est. Aplic.] JEST.

Ajuste Descripcion

De 0,00 a 655,35 kgm? Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: -

[Activ Filtro encod.] FFA %

Se puede acceder a este parametro si hay un moédulo de encoder.

Se puede acceder a este parametro si [Utiliz. codificador] ENU esta establecido
en [No] vo.
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Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[No] NO Filtro desactivado
Ajuste de fabrica

[Si] YES Filtro activado

[Valor filtro encod.] FFR %

Se puede acceder a este parametro si:

» [Nivel de acceso] 1. AC se establece en [Experto] EPR, y

* [Activ Filtro encod.] FF2 se establece en [Si] YES.

Ajuste

Descripcion

De 0,0 40,0 ms

Intervalo de ajuste

Ajustes de fabrica: segun el calibre del encoder

[Activ. filtro antiv] NFA %

Este parametro activa la funcién de filtro antivibracién. Se pueden configurar dos
filtros antivibracion independientes.

La frecuencia central del filtro antivibracién debe estar fijada en o ligeramente por
encima de la frecuencia de resonancia mecanica. La tarea principal es identificar
de la manera mas precisa posible la frecuencia de resonancia.

NOTA: Con una frecuencia superior a la frecuencia de resonancia mecanica
se pueden producir vibraciones, dependiendo del lazo de velocidad y de los
parametros del motor. Es importante identificar la frecuencia de resonancia

mecanica real.

Lleve a cabo las siguientes acciones para la puesta en servicio:

—_

oo N

Ajuste los datos del motor
Ajuste los datos de aplicacion
Ajuste los parametros del lazo de velocidad

En caso de que se produzcan vibraciones, ajuste el filtro antivibracion tal y

como se describe a continuacion

Si en funcionamiento no es correcto, vuelva a realizar el procedimiento desde

el paso 3.

Se puede acceder a este parametro si:

esta presente un moédulo de encoder

[Nivel de acceso] L.2AC se establece en [Experto] EPR, y

[Tipo bucle veloci.] SSL se establece en [Altas prestaciones] HPF.

Ajuste QO Codigo / Valor | Descripcion

[Primero] 18T Filtro antivibracién 1 activado

[Segundo] 2ND Filtro antivibracién 2 activado

[Todos] ALL Filtros antivibracion 1y 2 activados

[No] NO Ningun filtro antivibracion activado
Ajuste de fabrica
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Ajustes del filtro antivibracion

Vibraciones mecanicas:
Ruido de baja frecuencia
(LF)

Vibracion del sensor/motor:
Ruido de alta frecuencia (HF)

A 4
Use el filtro de medida
de la velocidad
(aumentar FFR)

Y.
LF T B
—_ ¢Vibraciones? =

HF

A 4
12 activacion del filtro
antivibraciones

A 4
12 activacion del filtro
antivibraciones

<

A4

=~ ¢Vibraciones?

si i
No 4

Sin software de PC Con software de PC

A T . i Arrancar sin el filtro
um:-:t:\n:' fz‘::s’::":sde antivibraciones
i ivi i
(NFF) desde el valor por ¢
defecto hasta el maximo.

Identificada la frecuencia

v

¢Vibraciones?

- MARCHA sin activar el filtro

- si

con el software de PC
mediante el SRFR en

antivibraciones (nFA= nO)

A 4
Aumente la frecuencia del
filtro antivibraciones ! )
(NFB) desde el valor por con esta frecuencia del filtro
defecto a un paso superior antivibraciones
(por ejemplo, 50%) v

Activar el filtro
antivibracion

¢ Se reducen

“~_las vibraciones? — No
3 S

Si

Aumente el ancho de banda
del filtro antivibraciones
(NFB)

—_ ¢ Vibraciones?

No ™. =
Yvy - .

‘ FIN [ S

[Frec. Filtr antiv 1] NFF1 %

Se puede acceder a este parametro si:
+ [Nivel de acceso] L.AC se establece en [Experto] EPR, y

* [Tipo bucle veloci.] SsS1. se establece en [Altas prestaciones] HprF, y
* [Activ. filtro antiv] NFA se establece en:
o [Primero] 1sT, 0

o [Todos] ALL.

Ajuste Descripcion

De 10,0 a 150,0 Hz Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 15.0 Hz

NHA80760.11 189



Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos [Ajustes Completos] CST—

[Ancho Banda Filtro1] NFB1 %

Se puede acceder a este parametro si:
» [Nivel de acceso] L.AC se establece en [Experto] EPR, y
+ [Tipo bucle veloci.] SS1 se establece en [Altas prestaciones] Hprr, y
* [Activ. filtro antiv] NF2 se establece en:
o [Primero] 15T, 0
o [Todos] ALL.

Este parametro define el ancho de banda del filtro antivibracion 1. Los filtros con
un ancho de banda mayor proporcionan un margen de estabilidad mayor cuando
cambia la frecuencia de resonancia de carga (con posicién de carretilla o carga).

NOTA: Un aumento del ancho de banda puede interferir con la dinamica del
variador esperada (reduccion de la dinamica del lazo de velocidad).

Ajuste Descripcion

De 10 a 400% Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 100 %

[Prof. Filtr antiv 1] NFD1 %

Se puede acceder a este parametro si:
* [Nivel de acceso] L.AC se establece en [Experto] EPR, y
+ [Tipo bucle veloci.] sST se establece en [Altas prestaciones] HPF, y
* [Activ. filtro antiv] NF2A se establece en:
o [Primero] 15T, 0
o [Todos] ALL.

Este parametro define la ganancia del filtro antivibracion 1 en la frecuencia
central. Cuando NFD1=100%, no se aplica ningun filtro.

Ajuste Descripcion

De 02 99% Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 10 %

[Frec. Filtr antiv 2] NFF2 %

Se puede acceder a este parametro si:
* [Nivel de acceso] L.AC se establece en [Experto] EPR, y
+ [Tipo bucle veloci.] sST se establece en [Altas prestaciones] HPF, y
» [Activ. filtro antiv] NF2A se establece en:
> [Segundo] 2ND, o
o [Todos] ALL.

Ajuste Descripcion

De 10,0 2 150,0 Hz Intervalo de ajuste
Ajuste de fabrica: 85.0 Hz

[Ancho Banda Filtro2] NFB2 %

Se puede acceder a este parametro si:
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* [Nivel de acceso] L.AC se establece en [Experto] £EPR, y
+ [Tipo bucle veloci.] SST se establece en [Altas prestaciones] HPF, y
* [Activ. filtro antiv] NFA se establece en:

> [Segundo] 2ND, o

o [Todos] ALL.

Este parametro define el ancho de banda del filtro antivibracion 2. Los filtros con
un ancho de banda mayor proporcionan un margen de estabilidad mayor cuando
cambia la frecuencia de resonancia de carga (con posicion de carretilla o carga).

NOTA: Un aumento del ancho de banda puede interferir con la dinamica del
variador esperada (reduccion de la dinamica del lazo de velocidad).

Ajuste Descripcion

De 10 a 400% Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 100 %

[Prof. Filtr antiv 2] NFD2 %

Se puede acceder a este parametro si:
+ [Nivel de acceso] L.AC se establece en [Experto] EPR, y
* [Tipo bucle veloci.] Ss1. se establece en [Altas prestaciones] HprF, y
* [Activ. filtro antiv] NF2 se establece en:
o [Segundo] 2ND, o
o [Todos] ALL.

Este parametro define la ganancia del filtro antivibracién 2 en la frecuencia
central. Cuando NFD2 =100 %, no se aplica ningun filtro.

Ajuste Descripcién

De 0 a 99% Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 25%

NHA80760.11 191




Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos [Ajustes Completos] CST—

Menu [Control motor] DRC

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Parametros motor] =» [Control motor]

Acerca de este menu

Este menu muestra los parametros relacionados con el control del motor.

[Activacion iny.HF] HFI

Se puede acceder a este parametro si:
* [Nivel de acceso] L.AC se establece en [Experto] EPR, y
+ [Tipo control motor] CTT no se establece en:
° [Mot.sincro.] SYN, o
o [Sinc.CL] Fsy, o0
o [VC SYN_U] synu, o
o [Motor Reluctancia] srvC.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[No] NO Inyeccion HF inactiva

Ajuste de fabrica

[Si] YES Inyeccién HF activa

[Inyecc.freq. HF] FRI

Se puede acceder a este parametro si:
* [Nivel de acceso] L.AC se establece en [Experto] EPR, y
* [Activacion iny.HF] HFT se establece en [Si] YES.

Ajuste Descripcion

De 250 a 1.000 Hz Intervalo de ajuste
Ajuste de fabrica: 500 Hz

[ancho banda HF pli] SPB

Ancho de banda HF PLL.

Se puede acceder a este parametro si:
* [Nivel de acceso] L.AC se establece en [Experto] EPR, y
» [Activacion iny.HF] HFT se establece en [Si] YES.

Ajuste Descripcion

De 0 a400% Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 100%
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[Alin. Nivel actual] ILR

Nivel de corriente alin.HF.

Se puede acceder a este parametro si:
* [Nivel de acceso] L.AC se establece en [Experto] EPR, y
+ [Activacion iny.HF] HFT se establece en [Si] YES.

Ajuste Descripcion

De 0 a 200% Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 50%

[Nivel boost] SIR

Nivel Boost en alin.IPMA.

Se puede acceder a este parametro si [Nivel de acceso] 1.AC esta establecido en
[Experto] EPR.

Ajuste Descripcién

De 0 a 200% Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 100%

[Comp. erro angulo] PEC

Se puede acceder a este parametro si:
+ [Nivel de acceso] LAC se establece en [Experto] EPR, y
* [Activacion iny.HF] HF'T se establece en [Si] YES.

Ajuste Descripcién

De 0 a 500% Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 0%

Acerca de la gestion de tensidn de salida y sobremodulacién

[Activ. Sobremodulac.] ovMA

Se puede acceder a este parametro si [Nivel de acceso] 1.AC esta establecido en
[Experto] EPR.

El propésito de esta sobremodulacion es:

« compensar la pérdida de tension en el bus CC cuando el variador esta
cargado.

« aumentar la tension maxima posible para reducir el consumo de corriente a
una tensién del motor elevada y limitar el efecto térmico en el motor.

En los ajustes de fabrica, el motor suministrado a través del variador tiene:

* un modo de tension de salida comun no nulo, que depende del suministro del
bus CC.

« Sin modulacién excesiva ([Activ. Sobremodulac.] OVMA se establece en
[Sin sobremodulacién] N0): tensién de fase a fase sinusoidal.

« Tension de salida limitada al valor maximo posible en funcion del suministro
de bus CC, que depende de la alimentacion de la red.
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\ 4

\ 4

1 Valor maximo posible de la limitacion de tension de salida (valor por defecto)

2 VLim con valor numérico por debajo de la limitacién maxima

3 Tension de salida

4 Limitacion de tension de salida con sobremodulacion completa (forma

hexagonal)

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

defecto]

CC.

Ajuste de fabrica

[Valor por DEFAULT La sobremodulacion no esta configurada
Por defecto, la limitacion de la tension de salida describe un
circulo con un radio maximo que depende de la tensién del bus

El radio se puede reducir a un valor bajo fijando un valor
numeérico para la [Limitacién Tensién Salida] vi.1M.

[Completo] FULL La sobremodulacion esta activa y completa.

La limitacion de la tension de salida describe un hexagono
regular que depende de la tensién del bus CC.

Las tensiones de fase a fase no son sinusoidales.

[Limitacién Tension Salida] VLIM

Se puede acceder a este parametro si [Nivel de acceso] 1.2AC esta establecido en

[Experto] EPR.

El objetivo de este parametro es modificar la limitacion de la tensién de salida a

un valor inferior que el valor maximo por defecto.

La unidad del valor numérico de este parametro esté en el valor eficaz (media

cuadratica) de la tension de fase a fase.

Este parametro no se puede establecer en un valor numérico si [Activ.
Sobremodulac.] 0VMA se establece en [Completo] FULL.
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Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[Valor por DEFAULT Valor por defecto de la limitacién de la tensién de salida.
defecto]

La limitacion de la tensién de salida esta en la maxima
capacidad de tension del bus CC, en funcion del ajuste [Activ.
Sobremodulac.] ovva

Ajuste de fabrica

De 0a 9999 VvV Rango de ajuste para la tension de limitacion de salida.

Fije un valor menor que el valor [Valor por defecto]

DEFAULT correspondiente para reducir la maxima limitacion de
tension de salida. Si el valor numérico es mayor que el

valor [Valor por defecto] DEFAULT correspondiente, se
considera este valor correspondiente.

Menu [Frec. conmutacién] SWF

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Parametros motor] =» [Frec. conmutacion]

[Frec. conmutaciéon] SFR

Rango de ajuste: El valor maximo esta limitado a 4 kHz si el parametro [Lim.
sobretens.mot.] SV esta configurado. El valor maximo esté limitado a 4,9 kHz
con ATVelLO.

Si [Activ. filtro seno] OF'T se establece en [Si] YES, el valor minimo sera de 2
kHz y el valor maximo estara limitado a 6 kHz u 8 kHz segun el calibre del
variador.

NOTA: En caso de que se produzca un aumento excesivo de la temperatura,
el variador reducira automaticamente la frecuencia de conmutacién y la
restablecera cuando la temperatura vuelva a la normalidad.

En caso de un motor de velocidad elevada, se aconseja aumentar la frecuencia
PWM [Frec. conmutaciéon] sFr a8, 12 0 16 kHz

Ajuste (@ Descripcién
2 a8 0 16 kHz segun el calibre Intervalo de ajuste
del variador

Ajuste de fabrica: 4,0 0 2,5 kHz segun el calibre del variador

Cuando [Activ. filtro seno] OF T se establece en [Optimizado]
OPT, el ajuste de fabrica es: 3,0 kHz 0 2,5 kHz segun el
calibre del variador

[Reduccién de ruido] NRD

La modulacioén de frecuencia aleatoria impide cualquier resonancia que pueda
producirse a una frecuencia fija.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[No] NO Frecuencia PWM fija

Ajuste de fabrica

[Si] YES Frecuencia PWM con modulacion aleatoria
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[Tipo frec. conmut.] SFT %

Se puede acceder a este parametro si [Nivel de acceso] 1.AC esta establecido en
[Experto] EPR.

La frecuencia de conmutacién del motor se modifica (reduce) cuando la
temperatura interna del variador es demasiado elevada.

Ajuste 0 Codigo / Valor | Descripcion

[SFR tipo 1] HF1 Optimizacion de las pérdidas por calentamiento

Permite al sistema adaptarse a la frecuencia de conmutacion
en funcion de la frecuencia del motor. Este ajuste optimiza la
pérdida de calentamiento del variador para mejorar la
eficiencia del variador.

Ajuste de fabrica

[SFR tipo 2] HF2 Permite que el sistema mantenga una frecuencia de
conmutacion [Frec. conmutacion] SER, sea cual sea la
frecuencia del motor [Frec. motor] RER.

Con este ajuste, el ruido del motor se mantiene lo mas bajo
posible para una frecuencia de conmutacion elevada.

En caso de sobrecalentamiento, el variador disminuye
automaticamente la frecuencia de conmutacion.

Se restaura a su valor original cuando la temperatura vuelve a
la normalidad.

[Lim. sobretens.mot.] SVL

Este parametro se fuerza a cambiar a [No] NO si [Activ. filtro seno] OF T esta
establecido en [Si] YES.

Esta funcion limita las sobretensiones de los motores y resulta util en los
siguientes casos:

* Motores NEMA

* Motores antiguos o de poca calidad
» Motores de cabezal

* Motores rebobinados

Este parametro puede permanecer fijado en [No] NO para motores de 230/400 V
CA que se usan a 230 V CA, o cuando la longitud del cable entre el variador y el
motor no sobrepasa los siguientes valores:

* 4 m con cables no apantallados
* 10 m con cables apantallados

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[No] NO Funcion inactiva

Ajuste de fabrica

[Si] YES Funcion activa

NOTA: Con este ajuste, el maximo de [Frec.
conmutacion] SFRr se modifica.

[Tiempo atenuacién] SOP %

Se puede acceder a este parametro si [Lim. sobretens.mot.] Sv1. esta
establecido en [Si] YES.

El valor del parametro [Tiempo atenuacién] soP corresponde al tiempo de
atenuacion del cable que se utiliza. Se define para impedir la superposicion de
reflexiones de ondas de tensidén causadas por la gran longitud de los cables.
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Limita las sobretensiones al doble de la tensidon nominal del bus de CC. Dado que
la sobretension depende de muchos parametros, como los tipos de cable, las
diferentes potencias del motor en paralelo, las diferentes longitudes de cables en
paralelo, etc., se recomienda usar un osciloscopio para comprobar los valores de
sobretension que se obtienen en los terminales del motor. Si el valor mas alto del
[Tiempo atenuacién] sOP no es suficiente de acuerdo con la longitud de los
cables, hay que usar un filtro de salida o un filtro dV/dt.

Para mantener el variador a pleno rendimiento, no aumente el valor de SOP si no

es necesario.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[6 us] 6 6 us
[8 us] 8 8 us
Ajuste de fabrica
[10 min] 10 10 us

NHA80760.11
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[Ajustes Completos] CST—

Menu [Filtro entrada] DCR

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Parametros motor] =P [Filtro entrada]

Acerca de este menu

[Filtro entrada] IFI

No se puede acceder a este menu en el ATVe80 y ATVeBO.

Esta funcion supervisa el rizado en el bus CC mediante la deteccion de
inestabilidades. No se utiliza para detectar pérdidas de fase de entrada.

En el bus CC, si las frecuencias de oscilacion son inconsistentes con las
observadas en el suministro de electricidad, y si la amplitud es inconsistente con
la capacidad del variador (como los condensadores del bus CC), el variador
activa la advertencia [Aviso rizado bus CC] DCR.

En funcion del ajuste de [Confg.rizado bus CC] DCRC, si la advertencia [Aviso

rizado bus CC] DCRW es persistente durante la cantidad de tiempo establecida
por un valor fijo interno. se activa el error [Err.rizado bus CC] DCRE.

Este parametro se fuerza a [No] NO si:

» [Tipo control motor] CTT se establece en un valor distinto de [5 Puntos De
VC U/F] UF5, 0

* [Tipo control motor] CTT se establece en [5 Puntos De VC U/F] UF5, y

o [U1] Ul o... 0 [U5] U5 esta configurado, o

o [F1] F1 o... o [F5] £'5 esta configurado.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[No] NO No se utiliza filtro de entrada.
Ajuste de fabrica

[Si] YES El rendimiento del control del motor se ajusta para considerar
el uso de un filtro de entrada a fin de ayudar a evitar el rizado
en el bus CC.

[Confg.rizado bus CC] DCRC

Este parametro esta preestablecido en [Error] FLT, si [Filtro entrada] IFT se
establece en [Si] YES.

Ajuste

Cédigo / Valor

Descripcion

[Ignorar]

NO

La funcién de supervision del rizado del bus CC no esta
activada.

Se puede acceder a esta seleccion si [Filtro entrada] 17T se
establece en [Si] YES.

Ajuste de fabrica

[Advertencia]

WARN

La funcién de supervision de rizado del bus CC esta activada.

En caso de rizado del bus CC, el variador activa la
advertencia [Aviso rizado bus CC] DCR.

[Error]

FLT

La funcién de supervisidn de rizado del bus CC esta totalmente
activada. El variador activa el error [Err.rizado bus CC]

DCRE si la advertencia [Aviso rizado bus CC] DCRW es
persistente.
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[Def.sistem.unidades]

Menu [Def.sistem.unidades] sucC

Acceso

[Ajustes Completos]=» [Def.sistem.unidades]

Acerca de este menu

Para que sea facil de configurar, poner en marcha, hacer funcionar y mantener, el
variador utiliza las unidades de la aplicacion.

Los valores fisicos implicados por las unidades de la aplicacién son:
* Valores de temperatura
* Valores de divisa

NOTA: Otras unidades del sistema predeterminadas se deducen
automaticamente de las unidades del sistema configurables o de otros
parametros.

La unidad del sistema se aplica de modo predeterminado a todos los parametros
de comunicacion y HMI (Terminal grafico, servidor web, software basado en
DTM).

Cuando se maodifica una unidad del sistema, no existe un reescalado de los
valores Los valores numéricos se conservan pero el significado de estos valores
no es el mismo:

» Tras la modificacién, el comportamiento del producto no cambiara (el sistema
sigue siendo numéricamente el mismo).

» Sise escriben valores nuevos mediante comunicacién o HMI en la unidad
nueva, repercutira en el comportamiento. En este caso, se tendran que
volver a configurar todos los pardmetros segun la nueva unidad
seleccionada.

« Afin de evitar problemas debido a una modificacién de los parametros de las
unidades del sistema, las unidades del sistema deberan modificarse
unicamente durante la instalacion del producto y antes de la puesta en
marcha de las funciones.

La precision de los valores fisicos se selecciona al mismo momento que la
unidad.

De modo predeterminado, se sefialan los valores.

El intervalo predeterminado de los valores es:

valores de 16 bits valores de 32 bits

De -32.768 a 32.767 De -2.147.483.648 a 2.147.483.648

[Unidad temperatura] suTp

Unidades de temperatura disponibles:

Unidad Simbolo Conversion
Grado Celsius °C -
Grado Fahrenheit | °F TF = 9/5*Tc+32
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[Ajustes Completos] CST—

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[0,1°C] 01C 0,1°C

Ajuste de fabrica
[0,1 °F] 01F 0,1°F

[Lista unid. divisas] SUCU

Unidad de divisas de aplicacion.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[Euro] EURO Euro
Ajuste de fabrica
[$1 DOLLAR Délar
[£] POUND Libra
[Corona] KR Corona
[Yuan] RMB Yuan
[Otro] OTHER Otro
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[Comando y ref.]

Menu [Comando y ref.] CRP

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Comando y ref.]

Se puede acceder al parametro de los canales Comando Y Referencia

Las 6rdenes de marcha (marcha adelante, marcha atras, parada, etc.) y las
referencias pueden enviarse a través de los siguientes canales:

Comando Referencia

Bornas: Entradas digitales DI Bornas: Entradas analégicas Al, entrada de pulsos
Terminal grafico Terminal gréafico

Modbus integrado Modbus integrado

CANopen® CANopen

Médulo de bus de campo Mdédulo de bus de campo

- +/— velocidad mediante el Terminal grafico
Ethernet integrado Ethernet integrado

NOTA: Las teclas de detencion en el Terminal grafico se pueden programar
como teclas no prioritarias. Una tecla de parada solo puede tener prioridad si
el menu del parametro [Activ. tecla para.] PST se establece en [Puls. Stop
con Priorid.] YES o [Puls. Stop con Priorid.] AL.1.

El comportamiento del variador se puede adaptar segun los requisitos:

+ [Combinado] s1M: el control y la referencia se envian a través del mismo
canal.

* [Independiente] SEP: el control y la referencia pueden enviarse a través de
distintos canales. En estas configuraciones, el control a través del bus de
comunicacion se lleva a cabo de acuerdo con el estandar DRIVECOM con
solo 5 bits que pueden asignarse libremente (consulte el manual de
parametros de comunicacién). No se puede acceder a las funciones de la
aplicacién a través de la interfaz de comunicacion.

+ [Perfil E/S] 10: el control y la referencia pueden provenir de canales
distintos. Esta configuracion permite simplificar y ampliar el uso a través de la
interfaz de comunicacion. Los controles pueden enviarse a través de las
entradas digitales de los terminales o a través del bus de comunicacion.
Cuando los controles se envian a través de un bus, estan disponibles en una
palabra, que actua como terminales virtuales que contienen solo entradas
digitales. Las funciones de aplicacién se pueden asignar a los bits de esta
palabra. Se puede asignar mas de una funcién a un mismo bit.

NOTA: Las 6rdenes de detencion desde el Terminal grafico permanecen
activas incluso si los terminales no son el canal de érdenes activo.
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Canal de referencia para las configuraciones [Combinado] SIM,
[Independiente] SEP y [Perfil E/S] 10, PID no configurada

L

Funciona-
miento

|
. T
+- !

+/- velocidad en torno a una | |
referencia !

[REGULADOR PID] ([577] !

i o el
\_/| Fr /—\ oFr,

’(FRA-* SA2 + SA3 - dA2 - dA3) x MA2 x MAS‘

g
& 1
3]

Forz. local

(1) Nota: El forzado local no esta activo en 10.

' El cuadrado negro representa la asignacion segun el ajuste de fabrica.

FR1: terminales (incluido el médulo de extensién de E/S), Terminal gréfico,
Modbus integrado, CANopen®, Ethernet insertado, Entrada de pulsos D17,
Entrada de pulsos DI8

FR1B, para SEP y I10: terminales (incluido el mdédulo de extension de E/S),
Terminal gréafico, Modbus integrado, CANopen®, Ethernet insertado, Entrada de
pulsos DI7, Entrada de pulsos DI8.

FR1B, para STM: terminales (incluido el mdédulo de extension de E/S), Entrada de
pulsos DI7, Entrada de pulsos DI8.

SA2, SA3, DA2, DA3, MA2, MA3: terminales (incluido el médulo de extension de E/
S), Terminal grafico, Modbus integrado, CANopen®, Ethernet insertado, Entrada
de pulsos DI7, Entrada de pulsos DI8 y Entrada Analdgica Virtual 1.

FR2: terminales (incluido el médulo de extension de E/S), Terminal gréfico,
Modbus integrado, CANopen®, Ethernet insertado y Frec. Referencia Mediante
DI.

202

NHA80760.11
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Canal de referencia para las configuraciones [Combinado] SIM,
[Independiente] SEP y [Perfil E/S] 10, PID configurada con las referencias
PID en las bornas

DVF no

W]

PID

consulte el
tema especifico

=Z=<D
&
]
T)
@
o[
5z z 2
e 3 8 =z

FRA + SA2 + SA3 - dA2 - dA3

g [Velméxima] ~ Rampas (2)
HSP 'ACC DEC|
T\ P iFr
Canalt b nol| f\_ LA
m=
T [ie]  |ace oe2

! [Velocidad Minima]

—

Canal 2

Forz. local

(1) Nota: El forzado local no esta activo en [Perfil E/S].

(2) Las rampas no estan activas si la funcion PID est4 activa en modo automatico.

El cuadrado negro representa la asignacion segun el ajuste de fabrica.

FR1: terminales (incluido el médulo de extension de E/S), Terminal gréfico,
Modbus integrado, CANopen®, Ethernet insertado, Entrada de pulsos D17,
Entrada de pulsos DI8

FR1B, para SEP y 10: terminales (incluido el médulo de extensién de E/S),
Terminal grafico, Modbus integrado, CANopen®, Ethernet insertado, Entrada de
pulsos DI7, Entrada de pulsos DI8.

FR1B, para SIM: terminales (incluido el médulo de extensién de E/S), Entrada de
pulsos DI7, Entrada de pulsos DI8.

SA2, SA3, DA2, DA3: terminales (incluido el médulo de extension de E/S) Terminal
grafico, Modbus integrado, CANopen®, Ethernet insertado, Entrada de pulsos
D17, Entrada de pulsos DI8.

FR2: terminales (incluido el médulo de extension de E/S), Terminal grafico,
Modbus integrado, CANopen®, Ethernet insertado y Frec. Referencia Mediante
DlI.

Canal de comando para la configuraciéon [Combinado] SIM

Referencia y comando, no separados.

El canal de comando se determina por el canal de referencia. Los parametros
FR1, FR2, RFC, FLO Yy FLOC son comunes para referencia y comando.

Ejemplo: Si la referencia es FR1 = AT1 (entrada analdgica en las bornas), el
control se realiza mediante DI (entrada digital en las bornas).
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nO

(RUN/STOP/ Al
FWD/REV)

[Config. frec. ref. 1] Terminal grafico FLOC

o |

I [Asig. interr. frec.]

[REC

DI
[Asig. local
FLO forzada]

LCC —

|
I
|
_ _|__
nO —*’
[Modo de
Al = i control] |E|
|

CMD Adelante
Inversa
PARADA

Lcc - H - . [Activ. tecla para.]
Terminal gréafico

[Config. frec. ref. 1]

El cuadrado negro representa la asignacion segun el ajuste de fabrica.

Canal de comando para la configuracion [Independiente] SEP

Referencia y comando separados.
Los parametros F1.O y FL.OC son comunes para referencia y comando.

Ejemplo: Si la referencia esta en el modo local forzado via Al1 (entrada analdgica
en las bornas), el comando en el modo local forzado se realiza via DI (entrada
digital en las bornas).

Los canales de comando CD1 y CD2 son independientes de los canales de
referencia FR1, FR1IB Y FR2.

(RUN/STOP/
FWD/REV) Al

cd1 |[Canal de control 1]
Ter — LcC

DI
LCcC [Conmut.  Terminal grafico 0 ]
comando] [Asig. local
FLO forzada]

Adelante
Inversa
PARADA

Ter
LCC [Modo de control]| CHCF

§

Terminal grafico
[Canal de control 2]

[Activ. tecla para.]

204 NHA80760.11



[Ajustes Completos] CsT— Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

El cuadrado negro representa la asignacion segun el ajuste de fabrica,
excepto para [Modo control] CHCF.

[Canal de control 1] cD1 y [Canal de control 2] cD2: Terminales, Terminal
grafico, Modbus integrado, CANopen® integrado, tarjeta de comunicaciones

Canal de comando para la configuracion [Perfil E/S] 10

Referencia y comando separados, como en la configuracion [Independiente]
SEP.

Los canales de comando CD1 y CD2 son independientes de los canales de
referencia FR1, FR1B Yy FR2.

- o | | [Canal de

control 1]
L]
Ter DI
0)
LLLC| DI [Asig. local
I [Conmut. forzada
— | comando] [FLa]
nae|! ]
[ ]
T o
Ter n
] Adelante
L) | —I [CMD ", Versa
| [Modo de |C PARADA
— | control]
MNdkb
[cd2 ] [Canal de [Activ. tecla para.]
control 2] Terminal

grafico

El cuadrado negro representa la asignacién segun el ajuste de fabrica,
excepto para [Modo control] CHCF.

[Canal de control 1] cD1 y [Canal de control 2] cD2: Terminales, Terminal
gréafico, Modbus integrado, CANopen® integrado, tarjeta de comunicaciones

Un comando o una accién se pueden asignar:
* Aun canal fijo seleccionando una entrada digital (Dix) o un bit Cxxx:

o Al seleccionar, por ejemplo, LI3, esta accién seréa activada por la entrada
digital DI3, sin importar qué canal de comando se ha activado.

o Al seleccionar, por ejemplo, C114, esta accion sera activada por un
Modbus integrado con 14 bits, independientemente del canal de comando
activado.

« Aun canal conmutable si se selecciona un bit CDxx:

o Al seleccionar, por ejemplo, Cd11, esta accién seré activada por: LI12 si el
canal de bornas esta activo, C111 si el canal de Modbus integrado esta
activo, C211 si el canal CANopen® integrado esta activo, C311 si el canal
de la tarjeta de comunicacion esta activo, C511 si el canal de Ethernet
esta activo.

Si el canal activo es el terminal grafico, las funciones y los comandos asignados a
los bits internos intercambiables CDxx estan inactivos.
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NOTA: Diversos CDxx no tienen entradas digitales equivalentes y solo se
pueden usar para cambiar entre 2 redes.

[Config. Freq Ref 1] FR1

Frec. de ref. de configuracién 1.

Ajuste Codigo / Descripcion
Valor
[No configurado] | NO No asignado
[Al1] ATIl Entrada analégica Al1

Ajuste de fabrica

[Al2]...[AI3] AI2..AI3 Entrada analégica Al2 a AI3

[Entrada AIV1 Entrada analégica virtual 1

Analégica Virtual

1]

[Al4]...[AI5] AI4..AIS Entrada analégica de Al4 a Al5, si se ha introducido el médulo
de extension de E/S VW3A3203

[HMI] LCC Frecuencia de referencia mediante terminal remoto

[Frec Ref MDB Frecuencia de referencia mediante Modbus

Modbus]

[Frec. Ref CAN Frecuencia de referencia mediante CANopen si se ha

CANopen] insertado un médulo CANopen

[Ref. Freq-Com. NET Frecuencia de referencia mediante médulo de bus de campo

Module] si se ha insertado un modulo de bus de campo

[Ethernet ETH Ethernet insertado

insertado]

[DI7 Pulso PI7...PI8 Entrada digital de DI7 a DI8 utilizada como entrada de pulsos

entrada]...[DI8
Pulso entrada]

[Encoder] PG Referencia del encoder si se ha introducido un médulo
codificador.

[Canal Ref.1B] FR1B

Configuracion ref. 1B.

Idéntico a [Config. Freq Ref 1] FR1 (véase mas arriba) con ajuste de fabrica: [No
configurado] NO.

[Conmut. ref. 1B] RCB

A ADVERTENCIA

FUNCIONAMIENTO IMPREVISTO DEL EQUIPO

Este parametro puede causar movimientos imprevistos, como una inversion del
sentido de rotacién del motor, una aceleracion repentina o una parada.

+ Compruebe que el ajuste de este parametro no provoca movimientos
imprevistos.

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

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

Seleccionar conmutacién (1 a 1B).
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+ Silaentrada o el bit asignado se encuentra en posicion 0, el [Config. Freq
Ref 1] FR1 esta activo.

» Silaentrada o el bit asignado se encuentra en posicion 1, el [Canal Ref.1B]
FR1B esta activo.

[Conmut. ref. 1B] RCE se fuerza a [Config. Freq Ref 1] FrR1 si [Modo control]
CHCF se establece en [Combinado] s 1M con [Config. Freq Ref 1] FR1 asignado
a través de los terminales (entradas analdgicas, entrada de pulsos).

