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e Muchas gracias por su compra del inversor de control vectorial.

e Antes de utilizarlo, lea detenidamente este manual para garantizar el uso apropiado.
Guarde este manual en un lugar faciimente accesible para que pueda consultar en
cualguier momento que sea necesario.

Precauciones de seguridad

Por favor, lea este manual de manejo antes de la instalacién, operacién, mantenimiento
o inspeccion. En este manual, las precauciones de seguridad fueron ordenadas a
"ADVERTENCIA" 0 " PRECAUCION".

A‘ Indica una situacién potencialmente peligrosa que, si no puede evitar causara la
muerte o graves lesiones. Indica una situacion potencialmente peligrosa que, si no se
puede evitar causara menores o moderadas lesiones.

A PRECAUCION lesiones y dafios el dispositivo. Este simbolo también se utiliza para
advertir cualquier operacion no segura. En algunos casos, incluso el contenido de
"PRECAUCION" todavia puede causar un accidente grave. Por favor, siga estas
precauciones importantes en cualquier situacion

* NOTA indica las operaciones necesarias para asegurar que el
dispositivo se  ejecute correctamente. Se colocan marcas de
advertencias en la portada del variador. Por favor siga estas
indicaciones al utilizar el inversor.

ADVERTENCIA

®Pyede provocar lesiones o descarngas eléctricas.
*Por favor, siga las instruccionas del manual antes da la instalacidn v oparacicn.

*Dasconecte toda la linea de alimentacion antes de abrir la cubiarta frontal de la

unidad . Espere al menos 10 minutos hasta que se descarguan los condensadores
da bus DC

e ltilizar técnicas de puesta a tiera..

*MNunca conecte la alimentacion da CA a los tarminales de salida UVW
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Capitulo 1 Introduccion
1.1 Caracteristicas Tecnoldgicas
e Entrada & salida

+ Rango de voltaje de entrada: 220/380/660V+15%
+ Rango de frecuencia de entrada: 47~63Hz

+ Rango de voltaje salida: O~rated voltaje entrada
+ Rango frecuencia salida: 0~600Hz

e |/O Caracteristicas

+ Entrada digital programable: Proporcionar 7 terminales que pueden soportar entradas ON - OFF, 1
terminal que puedan apoyar entrada de pulsos de alta velocidad y apoyar la PNP, NPN

+ Entrada analégico programable: FIV puede aceptar entrada de -10V ~10V, FIC puede aceptar entrada
de 0~10V o0 0~20mA.

+ Salida programables de colector abierto: Proporcionar 1 terminal de salida (salida de colector abierto o
salida de pulsos de alta velocidad)

+ Salida relé: Proporciona 2 salida(uno es opcional)

+ Salida analdgica: Tiene 2 salida(FOV/FOC), cuya salida puede ser 0/4~20 mA or 0~10 V, a eleccién

e Funciones principales de control

+ Modo de control: V/F control, Control vectorial sensorless (SVC)

+ Capacidad de sobrecarga: 60s con 150% de corriente nominal, 10s con 180% de corriente nhominal.

+ Rango de ajuste de velocidad: 1:100 (SVC)

+ Frecuencia portadora: 1 kHz ~15.0 kHz. (Necesidad reducir si es mayor que ajuste predeterminado)

+ Fuente de referencia de frecuencia: Teclado, entrada anal6gica, X8, comunicacién serie, multivelocidad,
PLC simple y PID . La combinacién de mdltiples modos y el cambio entre diferentes modos por i
interruptor se puede realizar.

+ Funcion de control PID

+ PLC simple, multi - etapas de control de velocidad de funciones: 16 pasos de velocidad se puede
ajustar.

+ Funcién de Control de Traverse

+Ninguno -Stop cuando el suministro de energia instantanea.

+Funcion Trace Velocidad: Suavemente iniciar el motor en marcha.

+ Tecla JOG: tecla de acceso directo definido por el usuario puede ser realizado.

+ Funcién automatica de regulacion de voltaje (AVR ) .

+ Mantener automaticamente la tension de salida estable cuando fluctuante tension de entrada.

+ Hasta 25 protecciones de falla: Proteger de sobre corriente, sobre voltaje, bajo voltaje, sobre
temperatura, fallo de fase, sobre carga, etc.

1.2 Descripcion de la placa MODEL:RV6400S-1R5G/2R2P

MODEL:RVG640085-1R5G/2R2P
INPUT: 3PH 380V 50Hz/60Hz

FREQ RANGE: 0.1--600Hz 1.

14040000001
[N € €
W 64008 - 1R5G/2

1R5:Capacidad inverter:
1R5 Medida 1.5kw
&P A:Par constanie
P: Par variable
60005: Control vectoris

Sensorlgss

4: Rango voltaje:

4 medio 3PH AC 380V
Entrada

2 means 1PH AC 220V
Entrada

RV: Marca registrada



1.3 Guia de seleccion

1.3PH AC380V+15%/1PH AC220V+15%

Pontencia | Corrient | Corrient

. . Potenci
salida < e salida
Model No. : entrada . a motor
nominal . nominal
(kW) nominal | (a) (KW)
fAY
1PH/3PH AC 220V -15%~15%
RV6200S-0R4G 0.4 5.4 2.3 0.4
RV62003-0R7G 0.75 8.2 4.5 0.75
RV62003-1R5G 15 14.2 7.0 1.5
RV6200S-3R7G 3.7 35.0 16 3.7

3PH AC 380V -15%~15%

RV6400S-0R4G/0 | g 4075 | 3438 | 1225 | 0.4/0.75

R7P

Eggsmra&nn?ﬁf ' | 07515 | 3850 |2587 |07515
Vg l00SIRSG2 4 5po | 5058 | 8750 | 1522
E;‘EMGSQHEGM 22/37 | 58100 | 5000 |2237
AYOI00S8RTGIS | 37i55 | 10015 ) 901130 | 3755
RVEI0OSSRSGTT | 5575 | 15020 | 130T [
RVGA00STREGIT | 7513 20026, [ 17025 | 7 gy,
RV6400S11G/5P | 26085 | 25002 | |0
RVGH00STSG/T8. | 15155 | 35008, | 2087 | 1gnge
RVGI00ST8SCZ | 1550 | 380746 | STOMS. | (g
RV6400522G/30P | gﬁ.ﬂfﬁE. 35.{}!&0. I
RV64005-30G/37P | o 62.0776. | 600775. | 40757
RV6400S-37G/45P | 76.090. [ 75090, | 57,

RV6400S-45G/55P | 4555 90.0/10 | 90.0/11 | 45/55




5.0 0.0
RVE400S-55G 55 105.0 110.0 55
RV6400S-75P 75 140.0 150.0 75
RV6400S-75G/90P | ,c/0, 2:, g%ﬂﬁ ; g%on 75/90
Evamms-gnﬁﬁ 10 [ 901110 1 g%mz 1 g%mz 90/110
2;54{}:::5-1 10G/13 | {10/132 i [1] F}dmz g ; F:dﬂfz 110/132
E{gmmm 32G/16 | 4301160 gg%mz gggdofs 132/160
5364{}65-1 60G/18 | ;50185 gg%ms gg%ma 160/185
5364{}::54 85G/20 | ocm00 gg%ﬂfa gg%nfs 185/200
Egmmsememz 200/220 ?S?dm gé%nm 200/220
[?564&&5-2206!25 990/250 gé%m ig%om 90/250
S{gﬁ-mﬂs-zsoemﬂ 250/280 gg%ms ;g%ms 250/280
EHgBdDGS—ESDGIm 280/315 ggf}dmﬁ gg%nfa 280/315
555412}:::5-31 5G/35 | 4:c/ae0 ggf}dmﬁ gg%me 215/350
E{gmms-ssoemcn 350/400 gg%me gg%ﬂm 350/400
5;{640:::5-4{}06!45 400/450 gg%m? gg%ﬂa’? 400/450
5564{}{]5—450(3;’50 450/500 ggf}dmﬂ ég%nfa 450/500
E{gmms-smefsa 500/560 gg%mg gg%mg S00/560
RV6400S-560G/63 | gg0/630 | 920071 | 950.011 1 55069
WSSO | sovmmn | 142 | 1228 | oono
o0p 01?0000 | 130T | 17500 o
RV6400S-1000G 1000 1800.0 | 1720.0 | 1000




2.3PH AC660V15%

Model
MNo.

Pont
enci
a
salid
a
nomi

nal
(kW)

Cornie
nte
nomin
(A)

Dimensiones(mm)

Largo

Anc
ho

alto

Tamano
instalacio
n{mm)

Obser
vacion
es

RVeE60
0S-11
G/M15P

11

16

RV6E60
0S-15
G/18.5

15

20

RVe&60
0S-18.
5G/22

18.5

25

RV6E60
0S-22
G/30P

22

28

RV660
05-30
G/37P

30

35

RV660
0S-37
G/45P

37

45

RVe&60
0S-45
G/55P

45

52

410

277

189

390°262"
$6.5

RVe60
0S-55
G/75P

55

63

RV&60
0S-75
G/90P

75

86

RVeE60
0S-90
G/110

90

88

5895

300

236

573°200°"
$9

RVe&60
0S-110

110

121

620

380

290

595"250"

Montaj

pared




G132

RVee0
0S-132
G/160

132

150

$9

RV6E60
0S-160
G/185

160

175

RVe&60
0S5-185
G/200

185

198

RVeE60
0S-200
G/220

200

218

RVee0
0S-220
G/250

220

240

RV6E60
0S-250
G/280

250

270

880

380

358

840"250"
$13

RVe&60
0S-280
G/315

280

320

RV6E60
0S-315
G/350

315

350

RVee0
0S-350
G/400

350

380

995

630

350

971500
$11

RV6E60
0S-400
G/450

400

430

RVe&60
0S5-450

450

480

Pare
d:104

Ama
rno:15
15

680

400

Montaje
pared:10
16"520"¢
11
Gavinete:
550*300"

Montaj
e
pared/
Gavine
te




G/500

RVe60
0S-500
G/560

500

540

$13

RV660
0S-560
G/630

560

600

RV660
05-630
G/710

630

680

1800

650

920

550°800°
$17

RVe60
0S-710
G/800

710

750

RVe660
0S-800
G/900

800

860

1800

750

920

650°800"
$17

RVe660
0S-900
G/1000

900

950

RV660
0S-100
0G

1000

1080

1800

900

920

800°800"
$17

Gavine
te




1.4 Inverter planos acodados. Dimensiones

(1}en pared
w
r‘ A Iil L
o z
i § i
@
(1) Gabinete
w 1]
|
B o |
l 4
x -—-;,l}
= =
||
1 em—
Dimension  del | Tamano Unidadt:mm
Modelo esguema instalacion
W[ H [H|D |A [B | ¢d | Instalaci | Rema
1 an T
RVE6200S-0R4 | 1 | 1 = (1 | ¥ |'B Montade | Todo
G 2 |7 4 |7 6 enpare | plastic
RVEB2005-0R7 | & | O 0 0 v
G
RVE62005-1RS
G
RVG62005-2R2
G




Semi
plastic

Todo
plastic

Semi
plastic

Todo
plastic

Semi
plastic

1 2 - |1 10 (2 |5
EVEE 00S-3R7 2 |9 4 |5 0

0 |5 3 8
RV6400S-0R4 | 1 1 - |1 1 |1 5
G/0R7P 2 |7 4 |7 6
RV6400S-0R7 | 5 | O 0 0
G/1R5P
RV64005-1R5
G/2R2P
RV64005-2R2
G/3R7P
RV64005-3R7 | 1 2 - |1 10 (2 |5
G/5R5P 2 |2 4 |5 0

0 |5 3 8
RV64005-5R5 | 1 2 - |1 16 | 2 | 65
G7R5P 8 |6 7 |8 4
RV64005-7R5 | 6 | 0O 0 8
G/11P
RV6400S-11G | 2 | 3 - |1 19 |3 | 6
/15P 1 3 9 |5 1
RV64005-15G | 0 | O 0 0
/18.5P
RV6400S-18. 2 |4 - |1 26 |3 | 5
5G/22P 7 1 g8 |2 9
Rve4005-22G | 7 | 0 9 0
/30P
RV64005-30G
/37P
RV6400S-37G | 3 | 4 4 |2 |20 |4 |5
/45P 0 |3 5 1 0 3

0 |0 5|2 5
RV64005-45G | 3 | 5 512 (20 |56 |9
/55P 0 |3 63 |0 3
RV6400S-55G | 0 | 5 0|6 8
/75P
RV6400S-75G | 3 | 6 6|2 |25 |6 |9
/90P g8 |2 55 |0 2
RV64005-90G | 0 | 5 0|2 5
/110P
RV6400S-110
G/M32P
RV64005-132 | 4 | 7 7013 [3 |7 |1
G/160P 2 |13 913 [0 6

Iron
shell
Hierro




RV64005-160 |0 |0 |0 | O 5
G/185P
RV6400S-185
G/200P
RV6400S-200
G/220P
RV6400S-220
G/250P
RVE4005-250
G/280P
RV6400S-280
G/315P
RV6400S-315
G/350P
RV6400S-350
G/400P
RV6400S-400
G/450P
RV6400S-450
G/500P
RV6400S-500
G/560P
RV6400S-560
G/630P
RV64005-630
G/710P
RV6400S-710
G/800P
RV6400S-800
G/900P
RV6400S-900
G/1000P
RV6400S-100
0G

13 | Montado
pared o
gabinete

o wn
o o
o Oy o
n .o 0o
o=
n Lo 0o

o Rl |
o o
o D
o R0 g
L=
—_

13 | Gabinet
=

oo
oo =
oo
=)
oo

13

oo
oo =
o oo
=
o o m

13

o 0O~
e LG L
oo o=

Dimension of the keyboard for above 5.5KW:141.5mm"79.5mm
Dimension of the keyboard for below 3.7KW:99.5mm*56mm

1.5. Inspeccién
PRECAUCIONES
e No instale o utilice cualquier inversor que esta dafiado o tiene fallo, de lo contrario puede causar lesiones.
- Compruebe los siguientes elementos al desembalar el inversor:
1) Inspeccione todo el exterior del inversor para garantizar que no haya arafiazos u otros dafios causados por el transporte.
2) Asegurese de que hay manual de instrucciones y tarjeta de garantia en la caja de embalaje.

3) Inspeccione la placa de identificacion y asegurarse de que es lo que pedimos.
4) Asegurese de que las partes opcionales son lo que usted necesita si han ordenado las piezas opcionales.

Por favor, péngase en contacto con el agente local s i hay algun dafio en el inversor o en piezas opciona  les.



A\ noveERTENCIA
« Una persona sin pasar & entrenamientc de manipular el dispositive o
cualguier noma de [a "Advertencia® si esto es violado, ocasionard esiones
graves 0 la pérdida de propiedad. Sdlo las perscnas, que ha pasado la
capacitacion sobre el disefo, instalacidn, puesta en marcha y
funcionamiento del disposifivo y conseguido la certificacidn, se le permiten
utilizar el equipo.
« El cable de alimentacién de entrada debe estar conectado con fuerza y el
equipo debe estar conectado a tierra de forma segura
« Aungue el convertidor no estd funcionando, los siguientes terminales
todavfa tienen un voltaje peligroso:
- Terminales de potencia: R, S, T
- Terminales de conexion del motor: U, W, W
#« Cuando no hay alimentacicn, no debe tocar el inversor hasta & minutos
despues, haste que puedan asegurar e cumplimiento que dispositivo este
completamente sin energia.
# El drea de la seccidn del conductor de puesta a fierra debe ser menor gue
la de cable de alimentacicn

.& PRECAUCION
o Al mover el inversor por favor levante por su base y no levante el panel. De
lo contraric puede provocar gue la unidad principal se caiga lo que pusde
resultar en lesiones personales.
« Instale el vanador scbre el material a prueba de fuego (como meial) para
evitar incendios.,
« Cuando sea necesario instalar dos © mas INVErsores en un anmario,
ventilador de refrigeracion se debe proporcionar a asegurarse de gue la
temperatura del aire es inferior a 45 ® C. De o contrario, podria provocar un
incendio o dafiar el dispositivo.

1.6. Instalacion
1.7 Requisito ambiental

1. Temperatura
Rango de temperatura ambiental: -10°C ~ +40°C. Inversor sera reducir si la temperatura ambiente supera los 40°C.

2. Humedad
Menos de 95% RH, sin el rocio.

3. Altitud

Inversor puede dar salida a la potencia nominal cuando se instala con altitud de mas baja que 1000m. Se reduce
cuando la altitud es superior a 1000m. Para obtener mas informacién, consulte la siguiente figura:

Loy ————.

______ JI_‘T"_-__\__‘M-
e
(7, Y ;: ------ f'"?ixi."“*x
T e e e

1 i ST R SR ) S S i R T SR e

| LILELD AU RANIE R HLHE]



4. Impacto y vibraciones

No se permite que el inversor se caiga o sufra un impacto feroz o el inversor instalado en lugares de vibracién

frecuente.

5. Radiacion Electromagnética

Mantener alejado de la fuente de radiacion electromagnética.

6. Agua

No instale el inversor en lugar con mucha humedad o la intemperie.

7. Contaminacion del aire.

Mantener alejado de la contaminacion del aire, tales como, el gas corrosivo polvoriento.

8. Almacenamiento

No almacene el inversor en el medio ambiente con la luz solar directa, vapor, niebla de aceite y las vibraciones

1.8 Espacio de instalacion

Instalacién multiples inversores.

o o o
P P
BTG TS
(]
f' ‘I. | IoCwm. =1 whows
A <] "I_I_ Pa
%
r F ks
A1
) k
# 5
' |
.'- -
of - B
o H:..'Di‘ -“"_:.'_-
A1 .,
/ |
& L '\...
e \'\-\.
e
!
=) L‘-\.

F |
4 ] [ -
A s,

’ —— .

T T
SR R T R

Espacio seguro

TR

Ar cleMector
S

i |

 —
AR

—_—

“\\""‘-I

Femtilats fus

Aviso: Afiadir ef refiector de aire al aplicar la instalacidn de

ammba-abajo



Capitulo 2 Cableado

2.1 La conexion de dispositivos periféricos

Power supply ()

Circuit breaker Eﬂ

$

ALC reactor ﬁ

T

IﬂDut EMC filtar | E‘f"ﬂ!‘fﬂﬂ‘j resistor

1 g@] DC reactor
et | b
—

Ground

2.2 Configuracién terminales
2.2.1Terminales

1. Terminales circuito principal (3PH AC 380V 0.75~3.7kW).

DD D BB DD DS

T a T Pi+ Pr = [ Tl

T PH T i 0T ¥ W

Bl eI

3. Terminales circuito principal (3PH AC 380V 11~15kW).
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4. Terminales circuito principal (3PH AC 380V 18.5~110kW).
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5. Terminales circuito principal (3PH AC 380V 18.5~37kW Unidad de frenado).
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6.Terminales circuito principal(3PH AC 380V 132—315kW)
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7.Terminales circuito principal(3PH AC 380V 350kW or more)
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NOTA: "710--1000kW , Fila superior, el cableado de la puerta delantera, Segunda fila de los cables de la puerta de atras"

Funciones de los terminales del circuito principal se resumen los simbolos terminales en la siguiente tabla.

Simbolo terminal Descripcion

R: 8.7 Terminales de 3 fases AC entrada

P. (- Terminal de la unidad de frenado externa
P. Pr Terminal de Resistencia de frenado externa
P1. P/+ Terminal del reactor DC externa

(-) Terminal negative del BUS DC

U, V. W Terminales de 3 fases AC salida

@ Terminal de tierra

Funciones de los terminales del circuito principal se resumen los simbolos terminales en la siguiente tabla. Cablear el
terminal correctamente para los fines practicos deseados.



2.2.2Terminales del circuito control

(Opcional)

Terminal Descripcion

X1—X7 OM-OFF senal de entrada.acoplamiento optico con
PLC and COM
Rango voltaje entrada:9—30V
Impedancia entrada: 3.3k

X8 Pulsos de alta velocidad or ON-OFF senal de entrada,
acoplamiento optico con PLC and COM.
Rango de frecuencia de los pulsos de entrada:0—
50kHz
Rango woltaje entrada:9 — 30V Impedancia de
entrada:1.1k

PLC Fuente alimentacion externa terminal.+24V esta
conectado al terminal PLC por defecto. Si el usuario
necesita fuente de alimentacion externa desconecte el
terminal +24V del  terminal COM vy conecte al PLC

+24V Terminal con una potencia de salida de fuente
alimentacion. Proporciona alimentacion de salida
+24V. Maxima salida corriente:150mA

FIv Entrada analogica,-10V  — 10V Impedancia
entrada:20k

FIC Entrada analogica,0— 10V/0~ 20mA,conmutada por
J3.
Impedancia Entrada:10k(} ¢ voltaje entrada)/2500)

( corriente entrada)

GND Termminal de tierra comun de senal analogica y +
10V.GND es necesario aislar de COM.

+10V Alimentacion + 10V para el inversor.
Termminal salida de pulso de alta wvelocidad. El
correspondiente comun

YO Terminal de tierras es COM.
Hango frecuencia salida:0—50kHz

COM Termninal de tierra comun para la senal digital v 24 (o
fuente de alimentacion externa).

FOW/FOC Proporcionar tension o salida de corriente se puede

cambiar al J4y J1.0: Rango de salida 0~ 10V /0~
20mA

RA/RB/RC
(Optional)

Salida de
rele:RC-comun;RB-NC;RA-NO(Opcional). Capacidad
del contacto:AC 250V/3A,DC 30V/1A.

YANBIYC

Rele de salida:YC-comun:YB-NC;YA-NO.Capacidad
de contacto:
AC 250V/3A,0C 30VAA.

RS+,RS-

485 puerto comunicaciones. 485 senal diferencial 4.




2.3 Diagrama de cableado
Diagrama de cableado tipico.
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2.4 Cableado circuito principal
2.4.1 Cableado de entrada del sistema principal

2.4.1.1 El necesario conectar un disyuntor que sea compatible con la capacidad del inversor entre las 3 fases de
suministro de energia AC y los terminales de entrada de alimentacion (R, S, T). La capacidad del interruptor es de
1,5 ~ 2 veces a la corriente nominal del inversor. Para mas detalles, consulte <Especificaciones del interruptor,
cable, y de contactores >.

2.4.1.2 Contactor
Con el fin de cortar la energia de entrada efectiva cuando algo esta mal en el sistema, el contactor debe ser
instalado en el lado de entrada para el control ON-OFF de la circuiria principal fuente de alimentacion.

2.4.1.3 Reactor AC

Con el fin de evitar que la prevencion a rectificar el resultado dafios por una amplia corriente, reactor de CA debe
ser instalado en el lado de entrada. Puede prevenir variacion repentina de la tension de alimentacion o de
armonicos generados por la carga de control de fase.



2.4.1.4 Entrada del filtro EMC
El dispositivo que rodea puede ser perturbado por los cables cuando el inversor esté funcionando. Filtro EMC
puede minimizar la interferencia. Igual que la siguiente figura.
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Wiring at input side.

2.4.2 Cableado al lado del inversor de sistema prin  cipal

2.4.2.1 Reactor DC
Inversores por encima de 250kw-han incorporado reactor DC que puede mejorar el factor de potencia,

2.4.2.2 Unidad de frenado y resistencia de frenado

e Inversor de 15KW y por debajo, han incorporado en la unidad de frenado. A fin de disipar la energia regenerativa
generada por el frenado dinamico, la resistencia de frenado debe ser instalado en el (+) y los terminales Pr. té,
longitud del cable de la resistencia de frenado debe ser inferior a 5m.

e Los Inversores de 18.5KW y sobre que necesiten conectar unidad de frenado externa debe ser instalado en (+) y
(-) terminales. La distancia del cable entre el inversor y unidad de frenado debe ser inferior a 5m. La distancia del
cable entre la unidad de frenado y la resistencia de frenado debe ser inferior a 10m.

e La temperatura de la resistencia de frenado aumentaran debido a que la energia regenerativa se transformara en
calor proteccion de la seguridad y se recomienda una buena ventilacion.

Aviso: Sea seguro en la polaridad eléctrica del lado (+) (-) tiene que se correcto; no esta permitido conectar
directamente los terminales (+) con (-), lo contrario pueden ocurrir dafios o incendio.

2.4.3 Cableado fuerza de la salida para el motor.

2.4.3.1 Reactor de salida

Debe ser instalado con la siguiente condicién. Cuando la distancia entre el inversor y el motor es de méas de 50m, el
inversor podra dispararse por la proteccion de sobre-corriente con frecuencia debido a una corriente de fuga amplia
que es el resultado de la capacidad parasita con tierra. Y el tiempo para evitar el dafio del aislamiento del motor, la
bobina de salida debe ser instalada.

2.4.3.2 Filtro de salida EMC
El filtro EMC instalado debe minimizar la corriente de fuga causada por el cable y minimizar el ruido de radio
causado por los cables entre el inversor y el cable. Sélo hay que ver la siguiente figura.
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Cableado por el lado del motor
2.4.4 Cableado de la unidad regenerativa

Unidad regenerativa se utiliza para poner la electricidad generada por el frenado del motor a la red. En
comparacion con 3 en fase inversa unidad paralela de tipo puente rectificador tradicional, unidad regenerativa
utiliza IGBT asi la del que la distorsion armonica total (THD) es inferior al 4%. Unidad regenerativa se utiliza
ampliamente en equipos centrifugos y elevacion.
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Cableado unidad regenerativa.

2.4.5 Cableado del BUS DC

Método bus comin de DC se utiliza ampliamente en la industria del papel y la industria quimica aqui se necesita coordinar
multiples motor. En las aplicaciones de tesis, Algunos motores estan en régimen de conduccién, mientras que otros estan en
el frenado regenerativo (generacion de electricidad) de estado. La energia regenerada se equilibra automaticamente a través
del bus de DC comun, aqui puede suministrar a los motores en régimen de conduccién. Por lo tanto el consumo de energia
de todo el sistema al menos se comparara con el método tradicional (un convertidor acciona un motor). Cuando dos motores
se estan ejecutando en el mismo momento (es decir, la aplicacion de bobinado), uno se encuentra en estado de conduccion y
el otro esta en estado regenerativo. En este caso las boquillas de corriente continua de estos dos inversores conectados en
paralelo la energia regenerada se puede suministrar a los motores en régimen de conduccién siempre haga lo necesario. Su
cableado detallado se muestra en la figura las siguientes:
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Cableado del bus DC comun.

