ACS 600

Este manual incluye informacion sobre:

e El Panel de Control

¢ Las macros de aplicacion (incluyendo
los esquemas de cableado de los
canales de E/S)

e Los parametros

e El analisis de fallos

¢ El control de bus de campo
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Instrucciones de seguridad

Sinopsis

Advertencias y Notas

Advertencias

Notas

En este capitulo se exponen las instrucciones de seguridad que deben
observarse durante la instalacion, el manejo y la reparacion y manteni-
miento del ACS 600. Su incumplimiento puede ser causa de lesiones
fisicas y muerte, o puede danar el convertidor de frecuencia, el motory
la maquinaria accionada. Antes de abordar cualquier tarea en o con la
unidad debe examinarse el material de este capitulo.

Este manual distingue dos tipos de instrucciones de seguridad. Las
advertencias informan de las condiciones que, si no se siguen los
pasos adecuados, pueden ser causa de fallos graves, lesiones fisicas
y muerte. Las notas se usan para pedir al lector una especial atencién
o cuando existe informacion adicional disponible sobre el tema. Las
notas son menos cruciales que las advertencias, pero no deben ser
desatendidas.

Se informa al lector de situaciones que pueden comportar lesiones
fisicas graves y/o dafos graves al equipo con los siguientes simbolos:

Atencion Tension Peligrosa: previene de
situaciones en que el alto voltaje puede causar
lesiones fisicas y/o dafos al equipo. El texto junto
a este simbolo describe modos de evitar el peligro.

Advertencia General: previene de situaciones
que pueden causar lesiones fisicas y/o dafos al
equipo por otros medios no eléctricos. El texto jun-
to a este simbolo describe como evitar el peligro.

A Atencion Descarga Electrostatica: previene de
‘ZI\ situaciones en que una descarga electrostatica
puede daiar el equipo. El texto junto a este
simbolo describe modos de evitar el peligro.

Se informa al lector de la necesidad de prestar especial atencién o que
existe informacién adicional sobre el tema mediante los siguientes
simbolos:

JATENCION!  Atencién: pone de relieve o advierte sobre una
cuestion en particular.

Nota: Nota: da informacién adicional o indica que hay
mas informacion disponible sobre el tema.
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Instrucciones de seguridad

linstrucciones de

seguridad generales

A

Estas instrucciones afectan a toda manipulaciéon del ACS 600.
Ademas de las instrucciones facilitadas anteriormente, encontrara mas
informacién sobre temas de seguridad en las primeras paginas del
manual del hardware pertinente.

{ATENCION! Todo trabajo de instalacion eléctrica y mantenimiento en
el ACS 600 deben llevarlo a cabo electricistas cualificados.

El ACS 600 y los equipos adyacentes deben conectarse a tierra.

No manipule el ACS 600 conectado a la red. Tras desconectarlo de la
red, espere siempre 5 minutos a que se descarguen los condensado-
res del circuito intermedio antes de trabajar en el convertidor de
frecuencia, el motor o el cable a motor. Es aconsejable comprobar (con
un detector de tensién) que el convertidor de frecuencia esta
realmente descargado antes de empezar.

Los terminales del cable a motor del ACS 600 estan a una tension
peligrosamente alta al conectar la tension de red, aunque el motor no
esté en funcionamiento.

Puede haber tensiones peligrosas en el ACS 600 procedentes de
circuitos de mando externos al desconectar la tension de red del ACS
600. Tome las debidas precauciones al trabajar con la unidad. No
observar estas instrucciones puede causar lesiones fisicas y la
muerte.

{ATENCION! EI ACS 600 ofrece a los motores eléctricos, mecanismos
de trenes de accionamiento y maquinas accionadas un rango de fun-
cionamiento ampliado. Debe comprobarse inicialmente que todos los
equipos estan preparados consecuentemente.

No se permite el funcionamiento del ACS 600 si la tension nominal del
motor es inferior a la mitad de la tensién nominal de entrada del

ACS 600, o si es inferior a 1/6 de la intensidad nominal de salida del
ACS 600. Deben considerarse las propiedades de aislamiento del
motor. La salida del ACS 600 comprende pulsos breves de alta tension
(aprox. 1,35 ... 1,41 de la tension de red) con independencia de la
frecuencia de salida. 1.41 de la tension de la red) con independencia
de la frecuencia de salida. Esta tension puede alcanzar casi el doble
en funcion de las propiedades del cable a motor. En el caso de
funcionamiento multimotor contacte con su oficina de ABB. No
observar estas instrucciones puede causar dafos permanentes al
motor.

Toda prueba de aislamiento se realizara con el ACS 600 desconecta-
do del cableado. No se debe hacer funcionar la unidad fuera de su
capacidad nominal. No observar estas instrucciones puede causar
danos permanentes al ACS 600.
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El ACS 600 cuenta con varias funciones de rearme automatico. Al
seleccionarlas, restauran la unidad y reanudan el funcionamiento tras
un fallo, aunque no deben seleccionarse si un equipo es incompatible
con este modo de funcionamiento, de lo contrario pueden producirse
situaciones de peligro.
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Capitulo 1 — Introduccion a este manual

Sinopsis

Antes de empezar

Qué contiene este
manual

En este capitulo se describe la finalidad, el contenido y el perfil de los
destinatarios de este manual. También se enumeran las publicaciones
relacionadas.

Este manual es compatible con la version 6.0 o posterior del Programa
de Aplicacién Estandar del ACS 600.

La finalidad de este manual es proporcionarle la informacién necesaria
para controlar y programar su convertidor ACS 600.

Se supone que los destinatarios de este manual tienen:

¢ Conocimientos de practicas de cableado eléctrico convencionales,
componentes electrénicos y simbolos de esquemas eléctricos.

* Un minimo conocimiento de la terminologia y nombres de produc-
tos ABB.

¢ Ninguna experiencia o formacion en la instalacion, manejo, o repa-
racion y mantenimiento del
ACS 600.

En las paginas iii y iv de este manual se encuentran las Instrucciones
de Seguridad. Estas instrucciones de seguridad describen los
formatos de las diversas advertencias y anotaciones de uso en este
manual. Este capitulo expone también las instrucciones de seguridad
generales que deben observarse.

El Capitulo 1 — Introduccion, que esta Vd. leyendo, le presenta el
Manual del Firmware del ACS 600.

El Capitulo 2 — Sinopsis de la programacion del ACS 600 y del panel
de control le ofrece nociones sobre la programacion de su ACS 600.
Este capitulo describe el manejo del Panel de Control que se usa para
el control y la programacion.

El Capitulo 3— Datos de partida enumera y explica los parametros de
los Datos de Partida.

El Capitulo 4 — Manejo de control describe las sefiales actuales y los
controles desde el panel y externos.

El Capitulo 5 — Programas de macros de aplicacion estandar describe
el funcionamiento y las aplicaciones idoneas de cinco Macros de
Aplicacién estandar y la Macro de Usuario.

El Capitulo 6 — Parametros enumera los parametros del ACS 600 y
explica las funciones de cada parametro.

El Capitulo 7— Analisis de Fallos enumera los mensajes de fallo y
advertencia del ACS 600, sus posibles causas y soluciones.
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Capitulo 1 — Introduccion a este manual

Publicaciones afines

El Apéndice A — Lista completa de los ajustes de parametros enumera
de forma tabulada todos los ajustes de parametros del ACS 600.

El Apéndice B — Ajustes de fabrica para las macros de aplicacion
enumera de forma tabulada los ajustes de fabrica para las Macros de
Aplicacion del ACS 600.

El Apéndice C — Control de Bus de campo contiene la informacion
necesaria para controlar el ACS 600 a través de un modulo adaptador
de bus de campo. Existen varios médulos adaptadores de bus de
campo que pueden ser utilizados como equipo opcional para el ACS
600.