NOTA: Si se activa esta funcion desde otro canal de comandos activo,
también se activara la supervisiéon de este nuevo canal.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[Config. Freq | FR1 Canal de referencia = canal 1 (para RCB)

Ref 1]

[Canal FR1B Canal de referencia = canal 1b (para RCB)

Ref.1B]

[DI1]...[DI8] LI1..LIS8 Entrada digital de DI1 a DI8

[DI11]...[DI16] | LI11..LI16 Entrada digital D111 a DI16, si se ha introducido el modulo de

extension de E/S VW3A3203

[CDO00]... CD00...CD10 Entrada digital virtual CMD.0 a CMD.10 en la configuracién del
[CD10] [Perfil E/S] 10

[CD11]... CD11...CD15 Entrada digital virtual CMD.11 a CMD.15 independientemente
[CD15] de la configuracion

[101kW]... C101...C110 Entrada digital virtual CMD1.01 a CMD1.10 con serie Modbus
[110kW] integrada en la configuracion del [Perfil E/S] 10

[C111]... Cl11..C115 Entrada digital virtual CMD1.11 a CMD1.15 con serie Modbus
[115kW] integrada independientemente de la configuracion

[201kW]... C201...c210 Entrada digital virtual CMD2.01 a CMD2.10 con médulo de bus
[210kW] de campo CANopen® en la configuracion del [Perfil E/S] 10
[211kW]... C211..C215 Entrada digital virtual CMD2.11 a CMD2.15 con médulo de bus
[215kW] de campo CANopen® independientemente de la configuracion
[301kW]... C301...C310 Entrada digital virtual CMD3.01 a CMD3.10 con médulo de bus
[310kW] de campo en la configuracion del [Perfil E/S] T0.

[311kW]... C311...C315 Entrada digital virtual CMD3.11 a CMD3.15 con médulo de bus
[315kwW] de campo independientemente de la configuracion

[501kW]... €501...C510 Entrada digital virtual CMD5.01 a CMD5.10 con Ethernet
[510kW] integrado en la configuracion del [Perfil E/S] 10

[511kW]... C511...C515 Entrada digital virtual CMD5.11 a CMD5.15 con Ethernet
[515kW] integrado independientemente de la configuracion

[Deshab. Marcha Inv.] RIN

El bloqueo de movimiento marcha atras no se aplica a las solicitudes de direccion
enviadas por las entradas digitales.

Las solicitudes de direccién marcha atras enviadas por las entradas digitales se
tendran en cuenta.

Las solicitudes de direccion marcha atras enviadas por Terminal gréafico o por la
linea no se tendran en cuenta.

Cualquier referencia de velocidad marcha atras procedente del PID, de la entrada
sumatoria, etc. se interpreta como una referencia cero (0 Hz).
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Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[No] NO La direccién de rotacion del motor se define mediante la orden
de marcha [Avance] FRD o [Asig. Marcha Inversa] RRS y el
signo de la frecuencia de referencia.

Cuando la frecuencia de referencia es positiva y:

* Se proporciona la orden de marcha [Avance] FRD: el
motor arranca en direccién hacia delante

» Se proporciona la orden de marcha [Asig. Marcha
Inversa] RRS: el motor arranca en direccién hacia atras

Cuando la frecuencia de referencia es negativa y:

* Se proporciona la orden de marcha [Avance] FRD: el
motor arranca en direccién hacia atras

» Se proporciona la orden de marcha [Asig. Marcha
Inversa] RRS: el motor arranca en direccion hacia delante

[Si] YES Cualquier referencia de velocidad marcha atras procedente del
PID, de la entrada sumatoria, etc. se interpreta como una
referencia cero (0 Hz).

[Absoluto] ABS La direccion de rotacion del motor se define mediante la orden
de marcha [Avance] FRD o [Asig. Marcha Inversa] RRS
independientemente del signo de la frecuencia de referencia
(es decir, solo se tiene en cuenta el valor absoluto de la
frecuencia de referencia).

=

[Modo control] CHCF I

A ADVERTENCIA

FUNCIONAMIENTO IMPREVISTO DEL EQUIPO

La desactivacion de [Perfil E/S] 10 permite restablecer los ajustes de fabrica
del variador.

» Compruebe que la restauracion a los ajustes de fabrica sea compatible con
el tipo de cableado utilizado.

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

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[Combinado] SIM Referencia y comando, no separados

Ajuste de fabrica

[Independien- | SEP Referencia y comando separados. No se puede acceder a esta
te] asignacion en [Perfil E/S] 10
[Perfil E/S] I0 Perfil de E/S

[Conmut. comando] ccs X

A ADVERTENCIA

FUNCIONAMIENTO IMPREVISTO DEL EQUIPO

Este parametro puede causar movimientos imprevistos, como una inversién del
sentido de rotacion del motor, una aceleracion repentina o una parada.

+ Compruebe que el ajuste de este pardmetro no provoca movimientos
imprevistos.

» Compruebe que el ajuste de este parametro no genera condiciones
inseguras.

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

Se puede acceder a este parametro si [Modo control] CHCF esta establecido en
[Independiente] sEP o [Perfil E/S] 10.

Si la entrada o el bit asignado se encuentran a 0, el canal [Canal de control 1]
CD1 esta activo. Si la entrada o el bit asignado se encuentran a 1, el canal [Canal
de control 2] cD2 esta activo.

NOTA: Si se activa esta funcion desde otro canal de comandos activo,
también se activara la supervision de este nuevo canal.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[Canal de Cpl Canal de comando = canal 1 (para CCS)
control 1]
Ajuste de fabrica
[Canal de CD2 Canal de comando = canal 2 (para CCS)
control 2]
[DI1]...[DI8] LI1..LI8 Entrada digital de DI1 a DI8
[DI11]...[DI16] | LI11..LI16 Entrada digital D111 a DI16, si se ha introducido el médulo de
extension de E/S VW3A3203
[101kW]... C101...Cc110 Entrada digital virtual CMD1.01 a CMD1.10 con serie Modbus
[110kW] integrada en la configuracion del [Perfil E/S] 10
[C111]... C111..C115 Entrada digital virtual CMD1.11 a CMD1.15 con serie Modbus
[115kW] integrada independientemente de la configuracion
[201kW]... C201...c210 Entrada digital virtual CMD2.01 a CMD2.10 con médulo de bus
[210kW] de campo CANopen® en la configuracién del [Perfil E/S] 10
[211kW]... C211...C215 Entrada digital virtual CMD2.11 a CMD2.15 con médulo de bus
[215kW] de campo CANopen® independientemente de la configuracion
[301kW]... C301...c310 Entrada digital virtual CMD3.01 a CMD3.10 con médulo de bus
[310kW] de campo en la configuracion del [Perfil E/S] 10.
[311kW]... C311...C315 Entrada digital virtual CMD3.11 a CMD3.15 con médulo de bus
[315kW] de campo independientemente de la configuracion
[501kW]... C501...C510 Entrada digital virtual CMD5.01 a CMD5.10 con Ethernet
[510kW] integrado en la configuracion del [Perfil E/S] 10
[511kW]... C511...C515 Entrada digital virtual CMD5.11 a CMD5.15 con Ethernet
[515kW] integrado independientemente de la configuracion

[Canal de control 1] cD1 %

Se puede acceder a este parametro si [Modo control] CHCF esta establecido en
[Independiente] sEP o [Perfil E/S] 10.

Ajuste Codigo / Descripcion

Valor
[Terminal] TER Comando via bornero de E/S (terminales)

Ajuste de fabrica

[HMI] LCC Comando via Terminal grafico
[Frec Ref MDB Comando via Modbus
Modbus]
[Frec. Ref CAN Comando via CANopen si el médulo de comunicacion ha sido
CANopen] insertado.
[Ref. Freq-Com. NET Comando via médulo de bus de campo si se ha insertado un
Module] maédulo de bus de campo
[Ethernet ETH Comando mediante Ethernet insertado
insertado]
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[Canal de control 2] cD2 %

Se puede acceder a este parametro si [Modo control] CHCF esta establecido en
[Independiente] sEP o [Perfil E/S] 10.

Idéntico a [Canal de control 1] CD1 con ajuste de fabrica [Frec Ref Modbus]
MDB.

[Asig. interr. frec.] RFC

A ADVERTENCIA

FUNCIONAMIENTO IMPREVISTO DEL EQUIPO

Este parametro puede causar movimientos imprevistos, como una inversién del
sentido de rotacion del motor, una aceleracion repentina o una parada.

+ Compruebe que el ajuste de este pardmetro no provoca movimientos
imprevistos.

+ Compruebe que el ajuste de este pardmetro no genera condiciones
inseguras.

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

Si la entrada o el bit asignado se encuentran a 0, el canal [Config. Freq Ref 1]
FR1 esta activo.

Si la entrada o el bit asignado se encuentran a 1, el canal [Config. Freq Ref 2]
FR2 esta activo.

NOTA: Si se activa esta funcién desde otro canal de comandos activo,
también se activara la supervision de este nuevo canal.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[Config. Freq FR1 Canal de referencia = canal 1 (para RFC)

Ref 1]

[Config. Freq FR2 Canal de referencia = canal 2 (para RFC)

Ref 2]

[DI1]...[DI8] LI1..LI8 Entrada digital de DI1 a DI8

[DI11]...[DI16] | LI11..LI16 Entrada digital DI11 a DI16, si se ha introducido el modulo de
extension de E/S VW3A3203

[CDO00]... CD00...CD10 Entrada digital virtual CMD.0 a CMD.10 en la configuracién del

[CD10] [Perfil E/S] 1O

[CD11]... CD11...CD15 Entrada digital virtual CMD.11 a CMD.15 independientemente

[CD15] de la configuracion

[101kW]... C101...C110 Entrada digital virtual CMD1.01 a CMD1.10 con serie Modbus

[110kW] integrada en la configuracion del [Perfil E/S] 10

[C111]... C111..C115 Entrada digital virtual CMD1.11 a CMD1.15 con serie Modbus

[115kW] integrada independientemente de la configuracion

[201kW]... €201...c210 Entrada digital virtual CMD2.01 a CMD2.10 con médulo de bus

[210kW] de campo CANopen® en la configuracion del [Perfil E/S] 10

[211kW]... C211...C215 Entrada digital virtual CMD2.11 a CMD2.15 con médulo de bus

[215kW] de campo CANopen® independientemente de la configuracién

[301kW]... €301...c310 Entrada digital virtual CMD3.01 a CMD3.10 con médulo de bus

[310kW] de campo en la configuracion del [Perfil E/S] T0.

[311kW]... C311...C315 Entrada digital virtual CMD3.11 a CMD3.15 con modulo de bus

[315kW] de campo independientemente de la configuracién

210

NHA80760.11



[Ajustes Completos] CsT—

Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[501kW]... €501...C510 Entrada digital virtual CMD5.01 a CMD5.10 con Ethernet
[510kW] integrado en la configuracion del [Perfil E/S] 10
[511kW]... C511...C515 Entrada digital virtual CMD5.11 a CMD5.15 con Ethernet
[515kW] integrado independientemente de la configuracion

[Config. Freq Ref 2] FR2

Frec. de ref. de configuracion 2.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[No NO No asignado. Si [Modo control] CHCF se establece en

configurado] [Combinado] s 11, el comando se encontrara en las bornas
con referencia cero. Si [Modo control] CHCF se establece en
[Independiente] SEP o [Perfil E/S] 10, la referencia es cero.
Ajuste de fabrica

[AI1]...[AI3] ATIl...AI3 Entrada analdgica de Al1 a AI3

[Al4]...[Al5] AT4..AIS5 Entrada analégica de Al4 a Al5, si se ha introducido el médulo
de extension de E/S VW3A3203

[Entrada ATVl Entrada analdgica virtual 1

Analégica

Virtual 1]

[Ref Frec via UPDT Control de +/- velocidad asignado a Dix

DI]

[HMI] LCC Frecuencia de referencia mediante terminal grafico

[Frec Ref MDB Frecuencia de referencia mediante Modbus

Modbus]

[Frec. Ref CAN Frecuencia de referencia mediante CANopen si se ha

CANopen] insertado un médulo CANopen

[Ref. Freq- NET Frecuencia de referencia mediante médulo de bus de campo si

Com. Module] se ha insertado un médulo de bus de campo

[Ethernet ETH Ethernet integrado

insertado]

[DI7 Pulso PI7...PI8 Entrada digital de DI7 a DI8 utilizada como entrada de pulsos

entrada]...[DI8

Pulso

entrada]

[Encoder] PG Referencia del encoder si se ha introducido un médulo
codificador.

[Copiar Canal 1 al 2] cop I

Copiar frecuencia de referencia del canal 1 al canal 2.

A ADVERTENCIA

FUNCIONAMIENTO IMPREVISTO DEL EQUIPO

Este parametro puede causar movimientos imprevistos, como una inversion del
sentido de rotacién del motor, una aceleracién repentina o una parada.

» Compruebe que el ajuste de este parametro no provoca movimientos

imprevistos.

»  Compruebe que el ajuste de este parametro no genera condiciones
inseguras.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafios en el equipo.
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Permite copiar la referencia o el control actual por medio de una conmutacién
para evitar, por ejemplo, sacudidas de velocidad.

Si [Modo control] CHCF , pagina 208 se establece en [Combinado] ST

o [Independiente] SEP, es posible copiar Unicamente del canal 1 al canal 2. Si
[Modo control] CHCF se establece en [Perfil E/S] 10, se puede copiar en ambas
direcciones.

Una referencia o un comando no pueden copiarse en un canal de los terminales.
La referencia copiada es [Ref. Frec. Pre-Ramp] FRrH (antes de la rampa) a no ser
que la referencia del canal de destino se establezca con la opcion +/- velocidad.
En este caso, la referencia copiada es [Frec. motor] RFR (después de la rampa).
Cuando [Deshab. Marcha Inv.] RIN se establece en [Absoluto] 2Bs y [Comd.L/
R HMI] BMP se establece en [Con copia] BMP, la referencia copiada al canal de
destino ([HMI] .cc) es [Frec. de referencia] LFR.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[No] NO Sin copia

Ajuste de fabrica

[Frec. de SP Copia de la referencia
referencia]

[Comando] CD Copia del comando

En el perfil de E/S, cuando se vuelve al funcionamiento normal
utilizando el bus de campo después de una interrupcion de la
comunicacion con el canal de retorno establecido en [HMI] LcC
(activado pulsando la tecla Local/Remoto en el terminal
grafico), el comando no se puede copiar del terminal grafico.

[Cmd + ALL Copia del comando y de la referencia
Frecuencia
ref] En el perfil de E/S, cuando se vuelve al funcionamiento normal

utilizando el bus de campo después de una interrupcion de la
comunicacion con el canal de retorno establecido en [HMI] L.cc
(activado pulsando la tecla Local/Remoto en el terminal
grafico), el comando no se puede copiar del terminal grafico.

Como el Terminal grafico puede seleccionarse como el comando y/o el canal de
referencia, se pueden configurar sus modos de accion.

Comentarios:

» El comando/referencia del Terminal grafico solo esta activo si el comando y/o
los canales de referencia del terminal estan activos excepto para BMP con la
tecla local/remota (comando a través del Terminal gréfico), que tiene
prioridad por encima de estos canales. Pulse de nuevo la tecla Local/Remoto
para restablecer el control al canal seleccionado.

» Elcomando y la referencia a través del Terminal grafico son imposibles si
este ultimo estad conectado a mas de un variador.

» Solo se puede acceder a las funciones de referencia PID predefinidas si
[Modo control] CHCF se establece en [Combinado] s11 o [Independiente]
SEP.

» Se puede acceder al comando a través del Terminal grafico
independientemente del [Modo control] CHCF.

[Canal local forzado] FLOC

Asignacion canal local forzado.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[No NO Sin asignar (control a través de los terminales con referencia
configurado] cero)

Ajuste de fabrica

[AI1]...[AI3] ATI1...AI3 Entrada analégica de Al1 a AI3
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Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[Al4]...[Al5] AI4..AIS Entrada analdgica de Al4 a Al5, si se ha introducido el moédulo
de extension de E/S VW3A3203

[HMI] LccC Terminal grafico

[DI7 Pulso PI7...PI8 Entrada digital de D17 a DI8 utilizada como entrada de pulsos

entrada]...[DI8

Pulso

entrada]

[Encoder] PG Referencia del encoder si se ha introducido un médulo

codificador.

[Timeout forz.local] FLOT %

Tiempo de confirmacion del canal después del forzado local.

Se puede acceder a este parametro si [Asig. local forzada] F1.0 no esta
establecido en [No asignado] NO.

Ajuste ()

Descripcion

De0,1a230,0s

Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 10,0 s

[Asig. local forzada] FLO

El modo de forzado local esta activo cuando la entrada se encuentra en estado 1.
En este estado, los nuevos valores de los parametros no se pueden escribir de
forma remota a través de canales de comunicacion.

[Asig. local forzada] F1.0 se fuerza a cambiar a [No asignado] NO si [Modo
control] CHCF esta establecido en [Perfil E/S] T0.

Ajuste Cadigo / Valor | Descripcion
[No asignado] | NO No asignado
Ajuste de fabrica
[DI1]...[DI8] LI1..LI8 Entrada digital de DI1 a DI8
[DI11]...[DI16] | LI11..LI16 Entrada digital D111 a DI16, si se ha introducido el modulo de

extension de E/S VW3A3203

[Asig. Marcha Inversa] RRS

Asignacion de giro sentido inverso.

Rango de Codigo / Valor | Descripcion
valores
[No asignado] | NO No asignado
Ajuste de fabrica
[DI1]...[DI8] LI1..LI8 Entrada digital de DI1 a DI8
[DI11]...[DI16] | LI11..LI16 Entrada digital DI11 a D116, si se ha introducido el médulo de
extension de E/S VW3A3203
[CDO00]... CD00...CD10 Entrada digital virtual CMD.0 a CMD.10 en la configuracion del
[CD10] [Perfil E/S] 10
[CD11]... CD11...CD15 Entrada digital virtual CMD.11 a CMD.15 independientemente
[CD15] de la configuracion
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Rango de Codigo / Valor | Descripcion

valores

[101kW]... C101...C110 Entrada digital virtual CMD1.01 a CMD1.10 con serie Modbus
[110kW] integrada en la configuracion del [Perfil E/S] 10

[C111]... C111...C115 Entrada digital virtual CMD1.11 a CMD1.15 con serie Modbus
[115kW] integrada independientemente de la configuracion

[201kW]... €201...C210 Entrada digital virtual CMD2.01 a CMD2.10 con médulo de bus
[210kW] de campo CANopen® en la configuracion del [Perfil E/S] 10
[211kW]... C211...C215 Entrada digital virtual CMD2.11 a CMD2.15 con médulo de bus
[215kW] de campo CANopen® independientemente de la configuracion
[301kW]... C301...C310 Entrada digital virtual CMD3.01 a CMD3.10 con médulo de bus
[310kW] de campo en la configuracion del [Perfil E/S] T0.

[311kW]... C311...C315 Entrada digital virtual CMD3.11 a CMD3.15 con médulo de bus
[315kW] de campo independientemente de la configuracion

[501kW]... €501...C510 Entrada digital virtual CMD5.01 a CMD5.10 con Ethernet
[510kW] integrado en la configuracion del [Perfil E/S] 10

[511kW]... C511...C515 Entrada digital virtual CMD5.11 a CMD5.15 con Ethernet
[515kW] integrado independientemente de la configuracion

[Control 2/3 hilos] TCC E

A ADVERTENCIA

FUNCIONAMIENTO IMPREVISTO DEL EQUIPO

Si se cambia este pardmetro, los parametros [Asig. Marcha Inversa] RRS y
[Control 2/3 hilos] TCC y las asignaciones de las entradas digitales se
restableceran a los ajustes de fabrica.

+ Compruebe que este cambio sea compatible con el tipo de cableado
utilizado.

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

Cadigo / Valor

Descripcion

[Control 2
hilos]

2C

Control de 2 hilos (comandos de nivel): Es el estado (0 0 1)
o el flanco (de 0 a 1 o de 1 a 0) de entrada que controla la
marcha o la parada.

Ejemplo de cableado fuente:

ATVeee
| +24 DN DIx

{f

DI1 Marcha Adelante
DIx March.atras

Ajuste de fabrica

[Control 3
hilos]

3C

Control 3 hilos (comandos de pulso) [3 hilos]: Un comando
de nivel de parada se utiliza para permitir la habilitaciéon de una
orden de marcha a través de DI2 o DIX o la detencion. Un
pulso de [Avance] o [Asig. Marcha Inversa] es suficiente para
ordenar el arranque.

Ejemplo de cableado fuente:

DI1 Parada

DI2 Marcha Adelante

DIx March.atras

[Tipo 2 hilos] TCT *1

Se puede acceder a este parametro si [Control 2/3 hilos] TCC esta establecido
en [Control 2 hilos] 2C.

AADVERTENCIA

utilizado.

FUNCIONAMIENTO IMPREVISTO DEL EQUIPO

Compruebe que el ajuste del parametro sea compatible con el tipo de cableado

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

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[Nivel] LEL Se tienen en cuenta los estados 0 o 1 para la marcha (1) o la
parada (0)

[Transicién] TRN Un cambio de estado (transicion o flanco) es necesario para
iniciar la operacion a fin de evitar rearranques accidentales
después de una interrupcion en la red de suministro.

Ajuste de fabrica
[Nivel priorid PFO Se toman en consideracion los estados 0 o 1 para la marcha o
a AVA] parada, pero la entrada "marcha adelante" tiene prioridad

sobre la entrada "marcha atras"
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[Activ. tecla para.] PST Z

[Comd.L/R HMI] EMP

El ajuste de esta funcion en No deshabilitara la tecla de parada del terminal
grafico si el ajuste del parametro [Canal de control] cMDC no es [HMI] .cC

A ADVERTENCIA

PERDIDA DEL CONTROL

Fije unicamente este parametro a [Puls. Stop No priorit.] NO si ha
implementado las funciones de parada alternativas apropiadas.

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

Si el control de 2 cables por nivel esta activo (parametro [Control 2/3 hilos] TcC
establecido en 2C y pardmetro [Tipo 2 hilos] TCT establecido en LEL, 0 PFO) y el
parametro [Activ. tecla para.] PST esta establecido en TODO, el motor se pondra
en marcha si se pulsa la tecla STOP/RESET del terminal grafico mientras hay una
orden de marcha activa.

A ADVERTENCIA

FUNCIONAMIENTO IMPREVISTO DEL EQUIPO

Ajuste solamente el parametro [Activ. tecla para.] PsT en [TODO] en el control
de 2 cables por nivel una vez verificado que este ajuste no puede provocar
condiciones de inseguridad.

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

Sin importar la configuracion de [Activ. tecla para.] PST, si el canal de comando
activo es el terminal grafico, la tecla STOP/RESET realiza:

» Durante una ejecucion, una parada de acuerdo con el [Tipo de parada] sTT,
+ En"Est. fallo operando”, un comando de reinicio de fallo.

La siguiente tabla da el comportamiento de la funcién cuando el terminal grafico
no es el canal de comando activo:

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[Puls. Stop NO Desactiva la tecla STOP/RESET en el Terminal grafico.

No priorit.]

[Puls. Stop YES Da prioridad a la tecla STOP/RESET en el Terminal grafico.

con Priorid.]
Solo se activa la funcion de parada. La parada se realiza en
rueda libre.

Ajuste de fabrica

[Puls. Stop ALL Le da prioridad a la tecla STOP/RESET en el terminal grafico.
con Priorid.]
La funcién de reinicio de fallo y la funcién de parada se
encuentran activas. La parada se realiza segun el valor del
ajuste [Tipo de parada] STT.

NOTA: La funcién de Restablecimiento de fallos esta desactivada en el modo multipunto ,
pagina 39.

Comando local/remoto HMI.

216

NHA80760.11



[Ajustes Completos] CsT— Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[Paro sobre STOP Detiene el variador aunque el sentido controlado de la marcha
limite] y la referencia del canal anterior se copian (para que se tengan

en cuenta en la proxima orden de marcha)

[Con copia] BUMP No detiene el variador (el sentido controlado de la marcha y la
referencia del canal anterior se copian).

Nota: En el perfil de E/S, el variador se detiene si se
interrumpe la comunicacion y:

* Elcanal de comando se ha cambiado al canal de retorno
establecido en [HMI] 1.cc(pulsando la tecla Local/Remoto
en el terminal grafico) y

» El signo de frecuencia de referencia del canal de retorno
es diferente de la referencia del canal anterior o

* Laentrada digital DIx asignada a una orden de marcha
es baja.

[Deshabilita- DIS Desactivado
do]

Ajuste de fabrica
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[Funciones De Bomba] — [Controlador PID]

Descripcion general de [Controlador PID] PID

Acerca de este menu

NOTA: Esta funcion no puede utilizarse con algunas de las demas funciones
disponibles

Diagrama de bloques

La funcion se activa mediante la asignacion de una entrada analdgica al Retorno
PID (medicién).

I?rl
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m r—- — ——4 Rampa advertencia PEE

DI S
Derivacién
liﬁl n J—\_ T integral
| I b
1) [l | ok
+SA2 imitacion ™
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| | P9 P/;I\_ lacce) [*
" “Referencias - § Rampa durante
preestablecidas de PID Inversion Ganancias arranque de PID
Referencia de
no
Escalad \PAH/ N PFAH velocidad predictiva
scalado H
Al PIF1 / PIF2 4UPAL|  PFAL
Umbral de
PIP1 / PIP2 advertencia
Rampa
PiF
Referencia PS2 J_\_ -
manual AccC/dEC
PIM PS16
no
All

preestablecidas

El Retorno PID debe asignarse a una de las entradas analdgicas de Al1 aAl5o0 a
una entrada de pulsos en funcién de si se ha insertado un médulo de extension
de E/S.

La Referencia PID debe asignarse a los parametros siguientes:

» Referencias preseleccionadas a través de entradas digitales ([Ref. PID
preest. 2] Rr2, [Ref. PID preest. 3] RP3, [Ref. PID preest. 4] RP4).

» De acuerdo con la configuracion de [Ref. PID interna] p11:
o [Ref. PID interna] RPT, 0
o Referencia A [Config. Freq Ref 1] FrR1 o [Canal Ref.1B] FrR1BE.
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Tabla de combinaciones de las referencias PID preseleccionadas:

Ejemplo

DI (P r 4) DI(Pr 2) Prd=no Referencia
RPIOFR1 (b)

0 0 RPIOFR1 (k)

0 1 RP2

1 0 RP3

1 1 RP4

Puede utilizarse una referencia de velocidad predictiva para inicializar la

velocidad al reiniciar el proceso.

Escalado del retorno y las referencias:

* [Retorno minimo PID] P1F1, [Retorno maximo PID] PIF2 permiten escalar
el retorno PID (rango del sensor). Esta escala debe mantenerse para todos
los demas parametros.

* [Proceso de PID min.] p1P1, [Proceso de PID max.] P1P2 permiten
escalar el rango de ajuste, por ejemplo, la referencia. Compruebe que el
rango de ajuste permanezca dentro del rango del sensor.

El valor maximo de los parametros de escalado es de 32.767. Para facilitar la
instalacion, se recomienda utilizar valores lo mas cercanos posibles a este nivel
maximo, pero manteniendo las potencias de 10 en relacién con los valores
actuales. El escalado se realiza sin unidad si el [Tipo de control] TOCT se
establece en [No disponible] N2, en % si se establece en [OTRO] OTHER.

Ajuste del volumen de un tanque entre 6 y 15 m3.

* La sonda utilizé 4-20 mA, 4,5 m3 para 4 mA y 20 m3 para 20 mA, con un
resultadode PTF1 =4.500y PTF2 = 20.000.

* Rango de ajuste 6 a 15 m3, con un resultado de PTP1 = 6.000 (referencia
min.) y PTP2 = 15.000 (referencia max.).

* Referencias de ejemplo:
o [Ref. PID interna] RPI (referencia interna) = 9.500

o RP2 (referencia preseleccionada) = 6.500

o RP3 (referencia preseleccionada) = 8.000

o RP4 (referencia preseleccionada) = 11.200

Rango de ajuste
(referencia)

PIP2 (15.000)

PIP1 (6.000) -

", [
1
[
[

%
2

PIF1
(4.500)

Otros parametros:

PIF2
(20.000)

Retorno
PID
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* Inversion de la direccion de correccion [Inversion de PID] p1cC. Si
la [Inversion de PID] PIC se establece en [No] NO, la velocidad del motor
aumenta si el error detectado es positivo (por ejemplo control de presién con
un motocompresor). Si la [Inversién de PID] p1C se establece en [Si] YES,
la velocidad del motor se reduce si el error detectado es positivo (por ejemplo
control de temperatura con un ventilador de refrigeracion).

» Una entrada digital puede cortocircuitar la ganancia integral.
» Es posible configurar una advertencia para el [Asig.Retorno PID] PTF.
» Es posible configurar una advertencia para el [Error de PID] RPE.

Funcionamiento manual/automatico con PID

Esta funciéon combina el Controlador PID, las velocidades preestablecidas y una
referencia manual. En funcion del estado de la entrada digital, la referencia de
velocidad se obtiene mediante las velocidades preseleccionadas o mediante una
entrada de referencia manual a través de la funcién PID.

Referencia PID manual [Ref. PID manual] p1M:
» Entradas analodgicas de Al1 a Al5
+ Entradas de pulsos
Referencia de velocidad predictiva [Ref.vel.predictiva] 7P 1:
» [AIM1] 211: entrada analdgica
+ [Al2] 212: entrada analdgica
» [AI3] 213: entrada analdgica

+ [Al4] 214: entrada analdgica si se ha introducido el médulo de extension de
E/S VW3A3203

+ [AI5] 215: entrada analdgica si se ha introducido el médulo de extension de
E/S VW3A3203

+ [DI7 Pulso entrada] p17: entrada de pulsos

» [DI8 Pulso entrada] P13: entrada de pulsos

* [HMI] L.cc: Terminal grafico

* [Frec Ref Modbus] MDB: Modbus integrado

* [Frec. Ref CANopen] c2N: CANopen® (si esta insertado)

* [Frec. Ref CANopen] NET: médulo de opciones del bus de campo (si esta
insertado)

+ [Ethernet insertado] ETH: Ethernet integrado

Configuracién del Controlador PID

1. Configuracién en modo PID.
Consulte el Diagrama de bloques, pagina 218.
2. Realice una prueba en modo de ajustes de fabrica.

Para optimizar el variador, ajuste [Ganan. prop. PID] RPG o [Gan. integral PID]
RIG gradualmente y de forma separada, y observe el efecto producido en el
retorno de PID con relacién a la referencia.

3. Si los ajustes de fabrica son inestables o la referencia no es correcta.
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Paso

Accion

Realice una prueba con una referencia de velocidad en modo manual (sin el
controlador PID) y con el variador cargado para determinar el rango de velocidad del
sistema:

* Enrégimen permanente, la velocidad debe ser estable y conforme a la referencia,
y la sefial de retorno PID también debe ser estable.

* Enrégimen transitorio, la velocidad debe seguir la rampa y estabilizarse
rapidamente, y el retorno PID debe seguir la velocidad. En caso contrario,
consulte los ajustes del variador y/o la sefial del sensor y el cableado.

Cambie a modo PID.

Establezca [Rampa PID] PRP al minimo permitido por el mecanismo sin activar un
[Sobretension bus CC] OBF.

Establezca la ganancia integral [Gan. integral PID] R1G al minimo.

Deje la ganancia derivada [Ganancia deriv. PID] RDG en 0.

Observe el retorno PID y la referencia.

Encienda y apague el variador varias veces o cambie la carga o la referencia
rapidamente varias veces.

Establezca la ganancia proporcional [Ganan. prop. PID] RPG para encontrar un
equilibrio entre el tiempo de respuesta y la estabilidad en las fases transitorias (un
pequefio rebasamiento y 1 o 2 oscilaciones antes de estabilizarse).

Si la referencia varia del valor preestablecido en régimen permanente, aumente
gradualmente la ganancia integral [Gan. integral PID] RIG y reduzca la ganancia
proporcional [Ganan. prop. PID] RPG. En caso de inestabilidad (aplicaciones de
bombeo), encuentre un equilibrio entre el tiempo de respuesta y la precision estatica
(ver diagrama).

10

Por ultimo, la ganancia derivada puede reducir el rebasamiento y mejorar el tiempo de
respuesta, aunque obtener un equilibrio en términos de estabilidad es mas dificil porque
esto depende de las tres ganancias.

1

Realice pruebas en produccién en todo el rango de referencias.

Frecuencia de
referencia

Valor regulado

PG

Tiempo de estabilizacion
rPG alto
//Rebasamiento

@ bajo
Tiempo de

subida

r— Error estatico

i

Frecuencia de
referencia

rG

rlG alto

"G bajo

i

Frecuencia de
referencia

rPG y riG correctos

rdG aumentado

tr

La frecuencia de oscilacion depende de la cinematica del sistema:
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Parametro Tiempo de Rebasamiento Tiempo de Error estatico
subida estabilizacion

rPG + -- + = -

rG + - ++ + --

rdG + = - - =

Menu [Retorno PID] FDB

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Funciones De Bomba] =» [Controlador PID] =»
[Retorno PID]

Acerca de este menu

NOTA: Esta funcién no puede utilizarse con algunas de las demas funciones
disponibles

[Tipo de control] TOCT

Tipo de control del PID = eleccién de unidad.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[No NA (sin unidad)
disponible]

Ajuste de fabrica

[OTRO] OTHER Otro control y unidad (%)

[Asig.Retorno PID] PIF

Retorno del controlador de PID.

Ajuste Coédigo / Valor | Descripcion

[No NO No asignado

configurado]
Ajuste de fabrica

[AI1]...[AI3] AIl..AI3 Entrada analégica de Al1 a AI3

[Al4]...[AI5] AT4..AIS Entrada analégica de Al4 a Al5, si se ha introducido el moédulo
de extension de E/S VW3A3203

[Entrada ATV1 Entrada analégica virtual 1 a 3

Analégica

Virtual 1]

[DI7 Pulso PI7...PI8 Entrada digital de DI7 a DI8 utilizada como entrada de pulsos

entrada]...[DI8

Pulso

entrada]

[Encoder] PG Referencia del encoder si se ha introducido un médulo
codificador.