Aviso: Los inversores deben ser del mismo modelo cuando se conecta con el método de bus DC comdn.
Deben estar encendidos en el mismo momento



2.4.6 Puesta atierra (PE)

Con el fin de evitar y prevencion de seguridad a la empresa de descargas eléctricas y fuego, El terminal PE debe estar
conectado a tierra con resistencia de tierra. El cable de tierra debe ser grande y corto, y es mejor usar cable de cobre (>
3.5mm2). Cuando varios inversores necesitan estar conectados a tierra, no conecte los cables de tierra en bucle ni en serie

2.5 Guia de cumplimiento de EMC
2.5.1 Conocimiento general del EMC

EMC es la abreviatura de compatibilidad electromagnética, que significa agrupar el dispositivo o el sistema tiene la capacidad
de funcionar normalmente en el entorno electromagnético y no generara cualquier interferencia electromagnética para otros
equipos

EMC incluye dos temas: la interferencia electromagnética y anti-jamming electromagnética De acuerdo con el modo de
transmision, la interferencia electromagnética puede dividirse en dos categorias: interferencias conducidas y radiadas.
Perturbaciones conducidas es la interferencia transmitida por el conductor. Por lo tanto, cualquier, conductores (como el
alambre, la linea de transmision, inductor, condensador, etc.) son los canales de transmision de la interferencia. La
interferencia radiada es la interferencia en las ondas electromagnéticas de transmision y la energia es proporcional a la
inversa del cuadrado de la distancia. Tres condiciones o elementos esenciales de las interferencias electromagnéticas
necesarios son: fuente de interferencia, canal de transmisién y el receptor sensible. Para los clientes, la solucién del
problema de EMC se encuentra en el canal de transmision principalmente debido a los atributos del dispositivo fuente y el
receptor alteracion no se puede cambiar.

2.5.2 Caracteristicas EMC del convertidor

Al igual que otros dispositivos eléctricos electrénicos otros, el inversor no es sélo una fuente de interferencia
electromagnética también es objeto receptor electromagnética. El principio de funcionamiento del inversor ha determinado
que puede producir algun ruido de interferencia electromagnética. En el momento Sami inversor debe ser disefiado con cierta
capacidad anti-jamming para suavizar y asegurar que trabaja en algin entorno electromagnético. A continuacion se presenta
caracteristicas icts EMC:

2.5.2.1 La corriente de entrada no es una onda sinusoidal. La corriente de entrada incluye gran cantidad de ondas
de alta arménica que puede causa interferencias electromagnéticas, disminuir el factor de energia de lared y
aumenta las pérdidas de linea.

2.5.2.2 El voltaje de salida es onda PMW alta frecuencia, que puede aumentar el aumento de la temperatura 'y
acortar la vida de motor. Y aumentara la corriente de fuga, que puede conducir a un mal funcionamiento del
dispositivo de proteccion de fuga y generar interferencias electromagnéticas que afectan la fiabilidad de los otros
dispositivos eléctricos.

2.5.2.3 Como el receptor electromagnético, interferencia demasiado fuerte dafiara el inversor y la Influencia de los
clientes que los utilizan la normalidad.

2.5.2.4 En el sistema, EMS y EMI de coexisten inversor. Disminuir el IME del inversor puede aumentar picos
Capacidad

2.5.3 Guia de instalacién de EMC.

Para asegurar todos los dispositivos eléctricos en el sistema para trabajar sin problemas, en esta seccién, con base en las
caracteristicas EMC del convertidor, EMC presenta el proceso de instalacion en varios aspectos de la aplicacion (control de
ruido, el cableado de la instalacion, puesta a tierra, de filtro actual y fuente de alimentacion de fuga). El buen efecto del EMC
dependera de todos estos cinco aspectos.

2.5.3.1 Control del ruido.

Todas las conexiones de los terminales de control deben utilizar cable blindado. Y la capa de blindaje del cable

debe ir tierra cerca de la entrada del cable del inversor. Es moda anular 360 grados conexién formada por los clips

de cable. Esta estrictamente prohibitivo conectar la capa de blindaje trenzado a la tierra del inversor, que disminuye
enormemente y pierde el efecto protector. Conecte el inversor y el motor con el cable blindado o la bandeja de

cables separados. Un lado de la capa de blindaje de cable blindado o cubierta metélica de la bandeja porta cables

separados conectar a tierra, y los demas secundarios se conectan a la cubierta del motor. La instalacién de un filtro
EMC puede reducir el ruido electromagnético en gran medida.



2.5.3.2 Sitio de cableado.

Cableado de alimentacion. Se puede alimentar. Normalmente es 5 hilos centrales, tres cables de tension, uno de
los cable neutro, y uno de los cable de tierra.. Esta protegida estrictamente prohibitivo utilizar la linea a la la vez
para hacer de cable neutro y el conductor de tierra. Categorizacion del dispositivo: Hay diferentes dispositivos
eléctricos contenidos en el mismo gabinete de control, como inversor, filtro, PLC e instrumento, etc., que tienen
diferente capacidad de emitir y soportar el ruido electromagnético. Por lo tanto, es necesario categorizar estos
dispositivos como fuertes dispositivo emisores de ruido y dispositivo sensible a ruido. El mismo tipo de dispositivo
deben ser colocados en la misma zona, y la distancia entre los dispositivos de diferente categoria deben ser mas
de 20 cm Distribucion de cables en el interior del armario de control: hay cable de sefial (corriente de la luz) y el
cable de alimentacién (corriente fuerte) en un gabinete. Para el inversor, los cables de alimentacion se clasifican en
el cable de entrada y el cable de salida. Los cables de sefial pueden ser faciimente perturbados por los cables de
alimentacion para que el mal funcionamiento del equipo. Por lo tanto los cables de sefial y de potencia deben estar
dispuestos en diferente area. Esta estrictamente prohibitivo organizar en paralelo o entrelazamiento a muy corta
distancia (menos de 20 cm) o atarlos juntos. Si los cables de sefial tienen que cruzar los cables de alimentacion,
deben ser dispuestos en angulos de 90. La entrada de energia y cables de salida no deben tampoco ser
dispuestos en la intercalacion o atados juntos, sobre todo cuando esta instalado el filtro EMC. De lo contrario las
capacidades distribuidas de su cable de potencia de entrada y de salida se pueden acoplando entre si para hacer
que el filtro EMC este fuera de funcion.

2.5.3.3 Tierra.

Planta inversor debe moverse de forma segura cuando esta en funcionamiento. La puesta a tierra goza de
prioridad en todos los métodos de EMC, ya que no so6lo garantizar la seguridad de los equipos y de las personas,
sino que también es la solucién mas simple, mas eficaz y mas econémica para problemas de compatibilidad
electromagnética. La puesta a tierra dispone de tres categorias: a tierra polo especial, de puesta a tierra polo
comun y la puesta a tierra en serie. Sistema de control diferente debe usar tierra polo especial, y diferentes
dispositivos en el mismo sistema de control debe utilizar la tierra polo comun, y los diferentes dispositivos
conectados por un mismo cable de alimentacion deberia usar tierra excitado en serie.

2.5.3.4 La corriente de fuga incluye corriente fuga a linea y corriente de fuga a tierra. Su valor depende de
capacidades distribuidas y frecuencia portadora del inversor. La corriente de fuga sobre-suelo, que es la corriente
que pasa a través del cable de tierra comun, no sélo puede fluir en el sistema de inversor, sino también otros
dispositivos. También puede provocar el mal funcionamiento del disyuntor de corriente de fuga, relé u otros
dispositivos. El valor de la corriente de fuga de linea a linea, esto significa que la corriente de fuga que pasa a
través de los condensadores distribucién de cable de salida de entrada, depende de la frecuencia portadora del
inversor, las areas de longitud y seccion de los cables del motor. Cuanto mayor sea la frecuencia portadora del
inversor, el mas largo del cable del motor y / 0 cuanto mas grande es el area de seccion del cable, se producird una
corriente de fuga mas grande. Contramedida: La disminuciéon de la frecuencia de la portadora puede disminuir
eficazmente la corriente de fuga. En el caso de que el cable del motor es relativamente largo (méas de 50 m), es
necesario instalar reactor de CA o filtro de onda sinusoidal en el lado de salida, y cuando es ain mas largo, es
necesario instalar un reactor cada cierta distancia.

2.5.3.5 El filtro EMC tiene un gran efecto de desacoplamiento electromagnético, por lo que se prefiere para su
instalacion el cliente. Para el inversor, el filtro de ruido tiene siguientes categorias:

eFiltro de ruido instalado en el lado de entrada del inversor.

e|nstale el aislamiento del ruido para otros equipos por medio de transformador de aislamiento o filtro de
la energia.



2.6 Dispositivos periféricos especificaciones

Inversor Voltaje | Salida | Tipo Selecc | Entrada

aplicable entrada | Motort(k | cable ion contactor

Tipo W) circuito | interru | magnetic
principal | ptor(A | o
(mm?) |

RV6200S-0R4 | 220V 0.4 0.75 10 9

G

RV6200S-0R7 | 220V 0.75 0.75 16 12

G

RV6200S-1R5 | 220V 15 15 25 18

G

RV6200S-2R2 | 220V 2.2 2.5 32 25

G

RV6200S-3R7 | 220V 3.7 25 40 32

G

RV6400S-0R4 | 380V 0.4 0.75 6 9

G/OR7P

RV6400S-0R7 | 380V 0.75 0.75 6 9

G/1R5P

RV6400S-1R5 | 380V 1.5 0.75 10 9

G/2R2P

RV6400S-2R2 | 380V 2.2 0.75 10 9

G/3R7P

RV6400S-3R7 | 380V 3.7 15 16 12

G/5R5P

RV6400S-5R5 | 380V 5.5 2.5 20 18

G7R5P

RV6400S-7R5 | 380V 7.5 4 32 25

G/11P

RV6400S-11G | 380V 11 4 40 32

115P

RV6400S-15G | 380V 15 6 50 38

/18.5P

RV6400S-18.5 | 380V 18.5 10 50 40

G/22P

RV6400S-22G | 380V 22 10 63 50

/30P

RV6400S-30G | 380V 30 16 100 65

137P

RV6400S-37G | 380V 37 25 100 80

/45P

RV6400S-45G | 380V 45 35 125 95

/55P




RV6400S-55G | 380V 55 50 160 115
[75P

RV6400S-75G | 380V 75 70 225 170
/90P

RV6400S-90G | 380V 90 95 250 205
1110P

RV6400S-110 | 380V 110 120 315 245
G/132P

RV64005-132 | 380V 132 120 350 300
G/160P

RV6400S-160 | 380V 160 150 400 300
G/185P

RV64005-185 | 380V 185 185 500 410
G/200P

RV64005-200 | 380V 200 185 500 410
G/220P

RV6400S-220 | 380V 220 240 630 475
G/250P

RV64005-250 | 380V 250 240 630 475
(G/280P

RV6400S-280 | 380V 280 240 800 620
G/315P

RV6400S-315 | 380V 315 15072 800 620
G/350P

RV64005-350 | 380V 350 1852 1000 | 800
G/400P

RV6400S-400 | 380V 400 24072 1250 | 800
G/450P

RV64005-450 | 380V 450 24072 1250 | 1000
G/500P

RV64005-500 | 380V 500 1853 1600 | 1000
G/560P

RV6400S-560 | 380V 560 185™3 1600 | 1000
G/630P

RV64005-630 | 380V 630 240°3 1600 | 1250
G/710P

RV6400S-710 | 380V 710 240'3 2000 | 1250
G/800P

RV6400S-800 | 380V 800 2403 2000 | 1600
G/900P

RV64005-900 | 380V 900 240'3 2500 | 1600
G/1000P

RV6400S-100 | 380V 1000 2403 2500 | 2000

0G




Capitulo 3 Funcionamiento

3.1 Descripcion de teclas
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3.2 Descripcion de la teclas

teclado

Stop key/Fault
reset key

Esta restringido por el parametro F7.04, se
puede utilizar para detener el inversor.
Cuando hay alarma, se puede utilizar para
restablecer el inversor sin ninguna
restriccion.

Tecla | Nombre Descripcion
@ Programming Entrar y salir del menu del primer nivel
key
@ Dataenterkey | Para entrar en menu vy confirmer
parametros
@ UP Increment | Aumentar progresivamente datos o
Key cogidos de funciones
@ DOWN Decrementar progresivamente datos o
Decrement Key | cogidos de funciones
@ Right shift Key En el modo de ajuste de parametros, pulse
este boton para seleccionar el bit que se
desea modificar. En otros modos, muestra
ciclicamente parametros de
desplazamiento a la derecha
@ Run key Marcha del inversor en modo de control de
L)

Shortcut Key

®

Esta determinado por el parametro F7.03:

0: Cambio de pantalla de estado

1: Operacion Jog

2: Cambiar entre avance y retroceso
3: Borre los ajustes arriba / abajo..
4: Modo depuracion rapida

Combination
Key

Al pulsar el RUN y STOP / RST al mismo
tiempo se puede lograr convertidor parara
por si solo.




3.3 Descripcién Indicador luminoso

1) Descripcion de la funcién de las luces Indicador

Nombre luz indicadora

Descripcion del indicador

FWD/REV Encendido: marcha adelante
Luz en: operacion inversa.
LOCAL/REMOT Encendido: control de teclado

El parpadeo: de control terminal

Encienlde _en: control de la
comunicacion
2) Descripcion del indicador
Simbolo Descripcion
Hz Unidad frecuencia
A Unidad corrientet
V Unidad valtaje

3) Display digital.

Tiene 5 digitos LED, que pueden mostrar todo tipo de cédigos de datos de vigilancia y alarma, tales como
frecuencia de referencia, la frecuencia de salida y asi sucesivamente.

3.4 Proceso de operacion.

3.4.1 Ajuste de parametros
El mena tiene 3 niveles:

- 1 Codigo funciones (primer nivel);
- 2 Caodigo funciones (segundo nivel);
- 3 Valor cédigo funciones (tercer nivel).

Observaciones: Presione tanto el PRG y el ENTER

puede volver al menu de segunda clase en el menu de tercera clase. La diferencia es: pulsar PRG guardara los
parametros establecidos en el panel de control, y luego volver al menu de segunda clase con el cambio al siguiente
cédigo de funcién de forma automatica; mientras pulsa ENTER regresara directamente al mend de segunda clase
sin guardar los parametros, y mantener su estancia en el cédigo de la funcion actual.
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Diagrama de flujo de ajuste de parametros.



En el menu de tercera clase, si el parametro no esta parpadeando, significa que el cddigo de funcién no puede ser
modificado. Las posibles razones pueden ser:

1) Este cddigo de funcién no es parametro modificable, como parametros detectados, los registros reales
de operacion y asi sucesivamente;

2) Este cddigo de funciéon no se puede modificar en el estado de funcionamiento, pero modificable en
estado de parada

3.4.2 Reset fallos

Si el fallo es del inversor, se le pedira la informaciéon de fallos relacionados. El usuario puede utilizar los terminales
de STOP o segun determine F4 Grupo para resetear el fallo. Después de la restauracion del fallo, el inversors e
encuentra en estado de espera. Si el usuario no restablece el inversor cuando esta en estado de fallo, el inversor
estara en estado de proteccién operacion, y no se puede ejecutar.

3.4.3 Parametros del motor autoajuste

Si se elige el modo "control vectorial sin sensores”, los parametros de la placa de identificacion del motor deben
introducirse correctamente como el ajuste automatico se basa en ella. El rendimiento de control del vector depende
de los parametros de motor fuertemente, por lo que para lograr un excelente rendimiento, en primer lugar debe
obtener el parametro de motor exactamente. El procedimiento de los parametros del motor de ajuste automatico es
el siguiente: En primer lugar, elegir el canal de comando del teclado como el canal de comando de operacion
(FO0.02). Y luego ingrese los siguientes parametros de acuerdo a los parametros del motor reales: F1.00: potencia
nominal del motor.

F1.01: frecuencia nominal del motor;
F1.02: velocidad nominal del motor;
F1.03: tensién nominal del motor;
F1.04: corriente nominal del motor

Aviso : el motor debe desacoplarse con su carga; de loco  ntrario, los parametros del motor obtenidos por aju ste
automatico pueden no ser correcta.

Establecer F0.18 a ser 1, y para el proceso de detalle de los pardmetros del motor de ajuste automatico, consulte la
descripcion de la funcién Cédigo F0.18. Y a continuacion, pulse RUN en el teclado, el inversor se calculara
automaticamente después de parametro del motor:

F1.05: la resistencia del estator del motor;

F1.06: resistencia del rotor del motor;

F1.07: estator del motor y la inductancia del rotor;

F1.08: estator del motor y el rotor inductancia mutua;

F1.09: corriente del motor sin carga; entonces el ajuste automatico del motor esta terminado.

3.4.4 Configurar contrasefia

Inversor de la serie RV6000S ofrece la funcion de proteccion de contrasefia de usuario. Cuando F7.00 esta distinta
de cero, ser& la contrasefia del usuario, y después de salir del modo de edicion de cédigo de la funcion, que se
haré efectiva después de 1 minuto. Si pulsa el PRG de nuevo para tratar de acceder al modo de edicion de cédigo
de funcién, "0.0.0.0.0" aparecera, y la contrasefia de la entrada obligada operador de usuario correcto, de lo
contrario no sera capaz de acceder a él. Si es necesario cancelar la funcién de proteccién por contrasefia, acaba
de establecer F7.00 a ser cero.

3.5 Estado marcha

3.5.1 Inicializacion de encendido
En primer lugar el sistema se inicia durante el encendido del inversor, y pantallas LED "-6000S-". Después de que
se complete la inicializacién, el convertidor esta en estado de stand-by

3.5.2 Stand-by

En la parada o el estado de funcionamiento, se pueden mostrar los pardmetros de multiples estados. El parametro
a mostrar se selecciona a través de la funcion Cédigo F7.06 (Ejecucion de seleccion de la pantalla de estado) y
F7.07 (seleccion de visualizacion del estado de parada) de acuerdo con los bits binarios, la descripcion

detallada de cada bit por favor consulte la descripcion del coédigo de funciéon F7 0.06 y F7.07.

En estado de parada, hay nueve pardmetros que se pueden elegir para mostrar o no. Ellos son: frecuencia de
referencia, tensién de CC, ON-OFF estado de entrada, estado de las salidas de colector abierto, ajuste PID, el
retorno PID, entrada analdgica de tension VIF, voltaje FIC entrada analégica, nimero de paso de multivelocidad.
Se vaya a mostrar 0 no mostrar puede ser decidido por el establecimiento del correspondiente bit binario de F7.07.
Pulse para desplazarse por los parametros en orden correcto. Pulse ENTER + JOG para desplazarse por los
parédmetros en orden izquierda.

3.5.3 Parametros de autoajuste del motor
Para mas detalles, por favor consulte la descripcion del F0.18.



3.5.4 Operacioén

En el estado de funcionamiento, hay catorce parametros de funcionamiento: frecuencia de salida, frecuencia de
referencia, tension del bus de CC, tensién de salida, corriente de salida, potencia de salida, par de salida, ajuste
PID, de retroalimentacion PID, estado de entrada ON-OFF, el estado de salida de colector abierto, a largo valor, el
valor de conteo, nimero de paso del PLC y de multivelocidad, voltaje de FIV, el voltaje de FIV y nimero de paso de
multivelocidad. Sea o no mostrar puede ser decidido por la opcién poco de Funcion Cédigo F7.06 (convertida en

sistema binario). Pulse para desplazarse por los parametros en orden correcto. Pulse ENTER + JOG para
desplazarse por los parametros en orden izquierda.

3.5.5 Fallos
Inversor de la serie RV6000S ofrece una variedad de informacion de fallos. Para mas detalles, ver los fallos del
inversor y su solucion de problemas.

3.6 Puesta en marcha
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4.1 FO Grupo—Funciones bésicas

Capitulo 4: Descripcion de las funciones

Cogido Mombre Descripcion Hango Ajuste
funcion valores tabrica
Fo0.00 Modo 0: G modo 0--1 Depende del
inverter 1: P modo modo
0: G modo: Se aplica para cargas con torque constante.
1: P model: Aplica para cargas de energia constante.
Cogido Mombre Descripcion Hango Ajuste
funcién valores tabrica
F0.01 Modo de | O: VIF | 0--2 0
control control
1:Control
vectorial
lazo abierto
2:Control
torque
(Control
vectorial
lazo abierto)

0: V/F control: Es adecuado para aplicaciones de prop6sito general tales como bombas, ventiladores, etc.

1: Control vectorial lazo abierto: Es ampliamente utilizado para la aplicaciéon que requiere un alto par a baja velocidad, alta
precision de velocidad y una respuesta mas rapida dinamica, como la maquina-herramienta, maquina de moldeo por
inyeccién, maquina centrifuga y la maquina del trefilado, etc

2. Control torque: Es adecuado para la aplicacion con bajo control de par de precision, tales como dibujo-cable.

AVISO:

e El ajuste automatico de los parametros del motor se debe realizar correctamente si utiliza el modo de control vectorial o el
modo de control de par. Como autoajuste de los parametros del motor, consulte la pagina 37.

e Con el fin de lograr una mejor caracteristica de control, los parametros de control de vectores (F2 Grupo) deben ser
ajustados.

Codigo
funcion
Fo.02

MNombre Rango Ajuste fabric
valores

0--2

Descripcion

0:Teclado
(LED
apagado)
1:Terminale
S circuito
control (LED
parpadeo )
2:
Comunicaci

Fuente 0
commando

Run

on
(LED
encendido)

Los comandos de control del inversor son: inicio, p
asi sucesivamente.

arada, marcha adelante, marcha atras, trotar, restauracion de fallos y

0: Teclado (LED apagado);

Tanto RUN y STOP / RST se utilizan para ejecutar el control de comando. Si multifuncién JOG clave se establece como
funcién de conmutacion / REV FW D (F7.03 se ajusta para que sea 2), se utiliza para cambiar la orientacion de rotacion. En
el estado de funcionamiento, al pulsar RUN y STOP / RST en el mismo tiempo hara que el inversor pare.

1: Terminal (parpadeo del LED) La operacién, incluyendo la marcha adelante, marcha atras, hacia adelante, retroceso lento,
avance, etc. puede ser controlada por los terminales de entrada multifuncionales.

2: Comunicacion (luces LED encendida)
El funcionamiento del inversor puede ser controlado por un maestro a través de la comunicacion.



Aviso:

Codigo Number Descripcion | Rango Ajuste
funcion valores fabrica
F0.03 Seleccion X, 1Y: | 0—3 0
Comando 2:X+Y:
Frecuencia | 3:MAX(X.Y)

Este parametro se puede utilizar para seleccionar e | comando de frecuencia de referencia.

0: Sélo comando de frecuencia X esta activo.

1: Sélo Frecuencia fuente comando Y esta activo.

2: Tanto Frecuencia comando source X e Y estan activos.
Referencia de frecuencia = frecuencia de referencia

X + Y. referencia de frecuencia

3: Tanto Frecuencia comando source X e Y estan activos.
Frecuencia de referencia = Max (referencia de frecuencia X, frecuencia de referencia Y).

Codigo Nombre Descripcion | Rango Ajuste
funcion valores fabrica
F0.04 Fuente de | 0:Teclado; 0--7 0

referencia 1:FIV; 2:FIC:
Frecuencia 3:X8;
4:Simple
PLC
5:Multiveloci
dad
6:PID:7:Com
unicacion

0: Teclado: Consulte los detalles de F0.13
1: FIV

2:FIC

La frecuencia de referencia es fijado por la entrada analégica. FIV es -10V ~ 10V terminal de entrada de tensién, mientras
que FIC es 0 ~ 10V /0 (4) ~ 20 mA, que se puede seleccionar por J3. Cuando se selecciona FIC ser 0 ~ 20mA, que se
corresponde con 5V. 3: X8

La frecuencia de referencia se fija por entrada de pulsos de alta velocidad. Especificacion de impulsos: rango de voltaje de
pulsos 15 ~ 30V, y el pulso rango de frecuencia 0.0 ~ 50.0 kHz. 100% de la impulso ajuste corresponde con la frecuencia
maéaxima, mientras -100% se corresponde con la frecuencia maxima de menos.

4. Simple PLC El usuario puede configurar la frecuencia de referencia, mantenga el tiempo, el sentido de marcha de cada
paso y tiempo de aceleracion / deceleracién entre los pasos. Para obtener mas informacion, consulte la descripcién del grupo
de FA.

5. Multivelocidad
La frecuencia de referencia se determina por el grupo F4 y FA. La seleccién de pasos se determina mediante la combinacién
de terminales de multivelocidad.

e Modo de multivelocidad tiene prioridad para fijar la frecuencia de referencia si F0.04 no tiene elva lor 4 0 5. En este
caso, solo el paso 1 al paso 15 estan disponibles.

e Si F0.04 tiene el valor 5, de la etapa O ala etap a 15 se puede realizar.

e Jog tiene méaxima prioridad

6. PID

La frecuencia de referencia es el resultado del ajuste PID. Para obtener més informacién, consulte Descripcion del grupo

F9.7. Comunicacion La frecuencia de referencia se establece a través de RS485. Para mas detalles, consulte el protocolo
Modbus en ppredix B.



Codigo Mombre Descripcion Rango Ajuste
funcion valores fabrica
F0.05 Fuente 0:FIV:1:FIC; 0—2 1

commando 2:X8
referencia Y
Para obtener mas informacion, consulte F0.04

Codigo Mombre Descripcion Rango Ajuste
funcion valores fabrica
F0.06 Escala de | 0: Maxima | 0—1 0
frecuencia frecuencia
del comando | 1: Comando
Y frecuencia X
Aviso:

+5Si se establece FIC ser 0 ~ 20mA de entrada, la tensién
relativa de 20mA es de 5V. F0.06 se utiliza cuando se
superpone la Y de frecuencia.

Codigo Mombre Descripcion Rango Ajuste
funcion valores fabrica
Fo.07 Tiempo 0.1~3600.0s | 0.1-3600.0s | Depende del
acelecacion modo
1
Fo.08 Tiempo 0.1~-3600.0s | 0.1-3600.0s | Depende del
desaceleraci modo
on 1

El tiempo de aceleracion es el momento de acelerar  de 0 Hz a la frecuencia maxima (F0.10). Tiempo de deceleracion es
el tiempo de deceleracién desde la frecuencia maxima (F0.10) a 0 Hz. Por favor, consulte la siguiente figura.