El Apéndice D — Mddulo de ampliacion analdgica NAIO contiene la
informacion necesaria para controlar el ACS 600 a través de un
Mdédulo de ampliacion analégica NAIO (opcional).

Ademas de este manual, la documentacién de usuario del ACS 600
incluye los siguientes manuales:

* Guia de puesta en marcha del ACS 600 equipado con el Programa
de aplicacion estandar (Codigo EN: 3BFE 64049224)

¢ Manuales del Hardware para diversos miembros de la familia ACS
600.

¢ Diversas Guias de instalacion y puesta en marcha de dispositivos
opcionales para el ACS 600
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Capitulo 2 — Sinopsis de la programacion del ACS

600 y del Panel de Control CDP 312

Sinopsis

Programacion ACS 600

Macros de aplicacion

Grupos de parametros

Parametros datos partida

Panel de Control

Este capitulo describe como usar el panel con el ACS 600 para
modificar los parametros, monitorizar los valores actuales y controlar el
convertidor.

Nota: El Panel CDP 312 no se comunica con la version 3.x o anterior
del Programa de Aplicacién Estandar del ACS 600. El Panel CDP 311
no se comunica con la version 5.x o posterior del programa.

El usuario puede variar el funcionamiento del ACS 600 programandolo
para adaptarlo a las necesidades de la aplicacion. La programacion se
realiza mediante una serie de parametros.

Los parametros pueden ajustarse uno a uno o puede seleccionarse
una serie preprogramada de parametros.Las series preprogramadas
de parametros se denominan Macros de Aplicacion. Para mas
informacion sobre las Macros de Aplicacion, véase Capitulo 5 —
Programas macros de aplicacion estandar.

Para simplificar la programacion, en el ACS 600 los parametros se han
organizado en Grupos. Los parametros del Grupo de Datos de Partida
se describen en el Capitulo 3 — Datos de partida y otros parametros en
el Capitulo 6 — Parametros.

El Grupo de Datos de Partida contiene algunos ajustes basicos nece-
sarios para compatibilizar el ACS 600 con su motor y para seleccionar
el idioma del visor del Panel de Control. Este grupo contiene también
una lista de Macros de Aplicacion preprogramadas. El grupo de Datos
de Partida incluye parametros que se ajustan durante la puesta en
marcha y que no es necesario cambiar otra vez. En cuanto a la des-
cripcion de cada parametro, véase el Capitulo 3 — Datos de partida.

El Panel de Control es el elemento usado para controlar y programar el
ACS 600. Puede fijarse directamente a la puerta del armario o puede
montarse, por ejemplo, en un pupitre de control.
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Capitulo 2 — Sinopsis de la programacion del ACS 600 y del Panel de Control CDP 312

PAR —— FUNC —DRIVE—

000
00

Figure 2-1 Panel de control.

Visualizacion  El visor LCD dispone de 4 lineas de 20 caracteres.

La seleccidon de idioma se hace en el Parametro de Datos de Partida
99.01 IDIOMA.

Teclas Las teclas del Panel de Control son botones planos y codificados. En
la pagina siguiente se explican sus funciones.
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Capitulo 2 — Sinopsis de la programacion del ACS 600 y del Panel de Control CDP 312

NUm. Ident. del Estado Panel Direccion rotacién ~ Valor de la Estado de marcha
convertidor selec. L = Local + = Avance referencia | = En marcha
R = Externo + = Inversion O = Paro
= Marcha desactivada
1 Modo Lect. Senales Actuales
Fila Estado ——— I 3
P | Historial sefales/fallos Act.

Senales actual > | ion
Nombres y selecc
valores —P i

Act. Signal/Fault Message
scrolling

(0@

Entrar modo de seleccion
Aceptar nueva senal

m
DICD
o

Mod

o
Q

Fila Estado —— e Parametros

Nombre del grupo

y nombre >
Numero del parametro |
y nombre b
Valor Parametro ——Jp-]

Seleccién de grupo
Cambio rapido del valor

Seleccién de parametros
Cambio lento del valor

»®)
LK)

Entrar modo de cambio

ENTER Aceptar nuevo valor

Fila Estado —— o] Modo de Funciones

—
Funciones | Seleccion de fila
Seleccio- :
nables —p

m
3
m
3

Inicio de la funcién

Tipo Elomento - Modo Seleccion Convertidor

Seleccion de convertidor
Cambio numero ident.

4
©
»
0

Nombre del prog. .,
y fecha vers‘.’ 9 —
Numero ident. — ]}

Entrar modo de cambio

ENTER Aceptar nuevo valor

Figure 2-2 Indicaciones en el visor del Panel de Control y funcion de las teclas del Panel de Control.

Panel / Control externo

Paro

@ Avance Marcha
Rearme fallo Retroceso

Reference Setting Function

CIC I

Figure 2-3 Comandos operacionales de las teclas del Panel de Control.
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Capitulo 2 — Sinopsis de la programacion del ACS 600 y del Panel de Control CDP 312

Manejo del Panel

Modos de Panel

Lectura de
identificacion

Modo de Lectura de
Senales Actuales

A continuacion se describe el manejo del Panel de Control. Las Teclas
y las lecturas del Panel de Control se explican en la Figure 2-1, Figure
2-2,y en la Figure 2-3.

El Panel de Control tiene cuatro modos de panel diferentes: Modo de
Lectura de Senales Actuales, Modo de Parametros, Modo de
Funciones y Modo de Seleccion de Convertidor. Existe ademas una
Lectura de Identificacién especial que se visualiza tras conectar el
panel a la red. La Lectura de Identificacion y los modos de panel se
describen brevemente mas abajo.

Al conectar el panel por primera vez, o al suministrar corriente al
convertidor, aparece la lectura de identificacion.

Nota: El panel puede conectarse al convertidor cuando éste recibe
corriente.

Al cabo de dos segundos se despeja la pantalla y aparecen las
Senales Actuales del convertidor.

Este modo incluye dos lecturas, la de las Senales Actuales, y el
Historial de Fallos. La Lectura de Senales Actuales aparece por
primera vez cuando se entra en el Modo de Lectura de Sefales
Actuales. Si el convertidor seleccionado se encuentra en una situacion
de fallo, en primer lugar se mostrara la Lectura de Fallo.

El panel retornara automaticamente al Modo de Lectura de Senales
Actuales desde otros modos si no se pulsa ninguna tecla en un minuto
(excepcion: visualizacion del estado en el Modo de Seleccion de
Convertidor y el Modo de Lectura de Fallos).

En la Lectura de Senales Actuales se pueden leer tres Senales
Actuales a la vez. Para mas informacién sobre senales actuales, véase
el Capitulo 4 — Manejo de control. En la Table 2-2 se explica cdmo
seleccionar las tres Senales Actuales en el visor.

El Historial de Fallos incluye informacion sobre 64 fallos y advertencias
de su ACS 600. Durante un fallo de alimentacién, en la memoria se
almacenan 16. Se conservan 16 en la memoria si se produce un corte
en el suministro eléctrico. El procedimiento para eliminar fallos del
Historial de Fallos se describe en la Table 2-3.

En la siguiente tabla se muestran las incidencias que se almacenan en
el Historial de Fallos. Se describe, asimismo, la informacion incluida
para cada una de éstas.

Manual del Firmware



Capitulo 2 — Sinopsis de la programacion del ACS 600 y del Panel de Control CDP 312

Incidencia Informacion
El ACS 600 detecta un fallo. Numero secuencial de la incidencia.
Sinopsis Historial de fallos Nombre del fallo y un signo “+”

delante del nombre.

Signo Nombre Tiempo total de conexion a la red.
Ndmero secuencial Tiempo de - i _ . )
(1 es la incidencia mas re- | conexion a El usuario restaura un fallo. Numero secuencial de la incidencia.

iente) lare texto -FALLO REARME.