[Tipo AM]AILT

Se puede acceder a este parametro si [Asig.Retorno PID] P1F esta establecido
en [AM] AT1.
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Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[Tension] 10U 0-10vCC

Ajuste de fabrica
[Corriente] 0A 0-20 mA

[Min. Valor AlI1] UIL1 %

Paramet. escala tension Al1 0 %.

Se puede acceder a este parametro si:

+ [Asig.Retorno PID] PIF se establece en [AI1] AT1,y

+ [Tipo AIM] AT1T se establece en [Tensién] 10U.

Ajuste Descripcion

De0,0a10,0VCC Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 0,0 V CC

[Max. Valor Al1] UTIH1 %

Paramet. escala tension Al1 100 %.

Se puede acceder a este parametro si:

+ [Asig.Retorno PID] PIF se establece en [AI1] AT1,y

+ [Tipo AIM] AT1T se establece en [Tensién] 10U.

Ajuste Descripcion

De 0,0a 10,0V CC Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 10,0V CC

[Min. Valor Al1] CRL1 %

Param. escala actual Al1 0 %.

Se puede acceder a este parametro si:

+ [Asig.Retorno PID] PTF se establece en [AI1] AT1,y

+ [Tipo AI1] 211 T se establece en [Corriente] 0A.

Ajuste Descripcion

De 0,0 a 20,0 mA Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 0,0 mA

[Max. Valor Al1] CRH1 %

Param. escala actual Al1 100 %.

Se puede acceder a este parametro si:

+ [Asig.Retorno PID] PTF se establece en [AI1] AT1,y

+ [Tipo AI1] 211 T se establece en [Corriente] 0A.
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Ajuste Descripcion

De 0,0 2 20,0 mA Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 20,0 mA

[Rango ajuste AI1] AI1L %

Se puede acceder a este parametro si:
* [Asig.Retorno PID] P1F se establece en [AI1] 211,y
* [Tipo AI1] AT1T se establece en [Corriente] 0A.
Este parametro se fuerza a [0 - 100%] POS si:
* [Tipo AI1] AT1T se establece en [Corriente] 02, o
* [Min. Valor Al1] CRL1 es inferior a 3,0 mA.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

Unidireccional: El escalado de corriente de Al1 es de 0 hasta
100%.

[0 - 100%] POS

Ajuste de fabrica

[+/- 100%] POSNEG Bidireccional: El escalado de corriente de Al1 es de -100 hasta
100%.
[Min. Valor Al1] CRL1 corresponde a -100%. [Max. Valor Al1]
CRH1 corresponde a 100%.
[Tipo AI2] AI2T %
Tipo Al2.
Se puede acceder a este parametro si [Asig.Retorno PID] P1F esta establecido
en [AlI2] A12.
Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[Tension] 10U 0-10VvV CC
[Tension +/-] N10U -10/+10V CC
Ajuste de fabrica

[Min. Valor Al2] UIL2 %

Paramet. escala tension Al2 0 %.

Se puede acceder a este parametro si:
+ [Asig.Retorno PID] PTF se establece en [AI2] 12,y
+ [Tipo Al2] A12T se establece en [Tensién] 10U.
Idéntico a [Min. Valor AI1] UTL1 , pagina 223.

[Max. Valor Al2] UIH2 %

Paramet. escala tensiéon Al2 100 %.

Se puede acceder a este parametro si:
+ [Asig.Retorno PID] PTF se establece en [AI2] 12,y
+ [Tipo Al2] 212T se establece en [Tensién] 10U.
Idéntico a [Max. Valor Al1] UTH1 , pagina 223.
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[Tipo AI3] AI3T %

Tipo Al3.

Se puede acceder a este parametro si [Asig.Retorno PID] p1F esta establecido
en [AI3] A13.

Idéntico a [Tipo Al1] AT1T con ajuste de fabrica: [Corriente] 02 , pagina 224.

[Min. Valor AI3] UIL3 %

Paramet. escala tensiéon Al3 0 %.

Se puede acceder a este parametro si:
+ [Asig.Retorno PID] PTF se establece en [AI3] A13,y
* [Tipo AI3] A13T se establece en [Tensién] 10U.
Idéntico a [Min. Valor AI1] UT1.1 , pagina 223.

[Max. Valor AI3] UTIH3 %

Paramet. escala tension Al3 100 %.
Se puede acceder a este parametro si:
+ [Asig.Retorno PID] PTF se establece en [AI3] 213,y
* [Tipo AI3] A13T se establece en [Tensién] 10U.
Idéntico a [Max. Valor Al1] UTH1 , pagina 223.

[Min. Valor Al3] CRL3 %

Param. escala actual AlI3 0 %.

Se puede acceder a este parametro si:
+ [Asig.Retorno PID] PTF se establece en [AI3] 213,y
+ [Tipo AI3] 13T se establece en [Corriente] 0.

Idéntico a [Min. Valor Al1] CR1L.1 , pagina 223.

[Max. Valor Al3] CRH3 %

Param. escala actual AI3 100 %.

Se puede acceder a este parametro si:
+ [Asig.Retorno PID] PTF se establece en [AI3] 213,y
+ [Tipo AI3] 13T se establece en [Corriente] 0.
Idéntico a [Max. Valor Al1] CRH1 , pagina 223.

[Rango de ajuste AI3] AI3L

Rango de entrada analégica Al3.

Se puede acceder a este parametro si:
+ [Asig.Retorno PID] PTF se establece en [AI3] 213,y
+ [Tipo AI3] 213T se establece en [Corriente] 02.

Idéntico a [Rango ajuste AI1] AT1T.
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[Tipo Al4] AT4T %

Tipo Al4.

Se puede acceder a este parametro si:
» se haintroducido el médulo de extension de E/S VW3A3203, y
» [Asig.Retorno PID] PIF se establece en [Al4] AT 4.

Ajuste Coédigo / Valor | Descripcion
[Tension] 10U 0-10v CC
[Corriente] 0A 0-20 mA

Ajuste de fabrica

[Tension +/-] N10U -10/+10V CC

[Min. Valor Al4] UIL4 %

Paramet. escala tension Al4 0 %.

Se puede acceder a este parametro si:
» [Asig.Retorno PID] PTF se establece en [Al4] 14,y
+ [Tipo Al4] AT4T se establece en [Tensién] 10U.
Idéntico a [Min. Valor AI1] UTL1 , pagina 223.

[Max. Valor Al4] UTH4 %

Paramet. escala tension Al4 100 %.

Se puede acceder a este parametro si:
» [Asig.Retorno PID] pP1F se establece en [Al4] 214,y
» [Tipo Al4] A14T se establece en [Tensién] 10U.
Idéntico a [Max. Valor Al1] UTH1 , pagina 223.

[Min. Valor Al4] CRL4 %

Param. escala actual Al4 0 %.

Se puede acceder a este parametro si:
» [Asig.Retorno PID] P1F se establece en [Al4] 214,y
* [Tipo Al4] AT4T se establece en [Corriente] 0A.
Idéntico a [Min. Valor Al1] CRL1 , pagina 223.

[Max. Valor Al4] CRH4 %

Param. escala actual Al4 100 %.

Se puede acceder a este parametro si:
+ [Asig.Retorno PID] PTF se establece en [Al4] 14,y
* [Tipo Al4] AT4T se establece en [Corriente] 0A.
Idéntico a [Max. Valor Al1] CRH1 , pagina 223.

226 NHA80760.11



[Ajustes Completos] CsT— Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

[Rango de ajuste Al4] AT4L

Se puede acceder a este parametro si:
+ [Asig.Retorno PID] PTF se establece en [Al4] 214,y
+ [Tipo Al4] 214T se establece en [Corriente] 02.
Idéntico a [Rango ajuste AI1] AT1T.

[Tipo AI5] AIST %

Configuracion de Al5.

Se puede acceder a este parametro si:
* se haintroducido el médulo de extension de E/S VW3A3203, y
+ [Asig.Retorno PID] PIF se establece en [AI5] AT5.

Idéntico a [Tipo Al4] AT4T , pagina 226.

[Min. Valor AI5] UIL5 %

Paramet. escala tension Al5 0 %.

Se puede acceder a este parametro si:
* [Asig.Retorno PID] P1F se establece en [AI5] 215,y
* [Tipo AI5] A15T se establece en [Tensién] 10U.
Idéntico a [Min. Valor AI1] UT1.1 , pagina 223.

[Max. Valor Al5] UTIH5 %

Paramet. escala tensiéon Al5 100 %.

Se puede acceder a este parametro si:
* [Asig.Retorno PID] P1F se establece en [AI5] 15,y
* [Tipo AlI5] A15T se establece en [Tension] 10U.
Idéntico a [Max. Valor Al1] UTH1 , pagina 223.

[Min. Valor Al5] CRL5 %

Param. escala actual Al5 0 %.

Se puede acceder a este parametro si:
* [Asig.Retorno PID] P1F se establece en [AI5] 215,y
+ [Tipo AI5] 15T se establece en [Corriente] 0.
Idéntico a [Min. Valor Al1] CR1L1 , pagina 223.

[Max. Valor Al5] CRH5 %

Param. escala actual Al5 100 %.

Se puede acceder a este parametro si:
* [Asig.Retorno PID] PTF se establece en [AI5] 215,y
+ [Tipo AI5] 15T se establece en [Corriente] 02.
Idéntico a [Max. Valor Al1] CRH1 , pagina 223.
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[Rango AlI5] AI5L

Se puede acceder a este parametro si:
+ [Asig.Retorno PID] PTF se establece en [AI5] 15,y
» [Tipo AI5] AI5T se establece en [Corriente] 02.
Idéntico a [Rango ajuste AI1] AT11.

[Retorno minimo PID] PIF1 %

Se puede acceder a este parametro si [Asig.Retorno PID] P1F no esta
establecido en [No configurado] No.

Ajuste 0 Descripcion
De 0 a [Retorno maximo PID] Intervalo de ajuste
PIF2

Ajuste de fabrica: 100

[Retorno maximo PID] PIF2 %

Se puede acceder a este parametro si [Asig.Retorno PID] PTF no esta
establecido en [No configurado] NO.

Ajuste (@) Descripcion

De [Retorno minimo PID] Intervalo de ajuste
PIF1 a32.767
Ajuste de fabrica: 1.000

[Retorno PID] RPF %

Se puede acceder a este parametro si [Asig.Retorno PID] P1F no esta
establecido en [No configurado] No.

Ajuste Descripcion

De 0 265.535 Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: _

[Advert. retor. min.] PAL %

Se puede acceder a este parametro si [Asig.Retorno PID] P1F no se establece
en [No configurado] n0. La advertencia [Adv. PID baja real.] PFAL esta activa si
el valor del retorno de PID es inferior al valor configurado en [Advert. retor. min.]

PAL.
Ajuste 0 Descripcion
De 0 2 65.535 Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 100

[Advert. retor. max.] PAH %

Se puede acceder a este parametro si [Asig.Retorno PID] P1F no se establece
en [No configurado] N0. La advertencia [Adv. PID alta real.] PFAH esta activa si
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el valor del retorno de PID es superior al valor configurado en [Advert. retor.

max.] PAH.
Ajuste 0 Descripcion
De 0 2 65.535 Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 1.000
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Menu [Referencia de PID] RF

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Funciones De Bomba] =» [Controlador PID] =»
[Referencia de PID]

Acerca de este menu

NOTA: Esta funcién no puede utilizarse con algunas de las demas funciones
disponibles

[Ref. PID interna] PII %

Se puede acceder a este parametro si [Asig.Retorno PID] P1F no esta
establecido en [No configurado] No.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[No] NO La referencia del controlador PID se indica a través de [Config.
Freq Ref 1] rR1 o [Canal Ref.1B] FR1B con funciones de
suma/resta/multiplicacion. Consulte el diagrama de bloques,
pagina 218.

Ajuste de fabrica

[Si] YES La referencia del controlador PID es interna a través de [Ref.
PID interna] RPI.

[Config. Freq Ref 1] FR1 %

Frec. de ref. de configuracién 1.

Se puede acceder a este parametro si:
» [Asig.Retorno PID] PTF no se establece en [No configurado] NO, y
* [Ref. PID interna] P11 se establece en [No] NO.

Ajuste Cadigo / Descripcion
Valor
[No configurado] | NO No asignado
[Al1] ATl Entrada analégica Al1

Ajuste de fabrica

[Al2]...[AI3] AI2..AI3 Entrada analégica Al2 a AI3

[Entrada ATVl Entrada analégica virtual 1

Analégica Virtual

1]

[Al4]...[AI5] AI4..AIS5 Entrada analdgica de Al4 a Al5, si se ha introducido el mddulo
de extension de E/S VW3A3203

[HMI] LCC Frecuencia de referencia mediante terminal remoto

[Frec Ref MDB Frecuencia de referencia mediante Modbus

Modbus]

[Frec. Ref CAN Frecuencia de referencia mediante CANopen si se ha

CANopen] insertado un moédulo CANopen

[Ref. Freq-Com. NET Frecuencia de referencia mediante moédulo de bus de campo

Module] si se ha insertado un médulo de bus de campo

[Ethernet ETH Ethernet insertado

insertado]
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Ajuste Codigo / Descripcion
Valor
[DI7 Pulso PI7..PI8 Entrada digital de DI7 a DI8 utilizada como entrada de pulsos

entrada]...[DI8
Pulso entrada]

[Encoder] PG Referencia del encoder si se ha introducido un médulo
codificador.

[Proceso de PID min.] PIP1 %

Se puede acceder a este parametro si [Asig.Retorno PID] PTF no esta
establecido en [No configurado] 0.

Ajuste 0 Descripcion

[Retorno minimo PID] PTF1... Intervalo de ajuste
[Proceso de PID max.] p1p2
Ajuste de fabrica: 150

[Retorno maximo PID] PIF2 %

Se puede acceder a este parametro si [Asig.Retorno PID] P1F no esta
establecido en [No configurado] 0.

Ajuste 0 Descripcion

[Proceso de PID min.] PIP1... Intervalo de ajuste
[Retorno maximo PID] P1F2

Ajuste de fabrica: 900

[Ref. PID interna] RPI %

Se puede acceder a este parametro si:
» [Asig.Retorno PID] PIF no se establece en [No configurado] NO, y
* [Ref. PID interna] P11 se establece en [Si] YES.

Ajuste 0 Descripcion

[Proceso de PID min.] P1P1... Intervalo de ajuste
[Proceso de PID max.] p1p2

Ajuste de fabrica: 150

[Asig. auto./manual] PAU x

Asig automatico/manual.

Se puede acceder a este parametro si [Asig.Retorno PID] PTF no esta
establecido en [No configurado] 0.

Rango de Codigo / Valor | Descripcion
valores
[No asignado] | NO No asignado

Ajuste de fabrica

[DI1]...[DI8] LT1..LI8 Entrada digital de DI1 a DI8

[DI11]...[DI16] | LI11..LI16 Entrada digital D111 a DI16, si se ha introducido el modulo de
extension de E/S VW3A3203

[CDO00]... CD00...CD10 Entrada digital virtual CMD.0 a CMD.10 en la configuracién del
[CD10] [Perfil E/S] 1O
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Rango de Codigo / Valor | Descripcion

valores

[CD11]... CD11...CD15 Entrada digital virtual CMD.11 a CMD.15 independientemente
[CD15] de la configuracion

[101kW]... C101...C110 Entrada digital virtual CMD1.01 a CMD1.10 con serie Modbus
[110kW] integrada en la configuracion del [Perfil E/S] 10

[C111]... C111...C115 Entrada digital virtual CMD1.11 a CMD1.15 con serie Modbus
[115kW] integrada independientemente de la configuracion

[201kW]... C201...C210 Entrada digital virtual CMD2.01 a CMD2.10 con médulo de bus
[210kW] de campo CANopen® en la configuracion del [Perfil E/S] 10
[211kW]... C211...C215 Entrada digital virtual CMD2.11 a CMD2.15 con modulo de bus
[215kW] de campo CANopen® independientemente de la configuracion
[301kW]... C301...C310 Entrada digital virtual CMD3.01 a CMD3.10 con médulo de bus
[310kW] de campo en la configuracion del [Perfil E/S] T0.

[311kW]... C311...C315 Entrada digital virtual CMD3.11 a CMD3.15 con médulo de bus
[315kW] de campo independientemente de la configuracién

[501kW]... €501...C510 Entrada digital virtual CMD5.01 a CMD5.10 con Ethernet
[510kW] integrado en la configuracion del [Perfil E/S] 10

[511kW]... C511..C515 Entrada digital virtual CMD5.11 a CMD5.15 con Ethernet
[515kW] integrado independientemente de la configuracién

[Ref. PID manual] PIM %

Entrada de referencia en modo manual.

Se puede acceder a este parametro si:

+ [Asig.Retorno PID] PTF no se establece en [No configurado] NO, y

* [Asig. auto./manual] PAU no se establece en [No asignado] NO.

Las velocidades preseleccionadas estan activas en la referencia manual si se han

configurado.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[No NO No asignado

configurado]
Ajuste de fabrica

[AI1]...[AI3] AIl..AI3 Entrada analégica de Al1 a AI3

[Al4]...[AI5] AI4..AIS5 Entrada analégica de Al4 a Al5, si se ha introducido el médulo
de extension de E/S VW3A3203

[DI7 Pulso PI7..PI8 Entrada digital de DI7 a DI8 utilizada como entrada de pulsos

entrada]...[DI8

Pulso

entrada]

[Encoder] PG Referencia del encoder si se ha introducido un médulo

codificador.
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[Ajustes Completos] CsT—

Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

Menu [Ref.preselec. PID] PRI

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Funciones De Bomba] =» [Controlador PID] =»
[Referencia de PID] =» [Ref.preselec. PID]

Acerca de este menu

Se puede acceder a esta funcion si [Asig.Retorno PID] PIF est4 asignado.

[Asig. preest. PID 2] PR2

Si la entrada o el bit asignado se encuentra en posicion 0, la funcién esté inactiva.

Si la entrada o el bit asignado se encuentra en posicion 1, la funcion esta activa.

Rango de Codigo / Valor | Descripcion
valores
[No asignado] | NO No asignado
Ajuste de fabrica
[DI1]...[DI8] LI1..LIS8 Entrada digital de DI1 a DI8
[DI11]...[DI16] | LI11..LI16 Entrada digital D111 a DI16, si se ha introducido el médulo de
extension de E/S VW3A3203
[CDO00]... CD00...CD10 Entrada digital virtual CMD.0 a CMD.10 en la configuracién del
[CD10] [Perfil E/S] 10
[CD11]... CD11...CD15 Entrada digital virtual CMD.11 a CMD.15 independientemente
[CD15] de la configuracion
[101kW]... C101...C110 Entrada digital virtual CMD1.01 a CMD1.10 con serie Modbus
[110kW] integrada en la configuracion del [Perfil E/S] 10
[C111]... Cll1..c1l15 Entrada digital virtual CMD1.11 a CMD1.15 con serie Modbus
[115kW] integrada independientemente de la configuracion
[201kW]... €201...C210 Entrada digital virtual CMD2.01 a CMD2.10 con médulo de bus
[210kW] de campo CANopen® en la configuracion del [Perfil E/S] 10
[211kW]... C211...c215 Entrada digital virtual CMD2.11 a CMD2.15 con médulo de bus
[215kW] de campo CANopen® independientemente de la configuracion
[301kW]... €301...C310 Entrada digital virtual CMD3.01 a CMD3.10 con médulo de bus
[310kW] de campo en la configuracion del [Perfil E/S] T0.
[311kW]... C311...C315 Entrada digital virtual CMD3.11 a CMD3.15 con médulo de bus
[315kwW] de campo independientemente de la configuracion
[501kW]... €501...C510 Entrada digital virtual CMD5.01 a CMD5.10 con Ethernet
[510kW] integrado en la configuracion del [Perfil E/S] 10
[511kW]... C511...C515 Entrada digital virtual CMD5.11 a CMD5.15 con Ethernet
[515kW] integrado independientemente de la configuracion

[Asig. preest. PID 4] PR4

Idéntico a [Asig. preest. PID 2] Pr2 , pagina 233.

Compruebe que [Asig. preest. PID 2] Pr2 se ha asignado antes de asignar esta

funcién.

[Ref. PID preest. 2] RP2 %

Solo se puede acceder a este parametro si se asigna [Asig. preest. PID 2] PR2.
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Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos [Ajustes Completos] CST—

Ajuste 0 Descripcion

[Proceso de PID min.] P1P1... Intervalo de ajuste
[Proceso de PID max.] p1p2

Ajuste de fabrica: 300

[Ref. PID preest. 3] RP3 %

Solo se puede acceder a este parametro si se asigna [Asig. preest. PID 4] Pr4.

Ajuste 0 Descripcion

[Proceso de PID min.] PIP1... Intervalo de ajuste
[Proceso de PID max.] p1p2
Ajuste de fabrica: 600

[Ref. PID preest. 4] RP4 %

Solo se puede acceder a este parametro si se asigna [Asig. preest. PID 2]
PR2 y [Asig. preest. PID 4] pr4.

Ajuste 0 Descripcion

[Proceso de PID min.] P1P1... Intervalo de ajuste
[Proceso de PID max.] p1p2

Ajuste de fabrica: 900
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[Ajustes Completos] CsT—

Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

Menu [Referencia de PID] RF

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Funciones De Bomba] =» [Controlador PID] =»
[Referencia de PID]

[Ref.vel.predictiva] FPI %

Se puede acceder a este parametro si:

* [Nivel de acceso] L.AC se establece en [Experto] EPR.

» [Asig.Retorno PID] P1F no se establece en [No configurado] 0.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[No NO No asignado

configurado]
Ajuste de fabrica

[AI1]...[AI3] AT1...AI3 Entrada analdgica de Al1 a AI3

[Al4]...[Al5] AI4...AIS Entrada analdgica de Al4 a Al5, si se ha introducido el médulo
de extensién de E/S VW3A3203

[HMI] LCC Frecuencia de referencia mediante terminal remoto

[Frec Ref MDB Frecuencia de referencia mediante Modbus

Modbus]

[Frec. Ref CAN Frecuencia de referencia mediante CANopen

CANopen]

[Ref. Freq- NET Frecuencia de referencia mediante modulo de comunicaciones

Com. Module]

[Ethernet ETH Ethernet insertado

insertado]

[DI7 Pulso PI7...PI8 Entrada digital de D17 a DI8 utilizada como entrada de pulsos

entrada]...[DI8

Pulso

entrada]

[Encoder] PG Referencia del encoder si se ha introducido un médulo

codificador.

[% entr. velocidad] PSR %

% ref. velocidad PID.

» Se puede acceder a este parametro si [Nivel de acceso] 1.2AC se establece
en [Experto] EPR, y

* [Ref.vel.predictiva] ¥PT no se establece en [No configurado] 0.

Ajuste 0

Descripcion

De 1a100%

Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 100%
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Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

[Ajustes Completos] CST—

Menu [SET] ST

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Funciones De Bomba] =» [Controlador PID] =»

[SET]

Acerca de este menu

Se puede acceder a los siguientes parametros si [Asig.Retorno PID] PTF no se
establece en [No configurado] no.

NOTA: Esta funcién no puede utilizarse con algunas de las demas funciones

disponibles

[Ganan. prop. PID] RPG %

Ganancia proporcional de PID.

Ajuste C)

Descripcion

De 0,01 a 100,00

Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 1,00

[Gan. integral PID] RIG %

Ganan. integral controlador PID.

Ajuste C)

Descripcion

De 0,01 a 100,00

Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 1,00

[Ganancia deriv. PID] RDG *

Ganancia deriv. PID.

Ajuste 0

Descripcion

De 0,00 a 100,00

Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 0,00

[Rampa PID] PRP %

Rampa de aceleracién/deceleracion del PID, definida para ir de [Proceso de PID

min.] PTP1 a [Proceso de PID max.] PTP2 y viceversa.

Ajuste 0

Descripcion

De0,02999s

Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 0,0 s
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[Ajustes Completos] CsT— Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

[Inversion de PID] PIC %

Inversioén de PID.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[No] NO No

Ajuste de fabrica

[si] YES Si

[Salida minima PID] POL %

Salida min. del controlador PID en Hz.

Ajuste (@ Descripcion

De -599,0 a 599,0 Hz Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 0,0 Hz

[Salida maxima PID] POH %

Salida max. del controlador PID en Hz.

Ajuste 0 Descripcion

De 0,0 2 599,0 Hz Intervalo de ajuste
Ajuste de fabrica: 60,0 Hz

[Atencién error PID] PER %

[Atencion error PID] PEE esta activa si el valor del error de PID supera al valor
configurado en [Atencion error PID] PER.

Ajuste 0 Descripcion

De 0 a65.535 Intervalo de ajuste
Ajuste de fabrica: 100

[PID integral desac.] PIS %

Si la entrada o el bit asignado se encuentra en posicion 0, la funcién esta inactiva
(la integral del PID esta activada).

Si la entrada o el bit asignado se encuentra en posicion 1, la funcion esta activa
(la integral del PID esta desactivada).

Rango de Codigo / Valor | Descripcion
valores
[No asignado] | NO No asignado
Ajuste de fabrica
[DI1]...[DI8] LI1..LIS8 Entrada digital de DI1 a DI8

[DI11]...[DI16] | LI11..LI16 Entrada digital D111 a DI16, si se ha introducido el médulo de
extension de E/S VW3A3203

[CDO00]... CD00...CD10 Entrada digital virtual CMD.0 a CMD.10 en la configuracién del
[CD10] [Perfil E/S] 10
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Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

[Ajustes Completos] CST—

Rango de Codigo / Valor | Descripcion

valores

[CD11]... CD11...CD15 Entrada digital virtual CMD.11 a CMD.15 independientemente
[CD15] de la configuracion

[101kW]... C101...C110 Entrada digital virtual CMD1.01 a CMD1.10 con serie Modbus
[110kW] integrada en la configuracion del [Perfil E/S] 10

[C111]... C111...C115 Entrada digital virtual CMD1.11 a CMD1.15 con serie Modbus
[115kW] integrada independientemente de la configuracion

[201kW]... C201...C210 Entrada digital virtual CMD2.01 a CMD2.10 con médulo de bus
[210kW] de campo CANopen® en la configuracion del [Perfil E/S] 10
[211kW]... C211...C215 Entrada digital virtual CMD2.11 a CMD2.15 con modulo de bus
[215kW] de campo CANopen® independientemente de la configuracion
[301kW]... C301...C310 Entrada digital virtual CMD3.01 a CMD3.10 con médulo de bus
[310kW] de campo en la configuracion del [Perfil E/S] T0.

[311kW]... C311...C315 Entrada digital virtual CMD3.11 a CMD3.15 con médulo de bus
[315kW] de campo independientemente de la configuracién

[501kW]... €501...C510 Entrada digital virtual CMD5.01 a CMD5.10 con Ethernet
[510kW] integrado en la configuracion del [Perfil E/S] 10

[511kW]... C511..C515 Entrada digital virtual CMD5.11 a CMD5.15 con Ethernet
[515kW] integrado independientemente de la configuracién

[Tiempo accel. PID] ACCP %

La rampa de arranque de PID se puede aplicar antes de iniciar el controlador PID.
De este modo, se alcanza rapidamente la referencia PID sin aumentar las
ganancias de PID. Si esta configurado, el [Rampa acel. arran.] ACCs se aplica
hasta [Velocidad baja] 1.5P en lugar de [Tiempo accel. PID] ACCP.

Frecuencia

de referencia

FRS ¥
/
/
/\\/\/\
SFS
LSP
ACCP t
Controlador de PID activo
Ajuste ( ) Descripcion

De 0,01299,99s (™

Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 5,00 s

1 Intervalo de 0,01 299,99s00,12999,9s 0 1a6.000 s, segun [Incremento de rampa] TNR.

[Frec. ref. ini. PID] SFS %

Frec. ref. de inicio de PID.

Ajuste ()

Descripcion

De 0,0 2 599,0 Hz

Intervalo de ajuste

Si [Frec. ref. ini. PID] st's es inferior a [Velocidad baja] L.sP,
esta funcion no tiene ningun efecto.

Ajuste de fabrica: 0,0 Hz
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[Ajustes Completos] CsT— Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

[Funciones De Bomba] - [Dormir/Despertar]

Descripcion general de [Dormir/Despertar] SPW

Acerca de este menu

Se puede acceder a los siguientes parametros si [Asig.Retorno PID] PTF no se
establece en [No configurado] 0.

AADVERTENCIA

FUNCIONAMIENTO IMPREVISTO DEL EQUIPO

Compruebe que la activacion de esta funcion no genera condiciones inseguras.

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

El propdsito de la funcion «Dormir/Rearranque™ es parar el motor en situaciones
de parada.

Permite ahorrar energia y evitar el desgaste prematuro de determinadas partes
del equipo que no pueden funcionar a velocidad baja durante un tiempo
prolongado porque el engrasado o la refrigeracién dependen de la velocidad de la
maquina.

Dependiendo de las condiciones de rearranque definidas por el usuario, el motor
se reinicia automaticamente.

Dormir/Rearranque en Modo de control PID

Cuando el variador se usa en control PID, se utiliza una de las siguientes
condiciones para cambiar la aplicacion al estado de Dormir:

* Dormir a velocidad baja .
« Dormir a baja potencia del motor.
» Dormir en condicion externa (usando la entrada del variador).

El variador se encuentra en "modo control PID" cuando el PID esta activo.
Normalmente cuando:

+ LaPID se configura, y
» se selecciona el Canal 1.
« La PID esta en modo automatico.

Cuando el variador se encuentra en Dormir, se usa una condicion de rearranque
para reiniciar la aplicacion:

* Rearranque en el nivel de retorno de PID
* Rearranque en el nivel de error de PID
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Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos [Ajustes Completos] CST—

APPS;< Auto >l bSt »la
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rFrA

SLbS

SLSL
LSP
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Condiciones de Dormir en el modo de control PID

Si no hay una condiciéon de rearranque valida, entonces el sistema cambia a
Dormir cuando una de las condiciones de Dormir configuradas permanezca un
tiempo mayor al definido en [Retardo modo Dormir] ST.PD.

El modo de deteccion de Dormir se selecciona al configurar [Modo detec.
Dormir] s.PM. Entonces, el sistema cambia al modo dormir si se cumple la
condicion seleccionada:

Configuracion Condicion

SwWModo Dormir en conmutacién La entrada del conmutador se activa
o condicién externa

SPDModo Dormir en velocidad La frecuencia de salida es inferior a la velocidad del modo
Dormir

PiWRModo Dormir en nivel de La potencia de salida es inferior a la potencia del modo Dormir

potencia

HPModo Dormir en el valor del El valor del sensor es superior al nivel del modo Dormir

sensor de presion

ORMuiltiples condiciones Al menos se cumple una de las condiciones configuradas para
entrar en el modo Dormir

Condiciones de Rearranque en el modo de control PID

El sistema inicia el arranque segun la configuracion de [Modo Rearranque]
WUPM:

*  Enelnivel de retorno de PID
* En el nivel de error de PID.
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[Ajustes Completos] CsT—

Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

* En condicion de baja presion.

Si se selecciona [Retorno] FBK, el sistema rearranca y vuelve al modo de control
PID:

+ Cuando el retorno de PID cae por debajo de [Niv.error proc.desp] WUPF
configurado si la PID esta definida en modo Directo ([Inversion de PID] p1C
se establece en [No] NO).

» Cuando el retorno de PID asciende por encima de [Niv.error proc.desp]
WUPE configurado, si la PID esta definida en modo Inverso ([Inversion de
PID] pIC se establece en [Si] YES).

Si se selecciona [Error] ERR, el sistema rearranca y vuelve al modo de control
PID:

» Cuando el retorno de PID cae por debajo de ([Referencia de PID] RPC -
[Error proce.desper.] WUPE), sila PID esta definida en modo Directo
([Inversién de PID] pIC se establece en [No] NO).

+ Cuando el retorno de PID asciende por encima de ([Referencia de PID] RpC
+ [Error proce.desper.] WUPE), sila PID esta definida en modo Inverso
([Inversion de PID] pIC se establece en [Si] YES).

Si se selecciona [Presién] 1., el sistema rearranca y vuelve al modo de control
de PID cuando el retorno de presién desciende por debajo del [Niv.error proc.
desp] WUPF.

Fase de sobrealimentacion en el modo de control de PID

Al entrar en el modo Dormir, el motor acelera hasta la [Tiempo Boost Dormir]
SLBS durante el [Tiemp.refuer.dormir] SLBT y después se para.

Si [Tiemp.refuer.dormir] SL.BT se establece en 0, entonces se ignora la fase de
boost.

Estado inicial en Modo de control PID

Justo después de que el sistema se inicie en modo automatico (aparece una
orden de inicio durante el modo automatico: el canal 1 previamente seleccionado
y PID auto):

» Sise cumple una condicién de rearranque, el variador pasa a modo de
control de PID (PID iniciada).

» Sino se cumple una condicion de rearranque, el variador pasa a modo
Dormir (el PID permanece detenido y el motor parado) y se ignora la fase de
Boost.

Si el control se cambia a modo automatico mientras el motor esta funcionando (se
cambia al canal 1 o al modo auto. de PID por ejemplo), la unidad se mantiene en
estado de funcionamiento y cambia al modo auto. de PID.

Configuracion de la condicién externa para Dormir (Uso de un interruptor
sin caudal por ejemplo)

El interruptor Dormir permite seleccionar la fuente de la condicion externa para
Dormir:

* NO: no se ha seleccionado entrada para la condicién externa de Dormir.

* LIx:la condicién externa del modo Dormir (por ejemplo, el conmutador) esta
conectada a DIx (la asignacion también es posible en un bit de control con
perfil de E/S).
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Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos [Ajustes Completos] CST—

Menu [Menu Dormir] SLP

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Funciones De Bomba] =% [Dormir/Despertar] =»
[Menu Dormir]

[Modo detec. Dormir] SLPM

Modo de deteccion Dormir.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[No] NO Sin configurar

Ajuste de fabrica

[Interruptor] SW El sistema entra en el modo Dormir en la condicion de
interruptor.