1 Crtprt !'-‘-'—:i NENTF

Emas

Apheal
Aocalstiion

L irype

Figure 4.1 Tiempo de aceleracién y desaceleracion

Cuando la frecuencia de referencia es igual a la frecuencia maxima, la aceleracion y deceleracion real sera igual a la
configuracion real. Cuando la frecuencia de referencia es menor que la frecuencia maxima, la aceleracion y deceleracion real
sera menos de ajuste real. La aceleracion real (desaceleracion) tiempo = tiempo de fraguado ACC / DEC * frecuencia de
referencia / frecuencia maxima.

1 Primer grupo: F0.07, F0.08
2 Segundo grupo: F8.03, P8.04
3 Tercer grupo: F8.05, F8.06
4 Cuarto grupo: F8.07, F8.08

El tiempo de aceleracion y deceleracion puede ser seleccionado por la combinacion de los terminales de entrada
multifuncional ON-OFF.



Aviso:

Codigo Nombre Descripcion | Rango Ajuste
funcion wvalores fabrica
Fo.09 Ajuste UP / | O: Valido, 0—3 0
DOWM guardar UP
F DOWN
wvalor
cuando

el
suministro
de energia
1: Valida,
no guardar
uUpP s
DOWMN
wvalor
cuando se
apaga

2: No valido
3: Valido
durante la
marcha,
claro
cuando
parar.

0: El usuario puede ajustar la frecuencia de refere  ncia por UP/ DOWN. El valor de UP / DOWN se puede guardar
cuando el suministro de energia.

1: El usuario puede ajustar la frecuencia de referencia por UP / DOWN, pero el valor de UP / DOWN no se guardaran cuando
se apaga.

2: El usuario no puede ajustar la frecuencia de referencia por UP / DOWN. El valor de UP / DOWN se borrara.

3: El usuario sélo puede ajustar la frecuencia de referencia por UP / DOWN durante la marcha del convertidor. El valor de
UP / DOWN se borrara cuando el inversor se detiene.

e UP/ DOWN se puede lograr mediante el teclado (y) y  terminales multifuncionales.
e Frecuencia de referencia se puede ajustar mediante ~ UP / DOWN.

e UP / DOWN tiene mayor prioridad que significa UP/  DOWN esta siempre activo, no importa qué frecuenci  a fuente
de 6rdenes es.

e Cuando se restaura la configuracién de fabrica (FO .16 esta dispuesto a ser 1), el valor de UP / DOWN se b  orrara.

Codigo Nombre Descripcién Rango Ajuste

funcion valores fabrica

F0.10 Frecuencia 10.00~600.0 | 10.00-600.0 | 50.00Hz
maxima OHz OHz

Aviso: La referencia de frecuencia no debe exceder la maxi  ma frecuencia, y es la base del tiempo de rampa
deaceleracion / deceleracion.

Aviso:

Codigo Nombre Descripcion Rango Ajuste
funcion valores tabrica
FO.11 Frecuencia F0.12~F0.10 | F0.12~F0.10 | 50.00Hz
limite
superior

e Limite superior de frecuencia debe exceder alafr  ecuencia maxima.

e Frecuencia de salida no debe exceder el limite sup  erior de frecuencia.

Codigo Nombre Descripcion | Rango Ajuste

funcion valores fabrica

Fo.12 Frecuencia | 0.00~-F0.11 | 0.00-F0.11 | 0.00Hz
limite inferior




Aviso:

Aviso:

Aviso:

e Limite inferior de frecuencia no debe superar al |

es menor que F0.12, la accién del inversor es deter

imite superior de frecuencia (F0.11). Si la frecuen
minada por F6.12. Consulte los detalles del F6.12.

Codigo Nombre Descripcion Rango Ajuste
funcién valores fabrica
Fo0.13 Referencia 0.00~F0.10 0.00~F0.10 50.00Hz
frecuencia
por teclado

Cuando Frecuencia fuente del comando X esté dispues

frecuencia de referencia del inversor.

to a ser el teclado, este parametro es el valor inicial de la

Codigo Nombre Descripcion | Rango Ajuste
funcion valores fabrica
F0.14 Seleccion 0: Adelante | 0-2 0
direccion 1: Atras
marcha 2. Prohibir
inversa

e Si se restauran los parametros, el sentido de la m

archa sera de nuevo a su estado original

Codigo Nombre Descripcion | Hango Ajuste
funcion valores fabrica
F0.15 Frecuencia | 1.0~15.0kHz | 1.0~15.0kHz | Depende del
portadora modo
R Electromagnetic: | Naoise Radinting
li'l‘l‘ll[‘l'!l'\"JHlE"-'lf"_l ’ N eAma
noise | leakage currenl
1K Hz A .
ng .\;|'|:||| .\\If.'li,lll
10K Hz
p— y Smll Big Rig

cia de referencia

Figura 4.2 Efecto de la frecuencia de la portadora.

Frecuencia portadora afectara el ruido del motor y el IME del inversor. Si se aumenta la frecuencia de la portadora,
causara mejor onda de corriente, menos ruido de corriente y menor arménica de motor.

e El ajuste de fabrica es 6ptimo en la mayoria de lo s casos. No se recomienda la modificar de este para  metro.

e Si |la frecuencia portadora es superior a la config  uracion de fabrica, el inversor debe disminuirse po rque la
frecuencia portadora mas alto hara que la pérdidad e mas de conmutacién, mayor aumento de temperatura del
convertidor y las interferencias electromagnéticas fuertes.

e Si la frecuencia portadora es menor que el ajuste de fabrica, es posible causar menos par de salidad el motory la

corriente arménica mas.



Aviso:

Codigo Nombre Descripcion | Rango Ajuste
funcion valores fabrica
Fo.16 Restaurar 0: Ninguna | 0-2 0
parametros | accion
1: Restaurar
ajuste  de
fabrica
2: Borrar

registro
averias

0: Ninguna accion

1: El inversor restablece todos los parametros a ajuste de fabrica excepto el grupo F1.

2: Inversor borra todos los registros de falla. Este codigo de funcién se restaurard a 0 automaticamente cuando se complete
la operacién de la funcion.

Codigo Nombre Descripcion | Rango Ajuste
funcion valores fabrica
F0.17 AVR funcion | 0—2 0--2 1

Aviso:La funcién AVR es la depuracién automatico de
voltaje de salida

Codigo Nombre Descripcion | Rango Ajuste
funcion valores fabrica
F0.18 Parametros | 0:Ninguna 0--2 0
autoajuste accion;
del motor 1:Autoajuste
en Rotacion
2: autoajuste
estatico

0: Ninguna accién: Prohibir autoajuste
1: Autoajuste rotacion:

e No conecte ninguna carga al motor cuando se realiza el ajuste automatico y asegurese de que el motor se
encuentra en estado estatico.

e Entre los parametros que la placa de identificacién del motor (F1.00 - F1.04) correctamente antes de realizar el
autoajuste. De lo contrario, los pardmetros detectados por autotuning seran incorrectos; puede influir en el
rendimiento del inversor.
e Ajuste la aceleracion y desaceleracion momento adecuado (F0.07 y F0.08) de acuerdo con la inercia del motor
antes de realizar el autoajuste. De lo contrario, puede provocar un exceso de corriente y de la tension de defecto
durante el autotuning.

e El proceso de funcionamiento es el siguiente:

A- Poner F0.18 a 1 a continuacion, pulse DATA / ENT, LED mostrara "-TUN-" y parpadea. Durante "-TUN-" parpadea, pulse el
PRG / ESC para salir de autoajuste.

B- Pulse el RUN para iniciar el ajuste automatico, pantalla LED mostrara "TUN-0".
C- Después de unos segundos, el motor empezara la marcha. LED mostrara "TUN-1"y la luz "RUN / TUNE" parpadeara.

D- Después de unos minutos, el LED mostrara "-FIN-". Eso significa que el ajuste automatico esta terminado y volver al
estado de parada.

E- Durante el ajuste automatico, pulse el boton STOP / RST se detendra el autoajuste.

e Solo teclado puede controlar el autoajuste. F0.18 r  estaurara a 0 automaticamente cuando el ajuste auto  matico esta
terminado o cancelado.



Aviso:

2: Autoajuste estatico.

e Si es dificil de desconectar la carga, se recomienda autoajuste estatico.

e El proceso de funcionamiento es el mismo que el ajuste automatico de rotacion, excepto el paso c.

e La inductancia mutua y la corriente sin carga no se
usuario debe introducir el valor adecuado de acuerd

4-2 F1 Grupo—Parametros motor.

Aviso:

Aviso:

ran detectados por el autoajuste estatico, si es ne

o0 ala experiencia.

Codigo Nombre Descripcié | Rango Ajuste
funcién n valores fabrica
F1.00 Potencia 0.4~3000. 0.4~3000.0k | Depende del
nominal  del | OkW w Modo
motor
F1.01 Frecuencia 10.00Hz~F | 10.00Hz~F0 | Depende del
nominal del | 0.10 .10 Modo
motor
F1.02 Velocidad 0~36000rp | 0~36000rpm | Depende del
nominal del | m Modo
motor
F1.03 Voltaje 0~800V 0~-800V Depende del
nominal  del Modo
motor
F1.04 Corriente 0.8~6000. 0.8~6000.0A | Depende del
nominal  del | DA Modo
motor

e Con el fin de lograr un rendimiento superior, conf

después realizar el ajuste automatico.

e La potencia nominal del inversor debe coincidir co

del inversor se deterioraron claramente.

igure estos parametros de acuerdo a la placa del mo

n el motor. Si el mayor la del motor, las actuacion

e Restablecer F1.00 puede inicializar F1.05-F1.09 au tométicamente .

Codigo Nombre Descripcion | Rango Ajuste

funcion valores fabrica

F1.05 Hesistencia | 0.001-65.53 | 0.001~65.53 | Depend
del estator 50 50 on Mode

F1.06 Resistencia | 0.001-65.53 | 0.001~65.53 | Depend
del rotor 50 50 on Mode

F1.07 Fugas del | 0.1-6553.5 | 0.1-6553.5 | Depend
motor mH mH on Mode
inductancia

F1.08 Motor 0.1~65535 | 0.1~6553.5 | Depend
inductancia | mH mH on Mode
mutua

F1.09 Corriente sin | 0.01-6553.5 | 0.01-6553.5 | Depend
carga 2 A on Mode

Después de autoajuste, el valor de F1.05-F1.09 se a ctualizard automéaticamente.

e No cambie estos parametros, de lo contrario, se pu

ede deteriorar el rendimiento del control del inver

cesario el

tor, y

es de control

sor.



4-3 F2 Grupo: Control vectorial

Codigo Nombre Descripcion Rango Ajuste
funcion valores tabrica
F2.00 ASR 0~100 0~100 20
ganancia
proporcional
Kpi
F2.01 ASR tiempo | 0.01~10.00s | 0.01-10.00s | 0.50s
integral Ki 1
F2.02 ASR set | 0.00Hz~F2. 0.00Hz~F2. 5.00Hz
point 1 05 05
F2.03 ASR 0~100 0~100 25
ganancia
prorcional
Kp2
F2.04 ASR tiempo | 0.01~10.00s | 0.01-10.00s | 1.00s
integral Ki 2
F2.05 ASR set | F2.02—F0.1 F2.02—F0.1 10.0Hz
point 2 0 0

F2.00-F2.05 son validas solo para el control de vectores y control de par y no valido para el control V / F. A través F2.00-
F2.05, el usuario puede ajustar la ganancia proporcional Kp y Ki tiempo integral del regulador de velocidad (ASR), a fin de
cambiar la caracteristica de respuesta de velocidad. La estructura de ASR se muestra en la siguiente figura.

(Given torque current

kp ={:)—F _

Torgue limit

Refercoee speed ., biss
———

Actual gpeid

Ki

Figura 4-3 ASR diagrama

F2.00 y F2.01 sdlo tienen efecto cuando la frecuencia de salida es menor que F2.02. F2.03 y F2.04 sélo tienen efecto
cuando la frecuencia de salida es mayor que F2.05. Cuando la frecuencia de salida esta entre F2.02 y F2.05, Kp y Kl son
proporcionales a la sesgo entre F2.02 y F2.05. Para obtener més informacién, consulte la siguiente figura.

A Pl parameter

(F2.00-F2.01)

(F2.03-F2.04)

.
.

Fio2 F2.05 Cutput frequency

Figura 4.4 Diagrama parametros Pl.

Respuesta dinamica del sistema puede ser mas  rapido si la ganancia proporcional Kp se incrementa; Sin embargo, si Kp

es demasiado grande, el sistema tiende a oscilar. La respuesta dinamica del sistema puede ser mas rapido si el tiempo

integral Ki disminuye; Sin embargo, si Ki es demasiado pequefio, el sistema se convierte en exceso y tiende a oscilar. F2.00 y
F2.01 se corresponden con Kp y Ki a baja frecuencia, mientras que F2.03 y F2.04 se corresponden con Kp y Ki a alta

frecuencia. Por favor, ajustar estos parametros segun la situacion real. El procedimiento de ajuste es como sigue:



e Aumentar la ganancia proporcional (Kp) en la medida de lo posible, sin crear oscilacion.

e Reducir el tiempo integral (Ki) en la medida de lo posible, sin crear oscilacion.

Codigo Nombre Descripcion | Rango Ajuste
funcion valores fabrica
F2.06 compensaci | 50.0%-~200. | 50.0%-~200. | 100%

onde 0% 0%

deslizamient

0

tasa de VC

El parametro se utiliza para ajustar la frecuencia de deslizamiento de control de vectores y mejorar la precision de control
de velocidad. Ajuste correctamente este parametro puede refrenar con eficacia la polarizacién de velocidad estéatica

Codigo Nombre Descripcion | Rango Ajuste

funcion valores fabrica

F2.07 Torque 0.0~200.0% | 0.0~200.0% | Depende del
limite MODO
superior

Aviso:
o El ajuste de 100% corresponde a la corriente nomin  al. G modelo: 150,0%; P modelo: 120,0%.
e En el control de par, F2.07 y F2.09 estan todos re  lacionados con el ajuste de par.
Codigo Nombre Descripcion | Rango Ajuste
funcion valores fabrica
F2.08 Ajuste 0:Teclado(F | 0—5 0
torque 2.09); 1:FIV;
superior 2:FIC:;
3:X8;
4:Multiveloci
da; 5:
Comunicaci
on
0: Teclado (F2.09)
1: FIV
2: FIC
3: X8
4: Multivelocidad
5: Comunicacion
1~5: El control de par es vélido, que define la fuente de ajuste de par.
Cuando el par de apriete es de menor, el motor se invertira. bajo el modelo de control de velocidad,a partir par de
salida de carga de par automaticamente, pero limitados por F2.07. Bajo el modelo de control de par, el par de
salida esté limitada por el limite de frecuencia superior e inferior.
Aviso:

e Control de velocidad y control de par se pueden ca  mbiar mediante el uso de terminales de entrada mult  ifuncién.
e 1 ~5: 100% correspondiente al doble de la corrien  te nominal del inversor.

e Cuando desacelere el inversor para detener, el mod elo de control de par se cambia al modo de control de
velocidad automética.



Codigo Nombre Descripcion | Rango Ajuste
funcion valores fabrica
F2.09 Ajuste -200.0%~20 | -200.0%~20 | 50.0%
torque por | 0.0% 0.0%
teclado
F2.10 Ajuste O:Teclado(F | 0—5 0
frecuencia 0.11); 1:FIV;
superior 2:FIC; 3:X8;
4:Multiveloci
dad
5
Comunicaci
on
Aviso:

s 1~ 4100% correspondiente a la frecuencia maxima.

4-4 F3 Grupo: VIF Control

Codigo
funcion
F3.00 VIF 0:Curva
seleccion de | linea

la curva 1: Curva
definica por
usuario
2:Paos
abajo curva
(1.3 orden)
3:Paso
abajo curva
(1.7 orden)
4:Torque_st
epdown

Nombre Descripcion | Rango Ajuste

valores fabrica
0—4 0

0: Curva Lineal V / F. Es aplicable para la cargad e par constante normal.

1: curva definida por el usuario. Se puede definir a través del establecimiento (F3.03 ~ F3.08).

2 ~ 4: Curva Torque stepdown. Es aplicable para carga de par variable, como soplador, bombay asi
sucesivamente. Por favor, consulte la siguiente figura.

Aviso:

e Vb = Tensiéon nominal del motor Fb = frecuencia nom inal del motor .

v, A& Ouiput voliage
: L Torque_stepdown V/Feurve 1. 3order)
Linear curve —Torque_stepdown V/Feurve( 1, Torder)
T l:rt|'.|1'_'.rc]_3-.fm\|| W Feurve(2 Dorder)
I
£, OLIiputTrcqucnr.y
Figura 4.5 Curva V/F
Codigo Nombre Descripcion | Rango Ajuste
funcion valores fabrica
F3.01 Refuerzo de | 0.0%: (auto) | 0.1% 00.0%
torgue 0.1%~10.0% | ~10.0%
F3.02 Refuerzo del | 0.0%-~50.0% | 0.0%-~50.0% | 20.0%
torque- (frecuencia (frecuencia
Off nominal nominal
motor) mator)




Refuerzo de par tendra efecto cuando la frecuencia  de salida es menor que la frecuencia de corte del refuerzo
de par (F3.02). Refuerzo de par puede mejorar el rendimiento de par de control VV / F a baja velocidad. El valor de
refuerzo de par debe ser determinado por la carga. Cuanto méas pesada sea la carga, mayor es el valor.

Aviso:

e Este valor no debe ser demasiado grande, de lo contrario el motor seria el exceso de calor o el convertidor podria
disparado por un exceso de corriente o sobre-carga. Si F3.01 esta dispuesto a ser 0, el inversor impulsar el par de salida de
acuerdo a la carga de forma automética. Por favor, consulte la siguiente figura.

ser

4 Output voltage

Vi

s g\'

.

-

£ o f, Output frequency
Figura 4.6. Refuerzo par a mano.
Codigo Nombre Descripcion | Rango Ajuste
funcion valores fabrica
F3.03 V/F 0.00Hz~ 0.00Hz~ 0.00Hz
frecuencia 1 | F3.05 Fa.05
F3.04 V/F voltaje 1 0.0%~100.0 0.0%~100.0 0.00Hz
% %
F3.05 VIF F3.03- F3.03- 30.00Hz
frecuencia 2 | F3.07 Fa.o7
F3.06 V/F voltaje 2 | 0.0%~100.0 | 0.0%~100.0 | 0.00Hz
%% %
F3.07 ViF F3.05~ F3.05~
frecuencia 3 | F1.01 F1.01
Fa.08 V/F voltaje 3 | 0.0%~100.0 | 0.0%~100.0 | 0.00Hz
% 9%

Esta funcion sélo esta activa cuando F3.00 esté en el valor a 1. F3.03 ~ F3.08 se utilizan para ajustar la curva
V / F definido por el usuario. El valor debe establecerse de acuerdo con la caracteristica de carga del motor.

Aviso:

e 0 <V1 <V2 <V3 <tensién nominal.

e 0 <fl <f2 <f3 <frecuencia nominal.

e La tension correspondiente a baja frecuencia no de

sobrecalentamiento del motor o falla del inversor.

be ser demasiado alta, de lo contrario puede causar
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Figura 4.7 Diagrama de ajuste de la curva V/F
Codigo Nombre Descripcion | Rango Ajuste
funcion valores fabrica
F3.09 Slip 0.00~200.0 | 0.00-200.0 | 0.0%
compensatio | % %
n limit

La funcién de compensacion de deslizamiento calcula el par de motor de acuerdo con la corriente de salida 'y
compensa la frecuencia de salida. Esta funcion se utiliza para mejorar la precision de la velocidad cuando se opera
con una carga. F3.09 establece el limite de compensacién de deslizamiento como un porcentaje de motor de
deslizamiento nominal, el limite de compensacion de deslizamiento se calcula como la féormula: F3.09 = fb-n * p / 60
Fb = frecuencia nominal del motor (F1.01) n = Velocidad nominal del motor (F1.02) p = par de polos del motor

Cadigo Mombre Descripcion Rango Ajuste
funcion valores fabrica
F3.10 Auto 0: 0—1 0
seleccion Deshabilitad
ahorro o
energia 1:
Habilidado

Cuando F3.10 esta en 1, mientras que hay una carga ligera, como bombas o ventiladores, reducira la tensioén de
salida del inversor y para ahorrar energia.



Cadigo Nombre Descripcion Rango Ajuste
funcion valores tabrica
Fa.i1 Umbral de | 0—10 0—10 2
baja
frecuencia
de
oscilacion
de
restriccion
Fa.12 Umbral de | 0—10 0—10 0
alta
frecuencia
de
oscilacion
de
restriccion
F3.13 Limites de la | 0.0~F0.10 0.0~-Fo.10 30Hz
oscilacion
de
restriccion

F3.11 ~ F3.12 sélo son validos en el modo de control V / F, Cuando se establece F3.11y F3.12 a ser
0, la oscilacion de restriccion no es valido. Mientras que establecer los valores a ser de 1 ~ 3 tendra el
efecto de oscilacion de restriccién. Cuando la frecuencia de trabajo es inferior a F3.13, F3.11 es valido,
cuando la frecuencia de funcionamiento superior a F3.13, F3.12 es valida.

4-5 F4 Gropo: Terminales de entrada

Cadigo Nombre Descripcion | Rango Ajuste
funcion valores fabrica
F4.00 X1 Funcion | 0—39 0—39 1
terminal
Fa.01 X2 0—39 0—39 4
Funcion
terminal
F4.02 X3 0--39 0—39 7
Funcion
terminal
F4.03 X4 0--39 0—39 0
Funcion
terminal
F4.04 X5 0--39 0—39 0
Funcion
terminal
F4.05 X6 0--39 0—39 0
Funcion
terminal
F4.06 X7 0--39 0—39 0
Funcion
terminal
F4.07 X8 0--39 0—39 0
Funcion
terminal
El significado de cada configuracion se muestra en la siguiente
tabla




Valor Funcion Descripcion
Ajuste
Por favor, establece los terminales no
0 Invalidado utilizados no valida para evitar un mal
funcionamiento
1 Adelante
Consulte los detalles en F4.10.
2 Inversa
3 Control 3 hilos Consulte los detalles en F4.10.
4 Trabajo hacia adelante
- - Consulte los detalles en F8.00~F8.02.
5 Trabajo hacia atras
. Los motor se pare por su mecanica
6 Parada libre pare p
inercia.
Restablece los fallos que se han
7 Reset fallos producido. Tiene la
misma funcion que [STOPIRST]
Cuando este terminal entre en vigor, el
inversor
desacelera hasta parar y guardar el
estado actual,
8 Pausa de marcha tales como PLC, la frecuencia de
desplazamiento y la PID.
Cuando este terminal no tiene en
efecto, el inversor
restaura el estado
Entrada de fallo externo Pare el inversor y la salida de una
9 alarma cuando un
fallo se produce en un dispositivo
periférico.
10 UP Comando subir . .
La frecuencia de referencia del
inversor puede
ser ajustado por el comando UP y
DOWN
11 DOWN comando.
Comado bajar
Inverter
—Aup
Kl
—— DOWN
K2
H H UP/DOWN
12 LI%%%HPH K3 Clear
COM
Utilice este terminal para reset ajuste
UP / ABAJO.
Consulte los detalles del F0.09
Fo0.03
13 Cambio entre Xy Y
Tehmi X Y K+Y
nal
14 Cambio entre X y X+Y action
13
valid Y X
14
. . K+
15 Cambio entre Y y X+Y valid *
15
valid XY Y
16 Referencia multivelocidad 1 16 pasos de control de velocidad
puede ser realizado por la combinacion
) : de estos cuatro terminales. para
17 Referencia multivelocidad 2 detalles, consulte: Multi-etapa de la
_ velocidac!
18 Referencia multivelocidad 3 referencia estado terminal y paso de
acuerdo
- - - tabla de valores:
19 Referencia multivelocidad 4
Mantenga paso actual sin cambios, no
importa
20 Pausa de multivelocidad el estado de los cuatro terminales de
entrada multivelocidad




21

ACC/DEC seleccion tiempo
1

4 grupos de ACC/DEC el tiempo
puede ser seleccionado por la
combinacion de estos dos terminales.
ACCID_EC ACCID_EC ACG/DEC

seleccion | seleccion .
tiempo

22

ACC/DEC seleccion tiempo
2

tiempo 2 | tiempo 1

ACC/DEC
time 1

OFF OFF

(F0.07,
F0.08)
ACC/DEC
time 2
(F8.03,
F8.04)
ACC/DEC
time 3
(F8.05,
Fs.06)
ACC/DEC
time 4
(FB8.07,
F8.08)

23

Simple reset cuando PLC
stop

Cuando se detiene el PLC. el estado
del PLC
como la ejecucion de paso, el tiempo
corriendo y corriendo frecuencia se
borrara cuando este
terminal esta habilitado

24

Pausa sencilla
PLC

Convertidor funciona a la frecuencia
ceroy PLC
hace una pausa en el momento
cuando este terminal esta habilitada. Si
este terminal esta desactivada, el
inversor se pondra en marcha y
continuar la operacion del PLC de la
situacion antes de la pausa.

25

Pausa PID

Ajuste PID se detuvo y el inversor
mantiene la frecuencia de salida sin
cambios.

26

Pausa servicio de
desplazamiento

Inverter mantiene la frecuencia de
salida sin cambios. Si este terminal
esta desactivada, el variador continuar
la operacion se desplasa con

frecuencia actual.

27

Restablecer servicio

Frecuencia de referencia del inversor
se vera obligado como frecuencia
central de la operacion de
desplazamiento.

28

Reset conteo

Borrar los valores conteo.

29

Prohibir par

El control de par se fuerza y cambia el

inversor de modo pasa a funcionar de

modo de control de velocidad a modo
de control.

30

Prohibir la funcion de
ACC/DEC

ACC/DEC no es valido y mantiene una
salida
frecuencia si esta habilitada.

31

Entrada contador

El terminal de entrada de pulsos de
contador interno.
Maxima frecuencia de impulsos: 200Hz

32

UP/DOWN
invalida temporalmente

UP/DOWN no es valido, pero no sera
despejado. Cuando este terminal se
desactiva, UP/

DOWN sera valido de nuevo.