Tiempo total de conexion a la red.

ElI ACS 600 activa una Numero secuencial de la incidencia.
advertencia. Nombre de la advertencia y un signo
“+” delante del nombre.

Tiempo total de conexién a la red.

ElI ACS 600 desactiva una Numero secuencial de la incidencia.
advertencia. Nombre de la advertencia y un signo
“-” delante del nombre.

Tiempo total de conexién a la red.

Cuando se produce un fallo o advertencia en el convertidor, el mensaje
aparecera inmediatamente, salvo en el Modo de Seleccion de
Convertidor. La Table 2-4 muestra como restaurar un fallo. Desde la
lectura de fallo es posible cambiar a otras visualizaciones sin restaurar
el fallo. Si no se pulsa ningun botdn, se visualiza la lectura de fallo o
advertencia mientras persiste el fallo.

Véase el Capitulo 7 — Andlisis de fallos para obtener informacién sobre
fallos.

Table 2-1 Como visualizar el nombre completo de las tres Sefales Actuales.

Paso Funcién Pulsar tecla Visualizacién

1. Visualizar el nombre completo de las tres Retener
sefales actuales.

2. Volver al Modo de Lectura de Sefales Soltar

Actuales. ‘E
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Capitulo 2 — Sinopsis de la programacion del ACS 600 y del Panel de Control CDP 312

Table 2-2 Como seleccionar SefAales Actuales en el visor.

seleccion original, pulse cualquier tecla de
Modo

Se entra en el Modo Panel seleccionado.

Paso Funcidn Pulsar tecla Visualizacion

1. Entrar en el Modo de Lectura de Senales
Actuales.

2. Seleccionar una fila (un cursor
intermitente indica la fila seleccionada).

3. Entrar en la Funcién de Seleccion de
Senfal Actual.

4. Seleccionar una Seial Actual.
Cambiar el grupo de sefales actuales.

5.a Aceptar la seleccion y volver al Modo de
Lectura de Senales Actuales.

5b Para cancelar la seleccidon y mantener la

2-6
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Capitulo 2 — Sinopsis de la programacion del ACS 600 y del Panel de Control CDP 312

Table 2-3 Como visualizar y restaurar un fallo del Historial de Fallos. El historial de fallos no se puede
restaurar si hay un fallo o advertencia activos.

Paso Funcién Pulsar tecla Visualizacion

1. Entrar en el Modo de Lectura de Senales

Actuales.
2. Entrar en la Lectura del Historial de Fallos. I I
3. Seleccionar el fallo/la advertencia anterior

(ARRIBA) o el/la siguiente (ABAJO). % %
Despejar el Historial de Fallos.

El Historial de Fallos esta vacio.

4. Volver al Modo de Lectura de Senales

Actuales. l%

Table 2-4 Como visualizar y restaurar un fallo activo.

Paso Funcién Pulsar tecla Visualizacion

1. Visualizar un fallo activo. I
2. Restaurar el fallo. @
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Capitulo 2 — Sinopsis de la programacion del ACS 600 y del Panel de Control CDP 312

Modo de Parametros

Table 2-5 Como seleccionar un parametro y cambiar el valor.

El Modo de Parametros se usa para modificar los parametros del ACS

600. Cuando se entra por primera vez en este modo tras el suministro
de corriente, el visor muestra el primer parametro del primer grupo. La
préxima vez que se entra en el Modo de Parametros aparece indicado
el parametro seleccionado anteriormente.

Paso Funcion Pulsar tecla Visualizacion
1. Entrar en el Modo de Parametros.
2. Seleccionar un grupo diferente.

3. Seleccionar un parametro.
4. Entrar en funcién Ajuste de Parametros.
ENTER
5. Cambiar el valor del parametro.
(cambio lento para numeros y texto)
(cambio rapido sélo para numeros)
6a. Almacenar el nuevo valor.
6b. Para cancelar el nuevo ajuste y mantener
el valor original, pulse cualquiera de las
teclas de Modo.
Se entra en el Modo Panel seleccionado.
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Modo de Funciones

CARGA

—
DESCARGA

Acsen

El Modo de Funciones se usa para seleccionar funciones especiales.
Estas funciones incluyen Carga de Parametros, Descarga de
Parametros y ajuste del contraste del visor del Panel de Control.

La Carga de Parametros copia todos los parametros y el resultado de
la identificacion del motor del convertidor al panel. La funcién de carga
puede ejecutarse mientras el convertidor esta en marcha. Durante el
proceso de carga solo puede darse el comando STOP.

En la Table 2-6 y el subapartado Copiar parametros de una unidad a
otras unidades a continuacién se describe como seleccionar y ejecutar
las funciones de Carga y Descarga de Parametros.

Nota:

e Por defecto, la Descarga de Parametros copia los parametros de los
Grupos 10 a 97 almacenados en el panel al convertidor. Los
Grupos 98 y 99 concernientes a opciones, idioma, macros y datos
del motor no se descargan.

e La carga ha de tener lugar antes que la descarga.

* Los parametros solo se pueden cargar y descargar si las versiones
del Firmware del convertidor (véanse los Parametros 33.01
VERSION SW y 33.02 VERSION SW APLI) del convertidor destino
son las mismas que las versiones del convertidor fuente.

e El convertidor debe estar parado durante el proceso de descarga.

Table 2-6 Como seleccionar y ejecutar una funcion.

Paso Funcion Pulsar tecla Visualizacion
1. Entrar en el Modo de Funciones. @
2. Seleccionar una funcién (un cursor
intermitente indica la funcién
seleccionada).
3. Ejecutar la funcion seleccionada.

ENTER

Manual del Firmware




Capitulo 2 — Sinopsis de la programacion del ACS 600 y del Panel de Control CDP 312

Table 2-7 Cdmo ajustar el contraste del visor del panel.

ner el valor original, pulse cualquiera de
las teclas de Modo.

Se entra en el Modo Panel
seleccionado.

Paso Funcion Pulsar tecla Visualizacion

1. Entrar en el Modo de Funciones. @
2. Seleccionar una funcién (un cursor

intermitente indica la funcién

seleccionada).
3. Entrar en la funcion ajustar contraste.

ENTER

4. Ajustar el contraste.
5.a Aceptar el valor seleccionado.
5b Para cancelar el nuevo ajuste y mante-

2-10
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Capitulo 2 — Sinopsis de la programacion del ACS 600 y del Panel de Control CDP 312

Copiar pardmetros de
una unidad a otras  Se pueden copiar parametros de un convertidor a otro por medio de
unidades las funciones de Carga de Parametros y Descarga de Parametros en
el Modo de Funciones. Siga el procedimiento siguiente:

1. Seleccione las opciones correctas (Grupo 98), idioma y macro
(Grupo 99) para cada convertidor.

2. Ajuste los valores de la placa de caracteristicas para los motores
(Grupo 99) y ejecute la marcha de identificacion para cada motor
(la Magnetizacion de ldentificacion a velocidad cero pulsando
START, o una marcha de identificacion. Véase el Capitulo 3 —
Datos de partida en lo referente al procedimiento para ejecutar la
marcha de identificacion).

3. Ajuste los parametros de los Grupos 10 a 97 tal como se haya
hecho en un convertidor ACS 600.

4. Cargue los parametros del ACS 600 al panel
(véase Table 2-6).

5. Pulse latecla (%) para cambiar a control externo (desaparece la
letra L en la primera fila del visor).

6. Desconecte el panel y conéctelo de nuevo a la proxima unidad
ACS 600.

7. Asegurese de que la unidad ACS 600 de destino esta en Control
Local (aparece una L en la primera linea del visor). Si fuera
necesario, cambie pulsando (%).