[Velocidad] SPD El sistema entra en el modo Dormir en la condicion de
velocidad.

[Potencia] PWR El sistema entra en el modo Dormir en la condicion de
potencia.

[Multiple] OR El sistema entra en modo Dormir con la condicion de O multiple

[Asig. inter. Dormir] SLPW

Se puede acceder a este parametro si [Modo detec. Dormir] s1.pM esta
establecido en:

* [Interruptor] sw, o
+ [Multiple] OR.
Seleccione una condicién externa para introducir en el modo Dormir.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[No asignado] | NO No asignado
Ajuste de fabrica
[DI1]...[DI8] LI1..LI8 Entrada digital de DI1 a DI8
[DI11]...[DI16] | LI11..LI16 Entrada digital DI11 a DI16, si se ha introducido el modulo de
extension de E/S VW3A3203
[CDO00]... CD00...CD10 Entrada digital virtual CMD.0 a CMD.10 en la configuracién del
[CD10] [Perfil E/S] 1O
[CD11]... CD11...CD15 Entrada digital virtual CMD.11 a CMD.15 independientemente
[CD15] de la configuracion
[101kW]... C101...C110 Entrada digital virtual CMD1.01 a CMD1.10 con serie Modbus
[110kW] integrada en la configuracion del [Perfil E/S] 10
[C111]... C111..C115 Entrada digital virtual CMD1.11 a CMD1.15 con serie Modbus
[115kW] integrada independientemente de la configuracién
[201kW]... €201...c210 Entrada digital virtual CMD2.01 a CMD2.10 con médulo de bus
[210kW] de campo CANopen® en la configuracion del [Perfil E/S] 10
[211kW]... C211...c215 Entrada digital virtual CMD2.11 a CMD2.15 con médulo de bus
[215kW] de campo CANopen® independientemente de la configuracion
[301kW]... €301...C310 Entrada digital virtual CMD3.01 a CMD3.10 con médulo de bus
[310kW] de campo en la configuracion del [Perfil E/S] 10.
[311kW]... C311...C315 Entrada digital virtual CMD3.11 a CMD3.15 con médulo de bus
[315kW] de campo independientemente de la configuracién
[501kW]... C501...C510 Entrada digital virtual CMD5.01 a CMD5.10 con Ethernet
[510kW] integrado en la configuracion del [Perfil E/S] 10
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Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[511kW]... C511...C515 Entrada digital virtual CMD5.11 a CMD5.15 con Ethernet
[515kW] integrado independientemente de la configuracion

[DI52 (Alto D52H... D59H Entradas digitales de nivel alto del armario

nA“I'fI)] [::“59 NOTA: Es posible acceder a esta seleccion en el ATV960
(Alto nivel)] y ATV980 con E/S en el armario.

[Veloc. min. Dormir] SLSL %

Nivel de velocidad bajo el cual el sistema deberia entrar en modo Dormir.

Se puede acceder a este parametro si [Modo detec. Dormir] S1.PM esta
establecido en:

* [Velocidad] sPD, o
+ [Maltiple] or.

Ajuste 0 Descripcion

De 0a599,0 Hz Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: [No] NO

[Nivel poten.dormir] SLPR

Nivel de potencia bajo el cual el sistema deberia entrar en modo Dormir.

Se puede acceder a este parametro si [Modo detec. Dormir] S1.pM esta
establecido en:

+ [Potencia] PR, 0
+ [Multiple] OR.

Ajuste 0 Descripcion
De 0 a [Potencia nom. motor] Intervalo de ajuste
NPR
Ajuste de fabrica: [No] NO

[Retardo modo Dormir] SLPD %

Se puede acceder a este parametro si [Modo detec. Dormir] S1.PM no esta
establecido en [No] NO.

Ajuste 0 Descripcion

De0a3.600s Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 20 s
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Menu [Refuerzo] SBT

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Funciones De Bomba] =% [Dormir/Despertar] =»
[Ment Dormir] =» [Refuerzo]

Acerca de este menu

Se puede acceder a los siguientes parametros si [Modo detec. Dormir] ST.PM no
se establece en [No] NO.

[Tiempo Boost Dormir] SLBS %

Tiempo Boost Dormir.

Ajuste 0 Descripcion

De 0a599,0 Hz Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: NO

[Tiemp.refuer.dormir] SLBT %

Tiemp.refuer.dormir.

Ajuste 0 Descripcion

De 0a3.600s Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: N0
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Menu [Menu Rearranque] WKP

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Funciones De Bomba] =» [Dormir/Despertar] =»
[Menu Rearranque]

Acerca de este menu

Se puede acceder a este menu si [Modo detec. Dormir] S.PM no se establece
en [No] vo.

[Modo Rearranque] WUPM %

Modo Rearranque.

Rango de

valores Codigo / Valor | Descripcion

[Retorno] FBK Rearranque en el nivel de retorno de PID
Ajuste de fabrica

[Error] ERR Rearranque en el nivel de error de PID

[Niv.error proc.desp] WUPF %

Se puede acceder a este parametro si [Modo Rearranque] WwuprM esta
establecido en [Retorno] FBK.

Rango de valores QO Descripcion
[Retorno minimo PID] PTF1... Ajuste de fabrica: NO
[Retorno maximo PID] P1r2

[Error proce.desper.] WUPE %

Se puede acceder a este parametro si [Modo Rearranque] WuprM esta
establecido en [Error] ERR.

Rango de valores QO Descripcion
De 0 a [Retorno maximo PID] Ajuste de fabrica: 0,0 Hz
PIF2
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[Funciones De Bomba] - [Superv. Realiment.]

Menu [Superv. Realiment.] FKM

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Funciones De Bomba] =» [Superv. Realiment.]

Acerca de este menu

Esta funcion se utiliza normalmente para detectar casos en los que se supera la
capacidad de instalacion o en los que la instalaciéon no funciona correctamente:

» Hidrante abierto.

» Arranque de la bomba con la vélvula de descarga abierta.
» Fallo mecanico de las tuberias.

* Fuga de agua.

Cuando el variador funciona a una velocidad elevada, esta funcion controla el
retorno de PID a fin de detectar si se encuentra fuera de un intervalo determinado
alrededor del punto de referencia durante un tiempo configurable.

Con una advertencia o un error detectado, esta funcién también indica que:
» Se ha superado la capacidad de instalacién
* No puede garantizarse un control adecuado
» Se ha producido un error en la instalacion.

Se puede acceder a este menu si [Asig.Retorno PID] PIF no se establece en
[No configurado] no.

Este grafico muestra la supervision del retorno de PID:

PIF

Limitesuperior — —————f£ — =\ — — — — — — — — — — N\ o~
Punto de | ~,
ajuste de PID {
Limite inferior - —————f-——-—=—-—-———-=-X% - - f — - - — (.

Nivel

excedidodel & _ _ _ _ | _ _ 1______1__1_
temporizador | :

Temporizador

AdvertenciaT
1

-y

[Supervis. reto. PID] PFMM

Activ. supervis. retorno de PID.
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Ajuste

Cadigo / Valor

Descripcion

[No]

NO

No

Ajuste de fabrica

[Si]

Si

[Interv. retor. PID] PFMR %

Intervalo dentro del cual el valor del retorno de PID debe encontrarse en una
situacion normal.

Se puede acceder a este parametro si [Supervis. reto. PID] PFMM no esta
establecido en [No] NO.

Ajuste 0

Descripcion

De 0 a 100%

Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 3%

[Ret. err. reto. PID] PFMD %

Retardo de activacion de un error después de la deteccién de una anomalia.

Se puede acceder a este parametro si [Supervis. reto. PID] PFMM no esta
establecido en [No] NO.

Ajuste 0

Descripcion

De0a3.600s

Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 10 s

[Res. err. reto. PID] PFMB %

Respuesta de la supervision del retorno de PID a un error detectado.

Defina cédmo reacciona el variador cuando se produce un error de supervision del

retorno.

Se puede acceder a este parametro si [Supervis. reto. PID] PFMM no esta
establecido en [No] NO.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[Ignorar] NO Error detectado ignorado

[Parada rueda | YES Parada en rueda libre

Libre]

[Por STT] STT Parada segun el parametro [Tipo de parada] STT sin disparar
un error tras la parada

[Paro rampa] RMP Parada en rampa

Ajuste de fabrica
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[Funciones De Bomba] - [ENA Sistemal]

Menu [ENA Sistema] ENA

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Funciones De Bomba] =» [ENA Sistema]

Acerca de este menu

El Sistema ENA es un perfil de control disefiado para maquinas giratorias con
cargas desequilibradas. Se utiliza principalmente para bombas de extraccion de
petréleo y en prensas mecanicas con volantes de inercia.

El principio de funcionamiento aplicado:
* Permite el funcionamiento sin una resistencia de frenado.
* Reduce el esfuerzo mecanico en la varilla.
* Reduce las fluctuaciones de corriente en la linea.

» Reduce el consumo de energia mediante la mejora de la relacién potencia
eléctrica/corriente.

[Activacion ENA] ENA %

Se puede acceder a este parametro si [Tipo control motor] CTT esta establecido
en [SVC por U] vvc.

Ajuste 0 Codigo / Valor | Descripcion

[No] NO Desactivada

Ajuste de fabrica

[Si] YES Activado

La activacioén de esta funcion:

» desactiva la adaptacion de la rampa de deceleraciéon
(parametro [Adapt. ram. decel.] BR2),

« activa la funcion [Limitacion de par] TOL: [Activ. limit.
par] TLA se establece en [Si] YES y [Limit. par. gener.]
TLIG se estableceen 0,y

* activa la funcion [Recuper. al vuelo] F1R si no se ha
activado ninguna funcién incompatible.

[ENA prop ganancia] GPE %

Se puede acceder a este parametro si [Activacion ENA] ENA no esta establecido
en [No] vo.

Este parametro se utiliza para conseguir un compromiso entre el consumo
reducido de energia (o fluctuaciones de la corriente de la linea) y el esfuerzo
mecanico al que esta sometida la varilla. Se ahorra energia mediante la reduccién
de fluctuaciones de corriente y el aumento de la corriente, mientras se mantiene
la misma velocidad media.

Ajuste 0 Descripcion

De 129999 Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 250
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[Ganancia int. ENA] GIE %

Se puede acceder a este parametro si [Activacion ENA] ENA no esta establecido
en [No] no.

Este ajuste se utiliza para suavizar la tensién del bus de CC.

Arranque la maquina con una ganancia integral y una ganancia proporcional
bajas (25% proporcional y 10% integral) para evitar paradas por sobretension
cuando no se dispone de una resistencia de frenado. Compruebe si estos ajustes
son adecuados.

Ajustes recomendados que se deben realizar durante el funcionamiento:

+ Para eliminar la resistencia de frenado y, por tanto, aumentar la tension del
bus de CC:

Muestre la velocidad de la maquina en el Terminal grafico.

Reduzca el valor de la ganancia integral hasta que se reduzca la velocidad
de la maquina

Cuando alcance este punto, aumente la ganancia integral hasta que se
estabilice la velocidad de la maquina.

Utilice el Terminal grafico o un osciloscopio para comprobar que la tension
del bus de CC es estable.

« Para ahorrar energia:

La reduccién (gradual) de la ganancia proporcional puede aumentar el ahorro
de energia mediante la reduccion del valor maximo de la corriente de la linea,
pero también aumentara las variaciones de velocidad y, por tanto, el esfuerzo
mecanico.

El objetivo es identificar la configuracion que permitira ahorrar energia y
minimizar el esfuerzo mecanico.

La reduccién de la ganancia proporcional puede implicar la necesidad de
reajustar la ganancia integral para evitar una parada por sobretension.

NOTA: Después de completar los ajustes, compruebe que la bomba arranca
correctamente. Si el ajuste de la ganancia integral de ENA es demasiado
bajo, tal vez se produzca un par demasiado bajo durante el arranque.

Ajuste () Descripcion

De 0 2 9999 Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 100

[Relacion reduccion] RAP %

Se puede acceder a este parametro si [Activacion ENA] ENA no esta establecido
en [No] vo.

Este ajuste corresponde a la relacion de velocidad del motor antes de la caja de
cambios/velocidad del motor después de la caja de cambios.

Este parametro se utilizar para mostrar la velocidad media en Hz y la velocidad de
la maquina en unidades del cliente (por ejemplo, en carreras por minuto) en el
Terminal grafico.

Para que se puedan mostrar en el Terminal grafico, es necesario seleccionar
estos valores en el menu [Pantalla] MoN.

Recomendaciones de ajuste para evitar la parada por un error de
[SOBREVELOC. MOTOR] soF, [ENA Sistema] autoriza la sobrevelocidad, lo
cual puede provocar un error de [SOBREVELOC. MOTOR] sOF.

Para evitar que ocurra esto, se recomienda aumentar ligeramente el valor del
siguiente parametro:

* [Velocidad maxima] TFr
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* [Niv.sobrevel.pulsos] 02, si se ha configurado la funcion de
"frecuencimetro”

Ajuste () Descripcion

De 10,0 2 999,9 Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 10,0
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[Funciones De Bomba] - [Control Anti-Ret]

Menu [Control Anti-Ret] BSCC

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Funciones De Bomba] =» [Control Anti-Ret]

Acerca de este menu

Esta funcion evita un cierre del variador en caso de pérdida de la unidad de
alimentacion principal. Se lleva a cabo con una regulacién de tension del bus de
corriente continua para almacenar energia suficiente como para controlar el
motor.

AVISO

SOBRETENSION

« Utilice una resistencia de frenado con un valor nominal adecuado si activa la
funcion [Activacion Anti-Ret] Bscc.

» Compruebe que la resistencia de frenado tenga un valor nominal suficiente
realizando una prueba de puesta en funcionamiento bajo las condiciones de
carga maximas.

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

Diagrama funcional

Este diagrama muestra la secuencia Control de la rotacion inversa de pérdida de
fase de la red eléctrica
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Consigna de A

velocidad del
motor

Consigna de
velocidad
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brS

Perfil
Vbus A

Vbr
bVPL
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B /
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PHF ©
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(@)

(a) Corresponde a la funcién de rotacion inversa

Descripcidon del estado

Secuencia Nombre Descripcion

0 Funcionamien- | Funcionamiento normal, el variador esta funcionando a
to normal velocidad positiva.

1 Preparacion Se ha detectado una pérdida de fase de la red eléctrica. El par
de la rotacion de carga resultante de la ponderacion de la columna de liquido
inversa en la bomba sigue presente.

El limite inferior del control de energia se fija en un umbral
configurado [Vbus Ref Deceler.] BVPL, lo cual provoca un
aumento de [Tensién de bus DC] VBUS hasta este umbral (la
regulacion adaptara el par para almacenar energia).

2 Cruce de Durante esta fase, se producen los siguientes pasos:
velocidad nula * Deceleracion desde [Disparo inverso Vel] BTs hasta

[AntiR BusCC FUmb] BRs, para cruzar el area de
velocidad cero.

* La[Tension de bus DC] vBUS disminuye debido a
pérdidas en el sistema sin energia entrante (area de
velocidad nula cercana).

* Laenergia acumulada durante la fase 1 se gasta para
evitar que se apague el variador.

3 Control de la Durante esta fase, el variador regula la velocidad en funcion
velocidad de del [AntiR BusCC FUmb] BRs.
rotacion
inversa El [Tensién de bus DC] vBUS aumenta hasta [Nivel de

frenado] VBR debido a la carga regenerativa. El resistor de
frenado disipara la energia.

4 Aceleracion Cuando la alimentacién de la red eléctrica regresa, el variador

acelera hasta la velocidad de funcionamiento normal.

5 Funcionamien- | Funcionamiento normal, el variador esta funcionando a
to normal velocidad positiva.
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[Activacion Anti-Ret] BSCC

La rotacion inversa PCP de pérdida de fase de la red eléctrica se inicia cuando se
produzca la pérdida de fase de la red.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[No asignado] | NO No asignado
Ajuste de fabrica
[Si] YES Si
[DI1]...[DI8] LI1..LI8 Entrada digital de DI1 a DI8
[DI11]...[DI16] | LI11..LI16 Entrada digital D111 a DI16, si se ha introducido el modulo de
extension de E/S VW3A3203
[CDO00]... CD00...CD10 Entrada digital virtual CMD.0 a CMD.10 en la configuracién del
[CD10] [Perfil E/S] 10
[CD11]... CD11...CD15 Entrada digital virtual CMD.11 a CMD.15 independientemente
[CD15] de la configuracion
[101kW]... C1l01..Cc110 Entrada digital virtual CMD1.01 a CMD1.10 con serie Modbus
[110kW] integrada en la configuracion del [Perfil E/S] 10
[C111]... Cl11..C115 Entrada digital virtual CMD1.11 a CMD1.15 con serie Modbus
[115kW] integrada independientemente de la configuracion
[201kW]... C201...c210 Entrada digital virtual CMD2.01 a CMD2.10 con médulo de bus
[210kW] de campo CANopen® en la configuracion del [Perfil E/S] 10
[211kW]... C211...C215 Entrada digital virtual CMD2.11 a CMD2.15 con médulo de bus
[215kW] de campo CANopen® independientemente de la configuracion
[301kW]... C301...c310 Entrada digital virtual CMD3.01 a CMD3.10 con médulo de bus
[310kW] de campo en la configuracion del [Perfil E/S] T0.
[311kW]... C311...C315 Entrada digital virtual CMD3.11 a CMD3.15 con médulo de bus
[315kW] de campo independientemente de la configuracién
[501kW]... C501...C510 Entrada digital virtual CMD5.01 a CMD5.10 con Ethernet
[510kW] integrado en la configuracion del [Perfil E/S] 10
[511kW]... C511...C515 Entrada digital virtual CMD5.11 a CMD5.15 con Ethernet
[515kW] integrado independientemente de la configuracién

[Vbus Ref Deceler.] BVPL %

Bus de Tension de Referencia para la fase de deceleracion.

No se puede acceder a este parametro si [Activaciéon Anti-Ret] Bscc no esta
establecido en [No asignado] NO.

Ajuste (@) Descripcion

De 100 a 1127 V Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: segun el calibre del variador

[AntiR BusCC FUmb] BRS *

Frecuencia de referencia del umbral Bus CC.

No se puede acceder a este parametro si [Activacion Anti-Ret] BscC no esta
establecido en [No asignado] NO.

e (@) Descripcion

De -599,0 a 599,0 Hz Intervalo de ajuste
Ajuste de fabrica: -10,0 Hz
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[Disparo inverso Vel] BTS %

Limite de velocidad que dispara la fase de cruce de velocidad nula.

No se puede acceder a este parametro si [Activaciéon Anti-Ret] BscC no esta
establecido en [No asignado] NO.
NOTA: El valor de este parametro debe establecerse de acuerdo con la

aplicacion. Si se fija un valor demasiado alto, el variador no puede almacenar
energia suficiente como para permitir la secuencia de cruce de velocidad

nula.
Ajuste 0 Descripcion
De -599,0 a 599,0 Hz Intervalo de ajuste
Ajuste de fabrica: 10,0 Hz

[Decel. Retroceso] BZCD %

Valor de deceleracion durante la fase de cruce de la velocidad nula.

No se puede acceder a este parametro si [Activacién Anti-Ret] Bscc no esta
establecido en [No asignado] NO.

Ajuste (@) Descripcion

De 0,02999,9s () Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 3,0 s

1 Intervalo de 0,00 a2 99,99 s 0 de 0 a 9.999 s segun [Incremento de rampa] INR.
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[Supervision bombal] - [Supervis. cic. bom.]

Menu [Supervis. cic. bom.] CSP

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Supervision bomba] =» [Supervis. cic. bom.]

Acerca de este menu

El objetivo de esta funcion es controlar el numero de secuencias de arranque
durante un intervalo de tiempo configurado a fin de evitar el envejecimiento no
deseado del sistema y detectar cualquier funcionamiento anormal.

Un contador interno cuenta el nimero de secuencias de arranque de la bomba.
Cada vez que se inicia la bomba, el contador aumenta. Se reduce un nimero
para cada intervalo de tiempo correspondiente a un inicio.

Si el contador alcanza el nUmero maximo permitido [Ini. max. cic. bom.] PCPN,
se dispara una advertencia [Adver. ciclo bomba] PCP2.

Si se produce una orden de arranque mientras la advertencia detectada esta
activa, aparecera el error [Err Inic ciclo bomb] pCPF. La aplicacién sigue el
compartimiento definido [Res. err. cic. bom.] PCPE.

El rearranque de la bomba sera posible en el momento en que el contador se
reduzca por debajo del nimero maximo de arranques permitidos, si el error
detectado ha desaparecido.

La funcion se basa en el intervalo de tiempo deslizante en el que se cuentan las
6rdenes de arranque de la bomba.

Contador de
ordenes de A
marcha
PCPR |- — -+ R~ ————————— =
PCPR1 |m———————————— S R Py ——-
| ™ i I
| Retardo previo Retardo previo |
| | alrearranque al rearranque [
| | permitido permitido | : :
Pl Lo Lo
IR BN P
T R I S R ] I g
“TRCRt T 1 0 Lo L Loy
Orden de : : : : | : : | : : [
marcha | 1! Lo [ | | : :
1 I | |
| |
0 . - . e >
oo P! L t
Advertencia | [ P I
activada | bl Pt L
| [ P (!
T
! |
| | _
1 | v
Lo P t
Error 1o P
activado | | )l
1ol P

t

Si la [Superv.ciclo bomba] PCcPM se establece en [Modo 1] NORY, la funcion se
activa sin gestion de hora de apagado.

Si la [Superv.ciclo bomba] pCcPM se establece en [Modo 2] RTC, la funcion se
activa con gestién de hora de apagado. Esto requiere una fuente de reloj como el
Terminal grafico conectado al encendido del variador, o un servidor de hora
configurado en Ethernet.
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[Superv.ciclo bomba] PCPM

Modo supervis. de ciclo de bomba.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[No] NO Supervision ciclica desactivada

Ajuste de fabrica

[Modo 1] NORM Supervision ciclica sin gestion de hora de apagado

[Modo 2] RTC Supervision ciclica con gestion de hora de apagado

[Ini. max. cic. bom.] PCPN %

Ini. max. permit. de cic. bomba.

Se puede acceder a este parametro si [Superv.ciclo bomba] PCPM no esta
establecido en [No] NO.

Ajuste 0 Descripcion

De 1299 Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 6

[Periodo ciclo bomba] PCPT %

Periodo del ciclo de la bomba.

Se puede acceder a este parametro si [Superv.ciclo bomba] PCPM no esta
establecido en [No] NO.

Ajuste 0 Descripcion

De 0 a 3.600 min Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 60 min

[Res. err. cic. bom.] PCPB %

Reac. error de ciclo de la bomba.

Se puede acceder a este parametro si [Superv.ciclo bomba] PCPM no esta
establecido en [No] NO.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[Ignorar] NO Error detectado ignorado
[Parada rueda | YES Parada en rueda libre
Libre]

1 Como, en este caso, el error detectado no provoca una parada, se recomienda asignar un relé o
una salida légica a su indicacion.
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[Supervision bomba] - [Monitoriz. Térmica]

Menu [Monitoriz. Térmica] TPP

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Supervision bomba] =» [Monitoriz. Térmica]

Acerca de este menu

Idéntico al menu [Monitoriz. Térmica] TPP , pagina 161.
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[Maestro/Esclavo]

Mecanismo de enlace multidrive

Introduccion

Topologia

La funcién Enlace multidrive permite la comunicacion directa entre grupos de
variadores.

Esta comunicacion se lleva a cabo mediante un enlace Ethernet entre los
variadores.

Algunas funciones del variador pueden configurarse con el Enlace multidrive.

La funcién Enlace multidrive es un protocolo basado en Ethernet.

Se puede utilizar en las siguientes topologias:
» Encadenamiento (Daisy Chain)
» Estrella
* Anillo redundante con RSTP

Puede encontrar mas informacion sobre las topologias en el Manual de Ethernet
integrado del ATV900.

Propiedades del Enlace multidrive

Grupo de Enlace multidrive:

Un grupo de Enlace multidrive puede constar de:
* Un Maestro, que es obligatorio.
+ Hasta 10 Esclavos.
Solo debe estar presente 1 maestro en un grupo de Enlace multidrive.

Cada variador que actie como esclavo debera tener su propia identificacion de
esclavo.

Principio del intercambio de datos:

Cada variador del grupo Enlace multidrive envia datos a todos los variadores de
Su grupo.

Estos datos se ordenan en grupos de datos, los cuales son especificos para cada
aplicacion al utilizarlos combinados.

Estos datos se envian por medio de estructuras UDP con direccionamiento IP
multidifusion.

Configuracién de la red

La funcion Enlace multidrive utiliza los siguientes recursos de red:
» Direccion IP: 239.192.152.143
* Puertos UDP: 6700y 6732
* Redes sin enrutar

Si se emplea la funcién Enlace multidrive en una red Ethernet, es necesario tener
en cuenta estos recursos para su configuracion.
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Solamente se puede utilizar un grupo de Enlace multidrive en la misma red

Ethernet.

Configuracioén del variador

Cada variador empleado en un grupo de Enlace multidrive debe tener una

direccion IP.

Esta direccion IP puede definirse manualmente o ser asignada por un servidor

DHCP.

Supervision de la comunicacién de Enlace multidrive

Cada variador lleva a cabo una supervision permanente de la comunicacién del

grupo de Enlace multidrive para evitar:
* Ejecucion del mismo comando

» Corrupcion de datos en el grupo de Enlace multidrive

ID de esclavo duplicada:

La siguiente tabla muestra como reacciona la funcién en caso de que se detecte

una ID de esclavo duplicada:

Si la ID de esclavo duplicada...

Entonces

Se ha detectado al mismo tiempo en el grupo de
Enlace multidrive

No es posible identificar el variador valido.

En este caso, ambos variadores:
« son considerados no validos

* no estan disponibles en el grupo de
Enlace multidrive

* no envia datos en el grupo de Enlace
multidrive

Se ha detectado y ya hay un variador con esta
ID de esclavo en marcha

El variador existente se considera valido.

El variador duplicado:
* se considera no valido

* no esta disponible en el grupo de Enlace
multidrive

* no envia datos en el grupo de Enlace
multidrive

NOTA: No hay ningun efecto sobre la
aplicacién en este caso.

Intruso:

Un variador se considerara como intruso de un grupo de Enlace multidrive si su ID
de esclavo no es coherente con el nimero de esclavos que se estipuld en la

Configuracion del maestro.

Sila ID de esclavo del variador no es consistente con la configuracion:

« Se considera a si mismo no valido

* No envia datos en el grupo de Enlace multidrive

* No acepta datos procedentes del grupo de Enlace multidrive
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Menu [M/S Arqui. Sistema] MSa

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Maestro/Esclavo] =» [M/S Arqui. Sistema]

Acerca de este menu

Este menu permite al usuario configurar su arquitectura Maestro/Esclavo.

Configuracién de arquitectura Maestro/Esclavo: permite la configuracion del
modo de comunicacién entre el Maestro y los Esclavos. Qué variador es el
Maestro y cuales son los Esclavos. También permite asignar los valores de
referencia de par y velocidad.

Respuesta al error Maestro/Esclavo: permite la configuracién del proceso de
reaccion del Maestro o los Esclavos si se detecta un error (el Maestro no esta
presente y el Esclavo no esta preparado o presenta un error de enlace de
comunicacion).

El diagrama siguiente muestra los parametros relacionados con el Maestro/
Esclavo en funcién de su configuracion:

Configuracion
de asignacion

Respuesta al error en
[MultiVariador Link]
(MdL)

Maestro/Esclavo:
Modo de
comunicacion

SLAUE
MStEr

MSSI, MStl >

A4

MSdt

I I
I I
| |
| |
I I
I I
I I
| |
| |
J |
I I
I I
} I
I I
| e |
I MStO I
I I
f I
| |
I I
| |
| |
I I
I I
| |
I I
I I
I I

*

SLU1...SLU10

MSId

MStEr MSSn « MdL

Lt 0..10

MSCb, MSdb,
MSdd

* [Nivel de acceso] LAC se establece en [Experto] EPR
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La siguiente tabla muestra la visibilidad de los parametros en [Analégico] ANA o
en el modo [MultiVariador Link] MDL:

[M/S modo Comm] MScM Analégico Enlace multidrive

M/S modo comunicacion

[M/S ID dispositivo] MSTD: - - Maestro Del esclavo 1 al
Seleccion ID de Maestro o Esclavo esclavo 10
[M/S rol del dispos.] MSDT: Maestro Esclavo - -

Seleccion Maestro o Esclavo

[M/S nam esclavos] MSSN: - - De0a10 -

M/S ndm esclavos

[M/S As Ref vel entr] MssT: - Entrada - -

Asignacion de entrada de referencia de velocidad del analogica

maestro M/S

[M/S As Ref par entr] MsT1: - Entrada - -

Asignacion de entrada de par de referencia del maestro M/S analdgica

[M/S As Ref vel sal] 1Msso: Salida Salida Salida Salida
Asignacion de la referencia de la salida de velocidad M/S analogica analogica*® analogica* analégica*
[M/S As Ref par sal] MSTO: Salida Salida Salida Salida
Asignacion de la referencia de la salida del par M/S analégica analogica* analogica* analogica*
[M/S Asign Modo Local] MSDT: - - Entrada digital Entrada digital
Asignacioén de entrada en modo local M/S

[M/S ErrResp Com.] MSCB: - - Reaccioén de Reaccion de
Respuesta al error de comunicacion M/S error error

[M/S err. Resp dispo] MSDE: - - Reaccioén de Reaccion de
Respuesta al error del dispositivo M/S error error

[M/S ret. err disp] MSDD: - - Retardo de Retardo de

Error de retraso del dispositivo M/S

error

error

* Se puede acceder a los parametros si [Nivel de acceso] L.AC se establece en [Experto] EPR.

NOTA: La funcién Maestro/esclavo solo se puede configurar si:

» [Tipo control motor] CTT se establece en [SVC por U] vvC o [Ctrl
Vecto Laz Cerr] rvC o [Mot.sincro.] SYN, o [Sinc. CL] FsY.

» [Selecc. de aplic.] APPT se establece en [Todas las aplicac.] AL1L o

[Elevacién] HOST o [Transportador] CONV.

* [Forzado Marcha] 1NHS se establece en [Deshabilitado] NO.

* [BRH b0] BrRHO se establece en [No] NO.

NOTA: Cuando un variador actia como esclavo, [Velocidad baja] 1.sP y

[Velocidad alta] HsP deben configurarse igual que el maestro.

NOTA: El variador debe rearrancar para que se aplique la configuracion

Maestro/Esclavo.
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[M/S modo Comm] MSCM %

Active el Maestro/Esclavo y seleccione el modo de comunicacién para
intercambiar datos entre los variadores que forman parte de la arquitectura

Maestro/Esclavo.
Ajuste Cédigo / Valor | Descripcion
[No] NO Maestro/Esclavo no se han configurado.
Ajuste de fabrica
[MultiVariador | MDL El Maestro/Esclavo se ha configurado con Enlace multidrive
Link]
[Analégico] ANA Maestro/Esclavo se ha configurado con E/S analdgicas.

Se recomienda conectar una salida digital del esclavo
asignado a [Fallo.estado funciona] FL.T a una entrada digital
del maestro ajustado en [Asig. error externo] ETF; con ese
ajuste, un error en el variador esclavo genera una parada en el
maestro.

NOTA: Si es necesario, una salida digital del esclavo
asignada a [Fallo.estado funciona] FL.T puede
conectarse a una entrada digital del maestro fijado en
[Asig. error externo] ETF con el fin de generar una
parada del maestro si se detecta un error de esclavo.

[M/S ID dispositivo] MSID %

Este parametro selecciona el numero de identificacion del variador para la
aplicacion Maestro/Esclavo.

Se puede acceder a este parametro si [M/S modo Comm] MScCM esta establecido

en [MultiVariador Link] MDL

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[Maestro] MSTER Maestro
Ajuste de fabrica

NOTA: Asegurese de que se ha realizado el autoajuste
antes de seleccionar un variador como maestro. Por el
contrario, utilice la entrada de [M/S Asign Modo Local]
MSDI para desactivar provisionalmente la funcion
Maestro/Esclavo y realizar un autoajuste.

[Esclavo 1]... SLV1...SLV10 ID de esclavo

[Esclavo 10]

[M/S rol del dispos.] MSDT %

Seleccione si el variador es el maestro o un esclavo.

Se puede acceder a este parametro si [M/S modo Comm] MScCM esta establecido
en [Analégico] ANA.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[Maestro] MSTER La unidad esta configurada como unidad maestra. (proporciona
el valor de referencia de la velocidad y el par a los esclavos).
Ajuste de fabrica

[Esclavo] SLAVE La unidad esta configurada como unidad esclava. (utiliza el
valor de referencia de la velocidad y el par del maestro).
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[M/S nim esclavos] MSSN %

Numero total de esclavos en la arquitectura Maestro/Esclavo. El nimero maximo
de esclavos es 10 en arquitecturas de enlace multidrive. En arquitecturas
analdgicas, el numero maximo de esclavos depende de las capacidades de E/S

analdgicas.

Se puede acceder a este parametro si:
* [M/S modo Comm] MsCM se establece en [MultiVariador Link] MDL, y

+ [M/S ID dispositivo] MSTD se establece en [Maestro] MSTER.

Ajuste

Descripcion

De0a10

Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 0

[M/S As Ref vel entr] MSSI %

Se puede acceder a este parametro si:

* [M/S modo Comm] MsCM se establece en [Analégico] ANz, y

* [MI/S rol del dispos.] MsSDT se establece en [Esclavo] ST.AVE.