33—39

Reservado

Estado terminal de referencia de multivelocidad y segin tabla
de valores a paso:

I Referencia Referencia Referencia Referencia
\’I‘B.r\minal multivelocidad |multivelocidad |multivelocidad |multivelocidad

Step |1 2 3 4

0 OFF OFF OFF OFF

1 ON OFF OFF OFF

2 OFF ON OFF OFF

3 ON ON OFF OFF

4 OFF OFF ON OFF

5 ON OFF ON OFF

6 OFF ON ON OFF




7 ON ON ON OFF
8 OFF OFF OFF ON
9 ON OFF OFF ON
10 OFF ON OFF ON
11 ON ON OFF ON
12 OFF OFF ON ON
13 ON OFF ON ON
14 OFF ON ON ON
15 ON ON ON ON
Codigo Nombre Descripcion Rango Ajuste
funcién valores fabrica
F4.08 X8 selection | 0: Entrada | 0—1 0
pulso alta
velocidad
1:  ON-OFF
entrada
F4.09 ON-OFF 1-10 1~10 5
tiempo filtro
F4.10 FW D/REV 0: Modo de | 0--3 0
Modo control de 2
control hilos 1
1: Modo de
control de 2
hilos 2
2: Modo de
control de 3
hilos 1
3: Modo de
control de 3
hilos 3

Este parametro define cuatro modos de control difer entes que controlan el funcionamiento del inversor a
través de los terminales externos. 0: 2 hilos modo de control 1: Integrar comando START / STOP con la direccién
de ejecucion.

K1 K2 | Comando

marcha 1 wn
OF | OF | Parar K
A . — REV  Inverter
ON | OF | Adelante K2

F

OF ON Atras O
F
ON | ON | Mantenimien .

to Figura 6.11 2 modo de control de 2

hilos

1: 2 hilos modo de control 2: START / STOP esta det erminada por la direccion de ejecucion de terminales FWD
esté determinada por el terminal REV.



Aviso:

K1 K2 | Comando
marcha

OF OF | Parar

F F

ON OF | Adelante
F

OF OM | Parar

F

ON OMN | Atras

2: 3 hilos modo de control 1:

PB1: Boton de inicio
PB2: Detiene
K: Ejecutar bot6n de direccion
Terminal X es el terminal de entrada multifuncional de X1 ~ X4 y X8.
La funcion terminal debe configurarse para ser 3 (control de 3 hilos)

K Commando
marcha

OF | Adelante

F

ON | Atras

Figura 6.13 modo de control 3-hilos mode 1

3: 3 hilos modo de control 2:

PB1: bot6n de marcha adelante
PB2: Detiene (NC)

K: Boton de Marcha inversa
Terminal X es el terminal de entrada multlfuncitional de X1 ~ X4 y X8.
La funcion terminal debe configurarse para ser (control 3 hilos)

e Cuando el modo de control de 2 hilos esta activo,

Figura 6.12 2- modo de control de 2

FWD

REY

[

Inverter

hilos

_/_ FWD
BRI
—}'I’Iﬂ—' Am
_-/— REY
K
Lo

Inverter

FB1
——:ﬁ?—-xm
IS TV

FR3

——rwp

oM

Inverter

Figura 6.14 Control a 3 hilos modo 2

terminal FWD / REV estéa habilitada.

e Parada libre (pulse RUN y STOP / RST al mismo tiem  po).

e Comando de parada desde la comunicacion serie.

e FWD / REV del terminal se activa antes de la alime ntacién .

el inversor no se ejecutara en siguiente situacion,

incluso si el



Cadigo Nombre Descripcion | Rango Ajuste

funcion valores fabrica

F4.11 UP/DOWN 0.01-50.00 0.01-50.00 0.50Hz/s
Regimen de | Hz/s Hz/s
cambio

F4.12 FIV  limite | -10V~10.00 | -10V~10.00 | 0.00V
inferior vV v

F4.13 FIV  limite | -100.0%~10 | -100.0%~10 | 0.0%
ajuste 0.0% 0.0%
inferior

F4.14 FIV  limite | 0.00V~10.00 | 0.00V~10.00 | 10.00V
supetrior v v

F4.15 FIV  limite | -100.0%~10 | -100.0%~10 | 100.0%
ajuste 0.0% 0.0%
superior

F4.16 FIV tiempo | 0.00s~10.00 | 0.00s~10.00 | 0.10s
constant s s
filtro

Estos parametros determinan la relacion entre la  tensién de entrada analdgica y el valor de ajuste
correspondiente. Cuando la tensién de entrada analégica excede el rango de entre el limite inferior y el limite
superior, se considera como el limite superior o el limite inferior.

La entrada analdgica FIV sélo puede proporcionar entrada de tensién, y el rango es -10V ~ 10V. Para diferentes
aplicaciones, el correspondiente valor de ajuste analdgico 100.0% es diferente. Para obtener mas informacion,
consulte la descripcién de cada aplicacion.

Aviso: FIV limite inferior debe ser menor o igual a VIF limite superior.

Corresponding setting value

100.0%

Frequency given value by PID feedback

ov ' 10V FIV
- -
(0mA) ; (20mA)
i
-100.0% !

Figura 4.12 Relacion entre la IAy el ajuste corres  pondiente.

FIV tiempo de filtro constante es eficaz cuando hay cambios bruscos o ruidos en el analégico.



Codigo Nombre Descripcion | Rango Ajuste

funcion valores fabrica

F4.17 FIC  limite | 0.00V~10.00 | 0.00V~10.00 | 0.00V
Inferior V V

F4.18 FIC  limite | -100.0%~10 | -100.0%~10 | 0.0%
ajuste bajo | 0.0% 0.0%

F4.19 FIC  limite | 0.00V~10.00 | 0.00V~10.00 | 10.00V
superior V v

F4.20 FIClmite -100.0%~10 | -100.0%~10 | 100.0%
ajuste 0.0% 0.0%
superior

F4.21 FIC 0.00s~10.00 | 0.00s~10.00 | 0.10s
constante | § 5
tiempo filtro

Consulte los detalles de la FIV. Cuando FIC se establece como
0 ~ 20mA de entrada actual, el rango de tension
correspondiente es 0 ~ 5V,

Codigo Nombre Descripcion | Rango Ajuste

funcion valores fabrica

F4.22 X8 lmite | 00  kHz |00  kHz | 0.0KHz
inferior ~50.0kHz ~50.0kHz

F4.23 X8  limite | -100.0%~10 | -100.0%~10 | 0.0%
ajuste 0.0% 0.0%
inferior

F4.24 X8 lmite | 0.0  kHz [ 00  kHz | 50.0KHz
superior ~50.0kHz | ~50.0kHz

F4.25 X8 limite | -100.0%~10 | -100.0%~10 | 100.0%
ajuste 0.0% 0.0%
superior

F4.26 X8 0.00s~10.00 | 0.00s~10.00 | 0.10s
constante | s 5
tiempo filtro

La descripcion de F4.22-F4.26 es similar para FIV.




4-6 F5 Grupo: Terminales salida

Codigo Nombre Descripcion | Rango Ajuste
funcion valores fabrica
F5.00 Rele 0—20 0—20 0
(Optional) RA,RB,RC
seleccion
salida
F5.01 Rele 0—20 0--20 4
YAYBYC
seleccion
salida
F5.02 YO ON-OFF | 0—20 0--20 1
seleccion
salida
YO/Relay Las funciones de salida / relé se indican en la
siguiente tabla:
Ajuste Funcion Descripcion
valor
0 No output No funciona terminal salida
1 Marcha ON: Durante marcha
2 Marcha adelante ON: Durante marcha adelante.
3 Marcha atras ON: Durante marcha atras.
4 Salida fallo ON: Fallo en el inversor.
5 EDT alcanzado Consulte los detalles de F8.21,
F8.22.
6 Frecuencia alcanzada Consulte los detalles de F8.23.
: . ON: La frecuencia de trabajo del
Funcionando velocidad | . : .
7 cero inversor y la frecuencia de ajuste son
Cero.
8 Valor prefijado alcanzo Consulte los detalles de F8.18.
9 Ualo_r _de recuento , Consulte los detalles de F8.19.
especificado alcanzo
sobrecargar
10 pre-calentamiento del | Consulte los detalles de Fb.04~Fb.06
INVersor




Despues sencillo PLC completa un
paso,
11 Paso PLC simple complete|  wil inversor de salida senal ON
completo
durante 500 ms
: After simple PLC completes one cycle,
12 Ciclo del PLC completado inverter wFi)II output ONiignal for EJﬂms
ON: El tiempo de ejecucion acurnulado
13 Tiempo trabao alcanzado | en el inversor alcanza el valor de F
8.20
1 Frecuencia limite superior | ON: Frecuencia de trabajo alcanza el
alcanzada valorde F 0.11
15 Frecuencia limite inferior | ON: Frecuencia de trabajo alcanza el
alcanzada valorde F 0.12
16 Listo ON: Inversor!isto
(no hay fallo, con energia esta en ON)
17~-20 Reservado Reservado
Codigo Nombre Descripcion | Rango Ajuste
funcion valores fabrica
F5.03 YO 0:  Salda | 0-1 0
seleccion pulso  alta
velocidad
1: ON-OFF
salida
0: salida de pulsos de alta velocidad: La frecuencia de impulsos
maxima es 50.0 kHz. Consulte los detalles de F5.02.
Codigo Nombre Descripcion | Rango Ajuste
funcion valores fabrica
F5.04 FOV 0-10 0-10 4
seleccion
funcion
F5.05 FOC 0-10 0-10 0
seleccion
funcion
F5.06 YO 0--10 0--10 1
seleccion
funcion

FOV/FOC/YQ Las funciones de salida se indican en la siguiente

tabla:




‘Va\or ajusle‘ Funcion ‘ Rango

0 Frecuencia de salida 0-maxima frecuencia(F0.10)
1 Frecuencia referencia 0-maxima frecuencia(F0.10)
2 Velocidad marcha 0-2" velocidad nominal motor
3 Corriente salida 0~2" tension nominal inversor
4 Voltaje salida 0~1.5" voltaje nominal inversor
5 Potencia salida 0~2" potencia nominal
6 Torque ajuste 0-2* corriente nominal motor
7 Toque salida 0-2" corriente nominal motor
8 FIV voltaje -10-10V
9 FIC 0--10V/0-20mA
10 X8 0.1--50.00kHZ
Cadigo Nombre Descripcion | Rango Ajuste
funcion valores fabrica
F5.07 FOV limite | 00.0%-~100. | 00.0%~100. | 0.0%
inferior 0% 0%
F5.08 FOV  limite | 0.00V~10.00 | 0.00V~10.00 | 0.0V
inferior Vv v
salida
F5.09 FOV limite | 00.0%~100. | 00.0%~100. | 100.0%
superior 0% 0%
F5.10 FOV limite | 0.00V~10.00 | 0.00V~10.00 | 10.0V
superior v v
salida

Estos parametros determinan la relacion entre la tensién de salida analégica / corriente y el valor de salida
correspondiente. Cuando el valor de salida anal6gica supera el rango entre el limite inferior y limite superior, que te
mostrara el limite superior o el limite inferior. Cuando FOV es la salida de corriente, 1 mA se corresponde con 0.5V.
Para diferentes aplicaciones, el valor correspondiente de 100,0% de la salida analdgica es diferente. Para obtener
mas informacion, consulte la descripcion de cada aplicacion



E A
FOV/FOC | 10v({20mA)

0.0% 1 00.0%

Figura 4.13 Relacion entre FOV / FOC vy el ajuste
correspondiente.

Corresponding setting

Codigo MNombre Descripcion Rango Ajuste

funcion valores fabrica

F5.11 FOC limite | 00.0%~100. 00.0%~100. 0.0%
inferior 0% 0%

F5.12 FOC limite | 0.00V~10.00 | 0.00V~10.00 | 0.0V
inferior v V"
salida

F5.13 FOC limite | 00.0%~100. 00.0%~100. 100.0%
superior 0% 0%

F5.14 FOC limite | 0.00V~10.00 | 0.00V~10.00 10.0V
superior v V'
salida

F5.15 YO limite | 00.0%~100. 00.0%~100. 0.0%
inferior 0% 0%

F5.16 YO limite | 0.00~50.0kH | 0.00~50.0kH | 0.0kHz
inferior z z
salida

F5.17 YO limite | 00.0%~100. 00.0%~100. 100.0%
superior 0% 0%

F5.18 YO limite | 0.00~50.0kH | 0.00-50.0kH | 50.0kHz
superior z z
salida

T
Y0 S0.0 KHZ

/ Corresponding setting
.

0.0% 100.0%

Figura 4.14 Relacion entre el YO y el ajuste corres  pondiente.

4-7 F6 Grupo: Control arranque parada

Codigo Nombre Descripcion | Rango Ajuste
funcién valores fabrica
F6.00 Modo 0: Linear 0—1 0
Aceleracion | 1: reservadp
!
deceleracion
0: Lineal: Frecuencia de salida aumentara o disminuira con la

aceleracion fija o tiempo de deceleracion.

1: Reservado

Aviso:

e Elinversor dispone de 4 grupos de aceleracién y
desaceleracion especifica.

Codigo Nombre Descripcion | Rango Ajuste
funcién valores fabrica
F6.01 Modo inicio 0: Iniciar 0—2 0
directament
e

1: frenado
deCCy
arrangue

2:
seguimiento
de la
velocidad vy
de inicio




Aviso:

Aviso:

Aviso:

0: Iniciar directamente: Inicie el motor a la frec  uencia de partida determinado por F6.02.

1: el frenado de CC y arranque: El inversor de corriente continua de salida en primer lugar y después iniciar el motor a la
frecuencia de partida. Consulte los detalles del F6.04 y F6.05. Es adecuado para el motor que tiene carga pequefia inercia y
puede invertir la rotacién cuando la marcha.

2: seguimiento de la velocidad y arranca: Inversor detecta la velocidad y direccion de rotacién del motor, a continuacion,

empezar a correr a su frecuencia de referencia basado en la velocidad actual. Esto se puede realizar un arranque suave de
motor con gran carga de inercia cuando el suministro eléctrico instantaneo de rotacion.

e Sdlo se aplica en el convertidor de 7,5 kW y super  iores.

Cadigo Nombre Descripcion Rango Ajuste
funcién valores fabrica
Fe.02 Frecuencia 0.00-10.00 0.00-10.00 0.00Hz
arranque Hz Hz
F6.03 Tiempo de | 0.0~50.0s 0.0-50.0s 0.0s
mantenimie
nto de
frecuencia
de inicio

e Establecer la frecuencia de partida adecuada puede  aumentar el par de arranque.

e Si |la frecuencia de referencia es menor que la fre  cuencia de partida, el inversor estara en stand-by. El indicador de
RUN / TUNE luces encendidas, el inversor no tiene s  alida.

e La frecuencia de inicio puede ser menor que el lim ite inferior de frecuencia (F0.12).

e F6.02 y F6.03 tienen ningln efecto durante la conm  utaciéon FWD /REV

Fefterence frequency L

Starting frequency

TI{FA.03) '

Figure 4.15 Starting diagram

Codigo Nombre Descripcion | Rango Ajuste
funcion valores fabrica
F6.04 La corriente | 0.0~150.0% | 0.0~150.0% | 0.0%
de frenado
DC  antes
del inicio
F6.05 DC Tiempo | 0.0~50.0s 0.0~50.0s 0.0s
de frenado
antes de
inicio

Cuando se inicia el inversor, se realiza el frenod e CC segun F6.04 en primer lugar, a continuacién, comienza a acelerar
después F6.05.

e Frenado DC se haré efectiva s6lo cuando F6.01 estéa dispuesto a ser 1.
e Frenado DC no es valida cuando F6.05 esta dispuesto a ser 0.

e El valor de F6.04 es el porcentaje de la corriente nominal del inversor. Cuanto méas grande sea la corriente de frenado DC,
mayor es el par de frenado.



Aviso:

Cadigo Nombre Descripcion | Rango Ajuste
funcién valores fabrica
F6.06 Modo 0: Parada | 0-1 0
parade desaceleraci
on
1: Paro
inercial

0: Lineal: Frecuencia de salida aumentara o disminu

1: Paro por inercia

e El inversor dispone de 4 grupos de aceleracion esp
por los terminales de entrada ON-OFF multifuncional

ird con fijo aceleracién o tiempo de deceleracion.

ecifica y tiempo de desaceleracion, lo que puede de
es (F4 Grupo).

terminarse

Codigo Nombre Descripcion | Rango Ajuste
funcion valores fabrica
F6.07 Frecuencia | 0.00~-F0.10 | 0.00~F0.10 | 0.00Hz
de arranque
de frenado
de CC
F6.08 Tiempo de | 0.0~50.0s 0.0~50.0s 0.0s
espera
antes de
frenado DC
F6.09 Corriente de | 0.0~150.0% | 0.0~150.0% | 0.0%
frenado DC
F6.10 Tiempo de | 0.0~50.0s 0.0~50.0s 0.0s
frenado DC

Frecuencia de arranque de frenado DC: Inicie el

frenado CC cuando se ejecuta frecuencia alcanza frecuencia

inicial determinado por F6.07. Tiempo de espera antes de frenado DC: bloquea la salida del inversor antes de
iniciar el frenado DC. Después de este tiempo de espera, se iniciara el frenado DC a fin de evitar el exceso de
corriente de defecto causado por el frenado DC a alta velocidad.

Corriente frenado DC: El valor de F6.09 es el

porcentaje de la corriente nominal del inversor. Cuanto mas grande

sea la corriente de frenado DC, mayor es el par de frenado tiempo de es, DC: El tiempo utilizado para realizar el
frenado por CC. Si el tiempo es 0, el freno por CC no sera valido.

Output frequency §

Output voltage &

F6.05

Figura 4.16 DC Diaarama de frenado

=
L

Time T

FodIE (18 '“Fimu T

Cadigo Nombre Descripcion | Rango Ajuste
funcion valores fabrica
F6.11 Tiempo 0.0~3600.0s | 0.0~-3600.0s | 0.0s

muerto

Avance/retro

ceso




Aviso:

Ajuste el tiempo de espera en la frecuencia cero en la transicion entre avance y retroceso en funcionamiento.

Se en la figura siguiente.

Output frequency 1
]

Forward

Figure 4.17 Avance/Retroceso Diagrama tiempo muerto

Codigo Nombre Descripcion Rango Ajuste
funcion valores tabrica
Fe.12 Accion 0: Trabajar 0-2 0

cuando la | en el limite

frecuencia inferior de

es menor | frecuencia

que el limite | 1: parada

de 2: Stand-by

frecuencia

mas baja

0: Trabajar en el limite inferior de frecuencia (FO  .12): El convertidor funciona a F0.12 cuando la frecuencia de
trabajo es inferior a F0.12.

1: STOP: Este parametro se utiliza para evitar que el motor funcionando a baja velocidad durante mucho tiempo.

2: En espera: inversor parara por si solo cuando la frecuencia de trabajo es inferior a F0.12 Cuando la frecuencia
de referencia es mayor o igual a F0.12 de nuevo, el inversor comenzara a funcionar automaticamente.

Codigo Nombre Descripcion | Rango Ajuste
funcion valores fabrica
F6.13 Retardo para | 0.0~3600.0s | 0.0~-3600.0s | 0.0s
rearrangue
F6.14 Reinicie 0: Disabled 0-1 0
después de | 1: Enabled
apagar

0: Desactivado: El inversor no se reiniciara automa  ticamente cuando se enciende de nuevo hasta que la orden
de marcha entre en vigor.

1: Activado: Cuando el convertidor estd en marcha, después de la alimentacion y encienda de nuevo, si la fuente
de comando de Run control clave (F0.02 = 0) o control de comunicacién (F0.02 = 2), el inversor se reiniciara
automaticamente después de un tiempo de retardo determinado por F6.14; si la fuente de comando de marcha es
de control terminal (F0.02 = 1), el inversor se reiniciard automaticamente después de tiempo de retardo
determinado por F6.14 sélo si FWD o REV se encuentra activo.

e Si F6.14 esta dispuesto a ser 1, se recomienda ini  ciar el modo se debe establecer como modo de trazad o de

velocidad (F6.01 = 2).

e Esta funcién puede hacer que el re arranque automa

ticamente, por favor ten cuidado.



Aviso:

Codigo Nombre Descripcion | Rango Ajuste
funcion valores fabrica
F6.15 Tiempo 0.0~3600.0s | 0.0~3600.0s | 0.0s
espera de
reinicio
F6.16 Funcion 0: 0-1 0
Terminal Desactivado
examino 1: Habilitado
cuando esta
encendido

e Esta funcion sélo tiene efecto si la fuente de la

e Si F6.16 esta dispuesto a ser 0, cuando se enciend
activo, hasta la terminal FWD / REV desactivado y a

e Si F6.16 esta dispuesto a ser 1, cuando se enciend

automaticamente.

e Esta funcién puede hacer que se rearranque automat

pantalla

orden de marcha es el control de la terminal.

e, el inversor no se iniciard aunque terminales FWD
ctivad, de nuevo.

ey FWD / REV del terminal esté activo, el inversor

icamente, por favor cuidado. 4-8 F7 Grupo: Interfaz

Nombre

Descripcion

Codigo Hango Ajuste
funcion valores fabrica
F7.00 Contrasena 0~-B5535 0-B5535 0

de usuario

La funcién de proteccion de contrasefia sera valida cuando F7.00 esta distinta de cero. Cuando F7.00 esta dispuesto a
ser 00.000, la contrasefia del usuario establecida antes se borrara y la funcion de proteccion de contrasefia se desactivara.
Después que contrasefia se ha establecido y se convierte en vélida, el usuario puede acceder al menu si la contrasefia del
usuario no es correcta. S6lo cuando la contrasefia de un usuario es correcta, el usuario puede ver y modificar el parametros.
Por favor, mantenga la contrasefia del usuario en la mente.

Cadigo Nombre Descripcion | Rango Ajuste
funcion valores fabrica
F7.01 Reservada
F7.02 Reservada
F7.03 JOG 0: Cambio | 0-4 0
Seleccion de | estado
function pantalla
1:J0OG;
2: FWD/REV
comnutacion
3:Borrar
Arriba/Abajo
ajuste
4.QUICK
modo ajuste

JOG es una tecla multifuncional, cuya funcién puede ser definido por el valor.
0. Cambio de pantalla de estado
1: Jog: Presione JOG, el inversor rotacion.

2: Conmutacién FWD / REV: Presione JOG, el sentido de marcha del inversor se invertira. Sélo es valido si F0.02
esté dispuesto a ser 0

3: Clear UP ajuste / DOWN: Presione JOG, el ajuste arriba / abajo se borrara.

4. El modo de depuracién rapida.



Cadigo Nombre Descripcion Rango Ajuste
funcion valores fabrica
F7.04 STOP/RST 0: Valido 0-2 0
Seleccion cuando el
funciones control del
teclado
(F0.02 = 0)
1: Vélido
cuando el
teclado o el
control
terminal
(F0.02 =
Oo1)

2: Valido
cuando el
teclado o el
control de la
comunicacio
n (F0.02 =
Oor2)

3: Siempre
valida

Aviso:

e El valor de F7.04 sélo determina la funcion STOPd e STOP/RST.

e La funcion RESET de STOP / RST es siempre valido.

Codigo Nombre Descripcion | Rango Ajuste
funcion valores fabrica
F7.05 Reservada
F7.06 Estade de | 0--OXFFFF 0--0XFFFF 0X07FF
seleccion de
visualizacion
1
F7.07 Estado de | 0--0XFFFF 0--0XFFFF 0X0000
seleccion de
visualizacion
2

F7.06 y F7.07 definen los parametros que se pueden  mostrar por LED en estado de ejecucion. Si el bit es 0, no
se mostrara el parametro; Si el bit es 1, se mostrara el parametro. Presione SHIFT para desplazarse a través de
estos parametros en el orden correcto.

Presione DATA/ ENT + JOG para desplazarse a través  de estos parametros en orden izquierda. El contenido de
la pantalla correspondiente a cada bit de P7.06 se describe en la siguiente tabla:

BIT7 BITeé | BITS BIT4 BIT | BIT2 | BIT1 BITO
3

Energia | rpm rpm Int. V DC Hz Hz

salida linea | rotacion | salida | salid | V del | refere | marcha
a bus ncia

BIT15 BIT1 | BIT13 BIT12 | BIT | BIT1 | BITS BIT8

4 11 0

Paso Valor | Torque Estad | Esta | PID | PID Torque

No. cont | Valor 0 do Reali | preest | salida

De PLC | ador | ajuste termin | term | ment | ableci

0 ales inal | acio | do

multi-ca salida | es n

nal entr
ada

Por ejemplo, si el usuario desea visualizar latens i6n de salida, la tension del bus DC, la frecuencia de
referencia, la frecuencia de salida, el estado del terminal de salida, el valor de cada bit es como la siguiente tabla.



et B

BIT7 |BIT6 | BITs | BIT4 |[BIT3 |BIT2 |BITT |BITO

0 0 0 0 1 1 1 1

BIT15 |BIT1 | BIT13 | BIT12 | BIT11 | BIT10 | BIT9 | BIT8
4

0 0 0 1 0 0 0 0

El valor de F7.06 es 100FH.
Aviso:

e | / O Estado de los terminales se muestra en decim  al. Para obtener mas informacion, consulte la descr  ipcion de

cada bit de F7.07 se describe en la siguiente tabla

e mraw P o mw e s o wa g maw s ww wwra

BIT7 | BIT6 | BT5 | BIT4 | B3 | BIT2 [ BT | BITO
Reser | Reser | O Porcent | Porcent | X8 FIC FIv
vado | vado aje aje Frecue
carga carga ncia
inversor | motor
BIT15 | BIT14 | BIT13 | BIT12 BIT11 BIT10 BIT9 | BITs
Reser | Reser | Reser | Reserva | Reserv | Reserv | Rese | Rese
vado vado vado do ado ado rvado | rvad
o
Codigo Nombre Descripcion | Rango Ajuste
funcion valores fabrica
F7.08 Parado 0—0XFFFF | 0—0XFFFF | 0X00F
Seleccion de
visualizacion
del estado

Este parametro se utiliza para calibrar el sesgo en

la siguiente:

Velocidad = 120 * frecuencia de salida mecanica Actual * F7.09 / Namero de polos del motor.

tre la velocidad mecanica real y la velocidad de rotacion. La formula es

Codigo Nombre Descripcion Rango Ajuste
funcion valores fabrica
F7.10 Coeficiente 0.1~999.9% 0.1~-999.9% 1.0%
velocidad de | Velicidad
linea linea =
Velocidad
mecanica
actual *
F7.10

Este parametro se utiliza para calcular la velocida

siguiente:

Velocidad de linea = velocidad mecénica real * F7.10

d de linea basado en la velocidad mecénica real. La formula es la




Codigo Nombre Descripcion | Rango Ajuste
funcién valores fabrica
F7.11 Temperatura
modulo 0~100.0°C 0~100.0°C
rectificador
F7.12 Temperatura
modulo 0~100.0°C 0-~100.0°C
IGBT
F7.13 Software
version
F7.14 Potencia Depende del
nominal 0-3000KW 0-3000KW modo
inversor
F7.15 Corriente
nomial 0.0-6000A 0.0-6000A
inversor
F7.16 Tiempo
funcionamie
nto
acumulado

Depende del
modo

0-~65535h 0-65535h

Temperatura del modulo rectificador: Indicalatemp  eratura del moédulo de rectificar. Punto de proteccién de
sobrecalentamiento de diferente modelo puede ser diferente. Temperatura del médulo IGBT: Indica la temperatura
del médulo IGBT. Punto de proteccion de sobrecalentamiento de diferente modelo puede ser diferente. Version de
software: Indica la version de software actual de DSP.