8. Descargue los parametros del panel a la unidad ACS 600
(véase Table 2-6).

9. Repita los pasos 7.y 8. para el resto de las unidades.

Nota: Los parametros de los Grupos 98 y 99 concernientes a
opciones, idioma, macros y datos del motor no se descargan'')

1) Esta limitacion impide la descarga de datos incorrectos del motor (Grupo 99). En casos especiales,
también es posible descargar los Grupos 98 y 99 y los resultados de la marcha de identificacion del
motor. Para mas informacion, pongase en contacto con el representante local de ABB.
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Capitulo 2 — Sinopsis de la programacion del ACS 600 y del Panel de Control CDP 312

Modo de Seleccion de

Convertidor

Habitualmente, las funciones disponibles en el Modo de Seleccién de
Convertidor no se necesitan, se reservan para aplicaciones en las que
hay varios convertidores conectados a una Comunicacién del Panel.
(Si desea mas informacion, remitase a la Guia de Instalacion y Puesta
en Marcha del Mddulo de Interfase de Conexion de Bus de Panel,
NBCI, Cédigo: 3AFY 58919748).

La Comunicacion del Panel es la red de comunicaciones que conecta
el Panel de Control y el ACS 600. Cada estacion en linea debe tener
un numero de identificacién (ID) individual. El nimero de ID de fabrica
del ACS 600 es el 1.

JATENCION! El ajuste del nimero de ID de fabrica del ACS 600 no
debe modificarse a menos que deba conectarse a la Comunicacion del
Panel con otros convertidores en linea.

Table 2-8 Como seleccionar un convertidor y cambiar su nimero de identificacion.

Paso

Funcién

Pulsar tecla

Visualizacidén

1.

Entrar en el Modo de Seleccion de
Convertidor.

Seleccionar la proxima visualizacion.

El nimero de ID de la estacién se cambia
pulsando primero ENTER (el numero de
ID aparece entre corchetes) y ajustando
después el valor con los botones .
El valor nuevo se acepta tras pulsar
ENTER. Apague el ACS 600 para validar
el nuevo ajuste del nimero de ID (el valor
nuevo no se mostrard hasta que vuelva a
encender el aparato).

La Lectura de Estado de todos los
dispositivos conectados a la
Comunicacion del Panel se muestra tras la
Ultima estacién individual. Si no caben
todas las estaciones a la vez en una sola
lectura, pulse @ para ver el resto.

Simbolos de Lectura de Estado:

* = Convertidor en marcha, hacia atras
F = Disparo del convertidor a causa de un fallo

Para conectar con el Ultimo convertidor
mostrado y entrar en otro modo, pulsar
una de las teclas de Modo.

Se entra en el Modo Panel seleccionado.

2-12
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Capitulo 2 — Sinopsis de la programacion del ACS 600 y del Panel de Control CDP 312

Comandos de
funcionamiento

Cambio de Puesto de
Control

Marcha, Paro, Direccion y
Referencia

Los comandos de funcionamiento controlan el funcionamiento del ACS
600. Entre ellos cabe incluir poner en marcha y parar el convertidor,
cambiar la direccion de rotacién y ajustar la referencia. El valor de
referencia se usa para controlar la velocidad o el par del motor.

Los comandos de funcionamiento pueden darse desde el Panel de
Control si se visualiza la fila de estado y el puesto de control es el
panel. La letra L (Control Local) se muestra en el visor. R (Control
Remoto) indica que el Control externo esta activo y que el Panel es la
fuente de senal de referencia externa o las senales de Marcha/Paro/
Direccion que sigue el ACS 600.

Control local Control externo por panel

Si no aparece ninguna de las letras L o R en la primera fila del visor,
el convertidor esta controlado por otro elemento. Los comandos de
funcionamiento no pueden darse desde este panel. Sélo se puede
monitorizar sefiales actuales, ajustar parametros, cargar y cambiar
numeros de identificacion.

Control externo con la interfase de E/S o el médulo decomunicacién

Se cambia de lugar de control (Control externo o local) pulsando la
tecla LOC REM. En el Capitulo 4 — Manejo de control encontrara la
explicacién del control Externo y Local.

Los comandos Marcha, Paro y Direccién se dan desde el panel pul-
sando , , 0 @ . En la Table 2-9 se explica cdémo ajustar la
Referencia desde el panel.
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Table 2-9 Como ajustar la referencia.

Paso Funcién Pulsar tecla Visualizacidon
1. Para entrar en un Modo de Panel con la
linea de estado, pulsar una tecla de Modo.

2. Entrar en la funcion Ajuste de Referencia.
Un cursor intermitente indica que la
funcion Ajuste de Referencia ha sido
seleccionada.

&)

C

3. Cambiar la referencia.
(cambio lento)

(cambio rapido)

»P)
@W

4.a Pulse Enter para grabar la referencia.
El valor se almacena en la memoria ENTER
permanente. Se restablece
automaticamente después de desconectar
la tension de red.

4.b Para salir del Modo de Ajuste de
Referencia sin grabar, pulse cualquier
tecla de Modo.

0.0
D®

Se entra en el Modo Panel seleccionado.

Lectura y entrada de
valores booleanos  Algunos parametros y valores actuales son de tipo booleano
compactos en el CDP  compacto, es decir, que cada bit individual tiene un significado definido
312 (que se detalla en la sefial o parametro correspondiente). En el Panel
de Control CDP 312, los valores booleanos compactos se leen e
introducen en formato hexadecimal.

En este ejemplo, los Bits 1, 3 y 4 del valor booleano compacto estan
ACTIVADOS:

EX

Booleano 0000 0000 0001 1010
<adecimal 0 0 1 A
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Capitulo 3 — Datos de partida

Sinopsis

Parametros Datos de

partida

ARAARA

Este capitulo enumera y explica los parametros Datos de partida. Los
parametros Datos de partida son una serie especial de parametros
que le permiten configurar la informacion del motor y el ACS 600. Los
parametros Datos de partida sélo necesitan ajustarse durante la
puesta en marcha y ya no deben cambiarse otra vez.

Para cambiar el valor de los Parametros Datos de partida, siga el
procedimiento descrito en el Capitulo 2 — Sinopsis de la programacion
del ACS 600...,Table 2-5. La Table 3-1 enumera los Parametros Datos
de partida. La columna Rango/Unidad de la Table 3-1 muestra los
valores de los parametros, que se explican en detalle después de la

tabla.

{ATENCION! Poner en marcha el motor y el equipo accionado con
datos de partida incorrectos puede provocar un funcionamiento
indebido, reduccion en la precision de control y daios en el equipo.

Table 3-1 Grupo 99, Parametros Datos de partida.

Parametro Rango/Unidad Descripcion
01 IDIOMA Idiomas Muestra seleccion del idioma.
02 MACRQ Macros de Aplicacion | Seleccion Macro de Aplicacion.
APLICACION

03 RESTAURAR
APLIC

NO; SI

Restaura los parametros con los
valores ajustados de fabrica.

04 MODO CTRL
MOTOR

DTC; ESCALAR

Seleccién del Modo de Control
del Motor.

05 TENSION NOM
MOTOR

1/2 - Uy de ACS 600
... 2 Uy of ACS 600

Tension nominal de la placa de
caracteristicas del motor.

06 INTENS NOM
MOTOR

1/6 - Iy of ACS 600
w0 2+ by of ACS 600

Adecua el ACS 600 a la
intensidad nominal del motor.

MOT

07 FREC NOM 8 ...300 Hz Frecuencia nominal de la placa
MOTOR de caracteristicas del motor.

08 VELOC NOM 1...18000 rpm Velocidad nominal de la placa de
MOTOR caracteristicas del motor.

09 POTENCIA NOM 0 ... 9000 kW Potencia nominal de la placa de

caracteristicas del motor.