Dependiendo de la entrada analdgica seleccionada, se mostrara el menu
[Config.Vel Ref Al1] MSR1 o ... o [Config.Vel Ref Al5] MSRr5. Acceda al menu
correspondiente para configurar la entrada analégica de acuerdo con sus

necesidades.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[No NO La entrada analdgica no esta configurada
configurado]
Ajuste de fabrica
[AI1]...[AI3] ATI1...AI3 Entrada analdgica de Al1 a AI3
[Al4]...[Al5] AT4..AIS Entrada analdgica de Al4 a Al5, si se ha introducido el médulo

de extensién de E/S VW3A3203

Menusx [Config.Vel Ref Al1] MSR1 hasta [Config.Vel Ref Al5] MSR5

Estos menus permiten configurar la entrada analégica seleccionada mediante [M/
S As Ref vel entr] MSST.

Ejemplo: Si [M/S As Ref vel entr] MsST se establece como [AI3] A1 3, se puede
acceder al menu [Config.Vel Ref AlI3] MSR3.

Para obtener mas informacion sobre la configuracion de la entrada analégica,
consulte [Entrada/Salida]-[Al/AQ].
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[M/S As Ref par entr] MSTI %

Se puede acceder a este parametro si:

* [M/S modo Comm] MsSCM se establece en [Analégico] ANA

* [MI/S rol del dispos.] MSDT se establece en [Esclavo] ST.AVE.

Dependiendo de la entrada analdgica seleccionada, se mostrara el menu
[Config. Par Ref Al1] MTR1 o ... 0 [Config. Par Ref Al1] MTR5. Acceda al menu
correspondiente para configurar la entrada analdgica de acuerdo con sus

necesidades.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[No NO La entrada analégica no esta configurada

configurado]
Ajuste de fabrica

[AI1]...[AI3] AIl..AI3 Entrada analégica de Al1 a AI3

[Al4]...[AI5] ATI4..AIS Entrada analégica de Al4 a Al5, si se ha introducido el moédulo
de extension de E/S VW3A3203

Menusx [Config. Par Ref Al1] MTR1 hasta [Config. Par Ref Al1] MTR5

Estos menus permiten configurar la entrada analégica seleccionada mediante [M/
S As Ref par entr] MSTT.

Ejemplo: Si [M/S As Ref par entr] MSTT se establece como [AI3] AT 3, se puede
acceder al menu [Config. Par Ref Al3] MTR3.

Para obtener mas informacién sobre la configuracion de la entrada analdgica,
consulte [Entrada/Salida]-[Al/AQ].

[M/S As Ref vel sal] MSSO %

Salida analdgica seleccionada para la referencia de velocidad del variador

maestro.

Se puede acceder a este parametro si:

* [M/S modo Comm] MsCM se establece en [Analégico] AN2, y
* [M/S rol del dispos.] MSDT se establece en [Maestro] MSTER.

NOTA: Para fines de supervision, también se puede acceder a este
parametro si [M/S modo Comm] MSCM esta configurado y [Nivel de acceso]
LAC se establece en [Experto] EPR.

Dependiendo de la salida analdgica seleccionada, se mostrara el menu [Config.
Vel Ref AQ1] MsM1 o [Config.Vel Ref AQ2] MsM2. Acceda al menu
correspondiente para configurar la salida analdgica de acuerdo con sus

necesidades.

Ajuste Coédigo / Valor | Descripcion

[No] NO La salida analdgica para la referencia de velocidad no esta
configurada.
Ajuste de fabrica

[AQ1] AO1 La salida analdgica para la referencia de velocidad esta
configurada en 201.

[Asignacion AO2 La salida analégica para la referencia de velocidad esta

de AQ2] configurada en 202.

Para supervisar la pérdida de sefial, se recomienda utilizar un enlace de entre 4 y 20 mA entre el

maestro y el esclavo y configurar la funcion de supervisiéon en el menu [Pérdida 4-20 mA] LFL.

NOTA: Para permitir la configuracion, la configuracion predeterminada de las
salidas no debe estar ajustada.
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Menusx [Config.Vel Ref AQ1] MSM1 hasta [Config.Vel Ref AQ2] MSM2

Estos menus permiten configurar la entrada analdgica seleccionada mediante [M/
S As Ref vel sal] Msso.

Ejemplo: Si [M/S As Ref vel sal] MssO se establece como [AQ1] 201, se puede
acceder al menu [Config.Vel Ref AQ1] MsM1.

Para obtener mas informacion sobre la configuracion de la entrada analdgica,
consulte [Entrada/Salida]-[AI/AQ].

[M/S As Ref par sal] MSTO %

Salida analdgica seleccionada para la referencia de par del variador maestro.

Se puede acceder a este parametro si:
* [M/S modo Comm] MsCM se establece en [Analégico] ANz, y
* [M/S rol del dispos.] MSDT se establece en [Maestro] MSTER.

NOTA: Para fines de supervision, también se puede acceder a este
parametro si [M/S modo Comm] MSCM esta configurado y [Nivel de acceso]
LAC se establece en [Experto] EPR.

Dependiendo de la salida analégica seleccionada, se mostrara el menu [Config.
Par Ref AQ1] MTM1 o [Config. Par Ref AQ2] MTM2. Acceda al menu
correspondiente para configurar la salida analégica de acuerdo con sus
necesidades.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[No] NO La salida analdgica para la referencia de par no esta
configurada.

Ajuste de fabrica

AO a salida analégica para la referencia de velocidad esta
[AQ1] 1 L lid 16gi la ref iad locidad esta
configurada en 201.

[Asignacion AO2 La salida analégica para la referencia de velocidad esta

de AQ2] configurada en 202.

Para supervisar la pérdida de sefial, se recomienda utilizar un enlace de entre 4 y 20 mA entre el
maestro y el esclavo y configurar la funcién de supervision en el menu [Pérdida 4-20 mA] L.F1L.

NOTA: Para permitir la configuracion, la configuracion predeterminada de las
salidas no debe estar ajustada.

Menusx [Config. Par Ref AQ1] MTM1 hasta [Config. Par Ref AQ2] MTM2

Estos menus permiten configurar la entrada analégica seleccionada mediante [M/
S As Ref par sal] MsTO.

Ejemplo: Si [M/S As Ref par sal] MsTO se establece como [AQ1] 201, se puede
acceder al menu [Config. Par Ref AQ1] MTM1.

Para obtener mas informacion sobre la configuracion de la entrada analégica,
consulte [Entrada/Salida]-[Al/AQ].
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[M/S Asign Modo Local] MSDI %

Entrada digital utilizada para cambiar entre el funcionamiento automatico
Maestro/Esclavo y el modo de control local (por ejemplo, en modo de
mantenimiento).

Se puede acceder a este parametro si [M/S modo Comm] MSCM esta establecido
en [MultiVariador Link] MDL.

NOTA: Se recomienda utilizar este modo cuando el sistema esta detenido y,
si es posible, el motor mecanico desconectado.

Ajustes posibles: Entradas digitales (nivel alto)

Ajuste de fabrica: [No asignado] NO

[MDL Desconex Com] MLTOX

Se puede acceder a este parametro si [M/S modo Comm] MScCM esta establecido
en [MultiVariador Link] MDT.

Ajuste Descripcion

De 0,01210,00 s Intervalo de ajuste
Ajuste de fabrica: 0.05 s

[M/S ErrResp Com.] MSCB %

Define como reacciona exactamente el variador cuando se detecta un error de
comunicacion del enlace multidrive.

Se puede acceder a este parametro si [M/S modo Comm] MSCM esté establecido
en [MultiVariador Link] MDL.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[Parada rueda | YES Parada en rueda libre
Libre]

Ajuste de fabrica

[Por STT] STT Parada segun el parametro [Tipo de parada] STT sin disparar
un error tras la parada

[Paro rampa] RMP Parada en rampa
[asignacion FST Parada rapida
stop rapida]

NOTA: Si el maestro se encuentra en [Paro rampa] RMP, el esclavo debe
establecerse en [Parada rueda Libre] YES.
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[M/S err. Resp dispo] MSDB *

Define cdmo reacciona exactamente el variador cuando se pierde un dispositivo

Se puede acceder a este parametro si [M/S modo Comm] MSCM esta establecido
en [MultiVariador Link] MD1..

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[Parada rueda | YES Parada en rueda libre
Libre]

Ajuste de fabrica

[Por STT] STT Parada segun el parametro [Tipo de parada] STT sin disparar
un error tras la parada

[Velocidad RLS Velocidad mantenida mientras el error detectado persista y la
Mantenida] orden de marcha no se elimine (1)

[Velocidad LFF Cambio a la velocidad de réplica, que se mantendra mientras
retorno] ﬁl) error detectado persista y la orden de marcha no se elimine
[Paro rampa] RMP Parada en rampa

[asignacion FST Parada rapida

stop rapida]

(1) Como, en este caso, el error detectado no provoca una parada, se recomienda asignar un relé o
una salida ldgica a su indicacion. Solo se puede tener acceso a esta configuracion si [M/S rol del
dispos.] MSDT esta establecida en [Maestro] MSTER.

NOTA: Si el maestro se encuentra en [Paro rampa] rMP, el esclavo debe
establecerse en [Parada rueda Libre] YES, [Velocidad Mantenida] R1.s y
[Velocidad retorno] LrF no estan disponibles para las unidades esclavas.

[M/S ret. err disp] MSDD %

Retardo de supervisiéon antes de que el sistema esté listo. Si uno de los
variadores del sistema no esta listo tras este retardo, se activa el [M/S error en
dispo.] MSDF.

Se puede acceder a este parametro si [M/S modo Comm] MSCM esta establecido
en [MultiVariador Link] MD1..

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[No] NO Tiempo de espera infinito.

Ajuste de fabrica

De0a60s Intervalo de ajuste

[Velocidad réplica] LFF %

Se puede acceder a este parametro si el parametro de respuesta del error se
establece en [Velocidad retorno] L.rF.

Ajuste Descripcion

De 0,0 2599,0 Hz Intervalo de ajuste
Ajuste de fabrica: 0,0 Hz
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Menu [M/S Control] MST

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Maestro/Esclavo] =» [M/S Control]

Acerca de este menu

Este menu se utiliza para configurar el tipo de control utilizado en Maestro/
Esclavo.

Se puede acceder a esta funcion si [M/S modo Comm] MSCM no se establece en
[No] No.

Acoplamiento mecanico Maestro/Esclavo

El tipo de acoplamiento mecanico Maestro/Esclavo permite seleccionar dos tipos
de acoplamiento:

» Acoplamiento [Rigido] RIGID significa que la aplicacién obliga a que la
velocidad del rotor de cada motor sea la misma. Esta opcion se utiliza
normalmente para acoplamientos, como la caja de cambios, la correa
dentada y cuando la elasticidad es cercana a "0".

* En el acoplamiento [Elastico] ELAST, los rotores del motor no son los
mismos, debido a la elasticidad o el deslizamiento en el acoplamiento. Este
tipo de acoplamiento se utiliza, por ejemplo, para la cinta larga del
transportador elevado (utilizando un sistema de tension).

Seleccionar el acoplamiento [Elastico] ELAST proporciona acceso a los mismos
parametros que el acoplamiento [Rigido] RTGTD mas:

» [M/S Filtros] MsF—
* [Equili. carga M/S] MsB—
* [M/S Sel Ref par sal] MsoT

Si se configuran los parametros en el acoplamiento [Elastico] ELAST Yy, a
continuacion, se selecciona el acoplamiento [Rigido] RTIG1D, se desactivaran los
parametros [Elastico] EL.AST configurados. De manera inversa, la conmutacion
desde el acoplamiento [Rigido] R1GID al acoplamiento [Elastico] EL.AST no
tiene efecto en los parametros del acoplamiento [Rigido] RIGID.

Tipo de control Maestro/Esclavo

El tipo de control Maestro/Esclavo permite seleccionar el tipo de control que se
aplica sobre el esclavo y la direccidn del esclavo relacionada con la direccion del
maestro:

+ [Velocidad directa] sPDD: el esclavo sigue la referencia de velocidad del
maestro en la misma direccion.

» [Velocidad inversa] sPDR: el esclavo sigue la referencia de velocidad del
maestro en la direccion inversa. Normalmente para motores cara a cara.

» [Par directo] TROD: el esclavo sigue la referencia de par del maestro en la
misma direccién.

+ [Parinverso] TROR: el esclavo sigue la referencia de par del maestro en la
direccién inversa. Normalmente para motores cara a cara.

» [Par personalizado] TRQC: el esclavo sigue la referencia de par del maestro
alrededor de la consigna de velocidad. La direccion de la velocidad puede
ajustarse con [Direccion ref. velo] ssD y la direccion del par con [Signo ref.
de par] TsD.

Permite aplicar una relacion de par o una rampa de par en caso de ser
necesario para la aplicacion.
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Config. Parada

Gestion de freno

La siguiente tabla muestra los posibles casos entre [Direccién ref. velo] ssDy
[Signo ref. de par] TsD cuando [M/S tipo ctrl] MSCT se establece en [Par
personalizado] TROC:

[Direccion ref. velo] ssD

[Signo ref. de par] TsD [M/S tipo ctrl] MscT

Inactivo/a

Inactivo/a El esclavo se ejecuta en la
misma direccion que el

maestro (velocidad y par)

Inactivo/a

Activo El esclavo se ejecutaen la
misma direccién que el
maestro pero se aplica el par

opuesto

Activo

Inactivo/a El esclavo se ejecuta en la
direccion opuesta al maestro y

se aplica el par opuesto

Activo

Activo El esclavo se ejecuta en la
direccion opuesta al maestro

para velocidad y par.

El esclavo tiene un comportamiento de parada diferente seguin su configuraciéon y
tipo de parada del maestro.

Cuando el maestro se detiene en modo de rueda libre:

Si [M/S tipo ctrl] MsCT se establece en [Velocidad directa] sPDD o
[Velocidad inversa] SPDR, los esclavos se detendran después de su
configuracion [Tipo de parada] sTT.

Si [M/S tipo ctrl] MSCT se establece en [Par directo] TROD, [Par inverso]
TRQR o [Par personalizado] TRQC, los esclavos dejan de seguir a [Parada
Control Par] TsT o [Tipo de parada] sTT, dependiendo de la prioridad que
tengan.

Ejemplo: Si [Parada Control Par] TST se establece en [Parada rueda libre]
NSTy [Tipo de parada] STT se establece en [Paro rampa] RP, los esclavos se
detendran en el modo de rueda libre.

Cuando el maestro se detiene en rampa:

Si [M/S tipo ctrl] MsCT se establece en [Velocidad directa] sPDD o
[Velocidad inversa] SPDR, los esclavos se detienen siguiendo la rampa
maestra en el control de velocidad.

Si [M/S tipo ctrl] MSCT se establece en [Par directo] TROD, [Par inverso]
TRQOR o [Par personalizado] TRQC, los esclavos se detienen siguiendo la
rampa maestra en el control de par.

El maestro es el tinico que gestiona el control de freno.

El maestro gestiona su freno de acuerdo con su légica de freno, en
[MultiVariador Link] MDL o [Analégico] ANA. Opcionalmente, el maestro puede
gestionar los frenos de los esclavos a través del mismo comando de freno. Los
tiempos de apertura y de cierre de los frenos en la aplicacion deben ser idénticos.

El maestro y los esclavos gestionan el control de freno.

En [MultiVariador Link] D1, los frenos pueden gestionarse en cada variador. El
maestro gestiona la sincronizacion de los tiempos de apertura y de cierre a través
del [MultiVariador Link] MDL.
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[M/S tipo acoplam.] MSMC

M/S tipo de acoplamiento mecanico.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[Rigido] RIGID Acoplamiento rigido

Ajuste de fabrica

[Elastico] ELAST Acoplamiento elastico

[M/S tipo ctrl] MSCT %

Se puede acceder a este parametro si [M/S rol del dispos.] MSDT se establece
en [Esclavo] sTLAVE o [M/S ID dispositivo] MS 1D se establece en [Esclavo 1] y
[Esclavo 10].

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[Par directo] TRQD Control directo del par

Ajuste de fabrica

[Par inverso] TROR Control de par inverso

[Par TRQC Control de par personalizado

personaliza-

do] Permite aplicar una relacién de par a una rampa de par en
caso de tener motores diferentes

[Velocidad SPDD Control de velocidad directa

directa]

No esta disponible si [M/S tipo acoplam.] MSMC se establece
en [Rigido] RIGID

[Velocidad SPDR Control de velocidad inversa
inversa]
No esta disponible si [M/S tipo acoplam.] MSMC se establece
en [Rigido] RIGID
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Menu [M/S Ctril Par] MSQ

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Maestro/Esclavo] =» [M/S Control] =& [M/S Ctril Par]

Acerca de este menu

Se puede acceder a este menu si:

* [M/S rol del dispos.] MSDT esta establecido en [Esclavo] SL.AVE o [M/S ID
dispositivo] MS 1D esta establecido en [Esclavo 1] [Esclavo 10], y

» [M/S tipo ctrl] MSCT se establece en:
o [Par directo] TRQOD, 0
o [Parinverso] TROR, O
o [Par personalizado] TROC.

[Direccién ref. velo] SSD %

Asignacion de la inversion de signo del valor de la velocidad de referencia
procedente del maestro.

Se puede acceder a este parametro si:
* [M/S modo Comm] MsCM no se establece en [No] NO, y
* [MI/S tipo ctrl] MSCT se establece en [Par personalizado] TROC.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[No asignado] | NO No asignado
Ajuste de fabrica
[Si] YES Si
[DI1]...[DI8] LI1..LI8 Entrada digital de DI1 a DI8
[DI11]...[DI16] | LI11..LI16 Entrada digital D111 a DI16, si se ha introducido el médulo de
extension de E/S VW3A3203
[CDO00]... CD00...CD10 Entrada digital virtual CMD.0 a CMD.10 en la configuracién del
[CD10] [Perfil E/S] 10
[CD11]... CD11..CD15 Entrada digital virtual CMD.11 a CMD.15 independientemente
[CD15] de la configuracion
[101kW]... C101...C110 Entrada digital virtual CMD1.01 a CMD1.10 con serie Modbus
[110kW] integrada en la configuracion del [Perfil E/S] 10
[C111]... Cll1..c1l15 Entrada digital virtual CMD1.11 a CMD1.15 con serie Modbus
[115kW] integrada independientemente de la configuracion
[201kW]... C201...c210 Entrada digital virtual CMD2.01 a CMD2.10 con médulo de bus
[210kW] de campo CANopen® en la configuracion del [Perfil E/S] 10
[211kW]... C211...C215 Entrada digital virtual CMD2.11 a CMD2.15 con médulo de bus
[215kW] de campo CANopen® independientemente de la configuracion
[301kW]... €301...C310 Entrada digital virtual CMD3.01 a CMD3.10 con médulo de bus
[310kW] de campo en la configuracion del [Perfil E/S] 10.
[311kW]... C311...C315 Entrada digital virtual CMD3.11 a CMD3.15 con médulo de bus
[315kwW] de campo independientemente de la configuracion
[501kW]... €501...C510 Entrada digital virtual CMD5.01 a CMD5.10 con Ethernet
[510kW] integrado en la configuracion del [Perfil E/S] 10
[511kW]... C511...C515 Entrada digital virtual CMD5.11 a CMD5.15 con Ethernet
[515kW] integrado independientemente de la configuracion
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[Signo ref. de par] TSD %

Asignacion de la inversion del signo de la referencia de la funcion de regulacion
del par.

Se puede acceder a este parametro si:

* [M/S modo Comm] MsSCM no se establece en [No] NO, y

» [MJ/S tipo ctrl] MSCT se establece en [Par personalizado] TROC.
Idéntico a [Direccioén ref. velo] ssD.

[Ratio de par] TRT %

Este parametro se utiliza cuando se tiene un motor esclavo con un par nominal
diferente al del motor maestro o para desequilibrar el par entre el maestro y el
esclavo.

Este parametro aplica un factor en % sobre la referencia de par recibida del
maestro.

Se puede acceder a este parametro si:
* [M/S modo Comm] MsSCM no se establece en [No] NO, y
» [MJ/S tipo ctrl] MSCT se establece en [Par personalizado] TROC.

Ajuste () Descripcién
De 0,0 a 1.000,0% Coeficiente aplicado a [Canal ref. de par] TR1 o [Canal Ref 2.
Par] TrR2

Ajuste de fabrica: 100,0%

[Compen. Ref del par] TQOP %

Este parametro se utiliza para adaptar el tamano del valor de referencia del par.
Este parametro aplica una compensacion en % sobre la referencia de par.

Se puede acceder a este parametro si:
* [M/S modo Comm] MsSCM no se establece en [No] NO, y
» [MI/S tipo ctrl] MSCT se establece en [Par personalizado] TROC.

Ajuste (@) Descripcion

De -1.000,0 a 1.000,0 % Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 0,0%

[Tpo rampa de par] TRP x

Se puede acceder a este parametro si:
* [M/S modo Comm] MsCM no se establece en [No] NO, y
» [MJ/S tipo ctrl] MSCT se establece en [Par personalizado] TROC.

Ajuste QO Descripcion
De 0,0299,99s Tiempo de elevacion y caida para una variacion del 100% del
par nominal

Ajuste de fabrica: 3,00 s
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[Parada Control Par] TST

Parada Control Par.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[Velocidad] SPD Parada de la regulacion de velocidad, de acuerdo con la
configuracion de [Tipo de parada] sTT

El parametro se fuerza en [Velocidad] spD si [Asig. de
frenos] BL.C esta configurado

[Rueda libre] NST Ajuste de fabrica: Parada en rueda libre

[Girar] SPN Parada de par cero, pero se mantiene el flujo en el motor

Nota: Sélo se puede acceder a este ajuste en el control de
bucle cerrado ([Tipo control motor] CTT se establece en
[Sinc. CL] FsY o [Ctrl Vecto Laz Cerr] £VC)

[T. manten. flujo] SPT %

Tiempo de giro después de una parada a fin de estar listo para reiniciar
rapidamente.

Este parametro especifica el tiempo que se mantiene magnetizado el motor tras
alcanzar la velocidad nula.

Se puede acceder a este parametro si [Parada Control Par] TST esta
establecido en [Girar] spPn.

Ajuste (®) Descripcion

De 0,0a3.600,0 s Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 1,0 s

[Banda muerta pos.] DBP

Banda muerta positiva de la regulacién del par.

El control de par es efectivo en una zona definida por la [Banda muerta pos.]
DBP y la [Banda muerta neg.] DBN alrededor del valor de la velocidad de
referencia.

Fuera de esta zona, el variador activa de forma automatica el control de velocidad
para devolver la velocidad dentro de la zona de control de par.

Valor anadido de forma algebraica a la referencia de velocidad.

Ejemplo para [Banda muerta pos.] DBP = 10:
« Silareferencia=+50Hz: + 50 + 10 =60 Hz
« Silareferencia=-50Hz:-50+10=-40 Hz

Ajuste (@) Descripcién
0,0 a 2 x [Velocidad maxima] Intervalo de ajuste
TFR
Ajuste de fabrica: 10,0 Hz

[Banda muerta neg.] DBN

Banda muerta negativa de la regulacion del par.
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El control de par es efectivo en una zona definida por la [Banda muerta pos.]
DBP y la [Banda muerta neg.] DBN alrededor del valor de la velocidad de
referencia.

Fuera de esta zona, el variador activa de forma automatica el control de velocidad
para devolver la velocidad dentro de la zona de control de par.

Valor sustraido de forma algebraica de la velocidad de referencia.

Ejemplo para [Banda muerta neg.] BN = 10:
» Silareferencia=+50Hz: + 50-10 =40 Hz
+ Silareferencia=-50Hz:-50-10=-60Hz

Ajuste (@) Descripcion
0,0 a 2 x [Velocidad maxima] Intervalo de ajuste
TFR
Ajuste de fabrica: 10,0 Hz

[Timeout ctrl par] RTO

Tiempo tras la salida automatica del modo de control del par en caso de que se
haya disparado un error o advertencia.

Ajuste Descripcion

De 0,02999,9s Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 60 s

[ErrorResp ctrl par] TOB

Respuesta a un error de control de par.

Respuesta del variador después de que haya transcurrido el tiempo de [Timeout
ctrl par] RTO.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[Advertencia] | ALRM Advertencia activada en tiempo de espera

Ajuste de fabrica

[Error] FLT Se activa un error con la parada de rueda libre

[Bajo par] LTQ

Limite de nivel de par bajo.

El par aplicado al esclavo estara limitado entre [Bajo par] .70 y [Par alto] 570
(expresado en % de par nominal).

Este parametro no puede ser superior a [Par alto] HTQ.

Ajuste Q0 Descripcion

De -300,0 a [Par alto] HT0O Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: -300,0%

[Par alto] HTQ

Limite de nivel de par elevado.
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Este parametro no puede ser inferior a [Bajo par] L.TQ.

Ajuste Q Descripcion

De [Bajo par] .70 a 300,0% Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 300,0%
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Menu [M/S Control] MST

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Maestro/Esclavo] =» [M/S Control]

Acerca de este menu

Se puede acceder a este menu si [M/S modo Comm] MSCM no se establece en
[No] ~o.

[Filto del par] TRF %

Esta funcién proporciona un filtro en el punto de referencia del par para que los
variadores esclavos aborden las limitaciones del control dinamico (como retrasos
de comunicacion). Seleccione si el filtro en la referencia del par de entrada esta
presente o no.

Se puede acceder a este parametro si:

* [MI/S rol del dispos.] MSDT esta establecido en [Esclavo] ST.AVE o [M/S ID
dispositivo] MS1D esta establecido en [Esclavo 1] [Esclavo 10], y

» [MJ/S tipo ctrl] MsCT se establece en:
o [Par directo] TRQD, 0
o [Par inverso] TROR, 0O
o [Par personalizado] TRQOC.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[No] NO El filtro de referencia del par de entrada esta desactivado

Ajuste de fabrica

[Si] YES El filtro de referencia del par de entrada esta activado

[AnBan. filtro par] TRW x

Define el ancho de banda del filtro en Hercios.

Se puede acceder a este parametro si:
» [Filto del par] TRF se establece en [Si] YES, y
» [MJ/S tipo ctrl] MSCT se establece en:
o [Par directo] TRQOD, 0
o [Parinverso] TROR, O
o [Par personalizado] TRQOC.

Ajuste Descripcion

De 1a1.000 Hz Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 20 Hz
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Menu [M/S Filtros] MSF

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Maestro/Esclavo] =» [M/S Control] =» [M/S Filtros]

Acerca de este menu

Se puede acceder a este menu si [M/S tipo acoplam.] MsMC se establece en
[Elastico] ELAST y [Nivel de acceso] L.AC se establece en [Experto] EPR.

El Maestro se controla mediante la velocidad y el Esclavo mediante el par. Esta
caracteristica permite configurar la funcion de transferencia entre el Maestro y el
Esclavo segun la dinamica del acoplamiento (elastico).

El filtro avanzado puede fijarse independientemente del Maestro y/o los Esclavos
con el fin de compensar la elasticidad del acoplamiento:

1 Maestro
2 Esclavo

3 Para este acoplamiento elastico se puede establecer un filtro avanzado

[Filtro avan. M/S] MSFE

Activacion filtro avan. M/S.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[No] NO Filtracion avanzada inhabilitada

Ajuste de fabrica

[Si] YES Filtracion avanzada habilitada

[M/S frec filtro ava] MSFF %

Define la frecuencia del filtro en Hz.

Influencia del parametro [M/S frec filtro ava] MSFF
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MSFF Aumentos de MSFF
(dB) (dB)
0 0
/ \ /
A A
2 -2 ~
10° 10°
[ / - 0= /
10° , A F(radis) | -10° . L F (rad/s)
10 102 10% 10°* 10 102 10° 10*

Se puede acceder a este parametro si [Filtro avan. M/S] MSFE no esta
establecido en [No] NO.

Ajuste Descripcion

De 10,0 a 150 Hz Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 15,0 Hz

[AnBn filtr av. M/S] MSFB %

Define el ancho de banda. Representa el ancho de la banda de corte del filtro en
% de la frecuencia del filtro.

Influencia del parametro [AnBn filtr av. M/S] MSFB

MSFB Aumentos de MSFB

-10° L L + F (radls)
10

Se puede acceder a este parametro si [Filtro avan. M/S] MSFE no esta
establecido en [No] NO.

Ajuste Descripcion

De 10 a 400% Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 100 %

[M/S prof filtro ava] MSFD %

Define el nivel de atenuacion a la frecuencia del filtro.

Influencia del parametro [M/S prof filtro ava] MSFD
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Aumentos de MSFD

F (rad/s)

F (rad/s) -90°

90° A .
4
3 10

10

4

Se puede acceder a este parametro si [Filtro avan. M/S] MSFE no esta

establecido en [No] NO.

Ajuste

Descripcion

De 0 2 99%

Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 10 %

[M/S gana filtr ava] MSFG %

Define la ganancia del filtro. 100 % significa una ganancia unitaria.

Influencia del parametro

[M/S gana filtr ava] MSFG

MSFG

Aumentos de MSFG

(dB)
20

F (rad/s)

3 10* 10 10

4+ F (radls)
10

Se puede acceder a este parametro si [Filtro avan. M/S] MSFE no esta

establecido en [No] NoO.

Ajuste

Descripcion

De 0 a 1000%

Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 100 %

[M/S coef filtro ava] MSFC %

Coeficiente del filtro avanzado de Maestro/Esclavo

Influencia del parametro [M/S coef filtro ava] MSFC
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Aumentos de MSFC

F (rad/s)

F (rad/s)

10* 10 10

Se puede acceder a este parametro si [Filtro avan. M/S] MSFE no esta

establecido en [No] NO.

Ajuste

Descripcion

De 0 a 1000%

Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 100 %
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Menu [Equili. carga M/S] MSB

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Maestro/Esclavo] =» [M/S Control] =» [Equili. carga

M/S]

Acerca de este menu

Se puede acceder a este mendu si:

+ [M/S tipo acoplam.] MsMC se establece en [Elastico] ELAST, y

* [M/S rol del dispos.] MsDT o [M/S ID dispositivo] MS1D se establece
en [Maestro] MSTER.

* [M/S rol del dispos.] MsSDT se establece en [Esclavo] ST.AVE o [M/S ID

dispositivo] MSTD se establece en [Esclavo 1] y [Esclavo 10], y

» [MI/S tipo ctrl] MSCT se establece en:
o [Velocidad directa] spDD, o

o [Velocidad inversa] SPDR.

Reparto de la carga, parametros accesibles a nivel de experto

Principio:

Consigna de
velocidad
Rampa

+
—

X

Bucle de velocidad

Referencia

del par

Equilibrio
K

Filtro

LbC
LbC1
LbC2
LbC3

LbF

A

!
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El factor K del reparto de la carga se determina a partir del par y de la velocidad,
con dos factores K1y K2 (K = K1 x K2).

K1
1
LbC1 LbC2
K2
LbC :
I
LbC3 | | T
LbC3 Rt x (1 + LbC3)
LbC
S Velocidad

T Par de torsién

Rt Ratio de par

[Equilibrado carga] LBA

Configuracion de equilibrado de carga.

Cuando 2 motores se conectan mecanicamente, y por lo tanto a la misma
velocidad, y cada uno esta controlado por un variador, se puede utilizar esta
funcién para mejorar la distribucion del par entre los dos motores. Para hacer
esto, varia la velocidad en base al par.

Nota: Esta funcion solo es compatible con [Tipo control motor] CTT establecido
en [SVC por U] vvc.

Este parametro se fuerza a [No] NO si:
+ [Asig.Retorno PID] P1F esta asignado, o
* [Conmut. par/ vel.] TssS se establece en [Si] YES, 0

» [Selecc. de aplic.] APPT se establece en [Todas las aplicac.] AL.1. 0
[Elevacién] HOST o [Transportador] CONV, o

» [M/S tipo acoplam.] MsMC se establece en [Elastico] ELAST y [M/S rol del
dispos.] MSDT se establece en [Maestro] MSTER, 0

* [M/S rol del dispos.] MSDT se establece en [Esclavo] ST.AVE y [M/S tipo
ctrl] MSCT se establece en [Velocidad directa] SPDD o [Velocidad inversa]

SPDR.
Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[No] NO Funcidn inactiva
Ajuste de fabrica
[Si] YES Funcion activa
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[Correccidn de carga] LBC %

Velocidad nominal de la correccion del equilibrio de la carga.

Se puede acceder a este parametro si [Equilibrado carga] 1.B2 no esta
establecido en [No] NO.

T LbC
Nt oo

Nt ---m-mmmmmmmmm

T Par de torsién
t Par nominal

F Frecuencia

Ajuste Descripcién

De 0,0 a 1000,0 Hz Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 0,0 Hz

[Correccidn baja] LBC1 %

Velocidad baja para la referencia de velocidad de la funcion de reduccion de par.

Velocidad minima para la correccién de la carga en Hz. Por debajo de este umbral
no se han hecho correcciones. Se utiliza para evitar la correccion a velocidades
muy bajas si esto pudiera dificultar la rotacién del motor.

Se puede acceder a este parametro si:
* [Nivel de acceso] LAC se establece en [Experto] EPR, y
* [Equilibrado carga] L.B2 no se establece en [No] NO.

Ajuste Descripcion

De 0,0 2 999,9 Hz Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 0,0 Hz

[Correccidn alta] LBC2 %

Velocidad alta para la referencia de velocidad de la funcién de reduccion de par.

Ve'Io_cidad umbral en Hz a partir de la cual se aplica la correccion de carga
maxima.
Se puede acceder a este parametro si:

+ [Nivel de acceso] LAC se establece en [Experto] EPR, y

+ [Equilibrado carga] .22 no se establece en [No] NO.
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Ajuste Descripcion

LBC1 a 1.000,0 H" Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 0,0 Hz

[Offset de par] LBC3 %

Compensacion de par para la correccion de par.

Par minimo para la correccidn de la carga como un porcentaje del par nominal.
Por debajo de este nivel no se aplica ninguna correccion. Se utiliza para evitar
inestabilidades de par cuando la direccion del par no es constante.

Se puede acceder a este parametro si:
* [Nivel de acceso] L.AC se establece en [Experto] EPR, y
» [Equilibrado carga] L.B2 no se establece en [No] no.