Tiempo de funcionamiento acumulado: Muestra acumula n tiempo de funcionamiento del inversor.

Aviso:

e Parametros anteriores son de sélo lectura

Codigo | Nombre Descripcion | Rango Ajuste
funcion valores fabrica
F7.17 Tercer Ultimo | 025
tipo de fallo
F7.18 Sequndo 0--25

ultimo tipo de
fallo

F7.19 Ultimas tipo de | 0--25
fallo

Estos parametros registran tres tipos de fallos recientes. Para
obtener mas informacion, consulte la descripcion de! capitulo 5.



Codigo Nombre Descripcion Rang | Ajuste
funcion 0 fabric
valor | a
s

F7.20 Frecuencia
de salida at
corriente  de
defecto

F7.21 Corriente de
salida at
corriente  de
defecto

F7.22 DC Tension
del bus fallo
actual

F7.23 Estado Este valor registros estado
temninales ON-OFF  terminal de
entrada at | entrada al cormiente de
fallo defecto. El significado de
corriente cada bit es la siguiente :

BIT | BIT | BIT | BIT
7 6 5 4
X8 | X7 | X6 | X5
BIT | BIT | BIT | BIT
3 2 1 0
X4 | X3 | X2 | X1
1 indica entrada
correspondiente
terminal es ON, mientras
que 0 indica OFF.
Aviso: Este valor se
muestra como

decimal.

F7.24 Estado Este estado terminal de
terminals salida de registros de
salida at fallo | valores en fallo actual. El
corriente significado de cada bit es

la siguiente

BIT3 | Bl | BIT | BIT
T2 | 1 0

Reser | RO | RO | YO

ved 2 1

1 indica terminal de salida

correspondiente esta en

ON, mientras que 0 indica 9914

OFF.

Aviso: Este valor se

muestra como

decimal.




4-9 F8 Grupo: Funciones mejorada

Aviso:

Codigo Nombre Descripcion | Rango Ajuste

funcion valores fabrica

F8.00 Jog 0.00~F0.10 0.00~F0.10 5.00Hz
referencia

F8.01 Jog tiempo | 0.1-3600.0s | 0.1-3600.0s | Dependedel
aceleracion modo

F8.02 Jog tiempo | 0.1-3600.0s | 0.1-3600.0s | Dependedel
desaceleraci modo
on

F8.03 Tiempo 0.1-3600.0s | 0.1-3600.0s | Dependedel
aceleracion modo
2

F8.04 Tiempo 0.1-3600.0s | 0.1-3600.0s | Dependedel
desaceleraci modo
on 2

F8.05 Tiempo 0.1-3600.0s | 0.1-3600.0s | Dependedel
acelecacion modo
3

F8.06 Tiempo 0.1-3600.0s | 0.1-3600.0s | Dependedel
desaceleraci modo
on 3

F8.07 Tiempo 0.1-3600.0s | 0.1-3600.0s | Dependedel
aceleracion modo
4

F8.08 Tiempo 0.1-3600.0s | 0.1-3600.0s | Dependedel
desaceleraci modo
ond

Para obtener mas informacion, consulte Descripcion del FO.07 y
F0.08.

Codigo Nombre Descripcion | Rango Ajuste

funcion valores fabrica

F8.09 Salto de | 0.00~F0.10 | 0.00~F0.10 | 0.00Hz
frecuencia 1

F8.10 Salto de | 0.00~F0.10 | 0.00~F0.10 | 0.00Hz
frecuencia 2

Fa.11 Ancho de los | 0.00~F0.10 0.00~F0.10 0.00Hz
salto
frecuencia

Mediante el establecimiento de frecuencia de salto, el
inversor puede mantener lejos de la resonancia mecanica con

la carga. F8.09 y F8.10 son valor central de la fre cuencia que se debe excluir.

e Sj F8.11 es 0, la funcién de salto no es valido.
e Si ambos F8.09 y F8.10 son 0, la funcién de salto  no es vélida sin importar el valor de F8.11.
e Se prohibe la operacién dentro del ancho de banda  de frecuencia de salto, pero los cambios durante la aceleracion

y desaceleracion son suaves y sin salto . La relacién entre la frecuencia de salida y frecuencia de referencia se muestra en
la siguiente figura.



Output frequency 4

Skip frequency | Skip [requency 2

Relerence requence

Figura 4.18 Diagrama saltos de frecuencia

Cadigo Nombre Descripcié | Rango Ajuste
funcion n valores fabrica
Fga.12 Traverse 0.0~-100.0 0.0~100.0% 0.0%
amplitud %
Fg8.13 Jitter 0.0~-50.0% | 0.0~50.0% 0.0%
frecuencia
Fg.14 Tiempo de | 0.1-3600. 0.1~-3600.0s | 5.00Hz
subida de | Os
desplazamient
)
F8.15 Tiempo de | 0.1~3600. 0.1-3600.0s | 5.00Hz
caida de | Os
desplazamient
0

Operacion Traverse es ampliamente utilizado en la
industria de fibra textil y quimica. La aplicacién tipica se
muestra en la figura siguiente.

Conter

[requency

Jitter frequency

!

Iratvierse

amplltudel AW)
Diecelerate by
deceleration
timz

1 S F
Accelemte by Fall time of Rise tinde of Time |
neeeleralion [raverse truverse

time

Figura 4.19 Diagrama operacion traverse

Frecuencia central (CF) es la frecuencia de referencia. Traverse amplitud (AW) = frecuencia central (CF) * F8.12%

Jitter frecuencia = amplitud de recorrido (AW) * F8.13% Tiempo de subida de desplazamiento: Indica el tiempo de levantarse
de la frecuencia de desplazamiento méas baja a la mas alta frecuencia de recorrido.

Tiempo de caida de desplazamiento: Indica el tiempo de caida de la frecuencia més alta de desplazamiento a la frecuencia

de recorrido bajo.

Aviso:

e F8.12 determina el rango de frecuencia de salida q
frecuencia de salida (1 + F8.12%) * frecuencia de r

eferencia .

ue es la siguiente: (1-F8.12%) < frecuencia de referencia

<



Aviso:

Aviso:

Cadigo Nombre Descripcion | Rango Ajuste
funcién valores fabrica
Fa.16 Tiempos de | 0--3 0-3 0
restablecimie
nto
automatico
F8.17 Restablecer | 0.1~100.0s 0.1-100.0s 1.0s
intervalo

Funcién de reinicio automatico puede restaurar el f  allo en los tiempos preestablecidos y el intervalo.

Cuando F8.16 esté tiene es igual a 0, significa que "auto reset" no esta activo y el dispositivo de proteccion se activara en
caso de fallo.

e La culpa, como UC 1, 2 UC, UC 3, OH1 y OH2 no pued e ser reiniciado de forma automética.

Codigo Nombre Descripcion | Rango Ajuste
funcion valores fabrica
F8.18 Valor prefijado | F8.19-6553 | F8.19~6553 | 0
5 5
F8.19 Valor de | 0~F8.18 0~F8.18 0
especificado

El canal de entrada de impulsos recuento puede ser X1 ~ X4 (<200Hz) y X8. Si la funcién del terminal de salida se
establece como recuento pre-establecer alcanzado, cuando el valor de recuento alcanza el valor de conteo prefijado (F8.18),
lo hara una salida ON-OFF de la sefial. Inversor borrara el contador y reiniciar el conteo.

Si la funcion del terminal de salida se establece como un nimero determinado alcanzado, cuando el valor de recuento

alcanza especifica el valor de conteo (F8.19), sera una salida de sefial ON-OFF hasta que el valor de recuento alcanza el
valor de conteo prefijado (F8.18). Inversor borrara el contador y reiniciar el conteo.

e valor de cuenta especificado (F8.19) no debe ser mayor que el valor de conteo prefijado (P8.18).

e Terminal de salida puede ser RA/B/C, YA/B/C o YO. Esta funcién se muestra como la figura siguiente.

X8 | | | | | | | | | | | | | | | |
: P!
I FS.18
Terminal set as preset 1 reached
1
countvalue reached i [
Terminal set as specified £8.19
countvalue reached reached

Figura 4.20 Alcanzo Tabla de tiempos para el recuento
preestablecido v especificado

' . '

Caodigo Nombre Descripcion | Rango Ajuste
funcion valores fabrica
F8.20 Tiempo de | 0-65535h 0-65535h 65535h

funcionamie

nto

predefinido




Si la funcién del terminal de salida se establece ¢~ omo tiempo de funcionamiento alcanz6, cuando el tiempo de
funcionamiento acumulado alcanza el tiempo de ejecucion preestablecido, da una salida de sefial ON-OFF.

Codigo Nombre Descripcion | Rango Ajuste

funcion valores fabrica

F8.21 Codigo 0.00~ F0.10 | 0.00~F0.10 | 50.00Hz
funcion

F8.22 FDT retraso | 0.0~100.0% | 0.0~100.0% | 5.0%

Cuando la frecuencia de salida alcanza una ciertaf  recuencia preestablecida (nivel FDT), terminal de salida
sera una salida de sefial ON-OFF hasta que la frecuencia de salida cae por debajo de un cierto nivel de frecuencia
de FDT (nivel FDT — FDT lag), como se muestra en la siguiente figura.

Output frequency

A
LR Y S——— L
i i
1 1
1 1
1 1
1 1
1 1
: I
i ! Time t
A 1 1
FDT reached i '
signal
Time t
Figure 4.21 FDT level and lag diagram
Codigo Nombre Descripcion | Rango Ajuste
funcién valores fabrica
Fg.23 Frecuencia 0.0~100.0%( | 0.0% 50.00Hz
llega maxima
detector frecuencia)
rango

Cuando la frecuencia de salida esta dentro del rango de
deteccion de frecuencia de referencia, una senal ON-OFF se
emitira. La funcion puede ajustar el rango de deteccian.

Output frequency
J l
_ _ -----------7{'\'\'" """"" " Detecting range
Reference frequency F8.23

* Timet

Frequency

anive signal

(FAR)

Time t

Figura 4.22 Frecuencia llega a detector de rango



Codigo Nombre Descripcion | Rango Ajuste

funcion valores fabrica

F8.24 Control 0.00~10.00 0.00~-10.00 0.00Hz
desviacion Hz Hz

Cuando varios motores accionan la misma carga, la carga de cada motor es diferente debido a la diferencia de
la velocidad nominal del motor. La carga de los diferentes motores se puede equilibrar con la funcién de control de
la inclinacion que provoca la caida de velocidad junto con aumento de carga cuando las salidas del par nominal del
motor y caida de frecuencia real es igual a F8.24.

El usuario puede ajustar este pardmetro de pequefio a grande poco a poco durante la puesta en marcha. La
relacion entre la carga y la frecuencia de salida esta en la figura siguiente.

| Motor torque

With

droop cantrol

Rated torque

droop control

Synchronous specd

=

Motor torque

Figure 4.23 Dreoop control diagram

- ' -

Codigo Nombre Descripcion | Rango Ajuste

funcion valores fabrica

F8.25 Umbral voltaje | 115.0~140.0 | 115.0~140.0 | Depende de
de freno % % mondo

Cuando la tensién de DC es mayor que el valor del F 8.25, el inversor se inicia el frenado dindmico.

Aviso:
e El ajuste de fabrica es 120% si la tension nominal  del inversor es de 220V.
e El ajuste de fabrica es 130% si la tension nominal  del inversor es de 380V.

e El valor de F8.25 se corresponde con la tension de DC a tension nominal de entrada.

Cadigo Nombre Descripcion | Rango Ajuste
funcion valores fabrica
F8.26 Control 0: Modo | 0-1 0
ventilador auto
refrigeracion | 1:  Siempre
trabaja

0: Modo de parada Auto: El ventilador sigue funcion ~ ando cuando el convertidor esta en marcha. Cuando el
inversor se detiene, si el ventilador funciona o no depende de la temperatura del médulo del inversor



Codigo Nombre Descripcion | Rango Ajuste
funcion valores fabrica
F8.27 Restringir 0: Habilidato | 0-1 0
oscilacion 1:
Inhabilitado

La funcioén es aplicable en el caso de la tension de red de baja o carga pesada por un largo tiempo, inveter se
eleva la tension de salida con el aumento de la tasa de utilizacién de la propia tensién del bus.

Codigo Nombre Descripcion | Rango Ajuste
funcion valores fabrica
Fs.28 PWM modo 0: PW M| 02 0

modo 1

1: PW M

modo 2

22 PW M

modo 3

La caracteristicas de cada modo, las puede consulta  r la siguiente tabla:

Mode Bajos ruidos en | Altos ruidos de | Other
frecuencia frecuencia

PWM modo 1 bajo alto

PWM modo 2 bajo Necesidad de
reducir su
capacidad
normal, debido
a

mayor aumento
de la
temperatura
PWM modo 3 alto Sea mas eficaz
para frenar la
oscilacion

4-10 F9 Grupo: Control PID.

Control PID es un método comun utilizado en el control de procesos, tales como flujo, presién y control de
temperatura. El principio es en primer lugar para detectar el sesgo entre el valor preestablecido y valor de
re-alimentacion, a continuacion, calcular la frecuencia de salida del inversor de acuerdo con la ganancia
proporcional, integral y el tiempo diferencial. Por favor, consulte la siguiente figura.

Churput
fl'\:l'l'll':l]d:—'
PIL 1.‘1'6':6[ + PLD sot (_ tr ] \
> prese ontol | o} |
value ] value alzorithm

Feedback value

Filter F g

Figura 4.24 PID Diagrama control



Aviso:

e Para hacer PID tenga efecto, F0.04 debe ajustarse  a ser 6.
Cadigo Nombre Descripcion Rango Ajuste
funcion valores fabrica
Fo.00 PID selection | 0: Teclado 0-5 0
fuente 1: FIV
preestablecid | 2: FIC
a 3: X8
4:
Multivelocida
d
5
Comunicacio
n
F9.01 PID teclade | 0.0%~100.0 0.0%~100.0 | 0.0%
preestablecid | % %
o
Fo.02 PID seleccion | 0: FIV 0-4 0
fuente 1: FIC
realimentacic | 2:FIV+FIC
n 3: X8
4:
Comunicacio
n

Estos parametros se utilizan para seleccionar prese

Aviso:

e Valor valor y la retroalimentacién de preset PID son valor porcentual.,

e 100% del valor preestablecido se corresponde con e

e Fuente de la fuente y la retroalimentacion predefinido no debe ser el mismo, de lo contrario PID sera mal funcionamiento.

t PID y la retroalimentacion fuente.

1 100% de valor de realimentacion.

Codigo Nombre Descripcion | Rango Ajuste
funcion valores fabrica
F9.03 PID 0: Positivo 0-1 0
caracteristic | 1: Negativo
a salida

0: Positivo. Cuando el valor de realimentacién es m
reducird, como control de tensién en la solicitud de bobinado.

1: Negativo. Cuando el valor de realimentacion es mayor que el valor preestablecido, se aumentara la frecuencia
de salida, tales como control de la tensién en la solicitud de desenrollado.

ayor que el valor preestablecido, la frecuencia de salida se

Codigo Nombre Descripcion Rango Ajuste
funcion valores fabrica
Fa.04 Ganacia 0.00~100.00 0.00~100.00 | 0.10
proporcional
(Kp)
F9.05 Tiempo 0.01-10.00s 0.01~10.00s | 0.10s
integral (Ti)
F9.06 Tiempo 0.00~10.00s 0.00~10.00s | 0.00s
derivativo(T
d)

Optimizar la capacidad de respuesta mediante el aju

de una carga real.

ste de estos parametros durante la conduccién




Ajuste de control PID
Utilice el siguiente procedimiento para activar el control PID y luego ajustarlo mientras se monitoriza la respuesta.
1 Habilitar en control PID (F0.04 = 6).
2. Aumentar la ganancia proporcional (Kp) en la medida de lo posible, sin crear oscilacion.
3. Reducir el tiempo integral (Ti) en medida de lo posible sin crear oscilacion.
4. Incrementar el tiempo derivativo (Td) en la medida de lo posible sin crear oscilacion.
Realizar ajustes finos
En primer lugar establecer las constantes de control PID individuales, y luego hacer ajustes finos.
e Reduccioén overshooting
Si se produce sobrepaso, acortar el tempo de difer  encial y alargar el tiempo integral.

Before adjustment
Response

Afier adjustment

Time

Figura 4.25 Diagrama Reduccién sobre paso SP.
e estabilizar rApidamente el control de estado. Para estabilizar rapidamente las condiciones de control, incluso
cuando oscilaciones por encima, debe, reducir el tiempo integral y alargar el tiempo de derivativo.

e La reduccion de la oscilacion de ciclo largo Si la oscilacién se produce con un ciclo més largo que el ajuste de
tiempo integral, significa que la operacion integral es fuerte. La oscilacion se reduce a medida que se alarga el

tiempo integral.
/ Before adjustment
‘\ After adjustment

Responss ‘

-

Time

Figura 4.26 Reducir la oscilacion de ciclos largos

e |a reduccion de la oscilacion de ciclo corto



Si el ciclo de oscilacién es corto y la oscilacion se produce con un ciclo de aproximadamente el mismo que el
ajuste de tiempo derivativo, significa que la operacion derivativo es fuerte. La oscilacion se reduce a medida que se
acorta el tiempo derivativo.

Resic ‘ Before adjustment
Sponse /

\//F\\.//H\\./f
AN

After adjustment

Time

Figura 4.27 Reducir oscilacion ciclo corto

Si la oscilacion no se puede reducir incluso ajustando el tiempo derivativo a 0, entonces o bien reducir la ganancia
proporcional o aumentar el PID de retardo primaria constante de tiempo. Funcién Cédigo Nombre Descripcién
Rango Valores AJUSTE fabrica

Cadigo Nombre Descripcion | Rango Ajuste

funcion valores fabrica

F9.07 Ciclo 0.00~100.00s | 0.00~100.00 | 0.10s
muestre (T) s

Fa.08 Bias imites | 0.0~100.0% 0.0~100.0% | 0.0%

Ciclo de muestreo T se refiere al ciclo de muestreo del valor de realimentacion. El regulador Pl calcula una vez
en cada ciclo de muestreo.

Cuanto mas grande sea el ciclo de muestreo, mas lenta sera la respuesta, limitar el rango define el rango maximo
entre la realimentacion y el preset. El PID detiene la operacion cuando el valor es dentro de este rango. Establecer
este pardmetro correctamente es Util para mejorar la precision de salida del sistema y la estabilidad

A Fezdback value

Beference value

Reference value ‘ Tune t

>

Tune t

Figure 4.28 Relacion entre el limite de la parciali dad y la frecuencia de salida



Aviso:

Aviso:

Codigo Nombre Descripcion | Rango Ajuste
funcion valores fabrica
F9.09 Feedback 0.0~100.0% | 0.0~100.0% | 0.0%
detector
valor
perdido
F9.10 Feedback 0.0~3600.0s | 0.0~3600.0s | 1.0s
detector
tiempo
perdido

Cuando el valor de realimentacion es inferior a F9. 09 continuamente durante el periodo determinado por F9.10, el
inversor retroalimentacion alarma perdié fracaso (PIDE).

e 100% de F9.09 es el mismo que el 100% de F9.01 . 4-11 FA Grupo: PLC simple y Control de multivelocid  ad
La funcién simple PLC puede permitir el inversor cambiar su frecuencia de salida y las direcciones automaticamente de
acuerdo con controlador programable PLC.

Para la funcién de multivelocidad, la frecuencia de salida sélo se puede cambiar a través de terminales de varios pasos.

e PLC simple tiene 16 pasos que se pueden selecciona .

e Si F0.04 esta dispuesto a ser 5, 16 pasos estan di  sponibles para la velocidad de varios pasos. De lo contrario, sélo
15 pasos estan disponibles (paso 1 ~ 15).

Codigo Nombre Descripcion | Rango Ajuste
funcion valores fabrica
FA.00 Estado 0: 0-1 0

simple PLC | Inhabilitade
ahorro de 1: Habilitado
energia
después
apagado

Este parametro determina si el ciclo y salida de fr ~ ecuencia se debe guardar cuando hay suministro de energia 0 no.

Codigo Nombre Descripcion Rango Ajuste
funcion valores fabrica
FA.01 Modo simple | 0: Se 0-2 0

PLC detiene
después de
un ciclo

1: Mantener
ultimo FA.00
frecuencia
Modo PLC
simple
despuus de
un ciclo

2 Marcha
circular

0: Parar después de un ciclo: El inversor se detien e de forma automatica en cuanto se completa un
ciclo y se precisa de la orden de marcha para empezar de nuevo.

1: Mantenga Ultima frecuencia después de un ciclo: El Inversor mantiene la frecuencia y la direccién de la
tltima etapa después de un ciclo.



2: Circular de ejecucion: El inversor continta func ionando ciclo por ciclo, hasta recibir una orden de
parada.

Deceleration ime ™ FA 28
(2steps)

HEE Ry Rt PR eeh PR e
Acceleration tune
{2steps}

_______ B [

FA.0G

FA.D5

FA.O7

FA.33

FA03 FA31

Figura 4.29 Diagra operacion simple PLC.



Caodigo Nombre Descripcion Hango Ajuste

funcion valores fabrica

FAQZ Velocidad -100.0~100.0 | -100.0~100. | 0.0%
muliple 0 | % 0%

FA.03 Oth  Paso | 0.0~6553.5s( | 0.0~6553.5s | 0.0s
tiernpo h) (h)
funcionamie
nto

FAD4 Velocidad -100.0~100.0 | -100.0-100. | 0.0%
mulfiple 1 % 0%

FA.05 1st  Paso | 0.0-6553.5s( | 0.0~-6553.55 | 0.0s
tiempo h) {h}
funcionamie
nto

FA.OB Velocidad -100.0-100.0 | -100.0-100. | 0.0%
multiple 2 | % 0%

FAOY 2nd Paso | 0.0~6553.55( | 0.0~-6553.55 | 0.0s
tiempo hj {h)
funcionamie
nto

FA.08 Velocidad -100.0~-100.0 | -100.0~100. | 0.0%
muliple 3 | % 0%

FAOD 3rd  Paso | 0.0~8553.55( | 0.0-6553.5s5 | 0.0s
tiempo h} (h)
funcionamie
nto

FA1D Velocidad -100.0~100.0 | -100.0-100. | 0.0%
multiple 4 | % 0%

FA 1 4th  Paso | 0.0-6553.5s( | 0.0-6553.55 | 0.0s
tiernpo h) (h)
funcionamie
nto

FA12 Velocidad -100.0-100.0 | -100.0-100. | 0.0%
multiple 5 | % 0%

FA13 oth  Paso | 0.0~65583.58( | 0.0~-6553.55 | 0.0s
tiempo h) {h)
funcionamie
nto

FA14 Velocidad -100.0-100.0 | -100.0-100. | 0.0%
multiple 6 | % 0%

FA15 6th  Paso | 0.0~6553.55( | 0.0~-6553.55 | 0.0s
tiempo hj {h)
funcionamie
nto

FA1B Velocidad -100.0--100.0 | -100.0~100. | 0.0%
mulfiple 7 | % 0%

FAAT 7th  Paso | 0.0~8553.55( | 0.0~-6553.5s | 0.0s
tiempo h} (h)
funcionamie 151400
nto

FA18 Velocidad -100.0~100.0 | -100.0-100. | 0.0%
multiple 8 | % 0%

FA19 8th  Paso | 0.0-6853.55( | 0.0~6553.58 | 0.0s




FA.Z6 Velocidad -100.0~100.0 -100.0-100. 0.09%%
multiple 12 % 0%

FAZT 12th Paso | 0.0-6553.55( 0.0~6553.55 0.0s5
tiempao h) ()
funcionamient
]

FA.28 Velocidad -100.0-100.0 -100.0-100. 0.0%%
multiple 13 Y 0%

FA.Z9 13th Pasc | 0.0-6553.55( 0.0~6553.55 0.0s
tiempo ) (i)
funcionamient
L]

FA.30 Velocidad -100.0~100.0 -100.0-100. 0.0%
muitiple 14 % 0%

FA.31 14th Paso | 0.0-6553.55( 0.0-6553.55 0.0s
fiempo ) ()
funcionamient
L]

FA.32 Velocidad -100.0~100.0 -100.0-100. 0.0%%
multiple 15 Fa 0%

FA.33 15th Paso | 0.0-6553.55( 0.0~6553.55 0.0s
tiempo ) (i)
funcionamient
Q

Aviso:

e 100% de los multiples pasos de velocidad x corresp

e Si el valor de multi-etapa de la velocidad x es ne

hacia adelante.

e La unidad de tiempo de funcionamiento x paso se de
combinacion de terminales de multiples pasos. Por f

Churput frequency

A

onde a la frecuencia maxima (F0.10).

gativo, la direccion de este paso sera inverso, de

termina por FA.37. Seleccion de paso se determina p
avor, consulte la siguiente figura y tabla.

lo contrario sera

orla

o
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Figura 4.30 Diagrama de funcionamiento a velocidad de mltiples pasos



inal Multivelocidad [Multivelocidad [Multivelocidad |Multivelocidad
Pasm referencia 1 referencia 2 |referencia 3 (referencia 4
0 OFF OFF OFF OFF
1 OM OFF OFF OFF
2 OFF OM OFF OFF
3 oM OMN OFF OFF
4 OFF OFF OM OFF
5 oM OFF OM OFF
6 OFF OMN OM OFF
7 oM OM OM OFF
8 OFF OFF OFF OMN
9 oM OFF OFF OMN
10 OFF OMN OFF ON
11 ON ON OFF ON
12 OFF OFF OMN ON
13 ON OFF ON ON
14 OFF ON ON ON
15 ON ON ON ON
Cadigo Nombre Descripcion | Aango Ajuste
funcién valores fabrica
FA34 ACCIDEC 0-0XFFFF 0-0XFFFF | O
tiempo
Seleccion
pasos 0-7
FA.35 ACCIDEC 0-0XFFFF 0-0XFFFF | O
tiempo
seleccion
815
Estos pardmetros se ufilizan para determinar el tiempo ACC/
DEC de un paso al siguiente paso.
Hay cuatro grupos de tiempos ACC / DEC.
Funcié | Binary Mo ACC/D ACC/D ACC/D ACC/D
Dight Pas | EC EC EC EC
Cadog o Tiempo Tiempo | Tiempo | Tiempo
o 0 1 2 3
BIT1 BIT | O 00 01 10 11
0
BIT3 | BIT | 1 00 01 10 11
2
BITE | BIT | 2 00 01 10 11
A4
BITF | BIT | 3 00 01 10 11
5]
BIT® | BIT | 4 00 01 10 11
a8
BIT1 BIT | 5 00 01 10 11
1 10
BIT1 BIT | & 00 01 10 11
3 12
BIT1 BIT | 7 00 01 10 11




h 14
FA.35 BITH BIT 8 Qo o 10 11
0
BIT3 | BIT | 9 00 01 10 11
2
BITS | BIT 10 00 01 10 11
4
BIT7 | BIT 11 00 01 10 11
5]
BIT2 | BIT 12 00 01 10 11
8
BIT1 BIT 13 00 01 10 11
1 10
BITH BIT 14 Qo o 10 11
3 12
BITH BIT 15 Qo o 10 11
] 14

Por ejemplo: La siguiente table para establecer tie  mpo aceleracion:

Mo ol1]2/3 4|56 (7891 |1 |12 |13 14
Paso o1

ACC o123 |2(1|3 (03|32 |0 |0 |O [2 |2
!