10 MARCHA IDENT
MOT

NO; ESTANDAR;
REDUCIDA

Selecciona el tipo de marcha de
identificacion del motor.

Los parametros 99.04 ... 99.09 deben ajustarse siempre durante la

puesta en marcha.
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Capitulo 3 — Datos de partida

99.01 IDIOMA

99.02 MACRO
APLICACION

99.03 RESTAURAR
APLIC

Si hay varios motores conectados al ACS 600, quiza deba tener en
cuenta otros aspectos al ajustar los Parametros Datos de partida.
Pdngase en contacto con el representante local de ABB para obtener
mas informacion.

El ACS 600 visualiza toda la informacion en el idioma seleccionado.
Las opciones son:

* Inglés (britanico), inglés (americano), francés, esparnol, portugués,
aleman, italiano, holandés, danés, sueco, finlandés, checo, polaco.

Si esta seleccionado el idioma inglés americano, la unidad de potencia
utilizada es CV en lugar de kW.

Este parametro sirve para seleccionar la Macro de Aplicacion que
configura el ACS 600 para una aplicacion concreta. Véase el Capitulo
5 — Programas macros de aplicacion estandar para obtener una lista y
descripcion de las Macros de Aplicacion disponibles. Hay también una
seleccion para guardar los ajustes actuales como Macro de Usuario
(SAL USUARIO1 o SAL USUARIQZ2) y para cargarlos de nuevo (CAR
USUARIO1 o CAR USUARIO2).

Hay parametros que no se incluyen en las Macros. Véase la seccion
99.03 RESTAURAR APLIC.

Nota: La carga de la Macro de Usuario restaura también los ajustes
del motor del grupo Datos de partida y los resultados de la
identificacion del motor. Compruebe que los ajustes se corresponden
con el motor usado.

La opcién YES (Si) restaura los ajustes originales de una macro de
aplicacion del modo siguiente:

e Si se esta usando una macro estandar (Fabrica, ... , Control
Secuencial), los valores de los parametros se restauraran con los
ajustes de fabrica. Excepcién: Los ajustes de parametros en el
Grupo 99 permanecen inalterados. Los resultados de la
identificacion del motor permanecen inalterados.

¢ Sjse esta usando la macro del usuario 1 6 2, los valores de los
parametros se restauraran con los ultimos valores guardados.
Ademas, también se restauraran los ultimos resultados guardados
de la identificacion del motor (véase el Capitulo 5 — Programas
macros de aplicacion estandar). Excepciones: Los ajustes de los
parametros 16.05 CAMB ES MACR USUA y 99.02 MACRO
APLICACION permanecen inalterados.

Nota: Los ajustes de los parametros y los resultados de la
identificacion del motor se restauraran de acuerdo con los mismos
principios cuando se cambia una macro por otra.

3-2
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99.04 MODO CTRL
MOTOR

99.05 TENSION NOM
MOTOR

99.06 INTENS NOM
MOTOR

Capitulo 3 — Datos de partida

Este parametro establece el modo de control del motor.

DTC

El modo DTC (Control Directo del Par) es apropiado para la mayoria
de aplicaciones. El ACS 600 ejecuta de forma precisa el control de par
y velocidad de motores de jaula de ardilla estandar sin realimentacion
del codificador de impulsos.

Si hay varios motores conectados al ACS 600, existen ciertas
restricciones en cuanto al uso del DTC. Péngase en contacto con el
representante local de ABB para obtener mas informacién.

ESCALAR

El control ESCALAR debe seleccionarse en aquellos casos especiales
en los que no es posible aplicar el DTC. Para accionamientos
multimotor se recomienda el modo de control ESCALAR cuando el
numero de motores conectados al ACS 600 es variable. Se
recomienda también el control ESCALAR cuando la intensidad
nominal del motor es inferior a 1/6 de la intensidad nominal del inversor
0 si se usa el inversor para realizar pruebas sin ningun motor
conectado.

En el modo de control ESCALAR no es posible alcanzar la precision
del control del motor del DTC. Las diferencias entre los modos de
control ESCALAR y DTC se tratan mas adelante en este manual en
las listas de parametros relevantes.

Existen algunas funciones estandar que estan inhabilitadas en el modo
de control ESCALAR: marcha de identificacion del motor (Grupo 99),
limites de velocidad (Grupo 20), limite del par (Grupo 20), retencion
por CC (Grupo 21), magnetizacion por CC (Grupo 21), ajuste del
controlador de velocidad (Grupo 23), control del par (Grupo 24),
optimizacion de flujo (Grupo 26), frenado de flujo (Grupo 26), funcién
de baja carga (Grupo 30), proteccién de pérdida de fase del motor
(Grupo 30), proteccion de bloqueo del motor (Grupo 30).

Este parametro adecua el ACS 600 con la tensidn nominal del motor
tal como se indica en la placa de caracteristicas del motor.

Nota: No se permite conectar un motor con tension nominal menor de
1/2 - Uy o mayor de 2 - yy gel ACS 600.

Este parametro adecua el ACS 600 a la intensidad nominal del motor.
La escala permitida 1/6 - |,q del ACS 600 ... 2 - /4 del ACS 600 es
valida para el modo de control DTC del motor. En modo ESCALAR, el
rango permitido es 0 - lopq ... 2 - lopg del ACS 600.

Para que la marcha del motor sea correcta es necesario que la intensi-
dad de magnetizacion del motor no exceda el 90% de la intensidad
nominal del inversor.
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99.07 FREC NOM  Este parametro adecua el ACS 600 a la frecuencia nominal del motor,
MOTOR  ajustable de 8 Hz a 300 Hz.

99.08 VELOC NOM  Este parametro adecua el ACS 600 a la velocidad nominal tal como se
MOTOR indica en la placa de caracteristicas del motor.

Nota: Es muy importante ajustar este parametro exactamente con el
valor que figura en la placa de caracteristicas del motor para garantizar
el correcto funcionamiento del convertidor. jNo confunda este valor
con la velocidad sincrona del motor o con cualquier otro valor similar!

directamente vinculados con el ajuste de 99.08 VELOC NOM MOTOR.
Cuando se cambia el valor del parametro 99.08 VELOC NOM MOTOR,
cambian automaticamente los ajustes del limite de velocidad.

2 JATENCION! Los limites de velocidad del Grupo 20 Limites estan

99.09 POTENCIA NOM  Este parametro adecua el ACS 600 a la potencia nominal del motor,
MOT  ajustable entre 0 kW y 9000 kW.

99.10 MARCHA IDENT  Este parametro sirve para iniciar la marcha de identificacion del motor.
MOT Durante la marcha, el ACS 600 identifica las caracteristicas del motor
para un éptimo control del motor. La Marcha de ldentificacion dura
alrededor de un minuto.

Esta operacion no puede llevarse a cabo si se ha seleccionado el
modo de control ESCALAR (parametro 99.04 MODO CTRL MOTOR
establecido en ESCALAR).

NO

La marcha de identificacion del motor no se ejecuta. Esta
caracteristica puede seleccionarse en la mayoria de aplicaciones. El
modelo del motor se calcula durante la puesta en marcha inicial
magnetizando el motor de 20 a 60 segundos a velocidad cero.

Nota: La marcha de identificacion del motor (estandar o reducida)
deberia seleccionarse si:

¢ el punto de operacion esta proximo a velocidad cero

* se requiere operar dentro del rango de par y por encima del par
nominal del motor dentro del rango amplio de velocidad sin
generador de pulsos (o sea, sin ninguna realimentacién de
velocidad registrada).

ESTANDAR

La marcha de identificacién del motor estandar garantiza la consecu-
cion de la mayor precision de control posible. Para llevarla a cabo,
antes debe desacoplarse el motor del equipo accionado.