Ajuste Descripcién

De 0 a 300% Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 0%

[Filtro equilibrado] LBF %

Filtro de constante de tiempo.

Se puede acceder a este parametro si:
» [Nivel de acceso] 1. AC se establece en [Experto] EPR, y
* [Equilibrado carga] 1.BA no se establece en [No] NO.

Ajuste Descripcion

De 100 a 20.000 ms Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 100 ms

[M/S Ref balance par] MSIB %

Seleccion de referencia de par del equilibrio de carga de Maestro/Esclavo.

Se puede acceder a este parametro si [Equilibrado carga] 1.B2 no esta
establecido en [No] NO.

Si [Filtro avan. M/S] MSFE se establece en [No] NO, este parametro no tiene
ningun efecto.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[No aplicado] | NO No aplicado

[Previo filtro BFILT Previo al filtro avanzado
avan.]

Ajuste de fabrica

[Desp. Filtro AFILT Después del filtro
avanz.]
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Menu [M/S Control] MST

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Maestro/Esclavo] =» [M/S Control]

Acerca de este menu

Se puede acceder a esta funcion si [M/S modo Comm] MSCM no se establece en

[No] o.

El siguiente diagrama muestra la influencia de las entradas y selecciones de referencia en la estructura Principal/

Secundario:

VvSD

Desde
MdL o Al

Wref

MsIS

ANTES DE LA

MAESTRO O ESCLAVO

Rampa —p—e

Coefde
equilibrio

Desde
MdL
Wref

msIs
!

Filtrado —p—e®

ANTES DEL
CONTROL

4

Controlador Ext

9
HMI

[M/S Ref entrada par] MSIT %

Referencia de entrada de par de Principal/Secundario en la cadena de control.

|
|
—— I
MSOT  Trefmon I
»- Hacia |
o > MdL |
|
|
|
o Control ST Trae T, !
) —>—e_ | , Fitracion refetrl Haciael |

mecanico —>—o avanzada | x—b control
Tref —> !
rel —® eléctrico |

MSIT

|
Tref maestro Desde |
j— Filtrado ¢——— MdL |
MSOs OAI |
‘4\ Dref Hacia !
(% MdL |
|
|

Se puede acceder a este parametro si:

+ [Filtro avan. M/S] MSFE no se establece en [No]NO.

» [M/S tipo acoplam.] MsMC se establece en [Elastico] ELAST, y

* [MI/S rol del dispos.] MsSDT se establece en [Esclavo] ST.AVE o [M/S ID

dispositivo] MS1D se establece en [Esclavo 1] en [Esclavo 10].

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[No aplicado] | NO No aplicado
[Previo filtro BFILT Previo al filtro avanzado
avan.]

Ajuste de fabrica
[Desp. Filtro AFILT Después del filtro avanzado
avanz.]

[M/S Sel Ref par sal] MSOT %

Seleccidn de referencia del par de salida Principal/Secundario.

Selecciona el encaminamiento de entrada de la caracteristica de equilibrio.

Se puede acceder a este parametro si:

+ [MI/S tipo acoplam.] MSMC se establece en [Elastico] ELAST, y

NHA80760.11
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» [Filtro avan. M/S] MSFE no se establece en [No]vo.

Idéntico a [M/S Ref entrada par] MSTT.

[M/S Ref velo entr] MSIS %

Referencia de entrada de velocidad de Principal/Secundario en la cadena de

control.

Seleccione el encaminamiento de la nueva entrada de referencia de velocidad.

Se puede acceder a este parametro si [M/S rol del dispos.] MSDT se establece
en [Esclavo] s1.AVE o [M/S ID dispositivo] MS1D se establece en [Esclavo 1]

[Esclavo 10].

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[No aplicado] | NO No aplicado
[Antes de la BRMP La referencia de velocidad de entrada es anterior a la entrada
rampa] de la rampa en el esquema de control

Ajuste de fabrica
[Después de ARMP La referencia de velocidad de entrada es posterior a la entrada
la Rampa] de la rampa en el esquema de controlador
[Antes lazo BCTRL La referencia de velocidad de entrada es anterior a la entrada
cerr.] de control en el esquema de control

[M/S RefSel fuera v.] MSOS

Seleccion de referencia de velocidad de salida Maestro/Esclavo.

Idéntico a [M/S Ref velo entr] Ms1s.
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[Compens. Juego Méc]

Menu [Compens. Juego Méc] BSOM

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Compens. Juego Méc]

Acerca de este menu

Este menu presenta:
* Lasecuencia de compensacion de juego mecanico.

+ La secuencia de compensacion de juego mecanico especifica para el
Maestro/Esclavo en el acoplamiento rigido.

El propdsito de este menu es proporcionar un secuencia especifica para
compensar el juego mecanico con el fin de reducir el desgaste de los engranajes
limitando el par en el momento del impacto:

.

Juego
mecanico

Este menu es especifico para cargas sin variacion de movimiento (movimiento
horizontal) sin frenos. Esta disponible tanto en el control de par como en el control
de velocidad.

Secuencia de juego mecanico

El propdsito de la secuencia de juego mecanico es regular la puesta en servicio
de la velocidad bajo una limitacién de par, lo cual permite que se produzca
movimiento hasta que se compensa por completo el juego. El par de carga
aumentara mas que la limitacion de par y detendra el movimiento. A continuacion,
puede proceder el funcionamiento empezando desde el par de limitacion
aplicado.
Existen tres casos de uso diferentes:

» Secuencia de juego mecanico solo en la puesta en servicio (UC-1)

» Parar al cambiar la direccion (UC-2)

* Regular la velocidad a 0 Hz al cambiar la direccién (UC-3)

Los casos de uso dependen del modo de control:

Control del par Control de velocidad
Lazo abierto (Uc-1) (Uuc-1)

(UC-2) (UC-2)
Lazo cerrado (uc-1) (Uc-1)

(UC-3) (UC-3)

Secuencia de juego mecanico solo en la puesta en servicio (UC-1)

NHA80760.11 287



Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

[Ajustes Completos] CST—

La secuencia de juego mecanico se configura solamente durante los arranques
del variador y no se aplica cuando ya esta en funcionamiento:

Comando

Referencia
de velocidad

bqSL

Referencia
del par

bgtL

Frd
>
t
A -
»
t
P < -l
L
A -
c »
rdy | bgSt f§ Un
E
bqt -
«— >

Parar al cambiar la direcciéon (UC-2)

El variador se detiene cuando la direccion del movimiento cambia, y el variador se
pondra en marcha si todavia esta presente la orden. A continuacién, lleve a cabo
una secuencia de juego mecanico de acuerdo con su nueva direccion:

Comando A

Frd

S

Referencia
de
velocidad

bgSL

i 4

bgSL |

Referencia
del par

A

bagtL

—— — — —

bagtL

rdy

Compensacion
de juego
mecanico

Limitacion

PARADA
ACC

rUn

“—r—
bgSt bat

——

dEC

O
. o S .y
Limitacion

ompensaci
de juego
mecanico

PARADA

bqSt bqt

Regular la velocidad a 0 Hz al cambiar la direccién (UC-3)

beaa!

ACC
run
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En una direccion de cambio, el variador regulara la velocidad a 0 Hz y procedera
a la secuencia de juego mecanico de acuerdo con la nueva direccién del
movimiento para que vuelva al funcionamiento del final de la secuencia:

ComandoA
Frd s
n
»
Referencia t
de A
velocidad
bgSL f———-———=————— —— —ig—i—-———-Xr——i—-—————=—-——--
-
bosL | ¢ i I N A B D e S ) W
Referencia [ ==
del par A oo o
batLt p—————=——— — — —_—_—_——_e e e - — —
-
t
batl f— ——— = —— — — — —_——t—————— — - — == —— —-_———
N . N o
T ¢ T .
o o L ]
S S 3 5 77"
c .. o c )
0 Compensacion £ |, o 0 s 1)
Z i 8 | dejuego | E iQ 5 ‘o8 EiIQ 5
= 3 mecanico = 3 Comp(_ensac on =
g g | geiuego
mecanico,
“—r—> “—r—>
bqSt bat bgSt bat

Secuencia de juego mecanico especifica para el Maestro/Esclavo en el
acoplamiento rigido

El propdsito de este menu es proporcionar una compensacion de juego mecanico
especifica para arquitecturas Maestro/Esclavo en un contexto de acoplamiento
rigido. El objetivo es limitar el par de impacto en las ruedas dentadas con el fin de
reducir el desgaste.

Hay cuatro estrategias de secuenciacién de compensacion de juego mecanico de
Enlace multiple diferentes:

+ Compensacion de juego mecanico del esclavo secuencial directo (1)
» Compensacion de juego mecanico del esclavo simultaneo directa (2)
+ Compensacion de juego mecanico del esclavo secuencial controlado (3)
+ Compensacion de juego mecanico del esclavo simultaneo controlado (4)
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El diagrama siguiente muestra como configurar las diferentes estrategias de
secuencias de compensacion:

_ »| bgMC =n0O - (1)
DIRECTO
| baMM=
SEq
bgMC = Si -
| CONTROLADO (3)
bgM = MS |—
_ | bgMC =n0O - (2)
DIRECTO
L, baMM= |
SIMUL
| baMC =8I > (4)
CONTROLADO

Compensacion de juego mecanico del esclavo secuencial directo (1)
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Cada esclavo compensara su juego mecanico cambiando a control de velocidad.
Al realizar la secuencia una a una, se asume que el ajuste permite compensar el
angulo de juego mecanico en el tiempo configurado. Al final, el maestro activa su
propia secuencia de juego mecanico al tiempo que permanece detenido (lazo
abierto) o regula la velocidad a 0 Hz (lazo cerrado).

Comando

b c d

Frd

-V

Referencia de
velocidad
del maestro

bqSL

Referencia
de velocidad
del esclavo 1

bgSL

Referencia

de velocidad
del esclavo 2
bgSL b — —i—m — — — — ——————— —— e

Referencia
del par
del maestro

a4

bgtL

Referencia
del par
del esclavo 1

-~V

—_——— — —_—_—— e e e e e e e e e e e — .

bgtL

Referencia
del par
del esclavo 2

~VY

bagtL

~V

Maestro/esclavo
en el acoplamiento rigido

de juego
mecanico
del esclavo 1
Limitacion
de juego
mecanico
del esclavo 2
Limitacion
de juego
mecanico
del maestro
Limitacion

rdy
Compensacion
Compensacion
Compensacion

a El esclavo 1 se pone en marcha

b El esclavo 2 se pone en marcha, el esclavo 1 se detiene
c El esclavo 2 se detiene

d Todos los esclavos inician el funcionamiento

e Regulacion o parada a 0 Hz

Compensacion de juego mecanico del esclavo simultaneo directa (2)
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Todos los esclavos compensaran su angulo de juego simultaneamente
asumiendo que el ajuste permite compensar el angulo de retroceso en el tiempo
configurado. Mientras, el maestro permanece detenido (lazo abierto) o regula la

velocidad a 0 Hz (lazo cerrado):

Comando
en el maestro

Referencia de
velocidad
del maestro

bgSL

Referencia
de velocidad
del esclavo 1

bgSL

Referencia
de velocidad
del esclavo 2

bgSL

Referencia

del maestro
bgtL

Referencia
del par
del esclavo 1

bgtL

Referencia
del par
del esclavo 2

batL

Frd

~Y

~V

.
L
del par I_“

= 4

rdy

Compensacion
de juego mecanico
del esclavo 1y
esclavo 2

Limitacion

a Todos los esclavos se detienen

b Todos los esclavos se inician

¢ Regulacion o parada a 0 Hz

Compensacion
de juego mecanico
del maestro

Limitacion

Maestro/esclavo
en el acoplamiento rigido

Compensacion de juego mecanico del esclavo secuencial controlado (3)
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Todos los esclavos compensaran su angulo de juego de uno en uno. Cuando
haya finalizado, notifiquelo al maestro. Mientras, el maestro permanece detenido
(lazo abierto) o regula la velocidad a 0 Hz (lazo cerrado). A continuacion, empieza
a compensar el juego mecanico y entra en funcionamiento cuando el ultimo
esclavo ha compensado su juego:

Comando
enel b C ; d

maestro a

Frd

Referencia de
velocidad
del maestro

~V

bqSL

Referencia
de velocidad
del esclavo 1

-~V

bqSL

Referencia

de velocidad
del esclavo 2
g
bgSL —_—————— —— e ——— — e it e it e

-~V

Referencia
del par
del maestro

-~V

bagtL

Referencia
del par
del esclavo 1

-~V

bgtL

Referencia
del par
del esclavo 2

-~V

bagtL

-~V

Maestro/esclavo
en el acoplamiento rigido

rdy
de juego
mecanico
del esclavo 1
Limitacion
de juego
mecanico
del esclavo 2
Limitacion
de juego
mecanico
del maestro
Limitacion

Compensacion
Compensacion
Compensacion

a El esclavo 1 se pone en marcha

b El esclavo 2 se pone en marcha, el esclavo 1 se detiene

¢ El esclavo 2 se detiene

d Todos los esclavos se inician

e Regulacion o parada a 0 Hz

f Retroalimentacion del esclavo 1

g Retroalimentacion del esclavo 2

Compensacion de juego mecanico del esclavo simultaneo controlado (4)

Todos los esclavos compensaran su angulo de juego simultaneamente
transmitiéndolo al maestro cuando haya finalizado. Mientras, el variador maestro
permanece detenido (lazo abierto) o regula la velocidad a 0 Hz (lazo cerrado).

NHA80760.11 293



Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos [Ajustes Completos] CST—

A continuacién, empieza a compensar el juego mecanico y entra en
funcionamiento cuando el ultimo esclavo ha compensado su juego:

a b

Comando
en el maestro

Frd

Referencia de

velocidad
del maestro
C
bgSL |- —— NS T S N - ————————— — =

Referencia
de velocidad
del esclavo 1

-~V

bgSL

L

Referencia
de velocidad
del esclavo 2

bgSL

Referencia

|
dol par I

|

|

batl ——+ — 4 —— e ——
Referencia >
del par ceccccae t
del esclavo 1 Cecccccccoaaa-
batL f- — —+ — ——— e ——— s
Referencia >
del par cccccss t
de|SSCIaV02 btovcocococscscocooccs
bott F——+— 4 — - f—t——— — — - - ——— =
A .
c t
o c
- '% o8 % 2 Maestro/esclavo
e «—> g g % g g en el acoplamiento rigido
Compensacion Qo 0 E 3
R o ETEDQ
de juego mecanico S o°
del esclavo 1 ©
Compensacién
de juego mecanico
del esclavo 2
a Ordenes de detencién cuando se realiza la realimentacion
b Todos los esclavos se inician
¢ Regulacion o parada a 0 Hz
d Retroalimentacién del esclavo 1
e Retroalimentacién del esclavo 2
[Modo Juego Mecanico] BOM
Modo Juego Mecanico.
Ajuste Cédigo / Valor | Descripcion
[No NO Compensacién del juego mecanico sin configurar.
configurado]
Ajuste de fabrica
[En Arranque] | START La compensacion del juego mecanico se realiza cada vez que
arranca el variador (aparece la orden de inicio o desaparece la
detencion)
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Ajuste

Cadigo / Valor

Descripcion

[Inicio+ Camb

CHGDIR

La compensacion del juego mecanico se realiza cada vez que

Sent] arranca el variador (aparece la orden de inicio o desaparece la
detencioén) y en cada cambio de direccion

[En Peticion MS Compensacion del juego mecanico gestionada por medio de la
Maestro] funciéon Maestro/Esclavo.

[Tipo Juego Mecanico] BOMM *

Tipo Juego Mecanico.

Se puede acceder a este parametro si:
* [Modo Juego Mecanico] BOM ho se establece en [No configurado] NO, y
* [M/S modo Comm] MsCM se establece en [MultiVariador Link] MDL, y
* [M/S rol del dispos.] MSDT se establece en [Maestro] MSTER.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[Secuencial] SEQ Cada esclavo realiza su secuencia una a una

Ajuste de fabrica

imults s L - } .. .
Simultaneo SIMU La compensacion del juego mecanico se realiza cada vez que
arranca el variador (aparece la orden de inicio o desaparece la

detencién)

[JM Realim Esclavo] BOMC %

Juego mecanico en la realimentacién del esclavo.

Se puede acceder a este parametro si:
* [Modo Juego Mecanico] BOM no se establece en [No configurado] NO, y
* [M/S modo Comm] MsCM se establece en [MultiVariador Link] MDL, y
* [M/S rol del dispos.] MSDT se establece en [Maestro] MSTER, y
* [Nivel de acceso] L.AC se establece en [Experto] EPR.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

El Maestro no tiene en cuenta la realimentacion de los
esclavos

[No] NO

[Si] YES El Maestro tiene en cuenta la realimentacion de los esclavos

Ajuste de fabrica

[Tiempo Juego Mec] BOMT *

Tiempo Juego Mec.

Se puede acceder a este parametro si:
* [Modo Juego Mecanico] BOM no se establece en [No configurado] NO, y
* [M/S modo Comm] MsCM se establece en [MultiVariador Link] MDL, y
* [M/S rol del dispos.] MSDT se establece en [Maestro] MSTER, y
* [Nivel de acceso] LAC se establece en [Experto] EPR, y
* [JM Realim Esclavo] BoMC se establece en [No] NO.
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c ) Descripcion
Ajuste

De 0,1a2100,0s Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 0,5 s

[Frec. Ref. JM] BQSL %

Frecuencia de referencia del juego mecanico.

Se puede acceder a este parametro si [Modo Juego Mecanico] BOM no esta
establecido en [No configurado] No.

c ) Descripcion
Ajuste

De 0,0 2 599,0 Hz Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 1% de [Frec. nom. motor] £RS o [Frec.
nominal sinc.] FrRSS en funcién de [Tipo control motor] CTT.

[Acel. Juego Mec] BOA x

Valor de rampa de aceleracion del juego mecanico.

Se puede acceder a este parametro si [Modo Juego Mecanico] B0M no esta
establecido en [No configurado] NO.

c ) Descripcion
Ajuste

De 0,01 2999,90 s () Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 10,00 s

(1) Intervalo de 0,01 299,99 s 00,1a999,9s 0 1a9.999, segun [Incremento de rampa] INR

[JM Valor Par Limit.] BQTL %

Valor de la limitacion del par de juego mecanico.

Se puede acceder a este parametro si [Modo Juego Mecanico] B0M no esta
establecido en [No configurado] No.

c ) Descripcion
Ajuste

De 0,0 a 100,0% Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 5,0%

[Retraso Monit. JM] BQT %

Retardo de supervisién de la limitacion del par de juego mecanico.

Retraso desde el inicio de la rampa de velocidad de juego mecanico y
comprobacién de la limitacién del par.

Se puede acceder a este parametro si [Modo Juego Mecanico] BOM no esta
establecido en [No configurado] NO.
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c ) Descripcion
Ajuste

De 0,1a2100,0 s Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 0,5 s

NOTA: Para ajustar este parametro, debe tenerse en consideracion el tiempo
necesario para la funcién Med.angulo.

[JM Retardo Arr.] BQST %

Retardo de inicio de juego mecanico.

Tiempo invertido en la detencién o el reposo antes de que se realice la frecuencia
de juego mecanico.

Se puede acceder a este parametro si [Modo Juego Mecanico] BOM no esta
establecido en [No configurado] NO.

c ) Descripcion
Ajuste

De 0,0a 100,0 s Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 0,0 s

[TEsp Juego Mecanico] BQFD x

Tiempo de juego mecanico sobrepasado.

Se puede acceder a este parametro si [Modo Juego Mecanico] BOM no esta
establecido en [No configurado] NO.

c ) Descripcion
Ajuste

De 0,0a 100,0 s Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 5,0 s ([Retraso Monit. JM] 80Tx10)

[TEsp Juego Mecanico] BQFB x

Respuesta al error de compensacion de juego mecanico.

Se puede acceder a este parametro si [Modo Juego Mecanico] BOM no esta
establecido en [No configurado] 0.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[Ignorar] NO Error detectado ignorado
[Parada rueda | YES Parada en rueda libre
Libre]

Ajuste de fabrica
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[Funciones elevacién]

Menu [Légica de freno] BLC

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Funciones elevaciéon] =» [Légica de freno]

Acerca de este menu

Empleado para que el variador controle, mediante una Unica salida, uno o varios
frenos electromagnéticos en aplicaciones de elevacion horizontal y vertical y para
maquinas desequilibradas.

En los movimientos verticales, el objetivo es mantener el par del motor en la
direccion de elevacion durante la liberacion y la aplicacion del freno para
mantener la carga. Arranca suavemente cuando se suelta el freno y se detiene
suavemente cuando se aplica el freno.

En los movimientos horizontales el objetivo es sincronizar, durante el inicio del
movimiento, la liberacién del freno con el par acumulado y, durante la parada, la
aplicacion del freno con la velocidad cero para evitar los tirones.

NOTA: Esta funcién no puede utilizarse con algunas de las demas funciones
disponibles

Instrucciones para la I6gica de freno en aplicaciones de elevacion vertical

Su aplicacion consta de una amplia variedad de componentes mecanicos,
eléctricos y electronicos interconectados, siendo el del variador una de las
muchas piezas de la aplicacién. El arrancador del variador por si mismo no puede
proporcionar todas las funciones que permiten cumplir los requisitos de seguridad
que afectan a su aplicacion. Segun la aplicacion y la evaluacion de riesgos
correspondiente que lleve a cabo, tal vez sea necesario utilizar varios equipos
adicionales, que pueden incluir encoders externos, frenos externos, dispositivos
de supervisién externos, protecciones, etc.

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

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

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

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

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

* Implemente todas las funciones de supervisidon necesarias para evitar
cualquier tipo de peligro identificado en la evaluacion de riesgos, por
ejemplo, cargas deslizantes o descendentes, en particular si no utiliza el
variador en modo de bucle cerrado, lo que proporciona ciertas funciones de
supervision interna, como BRH3 [BRH b3], BRH4 [BRH b4] y BrRES [BRH
b5].

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

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

* Realice pruebas exhaustivas de puesta en servicio para conocer todas las
posibles situaciones de error y verifique que la carga pueda detenerse de
manera segura en todas las condiciones.

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

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

Cuando el variador pase al estado de Fallo durante el funcionamiento, debe
desconectarse la energia del contactor de red y el contactor del freno.

A ADVERTENCIA

FUNCIONAMIENTO IMPREVISTO DEL EQUIPO
* Asigne [Fallo.estado funciona] FL.T al relé de salida R1.
* Conecte la bobina del contactor de red al relé de salida R1.

» Conecte el contacto del contactor del freno aguas abajo del contactor de
red.

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

Paso | Accidn

1 Introduzca los parametros de la placa de caracteristicas del motor.
2 Establecido en [Modo térmico motor] THT segun el modo de enfriamiento.
3 Compruebe que [Uso de Autoajuste] TUNU esta establecido en [term.motor] TV o

establézcalo y, después, realice un ajuste automatico del motor ([Autoajuste] TUN a
[Aplicar Autoajuste] YES).

NOTA: El ajuste automatico debe realizarse con el motor frio.

4 Asignar [Asig. de frenos] B1.C. Activa la funcién y la salida asignada controla el
comando para liberar/aplicar el freno.

5 Compruebe que [Tipo de movimiento] BST esta establecido en [Elevacion] VER.

6 Establezca [Apertura pulso fren] BIP en [Si] YES. Asegurese de que la direccién de
rotacion hacia adelante (es decir, entrada digital hacia adelante con frecuencia de
referencia positiva) corresponda a la elevacion de la carga.
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Paso | Accién

En aplicaciones donde la carga que se baja es muy diferente de la que se eleva, ajuste
[Apertura pulso fren] BTP = [2 Int.freno] 2 TBR (por ejemplo, ascender siempre con
carga y descender siempre sin carga).

7 Asigne [Contacto de freno] BCI para controlar el retorno del contacto del freno o
[Realm.Rele Freno] BRI para controlar el retorno del contactor del freno. Si es
necesario, ajuste [Filtr realim. freno] FBCI o [Filt.Realm.Rele Freno] FBRI.

8 Corriente de apertura del freno [Corr. apertura freno] IBR y [l ret apertu. fre.] TRD si
[Apertura pulso fren] BIP = [2 Int.freno] 2 IBR establezca la corriente de apertura de
freno en la corriente nominal que se indica en el motor. Durante la verificacion, ajuste la
corriente de apertura del freno para que sujete la carga con suavidad.

9 Tiempo de aceleracion: en aplicaciones de elevacion se aconseja ajustar las rampas de
aceleracion en mas de 0,5 segundos. Asegurese de que el variador no exceda el limite
de corriente.

La misma recomendacion se puede utilizar para la deceleracion.

Recordatorio: en movimientos de elevacion se debe utilizar una resistencia de frenado.

10 [Tiempo Apert. Freno] BRT se ajusta segun el tipo de freno. Es el tiempo necesario para
la apertura del freno mecanico.

Este parametro debe tener en cuenta el valor maximo de [Filtr realim. freno] FBCT y
[Filt.Realm.Rele Freno] FBRI.

11 [Freq. Apertura fre.] BIR, solo en modo de bucle abierto: Déjelo en [Auto] AUTO,
ajustelo si es necesario.

12 [Frec.cierre freno] BEN: déjelo en [Auto] y ajuste si fuera necesario.

13 [Tiem. cierre freno] BET se ajusta segun el tipo de freno. Es el tiempo necesario para

que se active el freno mecanico.

Este parametro debe tener en cuenta el valor maximo de [Filtr realim. freno] FBCT y
[Filt.Realm.Rele Freno] FBRI.

Instrucciones para la I6gica de freno en aplicaciones de elevacién
horizontal

Su aplicacion consta de una amplia variedad de componentes mecanicos,
eléctricos y electronicos interconectados, siendo el del variador una de las
muchas piezas de la aplicacién. El arrancador del variador por si mismo no puede
proporcionar todas las funciones que permiten cumplir los requisitos de seguridad
que afectan a su aplicacion. Segun la aplicacion y la evaluacion de riesgos
correspondiente que lleve a cabo, tal vez sea necesario utilizar varios equipos
adicionales, que pueden incluir encoders externos, frenos externos, dispositivos
de supervisiéon externos, protecciones, etc.

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

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

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

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

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

* Implemente todas las funciones de supervisidon necesarias para evitar
cualquier tipo de peligro identificado en la evaluacion de riesgos, por
ejemplo, cargas deslizantes o descendentes, en particular si no utiliza el
variador en modo de bucle cerrado, lo que proporciona ciertas funciones de
supervision interna, como BRH3 [BRH b3], BRH4 [BRH b4] y BrRES [BRH
b5].

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

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

* Realice pruebas exhaustivas de puesta en servicio para conocer todas las
posibles situaciones de error y verifique que la carga pueda detenerse de
manera segura en todas las condiciones.

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

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

Cuando el variador pase al estado de Fallo durante el funcionamiento, debe
desconectarse la energia del contactor de red y el contactor del freno.

A ADVERTENCIA

FUNCIONAMIENTO IMPREVISTO DEL EQUIPO
* Asigne [Fallo.estado funciona] FL.T al relé de salida R1.
* Conecte la bobina del contactor de red al relé de salida R1.

» Conecte el contacto del contactor del freno aguas abajo del contactor de
red.

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

Paso | Accidn

1 Introduzca los parametros de la placa de caracteristicas del motor.
2 Establecido en [Modo térmico motor] THT segun el modo de enfriamiento.
3 Compruebe que [Uso de Autoajuste] TUNU esta establecido en [term.motor] TV o

establézcalo y, después, realice un ajuste automatico del motor ([Autoajuste] TUN a
[Aplicar Autoajuste] YES).

NOTA: El ajuste automatico debe realizarse con el motor frio.

4 Asignar [Asig. de frenos] B1.C. Activa la funcién y la salida asignada controla el
comando para liberar/aplicar el freno.

5 Establezca [Tipo de movimiento] BST en [Traslacién] HOR.

6 Establezca [Apertura pulso fren] BT P en [No] NO.
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Paso | Accién

7 Asigne [Contacto de freno] BCI para controlar el retorno del contacto del freno o
[Realm.Rele Freno] BR1 para controlar el retorno del contactor del freno. Si es
necesario, ajuste [Filtr realim. freno] FBCI o [Filt.Realm.Rele Freno] FBRI.

8 [Corr. apertura freno] 1BR esté establecido en [No] NO.

9 [Tiempo Apert. Freno] BRT se ajusta segun el tipo de freno. Es el tiempo necesario para
la apertura del freno mecanico.

Este parametro debe tener en cuenta el valor maximo de [Filtr realim. freno] FBCI y
[Filt.Realm.Rele Freno] FBRI.

10 [Frec.cierre freno] BEN solo en el modo de bucle abierto: déjelo en [Auto] AUTO y ajuste
si fuera necesario.

1 [Tiem. cierre freno] BET se ajusta segun el tipo de freno. Es el tiempo necesario para
que se active el freno mecanico.

Este parametro debe tener en cuenta el valor maximo de [Filtr realim. freno] FBC1 y
[Filt.Realm.Rele Freno] FBRI.

Movimiento horizontal en el modo de lazo abierto

Interruptor de

Direccion del Suelte el freno Aplique el freno direccion sin
movimiento aplicacion del freno
FWD/RVS |-—
FwD FwD wD RvS
TIr
i
SV ee—
P?rada i Orden de Orden de Marcha t
Corriente i marcha parada atras
de flujo ’t \4
Ida A
A
——————
Par de torswn Motor t
o
] IBR 0
alcanzado alcanzados ¢
EE—
Rele To az
T o i
——————
t
Contactor brt > >
de freno T bet
1 -
—> —> t
Filtrado FBRI"y ” FBRI y
BRI H
Contacto de >t
freno (estado
de frenado)
1liberado [T~~~ =T =77
0 aplicados | | >t
] 7B FBCI
Filtrado V H
BCI I S //
Frecuencia ’ X
bir ____;:________V
BEN - ————§———————-———— / ———————— v
AB|C D E F / F G H I J
Il Il
A: En espera del comando de ejecucion. G: Desaceleracion debida al comando de parada
B: Magnetiz.motor H: Retraso antes del comando para aplicar el
freno

C: Inyeccion de la corriente generadora de par
I: Aplicacion del freno
D: Liberacién del freno
J: Eliminacioén de corriente
E: Aceleracion/deceleracion
K: Reiniciar retardo
F: Valor de referencia alcanzado
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Movimiento vertical en el modo de lazo abierto

Interruptor de
Direccion del Suelte el freno Aplique el freno direccion sin
movimiento ” aplicacién del freno
FWD/RVS |-— —
FwD ” FwD wD RvS
TIr
>
Parada | A >t
. Orden de Orden de Marcha
Corriente marcha parada atras
de flujo
Ida | _
Il A
Par de torsion Motor Tt
absoluto. magnetizado
IBR - ——i— ' | D — ’ |
1BR 4 y 0
3 alcanzados .
Rele I’I' b _ﬁr t
T L i
>t
Contactor ) v frt > . v >
de freno T,N bote > Rebdte b >
(e = i et —————————
Br> — >t
Filtrado FBR ” FBRI
BRI H
fromo (estade ” ~t
reno (estado
Rebote Rebotg
de frenado) \
1 IlberadoT‘ T T T
0 aplicados H —_— >t
B FBCI
Filtrado FeC ” k
BCI A S H
Ref v
Frecuencia
bir | _i___ ¥
BEN | i ___ Y
nsl /
AB|C D E F l F G H | J
I

A: En espera del comando de ejecucion.

B: Magnetiz.motor

C: Inyeccion de la corriente generadora de par
D: Liberacion del freno

E: Aceleracion/deceleracion

F: Valor de referencia alcanzado

G: Desaceleracion debida al comando de parada

H: Retraso antes del comando para aplicar el
freno

I: Aplicacion del freno
J: Eliminacion de corriente

K: Reiniciar retardo
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Movimiento vertical u horizontal en el modo de lazo cerrado

Interruptor de

Direccion del Suelte el freno Aplique el freno direccion sin
movimiento ” aplicacion del freno
FwD /RvS —
FwD FwD - Fwi RvS
r
Parada i> >
N Orden de Orden de Marcha >t
Corriente marcha parada atras
de flujo
Ida ,
Par de torsién mt
IBR |- ——i—
IBR \ I 0 k—l
y alcanzado alcanzados
R
—> i t
Relé " The brr
R2 T i
0 II >t
Contactor brt X R
d Rebote Rebdte
e freno T bet
—y, > >t
Filtrado FBRI 'y ” FBRI
BRI
Contacto de -

freno (estado
de frenado) A
1 liberado

/i

T
|
|
|
|
1
|
—
——
—

BCI X |
0 aplicados

Tsa > ” FBCI
Filtrado ® _ __ _: __ __ __ A
BCI l’
>t
Ref r \
Frecuencia
0Hz 0Hz
mantenidos mantenidos
/ \Vt
AB| C D E F, F G H I J| KA A E A
1l I
A: En espera del comando de ejecucion. G: Desaceleracion debida al comando de parada
B: Magnetiz.motor H: Retraso antes del comando para aplicar el
freno

C: Inyeccion de la corriente generadora de par
I: Aplicacién del freno

D: Liberacién del freno
J: Eliminacion de corriente

E: Aceleracion/deceleracion
K: Reiniciar retardo
F: Valor de referencia alcanzado

Comportamiento en la orden de marcha

|
Motor

r magnetizado

Corriente
magnet. nominal

—_

|
|
|
|
Il
|
:
Ibr alcanzado

Corriente de par 4

|
|

lbr - E—
|

-V
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Cuando se acciona la orden de marcha, el variador envia un flujo excesivo al
motor durante un corto periodo para generar un par suficiente en el motor. El nivel
de par se define con el parametro [Corr. apertura freno] IBR. Se requiere este
par para mantener la carga durante la apertura del freno y antes de comenzar el
control de velocidad.