DEC
Tiem
po
grup
0

[ "

El valor de cada bit de FA 34 y FA 35 es:
Byte | BITO | BIT1 BIT2 | BIT3 | BIT4 | BITS | BIT6 | BITT

Bajo
FA34 | 0 0 1 0 0 1 1 1
FA.35 | 1 1 1 1 0 1 0 0

Byte BIT& ([ BIT® | BIT10 | BIT11 | BIT12 | BITH BIT14 | BITM

alto 3 5
FA34 | O 1 1 0 1 1 0 0
FA3E | O 0 0 0 0 1 0 1

Asl que el valor de FA 34 debe ser: 0x36 E4, el valor de FA 35
debe ser: OXAQ2F

Cadigo Mombre Descripcion Rango Ajuste
funcign valores fabrica
FA.3E Seleccion (:  BReiniciar | 0~1 0
reinicio desde paso
simple PLC. cero
1: Continuar
desde pausa

0: Reinicie desde el paso O: Si el inversor se deti  ene durante el funcionamiento (debido comando o falla para
detener), se ejecutara desde el paso 0 cuando se reinicia.

1: Continte desde el paso interrumpido: Si el inversor se detiene durante el funcionamiento (debido a comandos o
culpa parada), se registrara el funcionamiento y tiempo de paso actual. Cuando el convertidor se reinicia, se
reanudara a partir del tiempo interrumpido de forma automatica. Para obtener mas informacién, consulte la
siguiente figura.
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Figura 4.31 PLC simple continGa desde el paso inter  rumpido.
Codigo MNombre Descripcion Rango Ajuste
funcién valores fabrica
FAST Unidad 0: Segundo 0-~1 0
tiempo 1: Minuto
Este parametro determina la unidad de paso x tiempo de funcionamiento.
4-12 Fb Grupo: Funciones proteccion
Cadigo Nombre Descripcicn Rango Ajuste
funcisn valores fabrica
Fb.00 Proteccion 0: 0~2 0

1: Para motor normal, a menor la velocidad es peor

motor

sobre carga | Inhabilitado

1: Normal
motor
2:Motor de
frecuencia
variable

evitar que el motor normal tenga sobrecalentamiento.

2: A medida que el efecto de enfriamiento del motor de frecuencia variable tiene nada que ver con la velocidad de

marcha, no es necesario ajustar el umbral de proteccion de sobrecarga del motor.

~—r

es el efecto de enfriamiento. Con base en ello, si la
frecuencia de salida es inferior a 30Hz, el inversor reducira el umbral de proteccion de sobrecarga del motor para

Caodigo Nombre Descripcion Rango Ajuste
funcion valores fabrica
Fb.01 Proteccon 20.0% -~ | 20.0% ~ | 100.0%
corrienta 120.0% 120.0%
sobre carga (cormiente {cormiente
nominal nominal
mator) motor)




Aviso:

Aviso:

Aviso:

100%

Time A 0%

Motor overload

]\l'L'h'E:':':L'\I'I. currsnt

| LR [ = o e o

Current

140%;
Fioure 4.32 Molor curva de oroteccion sobracaroa

200%

El valor se puede determinar por la siguiente férmu la:

Vigente de proteccion de sobrecarga del motor = (Corriente maxima de carga / corriente nominal) * 100%

e Este parametro se utiliza normalmente cuando lapo  tencia nominal del inversor es mayor que la potenci a nominal

del motor.

e El tiempo de proteccién de sobrecarga del motor: 6 0 con el 200% de la corriente nominal. Para obtener ~ mas

informacién, consulte la figura anterior.

Cddigo Nombre Descripcign | Rango Ajuste
funcisn valores fabrica
Fb.02 Proteccidn {: 0--1 0

fallo fase | Inhabilitado

entrada 1: Habilitado
Fb.03 Proteccidn {0 0--1 0

fallo fase | Inhabilitado

salida 1: Habilitado

e Por favor, ser cauteloso para establecer estos par

convertidor y el motor incluso dafados

ametros. De lo contrario, puede causar el calentami

Cadigo Nombre Descripcion Rango Ajuste
funcidn valores fabrica
Fb.04 Umbral de | 70.0.0~110.0 | 70.0.0~-110. | 80.0%
disparo libre | 9% 0%
(standard bus | (standard
voltaje) bus
voltaje)
Fb.05 Disminuir 0.00Hz~FO0.1 | 0.00Hz~FO. 0.00Hz
velocidad 0 10
disparo libre

ento del

aro libre no es vélido. Funcion de disparo libre permite al inversor para

Si Fb.05 esté dispuesto a ser 0, la funcién de disp
realizar la compensacién de bajo voltaje cuando el voltaje del bus de DC cae por debajo Fb.04. El inversor puede seguir
funcionando sin reduciendo su frecuencia de salida y la energia a través de la retroalimentacion del motor.

acion del motor serd demasiado grande y puede causar un
pequerio, la energia realimentacion del motor serd&  demasiado
tensién. Asi que por favor fijar FB.05 segun inerc  ia de la

e Si Fb.05 es demasiado grande, la energia realiment
defecto de exceso de tension. Si Fb.05 es demasiado
pequefia para conseguir el efecto de compensacion de
carga y la carga real.



Codigo Mombre Descripcicn Rango Ajuste
funcidn valores fabrica
Fb.0& Proteccion 0: 0--1 0
sobre tensidn Inhabilitado
1: Habilitado
Fb.07 Proteccion 110~150% 110~150%: 380V: 130%
sobre tension. 220V 1200
Punto
proteccon

Durante la desaceleracion, la velocidad de  desaceleracién del motor puede ser menor que la de la frecuencia de salida del
inversor debido a la inercia de la carga. En este momento, el motor se alimenta la energia de vuelta al inversor, lo que resulta
en aumento de DC aumento de tension del bus. Si no hay medidas tomadas, el inversor se desconectara debido a un exceso
de tension. Durante la desaceleracion, el inversor detecta la tension del bus de DC y la compara con el punto de proteccion
de bloqueo de la sobre-tension. Si la tensién del bus de DC supera Fb.07, el inversor dejara de reducir su frecuencia de
salida. Cuando la tensién de DC es inferior a lo Fb.07, la desaceleracion continda como se muestra en la siguiente figura.

Output current
Over-volataze /

stall point

Chtpuet
frequency

Time t
Caadigo MNombre Descripcion Rango Ajuste
funcion valores fabrica
Fb.08 Auto  limite | 50-200%: 50-~-200% GModel: 160
umbral %
corriente PhModel:120
Y%
Fb.09 Valor 0.00~-50.00 0.00~50.00 10.00Hz's
disminucidn Hz's Hz/'s
frecuencia
con el limite
de cormriente
Fb.10 Auto 0: 0—1 0]
Seleccion Inhabilitado
limite de | 1: Habilitado
corriente cuando
velocidad
constante

Auto corriente limitante es usado para limitar la corriente del inversor menor que el valor determinado por Fb.08
en tiempo real. Por lo tanto, el inversor no se disparara debido a surgir sobre corriente. Esta funcion es
especialmente Util para las aplicaciones con gran inercia de la carga o cambio de paso de carga.
Fb.08 es un porcentaje de la corriente nominal del inversor.
Fb.09 define la tasa de disminucién de la frecuencia de salida cuando la funcion esté activada. Si Fb.08 es demasiado
pequefio, se puede producir fallo por sobrecarga. Si es demasiado grande, la frecuencia cambiard demasiado fuertemente y,
por lo tanto, la energia, vibraciones del motor serda demasiado grande y puede causar un exceso de tension de falla. Esta
funcién siempre estéa activada durante la aceleracion o desaceleracion. Si la funcién esté habilitada en la velocidad de carrera
constante estd determinada por Fb.10.



Aviso:
Durante actual proceso de auto limitante, frecuenci a de salida del inversor puede cambiar; por lotant o, se
recomienda no habilitar la funcién cuando el invers or necesita salida de frecuencia estable. Durante a  ctual proceso
de auto limitante, si Fb.08 es demasiado baja, se v era afectada la capacidad de sobrecarga. Por favor,  consulte la
figura siguiente :

Output current

Auto current
limiting
threshold

Time ¢

Chatpt
frequency

Dieterm ned by Fb. 09 Tims t

Figura 4.34 Funcidn limitacion de corriente.

Codigo Mombre Descripcion Rango Ajuste
funcidn valores fabrica
Fb.11 Sobre 0:Mo detector | 0—4 1
torque 1:Validar
(OL3) deteccion
sobre tforque
durante
marcha V)
seqguimiento
continuo

2: Validar
detaccidn
sobre tforque
durante
marcha .
precaucion y
detener

3: Validar
deteccidn
sobre tforque
durante
marcha
velocidad
constante,
continuar  la
mardcha

4: Validar
deteccidn
sobre torque
durante
marcha
velocidad
constante,
precaucion y
detener

Fb.12 Deteccion 1.0%~200.0 1.0%:~200.0 Depende de
nivel sobre | % %% modo

torque
Fb.13 Deteccion 0.0~60.0s 0.0~60.0s 0.1s
tiempo
sobre
torque

Fb.14 Heservado
127190

Fb.15 resenvado




4-13 FC Grupo: Comunicacion Serie

MNombre Descripcian Rango Ajuste
Cddigo valores fabrica
funcicn
FC.00 Baud

Seleccion

- 1200BPS 0-5 3
: 2400BPS
: 4800BPS
: 9600BPS
: 19200BPS
: 38400BPS

[ Y R I L T e

Este parametro se puede ajustar la velocidad de tra  nsmision de datos durante la comunicacién serie.

Aviso:

e La velocidad de transmisién de maestro y el esclavo debe ser el mismo.

Cadigo MNombre Descripcidn Rango Ajuste
funcidn valores fabrica
FC.01 Formato 0: HATW, 1| 0B o
datos start bit, 8
data bits,
no parity
check, 1 stop
bit.
1: HTU, A1
start bit, 8
data
bits, even
parity check,
1stop
bit.
2: HTU, A1
start bit, 8
data
bits, odd
parity check,
1stop
bit.
3 HTU, A1
start bit, 8
data bits,
no parity
check, 2 stop
bits.
4: HTU, A1
start bit, 8
data
bits, even
parity check,
2stop
bits.
B HTU, 1
start bit, 8
data
bits, odd
parity check,
2 stop
bits.
FC.02 Direccion 0-~247, 0| 0-247 o
representa la
direccon

Este parametro determindes la direccion del esclavo utilizado para la comunicacion con el maestro valor .El "0" es la
direccién no valida.



Cadigo Nombre Descripcicn Rango Ajuste
funcisn valores fabrica
FC.03 Tiempo 0~-200ms 0-200ms ams

retard

comunicaci

ones

Este parametro se puede utilizar para ajustar el retardo de respuesta en la comunicacion con el fin de adaptarse a la
maestro MODBUS. En el modo RTU, el retardo de comunicacién real no debe ser menor que el intervalo de 3,5 personajes.

Cadigo Nombre Descripeidn Rango Ajuste
funcién valores fabrica
FC.04 Comunicaci | 0.0: 0.1-100.0s 0.0s

on tiempo | Desactivado

retardo 0.1~100.0s

espera

Cuando el valor es cero, esta funcion se desactivar ~ &.
Cuando la comunicacion interrupcion es mas largo que el valor no nulo de FC.04, voluntad error de comunicacion de alarma

del inversor.

Cddigo Mombre Descripcicn Rango Ajuste
funcign valores fabrica
FC.05 Comunicacic | 0: alaimay 0-3 1

N erroras parada por
inercia

1: No alamma
y continuar
comunicando
2: No hay
alarma pero
de acuerdo
con FE.06 (
SiF0.02=2)
3: No hay
alarma pero
de acuerdo
con FE.06
(todo el
control
maodo)

0: Cuando se produce un error de comunicacion, alar ~ ma inversor (CE) y paro libre.
1: Cuando se produce un error de comunicacion, el variador omitir el error y seguira funcionando.

2: Cuando se produce un error de comunicacion, si F0.01 = 2, el variador no va da alarma, pero dejar de acuerdo
con el modo determinado por F6.06 parar. De lo contrario, omitir el error.

3: Cuando se produce un error de comunicacion, el inversor no se pone en alarma, pero fuciona segin el modo
determinado por F6.06 detener



Function
Code

Name

Description | Sefting Factory
Hange Setting

FC.06

Accion
respuesta

LED de 0-1 00
Unidad

0: Respuesta
a |a escritura
1: No hay
respuesta a
la escritura
Lugar de

LED de Ten
Ola
referencia no
guardado
cuando el
suministro de
energla

1: Heferencia
guarda
cuando

gl suministro
de energia

0=Eespense fo writing

1=No response to writing

0=Reference not saved
when power off

LED.

1=F.eference saved when
power off

Figura 4.35. Significado de FC.06.
A stands for: Unit's place of LED. B stands for: Ten's place of



Capitulo 5 Solucion de problemas

5.1 Fallay solucién de problemas

Elf;gagu Tipo fallo Causas Solucidn
1. Acc/Dec
uUC1 EE’T F-U Tiempo muy (1. Aumentar
corto tiempo
ucz IGBT Ph-V 2. 1GBT fallo  |Acc/Dec
fallo del modulo  |2. Pedir ayuda
3. Mal al soporte
funcionamient |3. Inspeccione
0 causado por |externa del
uc3 IGBT Ph-W interferencia  |equipo y
fallo 4. Conexién a |eliminate
tierranoes  |interferencia
correcta
: 1. Corto 1. Inspeccione
oot Sobre comiente iy jitg g el aislamiento
cuando aceleramosiieras o falla |del motor y los
: del inversor a |cables
Sobre cormente 13 galiga 2. Incrementar
oc2 cuando 2. Carga el tiempo de
desaceleramos  \jemaciado  |aceleracion /
pesada o desaceleracic
tiempo de n
Acc/Dec 0 seleccione
demasiado  |una capacidad
. corto mas grande
oc3 31[.;?{:?1 ;Dmemﬂ N 13.V/F la curva [inversor
no es 3. Compruebe
adecuada y ajuste V/ F
4. Cambio curva
repentino de lal4. Compruebe
carga. la carga
: 1.Tiempo 1. Aumentar el
ouU1 Sobre voltaje enla |yoqacaleracio tiempo de
acelecario n demasiado |desaceleracio
corfoyla no
ou2 Sobre voltaje en la energla conectar la
desaceleracian regenerative |resistencia de
del motor muy (frenado 2.




Sobre voltaje en la

alta
2. Voltaje de
entrada muy

Voltaje de
aentrada
disminucidn

o3 alto de dentro de
marcha Ias
especificacion
=S
1. COcurrid fase
abierta
con fuente de
alimentacién
2. Pérdida de
suministro
g{:"ig'sdc' Inspeccione la
LU DC Baja tension  [terminales de [Poiensia de
ldel bus cableado para surministro o
fuente de
alimentacion [Copieado
de entrada
astan
suslto
4.
Fluctuacionas
de tensicn
Fuente
alimentacion
demasiado
grande
1Unidad de 1. Seleccionar
motor carga frecuencia
pesada wariable de
a baja motor
wvelocidad 2. Revisar y
oL Sobre carga motor |[durants un ajustar curva
largo WS E
tiempo 3. Revisar y
2. Incorrecta  |ajustar Fb.03
curva W/ F 4. Comprusbe
3. Inadecuada |la carga
proteccion de
sobrecarga
del motor
umbral (Fb.03)
4. Cambio
repentino de la
carga
1. La carga es 1. Aurmentar =l
iy : tiempo de
demasiado :
aceleracion /
Eg;ﬁa;em desaceleracid
i no
aceleracidgn / _
. . |seleccionar
ﬁe:saceleracm Inversor
Sobre carga del . mayor
oLz inversor ggmoasladc- capacidad
2. Incorrecto g]?qulf;lE::irn?a
curva W/ F
. WV/SF
3. Capacidad .
de inversor es ?r'{vifslifcmne
demasiado mayor
pequena capacidad
1. Abieria una
fase de la
fuente
alimentacidn
2. Perdida
momentanea
gﬁlef;;:'nﬂm Compruebe el
cableado,
LI Fallo fase de 3. Los instalacion y

lentrada

terminales de
cableado para
alimaentacion
de entrada
estan suelios
4. Las
fluctuaciones
de tensidon en

la fuente de

suministro de
energla




alimeniacian
S0n
demasiado
grandes

5. El equilibric
de tensidn
entre fase es
malo

1. Hay un
cable roto en
el cable de
salida

2. Hay un
cable roto en

Compruebe el

LO Fallo fase de salida ol bobinado Fr?st:!ffl:g%g
del motor
3. Los
terminales de
salida estan
sueltos
o entrada ge [Nspecciones
EF Fallo externo fallo externo | |29YiPe
tiene efecto externo
1. La 1. Instale la
Verificar temperatura |unidad de
OHA lsobrecalentamient [ambiente es  [refrigeracidn
o demasiado 2. Retire la
alta fuente de calon
2. Esta cerca |3. Vuelva a
de la fuente de|colocar el
calor ventilador de
3. Los refrigeracidn
IGBT ) ventiladores 4. Bgrrar =]
OH2 Sobrecalentamient de canal de
© refrigeracion  |ventilacicn
de parada del |5. Reducir la
inversor o frecuencia
dafiado portadora




Fallo de

lectura Presiones
escritura de  [STOR/RESET
EEP EEFPROM fallo los para
parametros de|reset
control
Preguntar al
soporte
1. PID 1. PID
desconantar lalinspeccion el
FID Fallo realimentacidn(cable de
PIDE realimentacidn 2. PID sefiala de
Desaparece la|realimentacidn
fuente de 2. DIP
realimentacidn{inspeccione
fuente
realimentacion
1. Fallo en 2l
circuito de 1Inspeccione
frenado ofrenolla unidad de
dafiado frenado,
. 2. Demasiado [reemplazar el
bCE E:IL?;EIE[ unidad baja la freno
resistencia da (2. Aumente la
frenado resistencia del
conectada freno
externaments
END Tiempo alcanca ;Iiénﬂ_llgnar:jz:r el 1.Hacer el
ajuste de fabrica trabajo sanvicio
1Aumeants
1. Muy rapida [tiempo
aceleracion aceleracion
2.Vuelva a 2. Evite
activar en reiniciar
marcha el después de la
oL3 Sobre PAR motor parada
3. Baja 3. Compruebe
Tension de la tension de
DC DC
4. Carga mas (4. Utilice un
grande inversor

potencia




4. Obstruccion

del canal de
ventilacion
5. Portadora
de
frecuencia
demasiado
alta
1 Velocidad de
transmision )
inadecuada | IuSte
2 Reciba velocidad
techa media de
i transferencia
Fallo equivocada
cs Comunicacian 3.lLa f_; Comprugbe
:gtrgumcacmn C?mun_i[;acian
interrumpido g'es%gg"-’ﬂﬁy
duranta
mucho tiempo
1. Los cables
o conectores
de
tarjeta de
control estan
E Fallo deteccidn  |sueltos ;I ;Dbr:ﬂeps[ggbe
corriente 2. sensor Hall > Pida anovo
estd dafiado |~ pay
3. circuito
amplificador
no es
normales
i 1. Establecer
1 Ajuste
inaujje cuado de parametros de
pardmetros acuerdo con laj
i pacla del
TE Fallo autoajute ”mﬂof[l{;pales del brica del
i motor
2. Tiempo de >, Compruebe
autoajuste | cablead
rande el cableado
: del motor
grande
5.Comprobar

Fb.11 tenga el
valor comacto




5.2 Fallo y Solucién de problemas

Inversor puede tener después de fallos o interrupciones durante la operacién, por favor consulte las siguientes
soluciones.

No hay visualizacién después del encendido

e Inspeccionar si la tension de fuente de alimentacion y comprobar con la tension nominal del convertidor con multi-
metro. Si la fuente de alimentacion tiene un problema, inspeccione y resolverlo.

e Inspeccione si el puente rectificador trifasico en buenas condiciones o no. Si el puente de rectificacion se eché a
perder apoyo.

e Compruebe la luz carga. Si la luz esta apagada, la causa principalmente es el puente de rectificacion y la

resistencia de amortiguacion. Si la luz esta encendida, la causa puede estar en la fuente de alimentacion
conmutada. Por favor pedir apoyo.

Interruptor se dispara cuando se enciende

e Inspeccione si la fuente de alimentacion de entrada esté conectada a tierra o cortocircuito. Por favor, resolver el
problema.

e Inspeccione si el puente rectificar esta quemado o no. Si esta dafiado, solicite apoyo.

El motor no se mueve con el inversor en funcionamie nto:

e Inspeccione si hay salida trifasica equilibrada entre U, V, W. Si es asi, el motor podria dafiarse o si esta
bloqueado mecéanicamente. Por favor resolverlo.

e Si la salida esta desequilibrada o se pierde, el circuito de alimentacion del inversor o el médulo de salida se
pueden dafiar, pedir apoyo.

Inversor normalmente cuando se enciende, pero los i nterruptores de entrada salta cuando se pone en mar  cha:
e Inspeccionar si la salida del inversor es corto ci rcuito. Si es asi, pedir apoyo.
e Inspeccione si existe falla a tierra. En caso afirmativo, solucionarlo.

e Si esto ocurre de vez en cuando y la distancia entre el motor y el inversor esta demasiado grande, se recomienda
instalar a la salida un reactor de CA.



Capitulo 6 Mantenimiento

A PrRECAUCION

« El mantenimiento debe ser realizado de acuerdo con los metodos
designados de mantenimiento..

= Mantenimiento, inspeccion y sustitucion de piezas deben ser
realizado unicamente por perscna cerdificada.

» Despues de apagar la alimentacion del circuito principal, espere
durante 10 minutos antes del mantenimiento o inspeccidn.

» No togue directamente componentes o dispositivos de placa PCB.
De lo contrario inversor pueds sufrir dafios por electrostatica.

« Despues de mantenimiento, todos los tomillos deben apretarse.

6.1 Inspeccioén

Con el fin de prevenir la falla del inversor para que pueda operar sin problemas con alto rendimiento durante un largo tiempo,
el usuario debe inspeccionar el inversor periddicamente (a menos de medio afio). La siguiente tabla indica el contenido de la
inspeccion.

e

Cheque de
parte

Inspecciones principal

Criterios

Contenido
inspeccion

Frecuencia

Medios

Medio ambiente
operacion

1. temperatura
2. humedad

3. polvo

4. vapores

5. gases

1. termdmetro
higrémetro

2. observacion
3. Exameén
visual

1. La
atemperatura
ambiente
serd inferior
40 °C, de lo
contrario, los
valores
nominales
deben ser
disminuidos.
Humedad se
reunira el
requisito

2. hay
acumulacion de
polvo,

no hay trazas
de agua
fugas y no
condensado
3. ningun color

anormal
y el alor

Inversor

1. Vibraciones
2. Enfriamiento
y calefaccion

3 Ruido

1. termémetro
2. Observacion
integral

3. Escucha

1.
funcionamiento
suave

sin vibracidn

2. ventilador
esta
funcionando en
buenas
condicidn. La
velocidad y el
flujo de aire son
normales.El
calor es normal.
3. No hay ruido
anormal

Mator

1. vibracién
2. Calor
3. Ruido

1. Comprender
la observacion
2. Observar
term‘pometro
3. Escuchar

1. Sin
vibraciones y es
¥ ruidos
anormales.

2. Sin calor
anormal.

3. No hay ruido
anormal

Operacion

Estado
parametros

1. Voltaje de
entrada de
energla

2. voltaje salida
de energia

3. Corriente
salida inversor
4. Temperatura
interna

1. voltimetro

2. Voltimetro

3. Amperimetro
4. termemetro

1 safisfacer la
especificacion
2. satisfacer la
especificacion
3. satisfacer la
especificacion
4. aumento de
la temperatura
tiene que ser
inferior a 40 °C




6.2 Mantenimiento periédico

El cliente debe comprobar la unidad cada 3 meses 0 6 meses de acuerdo con el entorno real.