REDUCIDA
Seleccione esta opcion en lugar de la estandar si:
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Procedimiento para
ejecutar la marcha de ID

Capitulo 3 — Datos de partida

¢ |as pérdidas mecanicas superan el 20% (por ejemplo, el motor no
se puede desacoplar del equipo del convertidor)

* no se permite la reduccién del flujo mientras el motor esta en
marcha (por ejemplo, un motor de frenado en el que se activa el
freno si se reduce el flujo hasta un cierto nivel).

Nota: Compruebe la direccion de rotacion del motor antes de iniciar la
marcha de identificacion del motor. Durante la marcha, el motor girara
en direccidn avance.

{ATENCION! El motor funcionaré hasta aproximadamente el 50 ...
80% de la velocidad nominal durante la marcha de identificacion del
motor. ;ASEGURESE DE QUE ES SEGURO PONER EN MARCHA
EL MOTOR ANTES DE EJECUTAR LA MARCHA DE
IDENTIFICACION DEL MOTOR!

Para ejecutar la marcha de identificacion del motor:

Nota: Si los valores de parametro (Grupos 10 al 98) se cambian antes
de la marcha de identificacion, asegurese de que los nuevos ajustes
cumplen las siguientes condiciones:

e 20.01 VELOCIDAD MINIMA < 0.

e 20.02 VELOCIDAD MAXIMA > 80% de la velocidad nominal del
motor.

e 20.03 INTENSIDAD MAXIMA > 1007hd.
e 20.04 PAR MAXIMO > 50%.

Manual del Firmware

3-5



Capitulo 3 — Datos de partida

1. Asegurese de que el Panel esté en modo de control local (aparece
una L en la fila de estado). Pulse la tecla para pasar de un
modo a otro.

2. Cambie la seleccion a ESTANDAR o REDUCIDA:

3. Pulse ENTER para verificar la seleccion. Se visualizara el
siguiente mensaje:

4. Para iniciar la marcha de identificacion, pulse la tecla <|> La
sefnal de permiso de marcha debe estar activada (véase el
parametro 16.01 PERMISO DE MARCHA).

. L Aviso durante la Marcha de Aviso después de una Marcha
Aviso cuando se inicia la . e o . A
. e o identificacion de identificacion completada
Marcha de identificacion con éxito

En general, se recomienda no pulsar ninguna de las teclas del Panel
de Control durante la marcha de identificacion. No obstante:

¢ La marcha de identificacion del motor puede detenerse en cualquier
momento pulsando la tecla del Panel de Control o eliminando la
sefal Permiso de marcha.

¢ Una vez iniciada la marcha de identificacion con la tecla @, es
posible supervisar los valores actuales pulsando primero la tecla
ACT Yy después la tecla D .
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Capitulo 4 — Manejo de control

Sinopsis

Senales actuales

Este capitulo describe las Senales Actuales, el Historial de Fallos y los
Modos de Control Local y Externo.

Las Senales Actuales monitorizan las funciones del ACS 600. No
influyen en el comportamiento del ACS 600. El convertidor mide o
calcula los valores de las Senales Actuales, que el usuario no puede

ajustar.

Para seleccionar los valores actuales a visualizar, siga el
procedimiento descrito en el Capitulo 2 — Sinopsis..., Table 2-2.

Senales actuales del
Grupo 1

Tabla 4-1 Senales actuales del grupo 1. Las sefales marcadas con * sdlo se actualizan cuando se
selecciona la Macro de Control PID.

Senal Actual Abreviatura Rango/Unidad Descripcion
01 VARIABLE PROCESO PROC VAR 0 ... 100000/ Variable de proceso basada en los ajustes del Grupo
unidades usuario | de parametros 34.

02 VELOCIDAD VELOC rpm Velocidad calculada, en rpm del motor. Ajuste del
tiempo del filtro con 34.04 FILTRO VEL ACT.

03 FRECUENCIA FREC Hz Frecuencia del motor calculada.

04 INTENSIDAD INTENS A Intensidad del motor medida.

05 PAR PAR % Par del motor calculado. 100 es el par nominal del
motor. Ajuste del tiempo del filtro con 34.05 TIEM FILT
PAR ACT.

06 POTENCIA POTENCIA % Potencia del motor. 100 es la potencia nominal.

07 TENSION BUS CCV TBUS CC \Y Tension del circuito intermedio medida.

08 TENSION DE RED T RED \ Tensioén de alimentacion calculada.

09 TENSION DE SALIDA TENS SAL \Y, Tension calculada del motor.

10 TEMP DEL RADIADOR | TEMP RAD C Temperatura del radiador.

11 REF EXTERNA 1 REF EXT1 rom, Hz Referencia externa 1. La unidad es Hz sélo con el
modo de control del motor escalar. Véase la seccion
Control local vs. Control externo de este capitulo

12 REF EXTERNA 2 REF EXT2 % Referencia externa 2. Véase la seccion Control local
vs. Control externo de este capitulo.

13 LUGAR DE CONTROL | CTRL LOC LOCAL; EXT1; | Puesto de control activo. Véase la secciéon Control

EXT2 local vs. Control externo de este capitulo.

14 RELOJ HORAS HORAS h Reloj del tiempo transcurrido. El tiempo se cuenta
siempre que la tarjeta NAMC reciba tension.

15 KILOWATIOS HORA KW HORA kWh Contador de kWh.
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Senal Actual Abreviatura Rango/Unidad Descripcion

16 SALIDA BLOQUE APL | SAL APL % Senal de salida del bloque de aplicaciones.
Véase la Figura 4-3.

17 ESTADO ED6-1 ED6-1 Estado de entradas digitales. 0 V = “0”
+24V CC="“1"

18 EA1 (V) EA1 (V) \Y Valor de la entrada analdgica 1.

19 EA2 (mA) EA2 (mA) mA Valor de la entrada analdgica 2.

20 EA3 (mA) EAS3 (mA) mA Valor de la entrada analdgica 3.

21 ESTADO SR3-1 SR3-1 Estado de las salidas de relé. 1= relé activado,

0 = relé desactivado

22 SA1 (mA) SA1 (mA) mA Valor de la salida analogica 1.

23 SA2 (mA) SA2 (mA) mA Valor de la salida analdgica 2.

24 VALOR ACTUAL 1 * VAL ACT1 % Valor de realimentacién para el regulador PID.

25 VALOR ACTUAL 2 * VAL ACT2 % Valor de realimentacion para el regulador PID.

26 DESVIACION CONTR* | DESV CON % Desviacion para el regulador PID (diferencia entre el
valor de referencia y el valor actual del regulador de
proceso PID).

27 MACRO APLICACION MACRO FAB; MAN/AUTO/ | Macro de aplicacién activa (valor del parametro 99.02

CTRL PID; CTRL | MACRO APLICACION)
PAR; CTRL SEC;

CAR USU1; CAR

usu2

CAR USUARIO1

CAR USUARIO2

28 SA EXT 1 [mA] SAEXT 1 mA Valor de la salida 1 del Mdédulo de ampliacion
analdgica de E/S NAIO (opcional).

29 SA EXT 2 [mA] SA EXT 2 mA Valor de la salida 2 del Médulo de ampliacion
analdgica de E/S NAIO (opcional.

30 TEMP PP 1 PP 1 TEM °C Temperatura maxima de IGBT dentro del inversor 1
(empleada solamente en las unidades de alta
potencia con inversores en paralelo)

31 TEMP PP 2 PP 2 TEM °C Temperatura maxima de IGBT dentro del inversor 2
(empleada solamente en las unidades de alta
potencia con inversores en paralelo)

32 TEMP PP 3 PP 3 TEM °C Temperatura maxima de IGBT dentro del inversor 3
(empleada solamente en las unidades de alta
potencia con inversores en paralelo)

32 TEMP PP 4 PP 4 TEM °C Temperatura maxima de IGBT dentro del inversor 4
(empleada solamente en las unidades de alta
potencia con inversores en paralelo)

34 VALOR ACTUAL ACT VAL % Valor actual del regulador PID (véase el Parametro
40.06 SEL VALOR ACTUAL)

35 TEMP MOTOR 1 TEMP M1 °C/ohm Temperatura medida del motor 1. Véase parametro
35.01 SEL EA1 TEMP MOTH.

36 TEMP MOTOR 2 M2 TEMP °C/ohm Temperatura medida del motor 2. Véase parametro
35.01 SEL EA2 TEMP MOT2.

37 TEMP MOT EST MOTOR TE °C Velocidad estimada del motor.
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Senal Actual

Abreviatura

Rango/Unidad

Descripcion

38 EA5 mA

EA5 mA

mA

Valor de la entrada analdgica EAS leida de EA1 del
Médulo de ampliacion de E/S analdgica (NAIO).
Véase Grupo 98 Mddulos opcionales.”