El parametro [Const. tiem. rotor] TR2 es el tiempo necesario para que el motor
sea magnetizado. El variador calcula este parametro mediante los valores de los
parametros [Corriente nom. motor] [Corriente nom. motor] NCR, [Motor 1
Coseno Phi] cos, [Tension nom. motor] UNs [Veloc. nom. motor] NSP, que

deben ajustarse apropiadamente segun las especificaciones del motor.

Antes de liberar el freno, mediante el ajuste de la salida del relé R2 con el
parametro [Asig. de frenos] B1.C, el variador verifica las siguientes dos

condiciones:

+ La corriente de magnetizacion es estable.

» Se alcanza el punto de referencia de par.

Si no se consigue una de las dos condiciones, el variador no liberara el freno y
generara el error [Control freno] BLF.

Este error se puede generar, por ejemplo, si una fase del motor no esta
conectada correctamente a la salida del motor del variador.

[Asig. de frenos] BLC

[Asig. de frenos] B1.C se fuerza a [No] NO si:

* CTT se establece en [5 Puntos De VC U/F] Ur5, [VC SYN_U] svynU, [Mot.
sincro.] sYN, [Motor Reluctancia] srvC.

» [Asig. inyec. CC] DCI esta asignado.

* [Recuperar al vuelo] F1.r esta configurado.

+ [Asignacién Jog] JOG esta asignado.

+ [Asig.Retorno PID] PTF esta configurado.

+ [Asig. pér. fase sa.] OPL se establece en [Ningun Err Activado] OAC

* [Modo Juego Mecanico] BoM esta configurado.

NOTA: Desde la version de firmware V3.4, la funcion de activacion [Légica
de freno] BL.C (es decir, asignar este parametro a una salida) preestablece
[Uso de Autoajuste] TUNU en [term.motor] T.

Rango de
valores Codigo / Valor | Descripcion
[No] NO No asignado
Ajuste de fabrica
[R2]...[R3] R2...R3 Salida de relé de R2 a R3
[R4]...[R6] R4..R6 Salida de relé de R4 a R, si se ha introducido el médulo de
opciones de salida de relé VW3A3204
[Salida digital | DO1..D02 Salida digital DQ1
DQ1]..[Salida
digital DQ2]
[Salida digital | DO11...D012 Salida digital de DQ11 a DQ12, si se ha introducido el médulo
DQ11]... de extension de E/S VW3A3203
[Salida digital
DQ12]
[R61]...[R66] R61...R66 Relé R61 a R66
NOTA: Es posible acceder a esta seleccion en el ATV960
y ATV980 con E/S en el armario.
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[Tipo de movimiento] BST %

Tipo de secuencia de freno.

Se puede acceder a este parametro si se asigna [Asig. de frenos] BL.C (es decir,
distinto a [No] N0).

Este parametro se fuerza a cambiar a [Elevacién] VER si se ha establecido
[Asig.sensro carga] PES.

Valor Codigo / Valor | Descripcion

[Traslacion] HOR Movimiento de la carga resistiva (movimiento de traslacion de
una gruia puente, por ejemplo).

[Elevacion] VER Movimiento de cargas impulsoras (cabestrante de elevacion,

por ejemplo).

Ajuste de fabrica

[Contacto de freno] BCI %

Se puede acceder a este parametro si se asigna [Asig. de frenos] B1.C (es decir,
distinto a [No] NO).

Si el freno tiene un contacto de supervision (cerrado para abrir el freno).

Rango de Codigo / Valor | Descripcion
valores
[No asignado] | NO No asignado
Ajuste de fabrica
[DI1]...[DI8] LIl1..LI8 Entrada digital de DI1 a DI8
[DI11]...[DI16] | LI11..LI16 Entrada digital D111 a DI16, si se ha introducido el médulo de
extension de E/S VW3A3203
[CDO00]... CD00...CD10 Entrada digital virtual CMD.0 a CMD.10 en la configuracion del
[CD10] [Perfil E/S] 1O
[CD11]... CD11...CD15 Entrada digital virtual CMD.11 a CMD.15 independientemente
[CD15] de la configuracion
[101kW]... C101...C110 Entrada digital virtual CMD1.01 a CMD1.10 con serie Modbus
[110kW] integrada en la configuracion del [Perfil E/S] 10
[C111]... C111...C115 Entrada digital virtual CMD1.11 a CMD1.15 con serie Modbus
[115kW] integrada independientemente de la configuracion
[201kW]... C201...C210 Entrada digital virtual CMD2.01 a CMD2.10 con médulo de bus
[210kW] de campo CANopen® en la configuracion del [Perfil E/S] 10
[211kW]... C211...C215 Entrada digital virtual CMD2.11 a CMD2.15 con modulo de bus
[215kW] de campo CANopen® independientemente de la configuracion
[301kW]... C301...c310 Entrada digital virtual CMD3.01 a CMD3.10 con médulo de bus
[310kW] de campo en la configuracion del [Perfil E/S] T0.
[311kW]... C311...c315 Entrada digital virtual CMD3.11 a CMD3.15 con médulo de bus
[315kW] de campo independientemente de la configuracién
[501kW1]... €501...C510 Entrada digital virtual CMD5.01 a CMD5.10 con Ethernet
[510kW] integrado en la configuracion del [Perfil E/S] 10
[511kW]... C511...C515 Entrada digital virtual CMD5.11 a CMD5.15 con Ethernet
[515kW] integrado independientemente de la configuracién

[Filtr realim. freno] FBCI %

Se puede acceder al parametro si se asigna [Contacto de freno] BCT (es decir,

distinto a [No asignado] NO).
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Rango de valores QO

Descripcion

De 0 a 5.000 ms (paso: 1 ms)

Ajuste de fabrica: 100 ms

[Realm.Rele Freno] BRI

Entrada de retorno del relé del freno. (también conocida como entrada de retorno

del contactor del freno)

Se puede acceder al parametro si se asigna [Asig. de frenos] B1.C (es decir,

distinto a [No] N0).

Posibles ajustes: Idéntico a [Contacto de freno] BCT.

[Filt. Realm.Rele Freno] FBRI

Filtro de retorno del relé del freno. (también conocido como entrada de retorno del

contactor del freno)

Se puede acceder al parametro si se asigna [Realm.Rele Freno] BRI (es decir,

distinto a [No asignado] NO).

Rango de valores QO

Descripcion

De 0 a 1.000 ms (paso: 1 ms)

Ajuste de fabrica: 100 ms

[Apertura pulso fren] BIP %

Se puede acceder a este parametro si:
+ Se ha asignado [Asig. de frenos] B1.C (es decir, es diferente de [No] NO), y

+ [Asig.sensro carga] PES se establece en [No configurado] NO.

Descripcion

El par motor se proporciona en el sentido de funcionamiento
necesario, en la [Corr. apertura freno] IBR.

Ajuste de fabrica: si [Tipo de movimiento] BST =
[Traslacion] HOR

El par motor siempre es hacia adelante (compruebe que este
sentido se corresponde con la ascension), en la [Corr.
apertura freno] 1BR.

Ajuste de fabrica: si [Tipo de movimiento] BST =
[Elevacién] VER

valor () Cédigo / Valor
[No] NO

[Si] YES

[2 Int.freno] 2IBR

El par esta en el sentido necesario, con el actual [Corr.
apertura freno] IBR hacia delante y [l ret apertu. fre.] IRD en
la marcha atras, en algunas aplicaciones especificas.

[Corr. apertura freno] IBR %

Nivel de corriente de apertura del freno.

Se puede acceder a este parametro si:
+ Se ha asignado [Asig. de frenos] B1.C (es decir, es diferente de [No] NO), y

+ [Asig.sensro carga] PEsS se establece en [No configurado] NO.
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Rango de valores QO Descripcion

De0Oa1,1 1N (paso: 0,01 A) @ | Ajuste de fabrica: [Corriente nom. motor] NCR

(1) IN corresponde a la corriente nominal del variador que se indica en el Manual de instalacion y en
la placa de caracteristicas del variador.

(2); Para variadores con un rango de potencia < 15 kW. Si el rango de potencia esta entre 18 y
160 kW, el paso es de 0,1 A; de lo contrario, el paso es de 1 A.

[| ret apertu. fre.] IRD

Nivel de corriente de apertura del freno para bajar.

Se puede acceder a este parametro si:
» Se ha asignado [Asig. de frenos] B1.C (es decir, es diferente de [No] NO), y
* [Apertura pulso fren] BIP se establece en [2 Int.freno] 21BR, y
+ [Asig.sensro carga] PES se establece en [No configurado] NO.

Rango de valores QO Descripcion

De0Oa1,1 1N (paso: 0,01 A) @ | Ajuste de fabrica: 0

(1) 1N corresponde a la corriente nominal del variador que se indica en el Manual de instalacion y en
la placa de caracteristicas del variador.

(2): Para variadores con un rango de potencia < 15 kW. Si el rango de potencia esta entre 18 y
160 kW, el paso es de 0,1 A; de lo contrario, el paso es de 1 A.

[Tiempo Apert. Freno] BRT %

Se puede acceder al parametro si se asigna [Asig. de frenos] B1.C (es decir,
distinto a [No] NO).

Rango de valores 0 Descripcion

De 0,0 a 5,00 s (paso: 0,01 s) Ajuste de fabrica: 0,50 s

NOTA: El valor minimo considerado internamente por el variador es el maximo de [Filtr
realim. freno] FBC1I y [Filt.Realm.Rele Freno] FBRI.

[Freq. Apertura fre.] BIR %

Se puede acceder al parametro si [Tipo control motor] CTT no es [Ctrl Vecto
Laz Cerr] rvC o [Sinc. CL] FSY y si [Tipo de movimiento] BST se establece en
[Elevacion] VER.

Rango de

valores (§) Codigo / Valor | Descripcion

[Auto] AUTO El variador toma un valor en base al deslizamiento nominal del
motor, calculado con los parametros del variador

De 0,0 a 10,0 Hz (paso: 0,1 Hz) Control manual

Ajuste de fabrica:

* Osi[Tipo de movimiento] BST se establece en
[Traslacion] HOR o [Elevacion] VER y en bucle cerrado.

* [Auto] 2UTO if [Tipo de movimiento] BST se establece
en [Elevacion] VER y en bucle abierto
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[Frec.cierre freno] BEN %

[Cierre de freno a 0] BECD %

Umbral de frecuencia de cierre del freno.

Se puede acceder al parametro si [Tipo control motor] CTT no esta establecido
en [Ctrl Vecto Laz Cerr] rvC o [Sinc. CL] FSY y si [Asig. de frenos] B1.C no esta
establecido en [No] NO.

Rango de
valores (@) Codigo / Valor | Descripcion
[Auto] AUTO El variador toma un valor en base al deslizamiento nominal del

motor, calculado con los parametros del variador

De 0,0 a 10,0 Hz (paso: 0,1 Hz)

Control manual

Ajuste de fabrica:
* 0enlazo cerrado.
* [Auto] 2UTO en bucle abierto

Retraso de cierre del freno cuando se alcanza la velocidad 0 con una frecuencia
de referencia = 0 Hz.

Se puede acceder a este parametro si [Tipo control motor] CTT esta establecido

en:

+ [Ctrl Vecto Laz Cerr] FvC, 0
* [Sinc.CL] Fsy.

Este parametro se puede utilizar para ajustar el retraso del cierre del freno
cuando se alcanza la velocidad 0.

Rango de L L
valores Codigo / Valor | Descripcion
[No] NO El freno no se cierra con una velocidad cero.

Ajuste de fabrica

De 0,0 a 30,0 s (paso: 0,1 s)

Retraso del cierre del freno cuando se alcanza la velocidad
cero.

NOTA: El tipo de activacion del freno depende del valor de
ajuste [BRH b6] BRH6.

[Ret. cierre freno] TBE %

Temporizacion de la frecuencia de cierre del freno.

Se puede acceder al parametro si se asigna [Asig. de frenos] B1.C (es decir,
distinto a [No] NO).

Tiempo de retraso antes de solicitar el cierre del freno. Para retrasar el cierre del
freno, si desea que el freno se cierre cuando el variador se detenga por completo.

Rango de valores QO

Descripcién

De 0,00 a 5,00 s (paso: 0,01 s)

Ajuste de fabrica: 0,00 s

[Tiem. cierre freno] BET %

Se puede acceder al parametro si se asigna [Asig. de frenos] B1.C (es decir,
distinto a [No] NO).

NHA80760.11

309



Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos [Ajustes Completos] CST—

Rango de valores QO Descripcion

De 0,00 a 5,00 s (paso: 0,01 s) Ajuste de fabrica: 0,50 s

NOTA: El valor minimo considerado internamente por el variador es el maximo de [Filtr
realim. freno] ¥BC1I y [Filt.Realm.Rele Freno] FBRI.

[Ni. iny. CC auto. 1] SDC1 %

AVISO

SOBRECALENTAMIENTO

Verifigue que el motor conectado tenga un valor nominal adecuado para la
corriente de inyeccion de CC que se aplicara en términos de cantidad y tiempo.

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

Se puede acceder a este parametro si:
+ [Tipo de movimiento] BST se establece en [Traslacién] HOR, y

» [Tipo control motor] CTT no se establece en [Ctrl Vecto Laz Cerr]
EFVC o [Sinc. CL] FsY

Rango de valores QO Descripcion

De0Oa1,1 18 (paso: 0,01 A) @ | Ajuste de fabrica: 0,7 In ()

(1) TN corresponde a la corriente nominal del variador que se indica en el Manual de instalacion y en
la placa de caracteristicas del variador.

(2): Para variadores con un rango de potencia < 15 kW. Si el rango de potencia esta entre 18 'y
160 kW, el paso es de 0,1 A; de lo contrario, el paso es de 1 A.

[Cerrar a la invers.] BED %

Cierre de freno cuando se produce la inversion de la velocidad.

Se puede utilizar para seleccionar si el freno se cerrara o no durante la transicién
a velocidad cero al invertir el sentido de funcionamiento.

Se puede acceder al parametro si se asigna [Asig. de frenos] B1.C (es decir,
distinto a [No] NO).

Valor 0 Cédigo / Valor | Descripcion

[No] NO El freno no se cierra

Ajuste de fabrica

[Si] YES El freno se cierra

[Salto en inversién] JDC %

Freno: Frecuencia de salto al cambiar de sentido.

Se puede acceder a este parametro si
* [Tipo control motor] CTT no se establece en:
o [Ctrl Vecto Laz Cerr] rvC, 0
° [Sinc.CL] FSY,y
* [Tipo de movimiento] BST se establece en [Elevacién] VER.
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Cuando el sentido de referencia se invierta, este parametro se puede utilizar para
evitar la pérdida de par (y por tanto la liberacion de la carga) durante la transiciéon
a la velocidad cero. El parametro no es aplicable si [Cerrar a la invers.] BED se
establece en [Si] YES.

Rango de

valores Q0 Cadigo / Valor | Descripcion

[Auto] AUTO El variador toma un valor en base al deslizamiento nominal del
motor, calculado con los parametros del variador

De 0,0 a 10,0 Hz (paso: 0,1 Hz) Control manual

Ajuste de fabrica:

e Osi[Tipo de movimiento] BST se establece en
[Traslacion] HOR o [Elevacion] VER y en bucle cerrado.

* [Auto] 2UTO if [Tipo de movimiento] BST se establece
en [Elevacion] VER y en bucle abierto

[Tpo de rearranque] TTR %

Tiempo de frenada para el rearranque.

Tiempo entre el final de una secuencia de frenado y el inicio de la siguiente
secuencia de apertura de freno.

Se puede acceder al parametro si se asigna [Asig. de frenos] B1.C (es decir,
distinto a [No] NO).

Rango de valores QO Descripcion

De 0,00 a 15,00 s (paso: 0,01 s) Ajuste de fabrica: 0,00 s

[BRH b0] BRHO *

Seleccion de la secuencia de rearranque del freno si se repite un comando de
ejecucion mientras el freno se cierra.

Se puede acceder a este parametro si:
* [Nivel de acceso] L.AC se establece en [Experto] EPR,
+ Se ha asignado [Asig. de frenos] B1.C (es decir, es diferente de [No] N0),
* [M/S modo Comm] MsCM se establece en [No] NO.

Utilicelo en el modo de lazo abierto y lazo cerrado.

NOTA: [BRH b0] BRHO se fuerza en [No] NO si la funcién Maestro/Esclavo
esta habilitada ([M/S modo Comm] MSCM se establece en un valor diferente
de [No] n0).

Es posible solicitar una orden de marcha durante la fase de activacion del freno.
Si la secuencia de cierre del freno se ejecuta o no, depende del valor
seleccionado para [BRH b0] BRHO.
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Cmd de
ejecucion

Frecuencia

Relé o
salida ldgica

Frecuencia

bBEnR

Relé o
salida logica

brHO=0

|

| |

|
L
Ekrlbrt

on

Inyecci

- brHO=1

NOTA:

si se solicita la orden de marcha durante la fase de [Tpo de rearranque]
TTR, se inicializara la secuencia completa de control de frenos.

Si se solicita un comando de marcha con [Cerrar a la invers.] BED
activo, se inicializara la secuencia completa de control de frenos.

Valor Cédigo / Valor | Descripcion

[No] NO La secuencia de cierre/apertura se ejecuta por completo.
Ajuste de fabrica

[Si] YES Durante la fase de activacion del freno, si se solicita la orden

de marcha:

* Antes del final de [Ret. cierre freno] TBE, se considera
de inmediato la orden de marcha,

* Durante la fase [Tiem. cierre freno] BET, se considera la
orden de marcha con la manipulacion del tiempo
[Tiempo Apert. Freno] BRT antes del reinicio;

* Después de la fase [Tiem. cierre freno] BET, la
secuencia loégica del freno se completa totalmente.

[BRH b1] BRH1 %

Desactivacion del freno con un error de régimen permanente.

Se puede acceder a este parametro si se asigna [Asig. de frenos] BL.C (es decir,
distinto a [No] NO) y si [Nivel de acceso] L.AC se establece en [Experto] EPR.

Valor

Codigo / Valor

Descripcion

[No]

NO

El contacto del freno con error de régimen permanente esta
activo (el error se dispara si el contacto se abre durante el
funcionamiento). [Realimen.freno] BRF se supervisa en todas
las fases de funcionamiento.

Ajuste de fabrica

[Si]

YES

El contacto del freno con el error de régimen permanente esta
inactivo. Solo se supervisa [Realimen.freno] BRF durante las
fases de liberacion y acoplamiento del freno.
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[BRH b2] BRH2 %

El contacto del freno se tiene en cuenta para la secuencia de control del freno.

Se puede acceder a este parametro si se asigna [Asig. de frenos] B1.C (es decir,
distinto a [No] N0O) y si [Nivel de acceso] 1L.AC se establece en [Experto] EPR.

Si se asigna una entrada digital al contacto del freno.

* [BRH b2] BrRH2 = [No] NO: durante la secuencia de apertura del freno, la
referencia se activa al final del tiempo [Tiempo Apert. Freno] BRT. Durante
la secuencia de apertura del freno, la corriente cambia a [No] NO segun la
rampa [Tiempo rampa Int.] BRR al final del [Tiem. cierre freno] BET.

« [BRH b2] 2rHu2 = [Si] YES: cuando se abre el freno, la referencia se activa
cuando la entrada digital [Contacto de freno] BCT cambia a YES. Cuando se
abre el freno, la corriente cambia a NO segun la rampa [Tiempo rampa Int.]
BRR cuando la entrada digital [Contacto de freno] BCT cambia a NO.

Cmd de
ejecucion

Relé o
salida logica T

Frecuencia [

1
! d:l par ! i brr )
R et » < brH2 =0

Entrada légica
Contacto del
freno

Frecuencia
b ir $

fffffffffff a

Corriente

== del par A |
brr ! /brr )
- brH2=1

Valor Codigo / Valor | Descripcion

[No] NO La secuencia de cierre/apertura se ejecuta por completo.
Ajuste de fabrica

[Si] YES El freno se abre inmediatamente.

[BRH b3] BRH3 %

Solo en el modo de lazo cerrado. Gestidn de la ausencia de respuesta de
[Contacto de freno] BCT o [Realm.Rele Freno] BRT, si se ha asignado.
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A ADVERTENCIA

CAIDA DE CARGA

+ Ajuste solamente [BRH b3] 2Bru3 en [1] 1 si su aplicacidn supervisa la
advertencia asociada [Adv. Cont. Freno] BC2, por ejemplo, asignando la
advertencia [Adv. Cont. Freno] BC2 a una salida.

» Sise activa la advertencia [Adv. Cont. Freno] BC2, el usuario debe realizar
la siguiente accion.

1) Mueva la carga a una posicién segura.
2) Apague el variador.
3) Identifique y retire la causa de la advertencia.

4) Verifique el correcto funcionamiento de todos los componentes eléctricos y
mecanicos del freno antes de reanudar el funcionamiento normal.

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

A ADVERTENCIA

PERDIDA DEL CONTROL

Dependiendo de algunas condiciones como la potencia nominal del variador, la
carga, etc., es posible que la activacion de la funcion de recuperacion al vuelo
utilizada antes de mantener la velocidad de cero no se consiga y que se
provoque un error.

« Al ajustar esta funcion en [1] 1, realice pruebas amplias de puesta en
servicio para comprobar que no se provoque ningun error y que la carga
pueda detenerse de manera segura en todas las condiciones.

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

Se puede acceder a este parametro si se asigna [Asig. de frenos] B1.C (es decir,
distinto a [No] NO) y si [Nivel de acceso] L.AC se establece en [Experto] EPR.

Valor Cédigo / Valor | Descripcion

[No] NO Durante la secuencia de cierre del freno, el contacto del freno y
la realimentacion (relé) del contactor del freno se deben abrir
antes del final del [Tiem. cierre freno] BET, de lo contrario el
variador se bloqueara con el error [Realimen.freno] BRF en el
contacto del freno.

Ajuste de fabrica

[Si] YES Durante la secuencia de cierre del freno, el contacto del freno y
la realimentacion (relé) del contactor del freno se deben abrir
antes del final del [Tiem. cierre freno] BET, de lo contrario se
dispara [Adv. Cont freno] BC2 y se mantiene la velocidad
cero.

Si se utiliza este ajuste, el comportamiento del variador
depende del ajuste de [BRH b5] Br15. Consulte la descripcion
de [BRH b5] BRHS para conocer los ajustes apropiados segun
sus necesidades.
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[BRH b4] BRH4 %

AADVERTENCIA

CAIDA DE CARGA

* Ajuste solamente el parametro [BRH b4] BrRH4 en [1] si su aplicacion
supervisa la advertencia asociada [Aviso mov. de carga] BS2, por ejemplo,
asignando la advertencia [Aviso mov. de carga] BS2 a una salida.

» Sise activa la advertencia [Aviso mov. de carga] Bs2, el usuario debe
realizar la siguiente accion.

1) Mueva la carga a una posicion segura.
2) Apague el variador.
3) Identifique y retire la causa de la advertencia.

4) Verifique el correcto funcionamiento de todos los componentes eléctricos y
mecanicos del freno antes de reanudar el funcionamiento normal.

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

A ADVERTENCIA

PERDIDA DEL CONTROL

Dependiendo de algunas condiciones como la potencia nominal del variador, la
carga, etc., es posible que la activacién de la funcién de recuperacion al vuelo
utilizada antes de mantener la velocidad de cero no se consiga y que se
provoque un error.

» Al ajustar esta funcion en [1] 1, realice pruebas amplias de puesta en
servicio para comprobar que no se provoque ningun error y que la carga
pueda detenerse de manera segura en todas las condiciones.

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

muerte o dafos en el equipo.

Solo en el modo de lazo cerrado. Fuera de la secuencia de frenado (tras el tiempo
de [Tpo de rearranque] TTR) y dependiendo del ajuste [BRH b4] BrH4, se
produce la generacién de un error o la activacién del lazo de velocidad a cero si
se produce un movimiento para el que no se ha dado una orden (medida de una
velocidad mayor que el umbral minimo fijado determinado por [BRH_b4_frec]
BETD).

Se puede acceder a este parametro si [Nivel de acceso] L.AC esta establecido en
[Experto] EPR.
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[BRH b5] BRH5 %

Valor

Codigo / Valor

Descripcion

[No]

NO

Si ocurre un movimiento para el cual no se ha dado una orden,
se genera el error [Err.movimi.carga] MDCF.

Ajuste de fabrica

Nota:

« Sise utiliza este ajuste, el comportamiento del variador
depende del ajuste de [BRH_b4_frec] BrTD. Consulte la
descripcion de [BRH_b4_frec] BFTD para conocer los
ajustes apropiados segun sus necesidades.

+ Este comportamiento es independiente del perfil de
control y esta disponible en todos los estados de
funcionamiento del variador, excepto 2- Switch on
disabled, 7- Fault Reaction Activey 8 — Fault
states.

[Si]

YES

Si se produce un movimiento para el que no se ha dado una
orden, el variador cambia a la regulacion de velocidad cero, sin
orden de apertura del freno, y se dispara una advertencia de
[Aviso mov. de carga] BSA.

NOTA: Si se utiliza este ajuste, el comportamiento del
variador depende del ajuste de [BRH_b4_frec] BFTDy
[BRH b5] BrRH5. Consulte la descripcion de estos
parametros para conocer los ajustes apropiados segun
sus necesidades.

Se puede acceder a este parametro si se asigna [Asig. de frenos] B1.C (es decir,
distinto a [No] NO) y si [Nivel de acceso] L.AC se establece en [Experto] EPR.

El ajuste de este parametro afecta a los estados de funcionamiento del variador
en los que se supervisa el movimiento de carga y se mantiene la prioridad de la
velocidad cero en comparacion con algunos eventos. Esta vinculado con los
parametros [BRH b3] BrRH3 y [BRH b4] BrRHA4.

Independientemente del ajuste, el mantenimiento de la velocidad cero no tiene
prioridad en comparacién con:

» Una nueva orden de marcha para controlar el variador y mover la carga,
» Una STO activa,

* Un bloqueo del variador con el funcionamiento vinculado al parametro
[Bloqueo dispositivo] L.ES.

* Un comando de parada procedente de un canal distinto del canal de control
activo si [BRH b5] BrRHS5 se establece en [No] NO (consulte la siguiente

tabla).

* Un error emitido si [BRH b5] BRH5 se establece en [No] NO (consulte la
siguiente tabla).

Si se produce uno de estos eventos, se interrumpe el mantenimiento de la

velocidad cero.
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[BRH b6] BRH6 *

[Tiempo rampa Int.] BRR %

Valor Codigo / Valor | Descripcion
[No] NO El movimiento de carga se controla solo en los siguientes
estados de funcionamiento del variador:
« Perfil de comando CIA402: 5-Operation Enabled, 6-
Quick Stop Active.
»  Otros perfiles de comando (Terminal grafico, E/S, etc): 3-
Ready to switch on, 4-Switched-on, 5-Operation
enabled.
Por ejemplo, cuando se controla el producto con el perfil
Ciad402:
* En Parada en rueda libre (NST) o en Estado de
Funcionamiento Fault (FLT), no se controla la deteccion
de movimiento de carga.
» Sise detiene el variador con un comando de detencién
(bit 8 de la palabra de comando CMD), el variador
permanece en funcionamiento habilitado y, a
continuacion, se controla la deteccion del movimiento de
carga.
El mantenimiento de la velocidad cero no tiene prioridad en
comparacioén con un error activado y una orden de parada
proveniente de un canal distinto del canal de control activo.
Ajuste de fabrica
[Si] YES Independientemente del perfil de control, en todos los estados

de funcionamiento del variador excepto 7- Fault Reaction
Activey 8 - Fault states, la funcién de supervision de
movimiento de carga estéa activa.

El mantenimiento de la velocidad cero tiene prioridad en
comparacioén con un error que puede desactivarse (consulte
[Detec.err.deshabili.] 111 )).

Se puede acceder a este parametro si [Nivel de acceso] 1.AC esta establecido en

[Experto] EPR.

Seleccidn del tipo de cierre de freno si [Cierre de freno a 0] BECD se fija en un

valor numérico.

Valor

Cadigo / Valor

Descripcion

[No]

NO

El freno se cierra (lo cual incluye la manipulacion de [Tiem.
cierre freno] BET) y la velocidad cero todavia se mantiene.
Entonces:

» Sise solicita una frecuencia de referencia distinta a cero,
la orden para liberar el freno se envia siguiendo la
aplicacion de par con la manipulacion de [Tiempo Apert.
Freno] BRT.

» Sise solicita la orden de parada (externo al variador), se
completa la secuencia de cierre del freno.

Ajuste de fabrica

NOTA: la orden de parada solo se considera después del
[Tiem. cierre freno] BET.

[Si]

Después del retardo establecido por [Cierre de freno a 0]
BECD, el variador ejecuta una orden de parada y la secuencia
de cierre del freno se ejecuta completamente.

Se puede acceder a este parametro si se asigna [Asig. de frenos] B1.C (es decir,
distinto a [No] NO).

Tiempo de rampa de intensidad de par (aumento y descenso) para una variacion
de corriente igual a [Corr. apertura freno] TBR.
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Rango de valores QO Descripcion

De 0,00 a 5,00 s (paso: 0,01 s) Ajuste de fabrica: 0,00 s

[BRH_b4 frec] BETD %

Deteccion del umbral de frecuencia BRH_b4.

Este parametro representa el umbral de deteccion para [BRH b4] 2ri4. El valor
requerido depende de la respuesta de la instalacion mecanica.

Si el valor del parametro [BRH_b4_frec] BFTD es demasiado bajo, esto puede
provocar una activacion no deseada de la monitorizacion del movimiento de
carga.

Si el valor del parametro [BRH_b4_frec] BFTD es demasiado alto, es posible que
la monitorizacién del movimiento de carga no se active cuando sea necesario.

A ADVERTENCIA

PERDIDA DEL CONTROL

Compruebe que el ajuste de este parametro es apropiado para la aplicacion
mediante pruebas completas de puesta en marcha para todas las condiciones
de carga y todas las condiciones de error potencial.

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

El ajuste de [BRH_b4_frec] BFTD en [No] NO desactiva la monitorizacion del
movimiento de carga. Los movimientos no intencionales y la caida de la carga no
se detectan con esta configuracion.

A ADVERTENCIA

CAIDA DE CARGA
Compruebe que el ajuste de este parametro no genera condiciones inseguras.

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

Se puede acceder a este parametro si
* Se ha asignado [Asig. de frenos] BL.C (es decir, es diferente de [No] N0), y,

» [Tipo control motor] CTT se establece en [Ctrl Vecto Laz Cerr] FVC 0
[Sinc. CL] Fsy.

Este parametro no se puede establecer en [No] NO si [BRH b4] BrRH4 se
establece en [Si] YES. Volver a establecer [BRH b4] BrRH4 en [No] NO no
establece [BRH_b4_frec] BFTD en [No] NO.

Rango de

valores (§) Codigo / Valor | Descripcién

[No] NO La funcién de supervision de movimiento de carga esta
deshabilitada.

De 0,1 a 10 Hz (paso: 0,1 Hz) Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 10 % de [Frec. nom. motor] FRrs o [Frec.
nominal sinc.] FrRs dependiendo de [Tipo control motor]
CTT.
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[Tiempo manten.carga] MDF'T

Tiempo de mantenimiento de carga antes del error.

Cuando se activa el mantenimiento de la velocidad cero, se activa el error [Err.
movimi.carga] MDCF al final de este tiempo.

Si el mantenimiento de la velocidad cero esta activado, el tiempo restante antes
de la activacion del error se muestra con el parametro [Retard.sosteni.carga]
MTRBF. Si se aplica una nueva orden de ejecucion, la funcién de supervision de
movimiento de carga se desactiva temporalmente y el tiempo restante [Retard.
sosteni.carga] MTBF se congela.

Restablecimiento del [Retard.sosteni.carga] MTBF requiere un ciclo de
alimentacion o el restablecimiento del producto.

Se puede acceder a este parametro si:
+ [BRH b5] BRH5 se establece en [Si] YES ,

» [Tipo control motor] CTT se establece en [Ctrl Vecto Laz Cerr] FVC o
[Sinc. CL] FSY.

Rango de

valores (@) Cadigo / Valor | Descripcion

[No] NO Tiempo antes de que se desactive el error.
Ajuste de fabrica

De 1 a 60 min (paso: 1 min) Intervalo de ajuste

[Retard.sosteni.carga] MTBF

Tiempo restante de mantenimiento de carga antes del error.
Parametro de solo lectura.

Se puede acceder a este parametro si se configura [Tiempo manten.carga]
MDFET (es decir, distinto a [No] N0).

Rango de valores Descripcion

De 0 a 3,600 ms (paso: 1 ms) Ajuste de fabrica: -
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Menu [Elevac. alta velo.] HSH

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Funciones elevacion] =» [Elevac. alta velo.]

Acerca de este menu

NOTA: Esta funcion no puede utilizarse con algunas de las demas funciones
disponibles

Esta funcion permite optimizar los tiempos de ciclo en los movimientos de
elevacién cuando la carga es nula o ligera. Permite un funcionamiento a "potencia
constante" para alcanzar una velocidad superior a la velocidad nominal sin
sobrepasar la intensidad nominal del motor.

La velocidad sigue limitada por la [Velocidad alta] HsP.

La funcién actua en la limitacién de la referencia de velocidad y no en la propia

referencia.
Principio
Frequency
H5F 7
(0} Ascending
2
%,
o
o%
Frb5 3
Torque
0 max.
Tr: Rated Torque
motor
torque
Fr5 G‘
&
N
@
ot Descending
H5P

Existen dos modos de funcionamiento posibles:

» Modo de referencia de velocidad: el variador calcula la velocidad maxima
admisible durante un escaldn de velocidad establecido para que el variador
pueda medir la carga.