6.2.1 Comprobar si los tornillos de los terminales de control estan sueltos. Si es asi, apriete con un destornillador;

6.2.2 Comprobar si los terminales del circuito principal estan bien conectados; si los cables de red no estan muy
caliente;

6.2.3 Comprobar si los cables de alimentacion y cables de control estan dafiados, verifique especialmente para
cualquier desgaste en la proteccion del los cables;

6.2.4 Comprobar que las cintas aislantes alrededor de los terminales de cable estan en buen estado;

6.2.5 Limpiar el polvo de los PCB y los conductos de aire con una aspiradora;

6.2.6 Para las unidades que se han almacenado durante mucho tiempo, debe encenderse cada 2 afios. Para
suministro de alimentacién de CA a la unidad, use un regulador de voltaje para elevar la tension de entrada
nominal gradual. La unidad debe ser alimentadas durante 5 horas sin carga.

6.2.7 Antes de realizar las pruebas de aislamiento, todas las entradas del circuito principal / terminales de salida
debe estar cortocircuitados con conductores. Entonces proceder a la prueba de aislamiento a tierra. Pruebe el
aislamiento de los terminales del circuito principal a tierra esté prohibido; de lo contrario la unidad podria ser
dafada. Por favor, use un 500V Mega-Ohm-Meter.

6.2.8 Antes de la prueba de aislamiento del motor, desconecte el motor de la unidad para evitar dafiarlo.

6.3 La sustitucion de piezas gastadas

Los condensadores electroliticos que se estan usando, hacer una sustitucion periédica para asegurar durante un largo plazo,
la seguridad y el funcionamiento sin fallos. Los periodos de recambio son los siguientes:

+ Ventilador: Debe ser reemplazado cuando se utiliza hasta 20.000 horas;

+ Condensador electrolitico: Debe ser reemplazado cuando se utiliza hasta 30000 ~ 40, 000 horas.



Capitulo 7 Seleccion Dispositivos periféricos

Compruebe la capacidad del motor con la del inversor que compré. Los dispositivos periféricos deben ser seleccionados de
acuerdo a la capacidad. Consulte la siguiente lista y preparar dispositivos periféricos adecuados:

7-1 Descripcion dispositivos periféricos

DT T T ST T T

Nombre Descripcion
dispositivos
perifericos
Disyuntor en caja | El interruptor se debe seleccionar con
moldeada cuidado ya que ruptura influye en &l
(MCCB) o encendido del inversor.
Disyuntor circuito
de fuga a tierra
(ELB), fusible
Contactor Instale el MC para garantizar la seguridad.
magnetico No utilice este MC para iniciar y detener el
(MC) inversor.
Si lo hace, hara que |a vida del inversor gue
se acorta.

AC/DC Reactor Reactor (opcidn) se debe utilizar cuando se
toman medidas de ammdnicos de potencia, el
factor de potencia se va a mejorar o el
inversor se instala cerca de un sistema de
alimentacién de gran tamano (1000kVA ©
mas).

El inversor puede dafiarse si no se utiliza
reactores. Seleccione el reactor de acuerdo
con el modelo.

Para el 160 kW o menos, eliminar los puentes
entre los bornes P/ + - <-> para conectar con
el reactor DC.

Para el 250W 0 mas, un reactor DC se
suministra. Por favor, instale siempre el
reactor.

Filtro de ruido Instale un filtro de ruido para reducir el ruido
electromagnético generado desde el inversor.
En el rango eficaz de aproximadamente 1
MHz a 10 MHz. Cuando mas cables se pasan
throug, un resultado més eficaz se puede

obtener.
Resistenciade | Para mejorar la capacidad de frenoenla
freno y deceleracion.
unidad de freno
Anillo ferrite Para reducir la perturbacion que se genera
par

Inversor




7-2 Especificaciones aplicadas al reactor DC

B S L e e N RS e T e o LR DS LR LA 0 e L LA L e

Aplicable tipo | Salida motor DC Seleccion Reactor
de inversor (kW) Corriente Valor
nominal{A) inductancia(m

H)

E‘I.FGEDDS-DFM 0.4 3 o8

EHGEDDS-DH? 0.75 5 o8

RVE&2005-1R5 | 1.5 5] 11

G

RVE&2005-2R2 | 2.2 3] 11

G

E‘I.FGEDDS-BF#? 97 29 3.6

RV&4005-0R4 5] 11

G/ORTP 0.40.75

RVE4005-0R7 i 11

G/1RSP 0.75/1.5

RV&4005-1R5 | 1.5/2.2 5] 11

G/2R2P

RVE4005-2R2 | 2.2/3.7 i 11

G/3R7P

RVE&4005-3RY | 3.7/8.58 12 6.3

G/5R5P

RVE4005-8R5 | 5.5/7.5

G7RS5P 23 36

RV&4005-7RE | 7.5/11

G11P 23 3.6

RVE&4005-11G | 1115 33

M15P

RV&4005-16G | 15M18.5 33 2

/M1B.5P

RVE&4005-18. 18.6/22 40 1.3

hGE22P

RVE4005-22G | 2230 &0 1.08

f30P




RVE&4005-30G | 30537 65 0.8
r37P

RVE4005-37G | 37/45 7B 0.7
/45P

RVG4005-45G | 45/55 95 0.54
/BEP

RVG4005-55G | 55/75 115 0.45
f7eP

RVG4005-75G | 7290 160 0.36
/80P

RVG4005-20G | 90110 180 0.33
M10P

RVE&4005-110 | 110M132 250 0.26
GM132P

RVE4005-132 | 132160 250 0.26
GME0P

RVE&4005-160 | 160185 340 0.18
G/MBEP

RVE&4005-185 | 185200 460 0.12
G/200P

RVE4005-200 | 200220 450 0.12
Gf220P

RVE&4005-220 | 220/250 460 0.12
G/250P

RVE4005-250 | 250/280 500 0.12
G/280P

RVE&4005-280 | 280/315 G650 0.11
Gr315P

RVE&4005-315 | 315/350 G650 0.11
G/350P

RVE4005-350 | 350/400 800 0.06
G/400P

RVE4005-400 | 400/450 800 0.06
G/450P

RVE4005-450 | 450/500 1000 0.05
G/E00P

RVE&4005-500 | 500/560 1200 0.04
G/EE0P

RVE&4005-560 | 560630 1200 0.04
G/G30P

RVE&4005-630 | 630710 1200 0.04
G/710P

RVE4005-710 | 710/800 8002 0.06
G/B00OP

RV6400S-800 | 800/300 8002 0.06
G/300P

RVG400S-900 | G00/1000 | 1000°2 0.05
GHO00P

RVB400S-100 | 1000 1000°2 0.05

0G




Install connection:
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7-3 Especificaciones aplicadas reactor AE

HAHHS | Slovor

He&En e

g WA
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i
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red ol

GH1P

Aplicable tipo | Salidamotor | AC Seleccidn Reactor
de inversor (KW} Cormiente Valor
nominal(A) inductancia(m

H)

{F;VEEDDS-DM 0.4 2 7

RVE200S-0R7 | 0.75

G 2 7

AVE200S-1R5 | 1.5 5 38

G

AVE200S-2R2 | 2.2 7.5 25

G

RVE2005-3R7 20 0.75

G a7

RVE400S-0R4 5 3.8

RVE400S-0R7 5 3.8

G/R5P 0.751.5

AVE4005-1R5 | 1.5/2.2 5 38

G/2R2P

AVE4005-2R2 | 2.2/3.7 7 25

G/3R7P

RVE4008-3R7 | 3.7/5.5 10 1.5

G/ERSP

AVE4005-5R5 | 5.5/7.5 15 i

G7R5P

AVE400S-7R5 | 7.5/11 20 0.75




RVE400S-11G | 1115 30 0.6
MsP

RVE4005-16G | 15185 40 0.42
M18.5P

RVE4005-18. 18.5/22 50 0.35
5G/22P

RVE4005-22G | 22/30 60 0.28
[30P

RVE4005-30G | 30/37 80 0.19
137P

RVE4005-37G | 37/45 90 0.16
/45F

RVE4005-45G | 45/55 120 0.13
/55P

RAVE4005-55G | 55/75 150 0.1
[T&P

RVE400S-75G | 75/90 200 0.12
/90F

RAVE4005-90G | 90/110 250 0.06
M10P

RVE4005-110 [ 110132 250 0.06
GM132P

RVE4005-132 | 132180 290 0.04
GM60P

RAVE4005-160 | 160/185 330 0.04
G/M1B85P

RVE4005-185 | 185/200 400 0.04
G/200P

RVE4005-200 | 200/220 430 0.03
G/220P

RAVE4005-220 | 220/250 430 0.03
G/250P

RVE4005-260 | 250/280 530 0.03
G/280P

RAVE4005-280 | 280/315 600 0.02
G/315P

RVE4005-315 | 315/350 660 0.02
G/350P

RVE4005-350 | 350/400 800 0.0175
G/400P

RAVE4005-400 | 400/450 800 0.0175
G/M450P

RVE4005-450 [ 450/500 1000 0.014
G/500P

RVE4005-500 | 500560 1200 0.011
G/HE0P

RVE4005-560 | 560/630 1200 0.011
G/g30P

RVE4005-630 | 630/710 1200 0.011
G/710P

RVE400S-710 | 710/800 1800 0.008
G/BOOP

RVE4005-800 | 800900 1800 0.008
G/900P

RVE4005-900 | 90041000 1800 0.008
G/M1000P

RVE4005-100 | 1000 1800 0.008

0G




Instalacidn:

H&0005 y
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| AC reactor |
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7-4 Especificaciones aplicada al resistor de freno

Aplicable ftipo | Resistor de | Unidad Brake | Salida
de inversor freno freno Torqu motor
Ener Valor CDER = (kW)
gia reiste (10%E
[ W) ncia & D)
AVe200S-0R4 | g0 | 400 125 |04
(F3|".-'E-2 005-0R7 80 200 125 0.75
RVE2005-1R5 | 260 130 125 1.5
G Incustrad
RVE2005-2R2 | 260 80 0 125 2.2
G
(F3|".-f52 005-3A7 400 48 125 97
RAVE4005-0R4 125 0.4/0.7
G/ORT7P S B 5




RVE4005-0R7 125 0.75M.
G/1AR5P &0 750 5
AVE4005-1R5 | 300 400 125 1.522
G/2R2P
AVE4005-2R2 | 300 150 125 2237
G/ARTP
RAVE4005-3R7 | 400 150 125 3.7/6.5
G/MHREP
RVE84005-5R5 | 520 100 125 5.5/1.5
G7RS5P
AVE4005-7RS | 1040 | 50 125 7.50M11
GM1P
RVE4005-11G | 1040 | 50 125 1115
/5P
AVE4005-15G | 1500 | 40 125 15/18.5
/18.5P
AVE4005-18. | 6000 | 20 opcional 125 18.5/22
5G/22P (embedde
AVE4005-22G | 6000 | 20 d 125 22/30
/30P
AVE4005-30G | 6000 | 20 125 3037
37P
AVE40035-37G | 9600 | 13.6 125 37145
/45P
AVE4005-45G | 9600 | 13.6 Externo 125 45/55
/58P
AVE40035-55G | 9600 | 13.6 125 5575
[T5P
AVE4005-75G | 9600 | 13.6/2 125 7590
/90P 2
AVE4005-90G | 9600 | 13.6/2 125 90/110
M10P 2
AVE4005-110 | 9600 | 13.6/2 125 11013
GM132P 2 2
RAVE4005-132 | 3000 | 4 125 13216
G/A160P 0 0
AVE4005-160 | 3000 | 4 125 16018
G/185P 0 5
AVE4005-185 | 4000 | 3 125 185/20
G/200P 0 0
RVE640035-200 | 4000 | 3 125 200/22
G/220P 0 0
AVE4005-220 | 4000 | 3 125 220125
G/250P 0 0
RVE4005-250 | 6000 | 2 125 250/28
G/280P 0 0
RVE4005-280 | 800D | 2 125 280/31
G/315P 0 5
AVE4005-315 | 6000 | 2 125 315/35
G/350P 0 0
RAVE4005-350 | 4000 | 1.5 125 350/40
G/400P 02 0
RAVE4005-400 | 4000 | 1.5 125 400/45
G/450P 0*2 0
RVE4005-450 | 6000 | 1 125 450/50
G/B00P 0*2 0
RVE4005-500 | 6000 | 1 125 500VEE
G/560P 02 0
RAVE4005-560 | 6000 | 1 125 560/E3
G/630P 0*2 0
AVE400S-630 | 6000 | 1 125 630771
G/710P 02 0
RVE400S-710 | 6000 | 05 125 710/80
G/800P 04 0
RVE4005-800 | 6000 | 05 125 800/90
G/300P 04 0
RAVE4005-900 | 6000 | 0.5 125 900/10
GM000P 04 0o
AVE4005-100 | 6000 | 0.5 125 1000
0G 04




Calcular el valor de la resistencia de frenado:

El valor de la resistencia de frenado esté relacionada con la corriente DC cuando es el frenado del inversor. Para la
alimentacion de 380V, la tension continua de frenado es 800V-820V, y para el sistema de 220 V, la tensién de DC
es de 400V.

Por otra parte, el valor de la resistencia de frenado esté relacionado con el par de frenado Mbr%, y para el par de
frenado diferente a los valores de la resistencia de frenado son diferentes, y la férmula de célculo es la siguiente:

Uz X 100

R =
'PMETM x "w."-r-% xuﬁmmdncc;x ?3'-11'4111'

Descripcion:

Udc - Tensién frenado DC;

Pmotor - Potencia del motor;

Mbr - Frenado de torsion;

nMotor - La eficiencia del motor;
nTransducer - Transductor eficiencia.

La potencia de frenado se relaciona con el par de frenado y la frecuencia de frenado. La ilustracién anterior da el
par de frenado como 125% y la frecuencia es de 10%, y de acuerdo con las situaciones de carga diferentes, los
nameros en la ilustracién son para referencia.



Apéndice A

Lista de parametros de funciones
Aviso :
Grupo FE estéa reservado a la fabrica, los usuarios tienen prohibido acceder a esos parametros.
La columna "Modificar" determina si el parametro puede ser modificado o no.
"s" indica que este parametro puede ser modificado todo el tiempo.
" A" indica que este parametro no puede ser modificado durante la convertidor esta en marcha.

"e" indica que este parametro es de solo lectura.

"Ajuste de fabrica" indica el valor de cada parametro y restaurar los parametros de fabrica, pero esos parametros
detectados o valores de registro no pueden ser restaurados.

o emom & cm e if g eim pmmmmee —m oo
Codigo . -

: N Ajuste |Modific )
Fucidn |Nombre Descripcion frabrica| ar MNo. Serie
FO Grupo: Funciones basicas

" 0: G modelo
F0.00 Modelo inversor 1- P modelo O & |0
0:W/F control
1:Sensorless vector
control
FO.01 Modelo control b-Torque control o & |1
(sensorless vector
control)
O:Teclado(LED
apagado)
Fuente commando |1:Terminal
F0.02 marcha (LEDparpadeo) 9 & 2
2: Comunicacion
(LED encendido)
Seleccion R X
FO.03  |commando de gfﬂ;}(‘[fxifﬂ‘ o & |3
frecuencia ’ '
0:Teclado; 1:FIV;
2:FIC;
Fuente referencia  [3:X8; 4:Simple PLC;
F0.04 frecuencia X 5:Multivelocidad; aq & @
6:PID;
7:Comunicacion




Fuente referencia

FO0.05 fracuencia Y 0:FIV:1:FIC; 2: X8 0 5
Escala de ? Féﬂgrﬁi:neagecuenma
FO.06  |frecuencia F'recuencia}( 0 i
comando Y
, . Depend
F0.07 1Tlernpu:m aceleracion 0.1-3600.0s o 7
maodo
T] deceleracic Depend
FO.08  |,°MPO GECEEIEEM0 1360005 e 8
modo
0: Valido, guardar
ARRIBA f ABAJO
valor cuando no hay
suministro de energla
1: Valida, no guardar
ARRIBA /
) . . [ABAJO valor cuando
FO.09  |Ajuste arriba/abajo el suministro no hay 0 B
energla
2: Mo valido
3: Vélido durante la
marcha,
borrar cuando
parada..
FO.10  |Maxima frecuencia [10.00~600.00Hz 5‘]-5‘; 10
Limite superior 50.00
FO.11 — FO.12-F0A0 Hz 11
Limite infarior 0.00
FO.12 fracuencia 0.00~F0.11 Hz 12
Referencia 50.00
F0.13 frecuencia teclado 0.00-F0.10 Hz 13
0: Adelante
FO.14 |Direccidn de marcha(l: Inversa 0 14
2: Prohibida inversa
: Depend
Frecuencia
FO.15 portadora 1.0~15.0kHz g 15

Modo




0: No accidn

Heataurar 1: Ajuste de fabrica
F0.18 parametros 2: Borrar registros 0 16
averias
FO.17  |AVA funccion 0-2 1 17
0:no accion;
Autoajuste 1:Autoajuste en
F0.18 pardmetros motor  [rotacidn, 0 18
2:Autoajuste estatico
F1 Grupo: Parametros motor
. . Depend
F1.00 |Fotencianominal o 4 3000.0kw e 19
Modo
) . Depend
F1.01  |Tecuencianominal \yo oor;_Fo.10 e 20
Modo
. : Depend
Fi.oz  |velcidadnominal iy a6000mm e o1
Modo
. . Depend
Fl.3  [voralenominal o gogy e 22
Modo
. . Depend
F1.04 fﬂ‘;rtfj'f”te nominal s 8 6000.0A e 23
Modo
: . Depend
F1.05  |nesistencia estator 1, 591 .-65.5350 e 24
Modo
. . Depend
F1.06  |NesiStenciarolor i o5 65,5350 e 25
Modo
. Depend
Fl.o7  |nouctancaluga 1 _g553.5mH e 26
Modo
: Depend
F1.08  nauctancia mulial o 4 553 5mH e o7
Modo
Depend
F1.09 |Corriente sin carga |0.01~6553.5A e 28

Modo




F2 Grupo: Control Vectorial

ASH
F2.00 |ganacia proporcional|0~100 20 29
Kp1
F.01 [ nempointegrally o1 10.00s 0.50s 30
ASH punto
Fa2.02 comutacion 1 0.00Hz~F2.05 5.00Hz 3
ASH
F2.03 |ganacia proporcional|0~100 25 32
Kp2
F.o4  [pon tlempointegrally o1 10,005 1.00s 33
ASR punto
F2.05 comutacicn 2 F2.02—F0.10 10.0Hz 34
Compensacion de
F2.06 |deslizamiento 50.0%:~200.0% 100%) 35
tasa de VC
. ) Depend
FR.07  [dMIS SUPENOn 5 5200.0% e 36
9 Modo)
0:Teclado(F20.9);
Fuente de ajuste 1:FIV; 2:FIC; 3:X8;
Fe.08 torque 4: Multivelocidad; 0 37
5: Comunicacion
Ajuste torque por ) ‘
F2.09 teclado 200.0%:~200.0% 50.00% 38
O:Teclado(F0.11);
Frecuencia superior [1:FIV; 2:FIC; 3:X8;
Fe.10 fuente de ajuste 4:Mulvelocidad; &: 0 39
Comunicacidn
F3 Grupo: V/F Control
Q:Curva linea
1: Curva definida por
el usuario
2: Paso de par abajo
F3.00 |WF Seleccidn curva [curva (1,3 orden) 0 40

3: Escaldn de par
abajo

curva (1,7 orden)
4: Escaldn de par




abajo

0.0%: (auto)

F3.01 Refuerzo torque 0.1%-10.0% 000%) & [|H
Refuerzo del corte  |0.0%~50.09(Frecuen a
Fa.02 torgue cia nominal motor) 20.00% 4 42
F3.03  |WF frecuencia 1 0.00Hz~ F3.05 0.00Hz] &~ |43
F3.04 |V/F voltaje 1 0.0%~100.0% 0.00Hzl »~ |44
F3.05 |WF frecuencia 2 F3.03~ F3.07 30.00Hz) &~ |45
F3.06 |V/IFvoltaje 2 0.0%~100.0% 0.00Hzl 2 |46
F3.07  |V/F frecuencia 3 F3.05~ F1.01 A |47
F3.08 |V/Fvoltaje 3 0.0%~100.0% 0.00Hzl »~ |48
Lirmite
F3.09 |compensacion 0.00~200.0% 0.00%) & |49
deslizamiento
Auto seleccidn de  |0: Inhabilitado
F3.10 ahorro de energla  (1: Habilitado o & |50
Baja frecuencia
Umbral de
F3.11 restriceian 0~10 2l & M
oscilacion
Alta frecuencia
umbral de
F3.12 restriccian 0~10 of & [52
oscilacion
Limites de
F3.13  |restriccion 0.0~F0.10 A0Hz; & [53
oscilacion
F4 Grupo: Teminales entrada
1: ON-OFF entrada
0: Invalido
F4.00 X1 Terminal function|1: Adelante 11 & (54
2:-Atras

3: Control 3 hilos




F4.01

X2 Terminal funcidn

4: Jog adelante

5: Jog atras

6: Parada libre

7: Reset fallo

8: Pausa en marcha
9

: Terminal externo

F4.02

3 Terminal function

F4.03

X4 Terminal functicn

F4.04

X5 Terminal function

F4.05

X6 Terminal function

a5

falla

10: Comanto arriba
11: Comando abajo
12: Borrar UR/DOWN
13: Cambio entre X y

5]

Y

14: Cambio entre X y
X+Y

15: Cambio entreY
X+Y

16: Multivelocidad

a7

referencia 1
17: Multivelocidad
referencia 2
18: Multivelocidad
referencia 3
19: Multivelocidad

58

referencia 4

20: Multivelocidad
pausa velocidad

21: ACC/DEC tiempo
selecicn

22: ACC/DEC tiempo

F4.06

X7 Terminal function

a9

selecion2

23: Reset simple PLC
24: Pausa simple PLC
25: Pausa PID

26: Pausa

F4.07

X8 Terminal function

60

deslizamiento
operarnian

27: Restablecer
sevicio deslizamiento
28: Reset contador
29: Reset longitud
30: ACC/DEC
retencion rampa

31: Contador entrada
32:UR/DOWMN

invalidar

61




termporalmente
33-39: Reservado

0: Entrada contador

F4.08 (XB seleccion pulso alta velocidad 0 62
1: ON-OFF entrada
F4.09 |ON-OFF tiempo filtrof1~10 5 63
0: Modo contro 2 hilos
1
1: Modo control 2
FWD/REV hilos 2
F4.10 modo contral 2: Modo control 3 0 &4
hilos 1
3: Modo control 3
hilos 2
UP/DOWMN
F4.11  |Cambio 0.01~50.00Hz/s 0:50rZ] 65
configuracion
F4.12  |FIV limite inferior -10V~10.00V 0.00V 66
FIV limite inferior
Ajuste i y o o
F4.13 correspondienta 100.0%~100.0% 0.00% 67
F4.14  |FIV liimite superior |0.00V~10.00W 10.00V 68
FIV limite superior
F415  |Ajuste 100.0%-100.0% | 1900 69
correspondiente °
Fa1p | v oonstantede s n5e10.00s 0.10s 70
tiempo filtro
F417  |FIC limite inferior -10V~10.00W 0.00V 71
FIC limite inferior
F4.18  |Ajuste -100.0%~100.0% 0.00% 72
correspondiente
F4.19  |FIC limite superior  |0.00V~10.00W 10.00V 73
FIC Limite superior
F420 |Ajuste 100.0%-100.0% | 2090 74

correspondiente




alcanzado

16: listo

17: motor 1 awxiliar
comenzado

18: auciliary Motor 2
comenzado

18-20: resemnvado

0: Contador pulso alta

F5.03 |YO selection velocidad 0 84
1: ON-OFF salida
, 0: Frecuencia trabajo
F5.04 FOV Seleccion 1: Referencia 0 85
funcion frecuencia
2: Velocidad motor
FOC Seleccidn 3: Corriente salida
5.0 funcidn 4: Voltaje salida L 86
5: Potencia salida
G: Torque salida
. 7: FIV voltaje
F5.06 [ oot g Fic 0 g7
voltaje/curriente
0: X8 frecuencia
F5.07 FOV limite inferior | -10V~10.00V 0.00v 83
FOV limite inferior
F5.08 |ajuste -100.0%~100.0% 0.00% 89
correspondiente
F5.09 (FOV limite superior (0.00V~10.00V 10.00v a0
FOV limite superior
F540  |ajsute 1000%-1000% | 10090 91
correspondiente ?
F&.11  [FOC limite inferior | -10V~10.00V 0.00v 92
FOC limite inferior
Fo.12  |Ajuste -100.0%~100.0% 0.00% 93
correspondiente
F5.13 FOC limite superior (0.00V~10.00V 10.00v 04
FOC limite superior
F5.44  [ajuste 1000%-1000% | 1009 95
cormespondiente )
F5.15 YO limite inferior (0.0 kHz ~50.0kHz 0.0KHz 96




YO limite inferior

F5.16 [ajuste -100.0%~100.0% 0.00% a7
correspondiente
F5.17  |VO limite superior  [0.0kHz ~50.0kHz | °0-OKH a8
YO limite superior
F5.18  |Ajuste -100.0%:~100.0%% 1|:|0_|_:|;E a9
correspondiente N
FG Grupo: Control de marcha y parada
Aceleracion / )
. 0: Linear
FG.00 Deceleracion . 0 100
Mado 1: Reservado
0: Arranque directo
1: DC frenado y
FG.01 Modo arrangque arrangue 0 101
2: Seguimiento
velocidad
Frecuencia de
F6.02 COMmienzo 0.00-10.00Hz 0.00Hz 102
Fe.03 [llemPomatenido g 6 5o og 0.0s 103
: frecuencia de incio ’ ’ ’
La corriente DC de
FG.04  [frenado antes del 0.0~150.0% 0.00% 104
inicio
DC Tiempo frenado
F6.05 antes incio 0.0~-50.0s 0.0s 105
0: Desaceleracion y
FG6.06 (Modo parade parada 0 106
1: Parada libre
Inicio
FG.07  [(frecuencia de DC 0.00~F0.10 0.00Hz 107
frenado
Tiempo de espera
FG.08 [|antes de DC 0.0~50.05 0.0s 108
frenado
Frenado corriente
F6.09 ([DC 0.0~150.0% 0.00% 109
FG6.10 [Tiempo frenadoe DC |0.0~-50.05 0.0s 110