39 EA6 mA

EA6 mA

mA

Valor de la entrada analdgica EAG leida de EA2 del
Médulo de ampliacion de E/S analdgica (NAIO).
Véase Grupo 98 Mddulos opcionc'ih'—:‘s.1

40 ESTADO ED7..12

ED7..12

0000001
ED7 conect.

Estado de las entrada digitales ED7 a ED12 leidas de
los Médulos de ampliacién de E/S digital (NDIO).
Véase Grupo 98 Mddulos opcionales.

41 ESTADO SR EXT

SR EXT

0000001
SR1/NDIO 1
conect.

Estado de las salidas de relé externas en el Médulo
de ampliacion de E/S digital nim. 1 (NDIO).
1= relé activado, 0 = relé desactivado.

42 VELOC. PROCESO REL

VELOC P

%

Velocidad actual del motor en porcentaje de la
velocidad maxima, o sea, del Parametro 20.02
VELOCIDAD MAXIMA (0 21.01 FUNCION
ARRANQUE (O) si tiene un valor absoluto mayor). Si
el Parametro 99.04 MODO CTRL MOTOR es
ESCALAR, este valor es la frecuencia de salida actual
relativa del ACS 600.

43 TIEMPO MARCHA
MOTOR

TIEMPO
MARCHA
MOTOR

Contador del tiempo de marcha del motor. El contador
funciona cuando el inversor modula. Se restablece
con 34.06 TIEMPO MARCHA REARME.

1) Una sefial de tension conectada a una entrada analdgica del Médulo de ampliacion analdgica de
E/S se muestra también en mA (en lugar de V).

Senales actuales del
Grupo 2

Con las senales actuales del Grupo 2 se puede controlar el procesa-
miento de las referencias de velocidad y par en el convertidor. Podra

encontrar los puntos de medicion de las senales en la Figura 4-3 o en
las figuras de las Conexiones de las Senales de Control de las Macros
de Aplicacién (Capitulo 5 - Programas macros de aplicacion estandar).

Tabla 4-2 Tabla de senales actuales del Grupo 2.

~ . Rango/ L
Sefal Actual Abreviatura Unidad Descripciéon

01 REF S REF 2 rpm Referencia de velocidad limitada.

VELOCIDAD 2 100% = max. velocidad.")

02 REF S REF 3 rpm Referencia de velocidad con rampa

VELOCIDAD 3 y con forma. 100% = max.
velocidad.")

03...08 Reservada

09 REF PAR 2 T REF 2 % Salida del regulador de velocidad.
100% = par nominal del motor.

10 REF PAR 3 REFP 3 % Referencia de par. 100% = par
nominal del motor.

11...12 Reservada
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Senales actuales del
Grupo 3

Historial de fallos

Control local vs.

< . Rango/ N
Senal Actual Abreviatura Unidad Descripcion

13 REF PAR R PAR US % Referencia de par después de los

USUAL limitadores de la frecuencia,
tensién y el par. 100% = par
nominal del motor.

14 ... 16 Reservada

17 VELOC VEL EST rpm Velocidad estimada del motor.

ESTIMADA

18 VELOC VEL MED rpm Velocidad actual del motor medida

MEDIDA (cero cuando no se emplea
codificador).

1) La max. velocidad es el valor del parametro 20.02 VELOCIDAD MAXIMA, o
20.01 VELOCIDAD MINIMA si el valor absoluto del limite minimo es superior
al limite maximo.

El Grupo 3 contiene las sefales actuales que son utilizadas
principalmente por el bus de campo (una estacion principal controla el
ACS 600 a través de un enlace de comunicacion en serie). Todas las
sefales del Grupo 3 son palabras de datos de 16 bits, y cada bit
corresponde a un paquete de informacién binaria (0,1) que va del
convertidor a la estacion principal.

Los valores de senal (las palabras de datos) se pueden visualizar
ademas mediante el Panel de control en formato hexadecimal.

Para mas informacion sobre las sefales actuales del grupo 3, véase el
Apéndice A — Lista completa de ajustes de parametros y el
Apéndice C — Control de Bus de Campo.

El Historial de Fallos incluye informacién sobre los 16 fallos y
advertencias mas recientes que han tenido lugar en el ACS 600 (6 64,
si no se ha desconectado la alimentacion de red). Se dispone de la
descripcion del fallo y del tiempo total de conexion a la red. El tiempo
de conexion a la red se calcula siempre que la tarjeta NAMC del ACS
600 reciba tension.

En el Capitulo 2 — Sinopsis..., en la Table 2-4, se describe cdmo
visualizar y despejar el Historial de Fallos desde el Panel de Control.

El ACS 600 puede controlarse (es decir, pueden darse la referencia,

Control externo marcha/paro y comandos de direccion) desde un Puesto de control
externo o desde el Puesto de control local.
La seleccion entre Control local y Control externo puede hacerse con
la tecla LOC REM del panel del Panel de Control.
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Capitulo 4 — Manejo de control

Control local

Control Externo

Control local Control externo
(] . | ACS 600
Comunicacion || Terminales de E/S
digitales y analdgicos
Panel de control
CHO
B RS-485
(DDCS) Ak
CONTROL

Adaptador de bus
DE BUS DE CAMPO

| — CH3
=== (DDCS) Comunicacién Modbus estandar RS-485
] (Modbus RTU)
Drive Window
;. B

Figura 4-1 Control local y externo.

Los comandos de control se dan desde el panel del Panel de Control o
desde la herramienta PC DriveWindow cuando el ACS 600 se
encuentra en Control local. Esto se indica con la letra L (Local) en el
visor del Panel de Control.

Cuando el ACS 600 se encuentra en modo de Control Externo, los co-
mandos se dan principalmente desde el bloque de terminales de
control de la tarjeta NIOC (entradas digitales y analdgicas) y/o
cualquiera de las dos interfaces de bus de campo, Adaptador de bus
de campo CHO o la Comunicaciéon Modbus estandar. Ademas, es
posible ajustar el panel de control como la fuente para el control
externo.

La indicacién de control externo consiste en un caracter en blanco o en
una letra R en el visor del Panel de Control en los casos especiales en
los que el Panel de control se define como la fuente para el control
externo.

Control externo por medio del panel
de control

(comandos de Marcha/Paro/
Direccidn y/o referencia dados por un
Panel “externo”)

Control Externo a través de los
terminales de Entrada/Salida o a
través de las interfaces de bus de
campo
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Seleccion de la fuente de

En el programa de aplicacion, el usuario puede definir las fuentes de
sefal para dos puestos de control externos, EXT1 y EXT2, uno de los
cuales puede activarse en cualquier momento. El parametro 11.02
SELEC EXT1/EXT2 (O) selecciona entre EXT1 y EXT2.