* Modo de limitacién de la corriente: la velocidad maxima admisible es la
velocidad que permite limitar la corriente en régimen de motor sélo en sentido
ascendente. En sentido descendente, el funcionamiento se realiza en modo
de referencia de velocidad.
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Modo de referencia de velocidad

A/D

EOS

A/ D Orden ascendente o descendente

R Referencia

F Frecuencia

Cl Limite calculado

oSP Escalén de velocidad ajustable para la medicion de la carga
t0S Tiempo de medicién de la carga

Se utilizan dos parametros para reducir la velocidad calculada por el variador, en
sentido tanto ascendente como descendente.
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Modo de limitacion de la corriente

A

HSF

Frs
5C1L

[T - T

Frs /

5CL

cLo

A Comando Ascender

R Referencia

F Frecuencia

L Limite impuesto por la limitacion de corriente
C Corriente

SCL Umbral de velocidad ajustable por encima del cual la limitacion de corriente
esta activa

CLO Limitacion de corriente de la funcion de alta velocidad

NOTA: La velocidad alcanzada para una determinada corriente serd mas baja
con respecto a la tensién de red nominal en caso de subtensién de la red.

Funcionando a par constante hasta 87 Hz

Segun la clase de aislamiento del motor, es posible proporcionar al motor una
tension superior a la especificada para su acoplamiento.

Por ejemplo, un motor de 230/400 V CA conectado y acoplado (en delta) para
trabajar a 230 V CA / 50 Hz puede recibir 400 V para funcionar con par constante
de hasta 87 Hz.
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Algunos motores tienen informacion en la placa de caracteristicas que indica que
deben funcionar a 400 V CA /87 Hz

Para permitir la funcién de elevacion a alta velocidad a 87 Hz, se debe configurar
los siguientes parametros del modo explicado a continuacion:

Paso

Accion

1

Configure [Velocidad maxima] TFr a 87 Hz.

2

Configure [Velocidad alta] isP a 87 Hz.

Configure [Corriente nom. motor] NCR con la corriente nominal del acoplamiento
delta escrita en la placa de caracteristicas del motor.

Configure [Frec. nom. motor] RS a 87 Hz.

Configure [Tension nom. motor] UNS con el resultado de la siguiente formula:

o FRSs71z
FRSso1,

UNSg71, = UNSson

Configure [Veloc. nom. motor] NS P con el resultado de la siguiente formula:

60 60
NSPa7y; = — % 87— — X 50 — NSPsou;
3 P

FRSso, X 60
71 i ——

NOTA: ConNp: | NSPsounz  gon™ €N

Configure [Potencia nom. motor] NPR con el resultado de la siguiente formula:

n,NSPg7y, + 30FRSg7y,
n,NSPsoy, + 30FRS50y,

NPRg71z = NPRsopz X

FRSso, X 60
n,=——————

NOTA: ConNp: © NSPsounz  gon™ €N

Realice un autoajuste del motor estableciendo [Autoajuste] TUN en el valor [Aplicar
Autoajuste] YES.

Tensado del cable

La funcién de tensado del cable permite evitar un arranque a alta velocidad
cuando una carga esta preparada para su levantamiento pero el cable aun no
esta tensado (como se muestra en la ilustracion).

AVANANANAN

[ AN ZANANANANAY

7
%
<

S

a5F

Eobs

r5EL
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S Velocidad
L Cargar

El paso de velocidad (parametros OSP) se utiliza para medir la carga. El ciclo de
medicién efectiva no se activara hasta que la carga alcance el umbral ajustable

[Niv.Par cable dest.] RSTL, que corresponde al peso del gancho.

Se puede asignar un relé o una salida digital a la indicacién de estado de cable
destensado en el menu [Entrada/Salida] 10 .

NOTA: La velocidad alcanzada para una determinada corriente sera mas baja
con respecto a la tensidn de red nominal en caso de subtension de la red.

[Elevac. alta velo.] HSO

Elevac. alta velo..

Ajuste Codigo / Valor | Descripcién
[No] NO Funcion inactiva

Ajuste de fabrica
[Frec. de 5SSO Modo de referencia de velocidad
referencia]
[Limit. Cso Modo de limitacién de corriente
Intensidad]

[Coef.veloc. subida] COF %

Optimizacioén del coeficiente hacia delante (cuadrante del motor).

Se puede acceder a este parametro si [Elevac. alta velo.] HsO esta establecido

en [Frec. de referencia] sso.

Ajuste 0

Descripcion

De 0 a 100%

Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 100 %

[Coef.veloc. bajada] CORX

Optimizacién del coeficiente marcha atras (cuadrante del generador).

Se puede acceder a este parametro si [Elevac. alta velo.] HS0 no esta
establecido en [No] NO.

Ajuste 0

Descripcion

De 0 a 100%

Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 50 %

[Tiempo de medida] TOS %

Tiempo de medida de par.

Se puede acceder a este parametro si [Elevac. alta velo.] HS0 no esta
establecido en [No] NO.
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Ajuste (@) Descripcién

De 0,10 265,00 s Intervalo de ajuste

Ajustes de fabrica: 0,50 s

[Vel. de medida] OSP

Optimizar velocidad.

Se puede acceder a este parametro si [Elevac. alta velo.] HSO no esta
establecido en [No] NO.

Ajuste (@ Descripcion

De 0,0 2599,0 Hz Intervalo de ajuste
Ajuste de fabrica: 40 Hz

[Lim Int alta veloc.] CLO %

Optimizacion de la limitacion de corriente.

Se puede acceder a este parametro si [Elevac. alta velo.] HsO esta establecido
en [Limit. Intensidad] Ccso.

NOTA: Si el ajuste es inferior a 0,25 In, el variador se puede bloquear en el
error [Asig. pér. fase sa.] OPL si se ha activado esta funcion.

Ajuste 0 Descripcion

DeOa1,1In(M Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: In()

(1) I corresponde a la corriente nominal del variador que se indica en el Manual de instalacion y
en la placa de caracteristicas del variador.

[Frec. limitacién I] SCL %
Umbral de frecuencia por encima del cual la corriente de limitaciéon de alta
velocidad esta activa.

Se puede acceder a este parametro si [Elevac. alta velo.] Hs0 esta establecido
en [Limit. Intensidad] Ccso.

Ajuste (@ Descripcion

De 0,0 2599,0 Hz Intervalo de ajuste
Ajuste de fabrica: 40,0 Hz

[Conf.cable destens.] RSD %

Retorno de medicidn de carga.

Se puede acceder a este parametro si [Elevac. alta velo.] HSO no esta
establecido en [No] NO.
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Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[No] NO Funcién inactiva

Ajuste de fabrica

[Estimacion DRI Medicién de la carga mediante la estimacion del par generada
de peso] por el variador

[Sensor peso | PES Medicién de la carga mediante un sensor de peso. Solo se
externo] puede asignar si [Sensor peso externo] PES no se establece

en [No configurado] NO.

[Niv.Par cable dest.] RSTL %

Nivel de ajuste que corresponde a una carga con un peso ligeramente inferior al
del gancho sin carga, como % de la carga nominal.

Se puede acceder a este pardametro si se ha asignado [Conf.cable destens.]
RSD.

Ajuste (@) Descripcion

De 0 a 100% Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 0%
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Menu [Equilibrado carga] LDS

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Funciones elevacién] =» [Equilibrado carga]

Acerca de este menu

Principio:

Consigna de Referencia

) +
m» Rampa —p ®—> Bucle de velocidad del par

Equilibrio
K

Filtro ¢

LbC LbF
LbC1
LbC2
LbC3

El factor K del reparto de la carga se determina a partir del par y de la velocidad,
con dos factores K1y K2 (K = K1 x K2).

K1
1
|
LbC1  LbC2
K2
lbc¢ | ‘
|
!
|
|
|
LbC3 | | -
LbC3 Rt x (1 + LbC3)
LbC
S Velocidad

T Par de torsién

Rt Ratio de par

[Equilibrado carga] LBA

Configuracién de equilibrado de carga

Cuando 2 motores se conectan mecanicamente, y por lo tanto a la misma
velocidad, y cada uno esta controlado por un variador, se puede utilizar esta
funcién para mejorar la distribucion del par entre los dos motores. Para hacer
esto, varia la velocidad en base al par.
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Nota: Esta funcion solo es compatible con [Tipo control motor] CTT establecido

en [SVC por U]

VVC.

Este parametro se fuerza a [No] NO si:
» [Asig.Retorno PID] p1F esta asignado, o

* [Conmut. par/vel.] TSS se establece en [Si] YES, o

+ [Selecc. de aplic.] APPT se establece en [Todas las aplicac.] ALL 0
[Elevacién] HOST o [Transportador] CONV, 0

+ [MJ/S tipo acoplam.] MsMC se establece en [Elastico] ELAST y [M/S rol del
dispos.] MSDT se establece en [Maestro] MSTER, 0

* [MI/S rol del dispos.] MSDT se establece en [Esclavo] ST.AVE y [M/S tipo
ctrl] MsCT se establece en [Velocidad directa] spDD o [Velocidad inversa]

SPDR.
Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[No] NO Funcion inactiva
Ajuste de fabrica
[Si] YES Funcion activa

[Correccidn de carga] LBC

Velocidad nominal de la correccidn del equilibrio de la carga.

Se puede acceder a este parametro si [Equilibrado carga] 1.B2 esta establecido

en [Si] YES.

T

LbC

Nt

Nt

T Par de torsién
t Par nominal

F Frecuencia

LbC |

Ajuste

Descripcion

De 0a1.000,0 Hz

Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 0,0 Hz

[Correccién baja] LBC1

Velocidad baja para la referencia de velocidad de la funcién de reduccion de par

Velocidad minima para la correccién de carga en Hz. Por debajo de este umbral
no se han hecho correcciones. Se utiliza para evitar la correccion a velocidades
muy bajas si esto pudiera dificultar la rotacién del motor.

Se puede acceder a este parametro si [Nivel de acceso] 1.AC se establece en
[Experto] EPR, y si [Equilibrado carga] L.BA = [Si] YES
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Ajuste Descripcion

De 0a999,9 Hz Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 0,0 Hz

[Correccidn alta] LBC2

[Offset de par] LBC3

Velocidad alta para la referencia de velocidad de la funcién de reduccion de par.

Velocidad umbral en Hz a partir de la cual se aplica la correccion de carga
maxima.

Se puede acceder a este parametro si [Nivel de acceso] 1.AC se establece en
[Experto] EPR, y si [Equilibrado carga] 1.B2 = [Si] YES

Ajuste Descripcion

LBC1 Hza 1.000,0 Hz Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 0 Hz

Compensacion de par para la correccion de par.

Par minimo para la correccién de la carga como un porcentaje del par nominal.
Por debajo de este nivel no se aplica ninguna correccion. Se utiliza para evitar
inestabilidades de par cuando el sentido del par no es constante.

Se puede acceder a este parametro si [Nivel de acceso] 1L.AC se establece en
[Experto] EPR, y si [Equilibrado carga] L.B2 = [Si] YES

Ajuste Descripcion

De 0 a 300% Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 0%

[Filtro equilibrado] LBF

Filtro de constante de tiempo.

Se puede acceder a este parametro si [Equilibrado carga] 1.B2 = [Si] YES, y si
[Nivel de acceso] 1L.AC se establece en [Experto] EPR. Utilizado en caso de
acoplamiento mecanico flexible para evitar inestabilidades.

Ajuste Descripcion

De 100 a 20.000 ms Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 100 ms
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Menu [Mani. Cable dest.] SDR

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Funciones elevacion] =» [Mani. Cable dest.]

Acerca de este menu

Se puede acceder a este menu si [Elevac. alta velo.] HSO no se establece en
[No] vo.

[Conf.cable destens.] RSD %

Conf.cable destensado.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[No] NO Funcion no activa

Ajuste de fabrica

[Estimacion DRI Estimacién de par del motor del variador

de peso]

[Sensor peso | PES Medicién de la carga mediante un sensor de peso. Solo se
externo] puede asignar si [Sensor peso externo] PES no se establece

en [No configurado] NO.

[Niv.Par cable dest.] RSTL %

Nivel de par para la deteccién de cable destensado.

Se puede acceder a este parametro si [Conf.cable destens.] RSD no esta
establecido en [No] NO.

Ajuste Descripcion

De 0 a 100% Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 0%
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[Monitoreo elevacién]

Menu [Detec Carga dinam.] DLD

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Monitoreo elevacion] =» [Detec Carga dinam.]

Acerca de este menu

Esta deteccidn sélo se puede realizar con la funcién de elevacién de alta
velocidad. Sirve para detectar si se ha encontrado un obstaculo que provoca un
aumento (ascendente) o una disminucién (descendente) bruscos de la carga.

La deteccion de variacion de la carga provoca un [Error carga dinam.] DLF. El
parametro [Ges. Carga din.] DL.B puede utilizarse para configurar la respuesta
del variador en caso de que se detecte este error.

La deteccion de variacion de la carga también se puede asignar a un relé o a una
salida digital.

Existen dos posibles modos de deteccion, segun la configuracion de la deteccién
de alta velocidad:

* Modo de referencia de velocidad
[Elevac. alta velo.] HSO se establece en [Frec. de referencia] sso.
Deteccion de variacion del par.

Durante el funcionamiento a alta velocidad, la carga se compara con la que
se ha medido durante el escaldn de velocidad. Se puede configurar la
variacion de carga admisible y su duracion. Si se supera, se dispara un error.

¢ Modo de limitacién de corriente

[Elevac. alta velo.] HSO se establece en [Limit. Intensidad] cso. Al
ascender durante el funcionamiento a alta velocidad, un aumento de la carga
resultara en una caida de velocidad. Incluso si se ha activado el
funcionamiento a alta velocidad, si la frecuencia del motor cae por debajo del
umbral de la [Frec. limitacion I] SCL, se disparara un error. La deteccién se
realiza solo para variaciones positivas de la carga y solo en zonas de alta
velocidad (zona superior de [Frec. limitacion I] sc1.). Al bajar, el
funcionamiento se realiza en forma de modo de referencia de velocidad.

[Tpo variacién carga] TLD

Activacion de la deteccién de variacion de carga y ajuste del retraso temporal
para tener en cuenta que la variacion de carga detectd un error [Error carga

dinam.] DLF.
Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[No] NO Deteccion de variacion de la carga desactivada
Ajuste de fabrica
De 0,00 2 10,00 s El ajuste del retraso temporal para la toma ha detectado un
error en la cuenta.

[Niv.variacion carga] DLD

Ajuste del umbral de disparo para la deteccidn de variacion de la carga como %
de la carga medida durante el escalén de velocidad.
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Ajuste Q

Descripcion

De 1a100%

Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 100%

[Ges. Carga din.] DLB

Respuesta del variador en caso de que se haya detectado un error de variaciéon

de carga.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[Ignorar] NO Error detectado ignorado

[Parada rueda | YES Parada en rueda libre

Libre]
Ajuste de fabrica

[Por STT] STT Parada segun el parametro [Tipo de parada] STT sin disparar
un error tras la parada

[Velocidad LFF Cambio a la velocidad de réplica, que se mantendra mientras

retorno] ﬁl) error detectado persista y la orden de marcha no se elimine

[Velocidad RLS Velocidad mantenida mientras el error detectado persista y la

Mantenida] orden de marcha no se elimine (1)

[Paro rampa] RMP Parada en rampa

[asignacién FST Parada rapida

stop rapida]

1 Como, en este caso, el error detectado no provoca una parada, se recomienda asignar un relé o

una salida l6gica a su indicacion.
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[Func. de transporte]

Menu [Equilibrado carga] LDS

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Func. de transporte] =» [Equilibrado carga]

Acerca de este menu

Principio:

Consigna de

velocidad +
e Rampa —>

Referencia

®—> Bucle de velocidad del par

Equilibrio
K

Filtro Bl

LbC LbF
LbC1
LbC2
LbC3

El factor K del reparto de la carga se determina a partir del par y de la velocidad,

con dos factores K1y K2 (K = K1 x K2).

T

K1
1
LbC1  LbC2
K2
LbC
LbC3
LbC3 Rt x (1 + LbC3)
LbC

S Velocidad

T Par de torsion

Rt Ratio de par

[Equilibrado carga] LBA %

Configuracioén de equilibrado de carga.

Cuando 2 motores se conectan mecanicamente, y por lo tanto a la misma
velocidad, y cada uno esta controlado por un variador, se puede utilizar esta
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funcion para mejorar la distribucion del par entre los dos motores. Para hacer
esto, varia la velocidad en base al par.

Se puede acceder a estos parametros si [Tipo control motor] CTT esta
establecido en:

* [Mot.sincro.] sYN, o
* [Sinc.CL] Fsy, o0
* [SVC por Ujvvc, o
» [Ctrl Vecto Laz Cerr] rvcC.
Este parametro se fuerza a [No] NO si:
* [Asig.Retorno PID] pIF esta asignado, o
* [Conmut. par/vel.] TssS se establece en [Si] YES, 0

+ [Selecc. de aplic.] APPT se establece en [Todas las aplicac.] ALL 0
[Elevaciéon] HOST o [Transportador] CONV, o

+ [MJ/S tipo acoplam.] MsMC se establece en [Elastico] ELAST y [M/S rol del
dispos.] MSDT se establece en [Maestro] MSTER, 0

» [MI/S rol del dispos.] MSDT se establece en [Esclavo] ST.AVE y [M/S tipo
ctrl] MsCT se establece en [Velocidad directa] spDD o [Velocidad inversa]

SPDR.
Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[No] NO Funcién inactiva
Ajuste de fabrica
[Si] YES Funcioén activa

[Correccién de carga] LBC %

Velocidad nominal de la correccidon del equilibrio de la carga.

Se puede acceder a este pardmetro si [Equilibrado carga] 1.B2 no esta
establecido en [No] NO.

T LbC
Nt
I
I
0 F
Nt
LbC,! .

T Par de torsiéon
Nt Par nominal

F Frecuencia

Ajuste Descripcion

De 0a1.000,0 Hz Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 0,0 Hz
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[Correccién baja] LBC1 %

Velocidad baja para la referencia de velocidad de la funcion de reduccion de par.

Velocidad minima para la correccién de la carga en Hz. Por debajo de este umbral

no se han hecho correcciones. Se utiliza para evitar la correccion a velocidades
muy bajas si esto pudiera dificultar la rotacién del motor.

Se puede acceder a este parametro si:
+ [Nivel de acceso] LAC se establece en [Experto] EPR, y
+ [Equilibrado carga] 1.B2 no se establece en [No] NO.

Ajuste Descripcion

De 0a999,9 Hz Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 0,0 Hz

[Correccidn alta] LBC2

Velocidad alta para la referencia de velocidad de la funcién de reduccion de par.

Ve'lo-cidad umbral en Hz a partir de la cual se aplica la correccion de carga
maxima.
Se puede acceder a este parametro si:

+ [Nivel de acceso] LAC se establece en [Experto] EPR, y

* [Equilibrado carga] L.B2 no se establece en [No] NO.

Ajuste Descripcion

LBC1 +0,1 Hza 1.000,0 Hz Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 0.1 Hz

[Offset de par] LBC3 %

Compensacién de par para la correccion de par.

Par minimo para la correccién de la carga como un porcentaje del par nominal.
Por debajo de este nivel no se aplica ninguna correccion. Se utiliza para evitar
inestabilidades de par cuando la direccion del par no es constante.

Se puede acceder a este parametro si:
* [Nivel de acceso] L.AC se establece en [Experto] EPR, ¥y
+ [Equilibrado carga] 1.2 no se establece en [No] NO.

Ajuste Descripcién

De 0 a 300% Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 0%

[Filtro equilibrado] LBF %

Filtro de constante de tiempo.

Se puede acceder a este parametro si:
+ [Nivel de acceso] L.AC se establece en [Experto] EPR, y
* [Equilibrado carga] L.B2 no se establece en [No] NO.

NHA80760.11 335



Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos [Ajustes Completos] CST—

Ajuste Descripcion

De 100 a 20.000 ms Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 100 ms

[Funciones Genéricas] - [Limites velocidad]

Menu [Limites velocidad] sLM

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Funciones Genéricas] =» [Limites velocidad]

[Velocidad baja] LsP

Frecuencia del motor a velocidad baja.

Ajuste (@) Descripcion

De 0,0 2 599,0 Hz Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 0 Hz

[Velocidad alta] HSP

Frecuencia del motor a velocidad elevada.

Para ayudar a evitar un error de [SOBREVELOC. MOTOR] soOF, se recomienda
que [Velocidad maxima] TFR sea igual o mayor al 110% de [Velocidad

alta] osp.
Ajuste () Descripcion
De 0,0 2 599,0 Hz Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 50,0 Hz

[Plant. frec. ref.] BSP

Gestion de velocidad baja (plantilla).

Este parametro define cdmo se tiene en cuenta la referencia de velocidad sélo
para las entradas analdgicas y la entrada de pulsos. En el caso del controlador
PID, se trata de la referencia de salida del PID.

Los limites se definen con los parametros [Velocidad baja] 1.5P y [Velocidad
alta] asp.
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Ajuste 0

Codigo / Valor | Descripcion
[Norma] BSD
F
HSP
LSP +
-100%
0% +100%
/7 =
HSP
F Frecuencia
R Referencia
A referencia = 0, la frecuencia = [Velocidad baja] LsP
Ajuste de fabrica
[Banda BLS
muerta] E
HSP {5 .
|
|
|
|
I
LSP | i
-100% !
0,
| Lsp +100%
HSP

F Frecuencia

R Referencia

A referencia = de 0 a [Velocidad baja] 1.5 P, la frecuencia =

[Velocidad baja] 1.5P
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Ajuste Q

Codigo / Valor | Descripcion
[Pedestal] BNS
F
HSP |-
]
I
I
I
!
]
LSP :
-100% ! R
! 0 +100%
! -LSP
I
|
|
|
I
| HSP
F Frecuencia
R Referencia
A referencia =de 0 a 1.sP, la frecuencia = 0
[Pedestal a BNSO
0%] F
HSP
| !
|
LSP Lz |
-100% 0% | R

+100%
- LSP

HSP

F Frecuencia

R Referencia

Esta operacién es la misma que la [Norma] BSD, excepto que
en los casos siguientes a referencia cero, la frecuencia = 0: La
sefial es inferior a [Valor minimo], que es superior a 0
(ejemplo: 1V CC en una entrada de 2 a 10 V CC). La sefial es
superior a [Valor minimo], que es superior a [Valor maximo]
(ejemplo: 11 V CC en una entrada de 10-0 V CC).

Si el rango de entrada se configura como "bidireccional”, el
funcionamiento sigue siendo idéntico a [Norma] BsD.
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[Funciones Genéricas] - [Rampa]

Menu [Rampa] RAMP

Acceso

[Ajustes Completos] = [Funciones Genéricas] =» [Rampa]

[Tipo de rampa] RPT

Tipo de rampa.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[Lineal] LIN Rampa lineal
Ajuste de fabrica
[RampaenS] | S Rampaen S
[Rampa U] U Rampa en U

[Personaliz.]

Cus

Rampa de cliente

[Incremento de rampa] INR

Este parametro es valido para [Aceleracion] Acc, [Rampa deceleracion] DEC,

[Aceleracion2] ~c2 y [Deceleraciéon 2] DE2.

Ajuste C) Codigo / Valor | Descripcion
[0,01] 001 Aumentar hasta 99,99 segundos
[0,1] 01 Aumentar hasta 999,9 segundos

Ajuste de fabrica

)

Aumentar hasta 6.000 segundos

[Aceleracién] AcC

Tiempo de aceleracion de 0 a [Frec. nom. motor] FRS.

Para tener repetibilidad en las rampas, el valor de este parametro debe
establecerse de acuerdo con las posibilidades de la aplicacion (por ejemplo, debe

considerarse la inercia).

Ajuste ()

Descripcion

De 0,00 a 6.000,00 s (M

Intervalo de ajuste
Ajuste de fabrica: 3,00 s

(1) Intervalo de 0,01 299,99 s00,12999,9s 0 1a6.000, segun [Incremento de rampa] INR

[Rampa deceleraciéon] DEC

Tiempo para decelerar desde [Frec. nom. motor] rrRs hasta 0.

Para tener repetibilidad en las rampas, el valor de este parametro debe
establecerse de acuerdo con las posibilidades de la aplicacion (por ejemplo, debe

considerarse la inercia).
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Descripcion

Ajuste () 3

De 0,00 a 6.000,00 s (M Intervalo de ajuste
Ajuste de fabrica: 3,00 s

(1) Intervalo de 0,01 299,99 s 00,1a999,9s o0 1a6.000, segun [Incremento de rampa] T1NR

[Iniciar redond. ACC] TAl %

Redondeo del inicio de la rampa de aceleracion como porcentaje de la
[Aceleracion] AcC o el [Aceleracion2] AC2.

Se puede acceder a este parametro si [Tipo de rampa] RPT se establece en
[Personaliz.] CcUs.

[Ajustes Completos] CST—

Ajuste ()

Descripcion

De 0 a 100%

Intervalo de ajuste
Ajuste de fabrica: 10%

[Finaliz. redon. ACC] TA2 %

Redondeo del final de la rampa de aceleracion como porcentaje de la

[Aceleracion] 2cC o el [Aceleraciéon2] AC2.

Se puede acceder a este parametro si [Tipo de rampa] RPT se establece en

[Personaliz.] CUS.

Ajuste (J

Descripcion

De 0 a (100 - [Iniciar redond.
ACC] T21)%

Intervalo de ajuste
Ajuste de fabrica: 10%

[Iniciar redond. DEC] TA3 %

Redondeo del inicio de la rampa de desaceleracion como porcentaje de la

[Rampa deceleraciéon] DEC o el [Deceleracion 2] DE2.

Se puede acceder a este parametro si [Tipo de rampa] RPT se establece en

[Personaliz.] cUs.

Ajuste 0

Descripcion

De 0 a 100%

Intervalo de ajuste
Ajuste de fabrica: 10%

[Coef. red.final DEC] TA4 %

Redondeo del final de la rampa de desaceleracion como porcentaje de la [Rampa
deceleracién] DEC o el [Deceleracion 2] DE2.

Puede establecerse entre 0 y (100% - [Iniciar redond. DEC] T23).

Se puede acceder a este parametro si [Tipo de rampa] RPT se establece en

[Personaliz.] CUS.

Ajuste ()

Descripcion

De 0 a (100 - [Iniciar redond.
DEC] 723)%

Intervalo de ajuste
Ajuste de fabrica: 10%
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[Adapt. ram. decel.] BRA

Adaptacion de la rampa de deceleracion.
UbUS

brA
level

rFr

N

brA=nO ~ brA=dynA brA=yES

La activacion de esta funcion permite adaptar automaticamente la rampa de
deceleracion, si ésta se ha establecido en un valor demasiado bajo en funcién de
la inercia de la carga, lo que puede provocar un error de sobretension.

Esta funcion no es compatible con las aplicaciones que requieren:
» El posicionamiento en una rampa
NOTA: El valor de ajuste de fabrica del parametro se cambia a [No] NO si:
* [Activacién ENA] ENA se establece en [Si] YES, 0

+ [Tipo de Bus de CC] DCES se establece en [Unidad de Suministro
AFE] sUAFE o [Variador con AFE] MCETLH.

NOTA: Durante el modo de generador con el ATV9BO0-++Q6, si [Adapt. ram.
decel.] BRA esigual a [Si] YES, el variador podria permanecer en estado de
limitacion de corriente para estabilizar la tensién del bus CC.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[No] NO Funcioén inactiva.
NOTA: [Adapt. ram. decel.] BRA si se fuerza a [No] NO si:
» [Asig. de frenos] B1.C esta configurado, o

* [Equilibrado frenado] BB2 se establece en [Si]
YES, 0

* [Tipo control motor] CTT se establece en [Motor
Reluctancia] srvC y [Adapt. ram. decel.] BRA se
establecié en [Par alto] DYNA.

[Si] YES Funcién activa, para aplicaciones que no necesitan una
deceleracion importante
Ajuste de fabrica

[Par alto] DYNA Adicion de un componente de flujo de corriente constante.

La seleccion [Par alto] DYNA aparecera segun el calibre del
variador y [Tipo control motor] CTT. Permite una
desaceleracion mas pronunciada que con [Si] YES. Realice
pruebas comparativas para determinar la seleccion.

Cuando [Adapt. ram. decel.] BRA esta configurado en [Par
alto] DYNA, el rendimiento dinamico del frenado mejora gracias
a la adiciéon de un componente de flujo de corriente. El objetivo
es aumentar las pérdidas en el hierro y la energia magnética
almacenada en el motor.
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[Equilibrado frenado] BBA
Este ajuste se utiliza para equilibrar la potencia de frenado entre los variadores
vinculados al bus CC.

Este parametro se fuerza a [No] NO si [Adapt. ram. decel.] BR2 se establece en
un valor distinto de [No] NO.

Ajuste 0 Codigo / Valor | Descripcion

[No] NO Funcién inactiva.
Ajustes de fabrica

[Si] YES Funcion activa.

[Resistor de frenado] BRC

Resistor de frenado conectado.

Este parametro permite habilitar la gestion de la resistencia de frenado.

NOTA: El valor de ajuste de fabrica del parametro se cambia a [Si] YES si
[Asig. de frenos] B1.C esta configurado.

Ajuste Coédigo / Valor | Descripcion

[No] NO Funcion inactiva
Ajuste de fabrica

NOTA: Con esta seleccion, el error [Circuito abierto UF]
BUFO no puede activarse.

[Si] YES Funcién activa

NOTA: Este parametro se fuerza a [Si] YES si [Tipo de
Bus de CC] DCBS se establece en [No configurado] N0 o
[Variador con AFE] MCELH

[Nivel corrien.frenado] BDCL

Nivel maximo de corriente de frenado.

Este parametro modifica el nivel de corriente maxima que se puede alcanzar
durante la adaptacion de la desaceleracién de frenado. Aumentar el valor maximo
incrementa la pérdida de corriente del motor mediante la pérdida en el hierro y la
energia magnética almacenada en el motor.

Se expresa como un % de la corriente magnetizante nominal ([Corriente
magnetiza] 1D2).
Se puede acceder a este parametro si:

* [Nivel de acceso] LAC se establece en [Experto] EPR, y

+ [Adapt. ram. decel.] BR2 se establece en [Par alto] DYNA.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[Auto] AUTO Automatico: corresponde al 125%.
Ajuste de fabrica.

De 0,1 a 500,0% Intervalo de ajustes.
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[Funciones Genéricas] - [Asig.conmut rampa]

Menu [Asig.conmut rampa] RPT

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Funciones Genéricas] =» [Asig.conmut rampal]

[Nivel de rampa 2] FRT

Nivel de frecuencia de rampa 2

La segunda rampa se conmuta si el valor de [Nivel de rampa 2] FRT noes 0 (0
desactiva la funcion) y la frecuencia de salida es superior al [Nivel de rampa 2]
FRT.

El nivel de conmutacion de rampa se puede combinar con la conmutacion [Asig.
conmut. rampa] RPS de la siguiente manera:

DI o Bit Frecuencia Rampa

0 < FRT ACC, DEC

0 > FRT AC2, DE2

1 < FRT AC2, DE2

1 > FRT AC2, DE2

Ajuste 0 Descripcion

De 0,0 a 599,0 Hz Intervalo de ajuste
Ajuste de fabrica: 0,0 Hz

[Asig. conmut. rampa] RPS

Asig. de conmutacion de la rampa .

Rango de Codigo / Valor | Descripcion
valores
[No asignado] | NO No asignado
Ajuste de fabrica
[DI1]...[DI8] LI1..LIS8 Entrada digital de DI1 a DI8
[DI11]...[DI16] | LI11..LI16 Entrada digital D111 a DI16, si se ha introducido el médulo de
extension de E/S VW3A3203
[CDO00]... CD00...CD10 Entrada digital virtual CMD.0 a CMD.10 en la configuracion del
[CD10] [Perfil E/S] 1O
[CD11]... CD11...CD15 Entrada digital virtual CMD.11 a CMD.15 independientemente
[CD15] de la configuracion
[101kW]... C101..C110 Entrada digital virtual CMD1.01 a CMD1.10 con serie Modbus
[110kW] integrada en la configuracion del [Perfil E/S] 10
[C111]... C111..C115 Entrada digital virtual CMD1.11 a CMD1.15 con serie Modbus
[115kW] integrada independientemente de la configuracion
[201kW]... C201...c210 Entrada digital virtual CMD2.01 a CMD2.10 con médulo de bus
[210kW] de campo CANopen® en la configuracion del [Perfil E/S] 10
[211kW]... C211...C215 Entrada digital virtual CMD2.11 a CMD2.15 con médulo de bus
[215kW] de campo CANopen® independientemente de la configuracion
[301kW]... C301...c310 Entrada digital virtual CMD3.01 a CMD3.10 con médulo de bus
[310kW] de campo en la configuracion del [Perfil E/S] T0.
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Rango de Codigo / Valor | Descripcion

valores

[311kW]... C311...c315 Entrada digital virtual CMD3.11 a CMD3.15 con médulo de bus
[315kW] de campo independientemente de la configuracion

[501kW]... €501...C510 Entrada digital virtual CMD5.01 a CMD5.10 con Ethernet
[510kW] integrado en la configuracion del [Perfil E/S] 10

[511kW]... C511...C515 Entrada digital virtual CMD5.11 a CMD5.15 con Ethernet
[515kW] integrado independientemente de la configuracion

[Aceleraciéon2] AC2 %

Tiempo de rampa de aceleracion 2.

Tiempo de aceleracion de 0 a [Frec. nom. motor] Frs. Para tener repetibilidad
en las rampas, el valor de este parametro debe establecerse de acuerdo con las

posibilidades de la aplicacion.

Se puede acceder a este parametro si [Nivel de rampa 2] FRT es superiora 0 o
si [Asig. conmut. rampa] RPs esta asignado.

Ajuste Q

Descripcion

De 0,02 6.000 s ("

Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 5,0 s

(1) Intervalo de 0,01 299,99s00,12999,9s 0 1a6.000 s, segun [Incremento de rampa] TNR.

[Deceleracion 2] DE2 %

Tiempo para decelerar desde [Frec. nom. motor] rrs hasta 0. Para tener
repetibilidad en las rampas, el valor de este para