Tiempo muerto FW

FE.11 D/REV 0.0~3600.0s 0.0s i1
#;Eujennili];ndn la 0: Marcha si
) ) frecuencia en menor
funcionamiento es . )
F6.12 menor que limite ?y;alrmte bajo 0 112
nferior de 2:stand-by
frecuencia
Tiempo retardo para
F6.13 restaurar 0.0~3600.05 0.0 113
Heiniciar con falle (0 Inhabilitado
F6.14 energla 1: habilitado 0 14
El tiempo de espera
FB.15 Reanudar 0.0--3600.0s 0.0s 115
Terminal function y .
FG.16 |Examinado cuando ?j hnah;ﬁt'gtjfn 0 116
no esta encendido |
FEA7  [Reservado 117
FG.18 [Reservado 118
F6.19  |Heservado 119
F7 Grupo: Interfaz pantalla
F7.00 Password usado  [0-B5535 0 120
F7.01  [Reservado 121
F7.02 |Heservado 122
0:Cambio estado
pantalla ;
1:J0G:
JOG Seleccidn 2: FW D/REV
F7.03 fLncidn comutacion 0 123
3: Borrar ajuste
LP/DOWN
4.Modo rapido ajuste
0: Valido cuando el
teclado
control (F0.02 =0)
STOPMRST 1: Vélido cuando
F7.04 Seleccidn funcidn  (teclado o terminal 0 124

control (F0.02 = 0o1)
2: Valido cuanda el
teclado




0 comunicacion
control (F0.02 = Oor2)
3: Siempre vélida

F7.056

Reservado

125

F7.06

Marcha indicacicn
estado

0~0XFFFF

BITO: frecuencia
trabajo
BIT1:Referencia
frecuencia

BITZ: DC bus voltaje
BIT3: Voltaje salid
BIT4: Corriente salida
BITS: Velocidad
rotacion

BITE: Velocidad linea
BITY: Energla salida
BITE: Torgue salida
BITS: PID
Preestablecido
BIT10: PID
realimentacion
BIT11:Estado terminal
entrada

BIT12: Estado
terminal salida
BIT13:Torque valor
ajuste

BIT14: Valor contador
BIT15: Paso MNo. de
PLC

o mulii paso

OX07FF

126




Temperature

F7.12 IGET modulo 0~100.0°C 132
F713 |Software version 133
) . Depend
r7.14 Eﬂfrg‘é'? nominal s anooKw on 134
Mode
. . Depend
=715 ﬁﬁ;’:ﬁg:e nominal 5 0 6000A on 135
Maode
F7.46 |lempomarcha g eecacy 136
acumuladao
0: No hay fallos
1: IGBT Ph-LI
fallo{UC1)
2: IGBT Ph-\
fallo{UC2)
_-_— . 3: IGBT Ph-W
Tercero dltimao i
FTAT o PO Yallo(uca) 137
4:Sobre cormiente 1
cuando aceleracion 1
(ocH1)
5: Sobre corrien
cuando
desaceleracion (OC2)
6:Sobre corriente a
velocidad
constante(oc3)
7:Sobrevoltaje
cuando aceleramos
- . (OU1)
£7.18 Segundo ultimo fipo |g. Sobrevoltaje 138

fallos

deceleracidn (OU2)
9:Sobrevoltaje
velocidad
constante(OU3)
10DC tension del
bus(LL)




11: Sobre carga moton
(OL1)

12:Sobre carga
Imversor

OLZ)

13: Fallo corriente
fase(Ll)

14: Fallo fase
salida(LO)

15: Rectificar
sobrecalentamiento
(OH1)

16:
sobrecalentamiento
de IGET (OHZ)

17: Falla extemna (EF)

F7.19  |Ultimos tipos fallos  [18: Fallo 139
comunicacion
fallo (CE)
18: Deteccion de
corrente
Fallo (IE)
20: Error de
autotuning (TE)
21: Error de EEPROM
(EEP)
22 Fallo
realimentacion PID
(PID)
23: Fallo en la unidad
freno (BCE)
24: Tiempo alcanzd
25: 0L3
Frecuencia salida y
F7.20 cormiente fallo 140
Corriente salida y
Fr.21 cormiente fallo 141
DC bus voltaje y
Fr.22 cormente fallo 142
Terminal entrada
F7.23 |Estado y comiente 143

fallo




Terminal salida

F7.24 |Estado y coriente 144
fallo
F8 Grupo: Funcidn mejorada
FB.00 |Jog referencia 0.00~F0.10 5.00Hz 145
Jog tiempo Depend
F8.01 . 0.1-3600.0s on 146
acaleracion Mode
) Depend
Jog tiempo
F8.02 o 0.1-3600.0s on 147
deceleracion Mode
. Depend
F8.03 ﬁ‘sri'e;ag'c'” 0.1-3600.0s on 148
P Mode
. Depend
F8.04 E;“ne'séac'o” 0.1-3600.0s on 149
P Mode
. Depend
F8.05 ﬁ;;'efg'c'” 0.1-3600.0s on 150
P Mode
. Depend
F8.06 E;Cne'géac'o” 0.1-3600.0s on 151
P Mode
. Depend
F8.07 ﬁ‘gr‘f]'e;ai“j 0.1-3600.0s on 152
P Mode
. Depend
F8.08 E‘;‘:ne'gfc'“” 0.1-3600.0s on 153
P Mode
F8.09 1':““”9”“'3 salto |5 po-Fo.10 0.00Hz 154
F8.10 gmc”e”“a salto |5 po-Fo.10 0.00Hz 155
Frecuencia de Salto
FB.A1 | s 0.00~F0.10 0.00Hz 156
Traverse o o
F812 | e 0.0~100.0% 0.00% 157
FB8.13 Jitter frecusncia 0.0-50.0% 0.00%5 158
Fa.14 |11empo subida 0.1~3600.0s 5.0s 159

traverse




Tiempo caida

F8.15 traverse 0.1-3600.0s 508 & 160
F8.16 |Auto reset tiempos |0-3 o & [184
FEAT Intervalo Resst 0.1~100.0s 1.0s A 162
Valor preficijado
FB8.18 contador FB.19-65535 a & 163
Valor espesificado
FB.19 contador 0-~-F8.18 a & 164
Tiempo
F8.20 funcionamisnto 0--65535h 65535h) & 165
predefinido
FB.21 FDT nivel 0.00~ FOA0 B0.00Hz] »a 166
F8.22 FDT Retraso 0.0--100.0%: RO0%| & 167
Llegar a frecuencia |0.0-100.0%(frecuenci o
F8.23 rango deteccidn a maxima) 0.00% & (168
F8.24 Control inclinacion  (0.00~-10.00Hz 0.00H=z ) 169
Depend
FB8.25 Umbral voltaje freno (115.0~-140.0% on| & (170
hMode
Control ventilador  [I: Auto modo stop
F8.26 refigeracion 1: Siempre trabajando o & 17
Refrenar 0: Habilidato
FB.2T  |oscilacion 1: Inhabilitada 1 e 172
0: PWM modo 1
F8.28 PWHM modo 1: PWM modo 2 J A 173
2: PWM modo 3
F9 Grupo: PID Control
0: Teclado
1: FIV
FID Seleccion de 2: FIC
F9.00 lente 3 X8 o & |174
4: Multivelocidad
5: Comunicacion
Teclado PID o iy a
F9.01 preestablecer 0.0%~-100.0%: 0.00% & 175
0: FIV
FID Seleccidn 1: FIC
Fa.02 fuente 2:FIV+FIC a & 176
realimentacion 3: X8

4:

Comunicacidn




PID Caracteristica |0: Positivo
K904 de salida 1: Negativo 0 "
Ganacia
F9.04 proporcional (Kp) 0.00~100.00 01 178
F9.05 |Tiempo integral (Ti) [0.01~-10.00s 0.10s 179
Tiempo
F9.06 derivativo(Td) 0.00~10.00s 0.00s 180
F9.07 ﬁfj:'” MUESITe0 19 00~100.00s 0.10s 181
F9.08 [limite Bias 0.0~100.0% 0.00% 182
PErdida
F9.09 |realimentacion 0.0-100.0% 0.00% 183
Detectar valor
Perdida
F2.10  |realimentacion 0.0~-3600.0s 1.0s 184
Detectar tempo
FA Grupo: Simple PLC y Control multiples pasos velocidad
sSimple PLC ! 2
FAO0 (Guardarestago o Mradiiodo 0 185
despues apagado -
0: Stop after one cyclg
] 1: Hold lastfrequency
FA.01 EE*:;E — FA.00 Simple PLC 0 186
modeafter one cycle
2: Circular run
FAC2 [Vlrpasoveloticad) 400.09.-100.0% | 0.00% 187
Oth Tiempo paso
FA.03 e b 0.0~6553.55(h) 0.0s 188
FADs [Vil-pasavelocidad) 400.09~100.0% | 0.00% 189
1st Tiempo paso
FA.05 R 0.0-6553.55(h) 0.0s 190
FAOG [y IiPasovelocidad) 400.09,-100.0% | 0.00% 191
2nd Tiempo paso
FA.O7 Sinclirans 0.0~-6553.55(h) 0.0s 192
Faos [Mult-pasovelocidad) 446 00, 100.0% | 0.00% 193

3




3rd Tiempo paso

Fapg [ STPOPSS I0-8553.5s(h) 0.0s 194
Fatp [y FPESO VSIS 00 go-1000% | o.00% 195
4th Tiempo paso
FAT oo e e |0.0-8553 5s(h) 0.0 196
Fatz [MulFpasovelocidad) o0 ge-1000% | o.00% 197
Eth tiempo paso
Fa1z [ o SrPlPeY  foun-6553 5sih) 0.0s 198
FA1g  [MUFPEsovElockad) o0 0o 1000 | o.00% 199
- [6th tiempo paso
Fa1s oo SmPiPeY fo0-e553.5sih) 0.0s 200
FAlE [yFPasovelockdad) o0 go-1000% | o.00% 201
7th tiempo paso
FAIT | o P fou0-6553 5sih) 0.0 202
Fatg [yueasovelocdad) o0 0e-1000% | 0.00% 205
Bth Tiempo paso
Fatg | o STED RS 0-8553.5s(h) 0.0 204
Fazg [yUrPesovElockad) o0 ge-1000% | o.00% 205
Sth tiempo paso
Fazl oo SHPLPEY fou0-553 5sih) 0.0 206
Faze [\aiFPasovelocda | o0 ge-1000% | o.00% 207
10th tiempo paso
FAZ3 | PO PSS f.0-6553 Ssih) 0.0 208
Fazq [\ IFPESOVEIOCHET) 00 0o 1000 | o.00% 200
- |11th tiempo paso
FaZs | L STU PR jpo-8s53ssih) 0.0s 210
FAZE [ig 0as0 VEIOSHE) 00 0o-1000% | 0.00% 211
12th tiempo paso
FAZT | o STEC PSS fo.0-8553 5sih) 0.0 212
Fazg [Mult-pasowelocidad] 0000 1000% | 0.00% 213

13




13th Tiempo paso

Fa.25 b nGionamients 0.0-6553.5a(h) 0.0s 214
FA.30 :"'d”""p“':' velocidad | ;00,09 100.0% 0.00% 215
1dth Tiempo paso -
Fa. 31 e ncionamients 0.0-85563 5a(h) 0.0s 218
FA.32 :"'5”"*“5” velocidad| 5 00.0%-100.0% 0.00% 217
15th tismpo paso
FA.33 b nGionamisnts 0.0-6553.5a(h) 0.0s 218
ACC/DEC Tiempo
F&A.3  [de seleccion para  |[0-0XFFFF i 219
paso 0-7
ACCDEC tiempo
FA.35 [seleccion para paso [0-0XFFFF i 220
B-15
0: Reinicio paso cans
Simple PLC 10
FA.38 Reinicio seleccion |1 Continds desdse . 2
DELEE
. . 0 Sagundos
FASY  |Unidad tiempo 1 Minutos i 222
Fb Grupo: Fucnidn proteccicn
0 Inhabilidata
Profeccion sobre 1: Mofor normal
Fb.00 C-arge miotor 2 Frecusncia variabls 2 223
meoibor
scbrecangs dal 000 -120.0% 100,00
Fb.0o1 meotor (Coments mominal .‘:.Fn Z24
profecoion corments Jmotor)
Fasa antrada- 10 Inhabilitado
Fo.02 profecoion fallos 1: Habilitado ! 225
Fooz | oo salids 226
proteccian fallo
Umbral da librs F0.000-11000%: 00
Fb.0d iz pars: [woltsje estandar bies) A0 27
Fhos  [Velocidad libre 0.00Hz-F0.10 0.00Hz 228
dispan
Sobretensicn s
i 0 Inhabilitada
Fb.O0ge |profeccion de 1- Hahilitada L 229

blogueo




BOv:

Sobrevoltaje punio 130%
Fb.07 proteccon blogueo T10-150% 220V 230
1203
Ghklodel-
A uio corrients e 1610
Fb.0a umbral de limitacion S0-200% Pilodel: 23
120%%
Diismienicicn 10.00
Fb.03  [frecusncia con 0. 00-50.00Hz's H.z."s 232
lcorrianta limitada
. 10: Inhabilitado
Fb.10 ﬁ;‘fﬁi‘;‘;ﬂ:’; 1: Habilitado cuando 0 233
welicidad contanta
0 M deteccicn
1: Deteccion sobhra
torque durante
marcha y continwsr
funcionando
[2-Deteccion de sobra
torgque durants
marcha, entoncas
Fb.11 EDE'EE tonque detener 1 234
( ) 3 Dhetectar sobra
torgque funcionando &
velocidad constants,
seguir en marcha
4 - Deteciar sobra
torque funcionando &
velocidad constant,
[DErar Con preceucion
. Diapend
Fb.12 ED_:bE"ErE“tg' F"L_:'E" 1.0%-200.08% s 235
" Modo
Dretectar tiempo
Fb.13 nivel sobretorgue 10,080,105 .1z -
Fb.14 Resarvado 237
Fb.15 |Hesarvado 238

FC Grupo: Comunicacion saris




FC.05

i omunicacion
Error comumicacicn

0: alarma y parada
1: Mo hay alarma y
continuar
=jecutando

2 Mo hay alarma perd)
ideja de comunicar
F&.0& |

5i FOL.OZ2 = 2)

3 Mo hay alarma pernd)
}ejar de comumicar
F&.06 [todo

modo de control)

FC.0&

A ccion de respussia

Unidad hegar led de
LED

: Respussta ala

e sCribra

1: Mo hay respussia a
la escribura 10

Lugar de LED da 10
0: Mo guarda la
referencia no guanda
icuando no hay

: Guarda referancia

ljlimanta.-:i-:':ﬂ
1

| apana

Crperation Instruction of RVE0005 Series Inverter

chech,

2etop bits.

5 ATU, 1 star bit, B
daia

foits, odd party check,
&
jstop bits.

FC.02

Dhreccion local

0247, 0 stands for
s
Ioroadosst address

-+

FC.03

Tiempo retards
Comunicacion

0 -200ms

242

FC.04

Tiempo retands

0.0: Imhabidlitado

calida comunicacion |0.1-100.0s

243




Apéndice B

Protocolo comunicacién

Interfaces

RS485: asincrono, half-duplex.
Por defecto: 8-E-1, 19200bps. Ver ajustes de los parametros
Grupo PC.

Modo comunicacién

El protocolo es el Modbus. Ademas tiene registro operacion comun de lectura / escritura, que se complementa con
los comandos de gestion de parametros. La unidad es un esclavo en la red. Se comunica en 'punto a punto' modo
maestro-esclavo. No va a responder a la orden emitida por el maestro a través de la direccion de difusion. En el

caso de comunicar con varias unidades o transmision a larga distancia, conectando una resistencia de 100 ~ 120Q
en paralelo con la linea de sefial maestra le ayudara a mejorar la inmunidad a las interferencias.

Formato del protocolo
El protocol es Modbus RTU. El formato de la trama se ilustra en la figura siguiente:

RTU mode Modbus data frame Modbus adopta representacion "Big Endian" para el marco de datos. Esto significa
que cuando se tansmitted una cantidad numérica mas grande que un byte, el byte més significativo se envia
primero.

RTU modo

En el modo RTU, el tiempo de inactividad minimo

ATU mods
-+—— Modbus data frame ————%=
Stort, at least 3.5 Skaee | [Funchion Mt : Potock | |End. at epst 3.5
Erle Gf wasary acf e | Grde -7 I Bl al wscancy

Modbus entre cuadros no debe ser menor de 3,5 bytes . La suma es el método de comprobacion del CRC-16.
Todos los datos enviados, excepto checksum se contaran en el célculo. Por favor, consulte la seccion: CRC
Compruebe, para mas informacién. Tenga en cuenta que al menos 3,5 bytes de tiempo de inactividad MODBUS
deben mantenerse y el inicio y el final de tiempo de inactividad no es necesario que se resumen a ella. La siguiente
tabla muestra la trama de datos de lectura de parametro 002 del esclavo direccion de nodo 1.

Lectura

Diraccicn Comando Diatios CRC
nodio. addres. hlao.
O O3 DD | OwD | OwD | OwD Oz O=C
1] 2 1] i 5 A
La siguisnts tabla muestra la trama de respussta de la direceidn
del nodo esclave 1
Direccion Commando Bytes Mo. Dratos CRC
nodo.
et O3 D02 0D | OxD 0B | O=d
1] 1] A d

Protocol funciéon Las diferentes respuestas se puedes configuras a través de de diferentes parametros
dependiendo de las necesidades Para el modo RTU, el retardo de respuesta en caso de ser menor de 3,5 intervalo
de bytes, y para el modo ASCII, no menos de 1 ms. La funcion principal de Modbus es leer y escribir parametros. El
protocolo Modbus es compatible con los siguientes comandos:

e 0l B Sl T

023 Lectura parameires y funciones del inversor v estado de los
paramstnos
Ol Funcion de simple eschtura da paramstros en el inversor




Todos los parametros de funciones de los driver de control y estado son mapeador a direcciones de datos
Modbus lectura/escritura. Para la direccion de los parametros de control y de estado consulte la siguiente tabla..

P
Drescripcicn
paramsiros

A
Direccion |Significado valor Caracternstic
a

000 1H: Avance
Comando control 1000H WR
J0002H: Atras

J0003H: JOG Avance

J000AH: JOG inmvarsn

JO005H: parads
j000EH: Parada libre

J0007H: Reset fiallo
O008H: JOG parads
i0001H: Marcha adelants

J0002H: Marcha invarsa
Estado inwersor 1001H  |D003H: Standby 3
J0004H: Fallo

i0005H: Estado invarsor POFF

Rango configuracitn

COMUNICRConSs

{- 10000 -10000)

Mote: la configuracidn de la

COMmUniCEcan

s &l porcentaje de la relacicn

fvalor

2000H  ([-100.00%-100.00%). S5isa

stablece como fusnts de
ncia, &l valor ez al

) orcaniaje de la frecusncia
Ajuste méxima (P0.04). Si se establece WR

COMUnICEConas icoma PID (valor predafinido o el

walkor de realimentacidn), el valor

les &l porcentaje de la PID

PIC ajueste,
2001H |[Aango: 0-1000, 1000 medida
100.0%
PID realimentacidn,
2002H |Aango: 0-1000, 1000 medida
100.0%

Rango ajuste valor de torgue:
2003H -1 0001000, 1000 medida i 00.0%




Valor da ajusts limite supenior

2004k recusncia (0-Fmax)
J00H  |Frecuencia salida H
3001H  |Referancia frecusncia R
J002H  |DZ Bus voltaje H
J00EH  [Mokaje =alida R
J004H  [Corrients salida R
J00EH  [Velocidad rotacion H
300EH  |Potencia =alida R
A00TH  [Torque salids R
J00EH  |PID presst vakor R
3008H  |PID valor realimentacian R
300AH  |Estado terminal entrada R
Parametros estados| 300BH  |Estado terminzl salida H
J30CH  |[Enirada de FIV R
300H |Entrada d=  FIC R
J00EH  |Aeservado H
B00FH  |Aesenvado R
A00H  |¥A frecuencia R
A3 1H |Ressrvado H
A 2H Moopaso de PLC o multi-paso R
A3H |Ressrado R
3014H  |Entrada contador extamo R
ANEH  |Ajusts torgua R
AEH  |Codigo dispositivo 3




Informacidn imaersor
direccion fallo

La tabla anterior muestra el formato de la trama.

X00H: No fallos
X01H: UCA
X02H: UC2
X¥03H: UC3
X04H: OC1
X05H: OC2
X06H: OC3
X0TH: QU1
X08H: Q2
X0SH: O3
alaA: LU
A#E: OLA
a2
a0 L
AE: LD
alF: OHA
=10: OHZ
x11:EF
x12: CE
=13 1E
14:iE
x15: EEP
x16:PIDE
=1T: bCE
x18: END
=19 OL3

S000H

Ahora vamos a introducir el comando y los datos de estructura

de Modbus en detalles, que se llama unidad de datos de protocolo para la simplicidad. También el MSB significa el
byte mas significativo y LSB significa el byte menos significativo. Se describen a continuacién el formato de datos
en modo RTU. Protocolo formato de unidad de datos de los pardmetros de lectura: Formato de Solicitud

Protocol data unif Longintud datoslbyles) Hango
Ciomands 1 Cud23
Dirsccitn datos 2 0-OuFFFF
Mumano kectura 2 Ow0001 00010
Formato respuesta {ewdio):
Protocol datas unit Longituda datos [bytes) Hango
Comando 1 D23
Mumero bybes 2 2* numeno lecturs
TespUssts
| Contanido [ 2° numero lectura

Si el comando es, la lectura del tipo de inversor

(direccion 0x3016 datos), el valor contenido en el mensaje de

respuesta es el codigo del dispositivo: La parte alta de 8 bits del cédigo es el tipo de inversor, y la baja del cédigo
de 8 bits es el subtipo de inversor. Para obtener mas informacion, por favor consulte la siguiente tabla:



Byte alio | Significado |Bajo byte Significado
01 Tipo de control vectorial
02 Para surninisto agua
00 [Esarva 03 Frecuencia media
1500Hz
0d Frecuencia media
3000Hz
01 Tipo de control vectorial
01 RVB0003 0z Frecuencia media
1500Hz
01 Tipo universal
in2 esarva
a2 Tipo vectoria AVED0N0S

Si la operacion falla, el inversor va a responder u

Valor

Mombre

Significado

oH

Comando
illzgal

El comando del masstro no as pusds
epacutar.

La mzdn tal vez:

1 Este comando es sdlo para la
NUEYE VBrsion y en eala versicn no 5e
pusde ajecutar.

2 El esclavo &5t en estado de fallo y
mo puede ejecularic

02H

Direction dato
iegal

Algunas de las direcciones de
operacidn no son validos o no es
parmitid el accaso

03H

Valor ilegal

Cuando hay datos no validos en el

mensaie recibido por esclave.

Mota: Este cidigo de ermor no indica
=i &l valor de datos para sscribir
exceds el rango, pero indica qus sl
lelegrama &5 una rama ilegal

oeH

Esclavo
oCupado

Croupado imversor{EEPRCM asta
almacsnando)

i0H

Password
Ermmor

La conirasefia por escrila no es la
misma qué la contrasenia establecida
por F7.00

11H

Chack arror

El CRC {RTU modo) comprobar qus
n hayan pasado.

12H

Escritura no
permitida

Mo ocurre en comando de secritura,
la razdn

pusde sar;

1 Los datos para escribir exceder el
rango del pardametro

2 El paramatro no s& debe modificar
ahore.

3 El tarminal va ha sido utilizado

134

Sistermna
blogueado

Cuando tiene el efecto de la
proteccion por contrasena y el
wmuanio no lo he desbloqueado;
aacribir / lear &l un

parametro devualve esbe error

n mensaje formado por comandos fallo y el codigo de error. El
comando fracaso es (Comando + 0x80). El cédigo de error indica el motivo del error; consulte la tabla siguiente.




Formato del protocolo de unidad de datos de escribi run solo parametro: Formato de Solicitud:

Unidad de datos Longitud datos(bytes) Hango
profocolo
Comando 1 Oxlle
Direccion dato 2 0-0uFFFF
Mumero escritura 2 0-0xFFFF

Formeto respuesta (exito):

Unidsd datos protocol | Longituds datos|bytes) Rarngo

Comando L e
Dhirecciom dato 2 0-0xFFFF
Mumers escritura 2 0-0xFFFF

Si la operacion falla, el inversor va a responder u  n mensaje formado por comandos fallos y el codigo de error.
El comando fracaso es (Comando + 0x80). El cédigo de error indica el motivo del error; véase el cuadro 1

Nota:

9.5.1 Entre marcos, el ajuste, no debe ser menor que 3,5 bytes intervalo, de lo contrario, se descarta el mensaje.
9.5.2 Tenga cuidado al modificar los pardmetros del grupo de comunicacion desde el PC, de lo contrario puede
causar la interrupcion de comunicacion.

9.5.3 En el mismo marco, si el lapso entre dos bytes mas .cerca del intervalo de 1,5 bytes, el bytes de detras se
asumira como inicio del préxima mensaje de fallo de comunicacién.

CRC Check

Para mayor velocidad, se utilizan tablas para el CRC-16. El siguiente codigo fuente en lenguaje C se utiliza para el
célculo del CRC-16.

unsigned int crc_cal_value(unsigned char *data_valu e, unsigned char data_length) {
inti;
unsigned int crc_value=0xffff;
while(data_length--){
crc_value®=*data_value++;
for(i=0;i<8;i++){
if(crc_value&0x0001)crc_value=(crc_value>>1)"0xa001 ;
else crc_value=crc_value>>1;

}

return(crc_value);

Ejemplo:

RTU modo, lectura 2 datos desde 0004H
El comando de solicitud es:

nicic T1-T2-T3-T4 (Tiempo transmisidn of 3.5 bytas)
Dirsccion nodo 01H
Commando 03H

Byie alto dirsccion inicic 00H
Byie bajo direccidn inicio | 04H
Byie alio numers datos 00H
Byie bajo mimero daios 02H
Byie bajo da CRC a5H




Byie bajo de CRC

CAH

FIMN

T1-T2-T3-T4 (Tiempo transmicion 3.5 bytes)

La resplessia 88 -

nichs T1-T2-T3-T4 (Tiemp<o transmicion of 3.5 bytes)
Direccidn nodo oiH
Commando O3H
Mimero byte devusho [ETS
Byie alto da  0D04H OeOH:
Byte bajo da 0D04H OeOH:
Byie alio de D005H DeOH:
Byie bajo de D05H DeOH:
Byie bajo da CRC 43H
OTH

Byie alio de CRC
Fim

T1-T2-T3T4 (Tiempo transmicion of 3.5 bytes)