Para EXT1, la fuente de los comandos Marcha/Paro/Direccion se
define con el parametro 10.01 EXT1 MAR/PARO/DIR, y la fuente de la
referencia se define con el parametro 11.03 SELEC REF EXT1 (O).La
referencia externa 1 siempre es una referencia de velocidad.

senales

La siguiente figura ilustra la seleccidn de fuente de senales para EXT1.

EXT 1 Marcha/Paro/Direccion

ED1

eleccion

ED1 / placa NIOC

ED6 *

6_

ED1/NDIO 3 _|

CHO / placa NAMC
Comunic. modbus est. /
placa NIOC

Panel de Control

—— Control de Bus

EA1/NAIO—] Extensiones E/SH

EA2 / NAIO—| Véase Grupo 98
Modulos

ED1/NDIO 3 [ opcionales -

Sel. bus campo
V. Apéndice C —

MODULO

de Campo

COMUNIC

PANEL

EDG6 / placa NIOC EXT1
Marcha/Paro/Direcciqi
_ ED7 a ED9

ED1/NDIO 1 — Extensiones E/ST 10.01

ED2/NDIO 1 —| \Véase Grupo 98|

ED1/NDIO 2 ] Modulos -

ED2/NDIO2 _] opcionales -

Sel. bus campo

CHO / placa NAMC V. Apéndice C — | MODULQ

Comunic. modbus est./ —— Control de Bus | COMUNIC

placa NIOC de Campo

Panel de Control PANEL
Referencia EXT1

leccion

EA1/ placa NIOC —“ e

EA2/placa NIOC — EA1, EA2, EA3, ED3, E346 e

Eng ) bloe NIOG EA5, EA6 | — Referencia (rpm)
EA3/ placa NIOC ED11 ED15 —]

ED4 / placa NIOC ' 11.03

Figura 4-2 Diagrama de bloques de la seleccion de la fuente de

senales EXT1.

Para EXT2, la fuente de los comandos Marcha/Paro/Direccion se
define por medio del parametro 10.02 EXT2 MAR/PARO/DIR, y la
fuente de la referencia externa se define por medio del parametro
11.06 SELEC REF EXT2 (O). La referencia externa 2 puede ser una
referencia de velocidad, una referencia de par o una referencia de
proceso, en funcién de la Macro de Aplicacion seleccionada. Para el
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tipo de referencia externa 2, véase la descripcion de la Macro de
Aplicacién seleccionada.

Si el ACS 600 se encuentra en Control Externo, el funcionamiento de
velocidad constante puede seleccionarse también ajustando el
Parametro 12.01 SEL VELOC CONST. Puede seleccionarse una entre
15 velocidades constantes con las entradas digitales. La seleccion de
velocidad constante invalida la senal de velocidad externa, salvo
que se seleccione EXT2 como lugar de control activo en la Macro
de Control PID o en la Macro de Control de Par.

Manual del Firmware

4-7



Capitulo 4 — Manejo de control

/\ ACS 600 Seleccién de referencia

Entradas 11.02 SELEC 12.01 SELVELOC| |11.01 SELEC REF
analég EXT1/EXT2 CONST PANEL
EA1..EA3 " " "
. ] ] ]
|- > 1 1 1
1 ! 1
u—u‘ 4 Seleccion de la fuente de referencia ' ' '
Entradas ' ' '
- ' ,
digitales 11.06 SELEC REF|  |11.03 SELEC REF Gerchéz:z ! . .
DI1...DI6 EXT2 EXT1 CONSTANTES ' ' '
- 1 ! 1
Sk ) . . ] ! ' ' -
.y \ | ‘ . ' ' Regulador de velocidad
> EA1-3ED1-6, [T D6 - - - - - pe e oot .
-- ! MOD. COM. | REF 1 . , '
' LB | EXTERNO VELGG CRITICAS
Adaptador " ANEL ) L ]
1 1 '
bus campo ' .
CHO \ . ' !
! ! 12 : ' 20.01 VELOCIDAD MINIMA
! ' 0.02 VELOCIDAD MAXIMA
} | | REF 2 , !
W — \ Al------- EXTERNA ' ' T
Comunic. ||Seleccién ' 'E ' ! ' | REF VELOCIDAD 3
Modbus bus EA1-3,ED1 é. | 16 SALIDA ' ! !
4 campo MoD.com c BLOQUE . . ' Grupo 22
estandar P ' APL X ' ACEL/DECEL
Ap.C ' EXTERNO é ' ! :
1 U 1
' 2.02
} LPANEL é ' ! , | REF VELOCIDAD 3
) ,
REF1 !
r PANEL ' g Par ' (rpm). ! ' Grupo 23
' ' CTRL VELOCIDAD
u | > : I
1 ' 1
L | '
X 12 ' ! |_ 2.09
! REF2 ! ' ' REF PAR 2
, EXT1 ' ,
m \ EXTERNA \ ' , Regulador del par
'
1 ! 1
T
PANEL ' ExT2_ ! ' ' 20.04
1 ' 1
CONTROL . —e! , ! PAR MAXIMO
) ! ! ' 210
' ' . ' REF PAR 3
, , '
'
\ . '
'
REF : : ! : Grupo 24 ] 213
* ' ) ' , CTRL PAR REF PAR USUAL
. . REF2(%) . EXTERNO!
\ ]
\ '
! ' REF1(rpm)
\ ' '
1-------------- & - - - - oo oo - - - - o ® --------- .
- . ]
Marchat/Paro, Direccién ! :
'
.
X '
.
: ' L
SIN SEL . PANEL : o Marcha/Paro
ED1-6.\ EXTig | PETICION ‘/.-
™ 4
MOD.COM.™ | \_ EXTERNO AVANC.E\ ' Direccion
r—0 A T
— PANEL EXT2 RETROCESO_ ! '
1 ' 1
1 ' 1
' SIN SEL ' ,
. ED1-6, MOD.COM. ' '
Py ' '
T ! ' |
— , PANEL_ 1 , .
] i ! 1 SI, ED1-6,
' ' ' 1 MOD.COM.
.
r T
Marcha/Paro/Direccién ! ' '
L '
Seleccién de fuente! . ' '
10.01 EXTA 10.02 EXT2 10.03 16.01
i MAR/PARODIR | | MARPARO/DIR DIRECCION PERMISO DE
MARCHA

Figura 4-3 Seleccion del puesto de control y la fuente de control.
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Sinopsis

Macros de aplicacion

Este capitulo describe el funcionamiento y las aplicaciones apropiadas
para las cinco Macros de Aplicacion estandar y las dos de Usuario.

El capitulo empieza con una descripcion general de las Macros de
Aplicacién. La Table 5-1 enumera las macros junto con las
aplicaciones apropiadas, controles y como acceder a cada macro para
modificar sus parametros.

El resto de este capitulo contiene la informacion siguiente de cada
macro:

e Funcionamiento
e Senales de entrada y salida
¢ Conexiones Externas

Los ajustes de parametros por defecto se detallan en Apéndice B —
Ajustes de fabrica de las macros de aplicacion.

Las Macros de Aplicacion son series preprogramadas de parametros.
Las Macros de Aplicacién permiten poner en marcha el ACS 600
rapida y facilmente.

Las Macros de Aplicaciéon minimizan el nimero de distintos
parametros a ajustar durante la puesta en marcha. Todos los
parametros tienen valores por defecto ajustados de fabrica. El
programa Macro de Fabrica es la macro por defecto ajustada de
fabrica.

Al poner en marcha el ACS 600, puede seleccionar una de las macros
estandar como el ajuste por defecto para su ACS 600 (véase el
parametro 99.02 MACRO APLICACION):

» Valor de Fabrica

e Ctrl Manual/Automatico

e Control PID

* Control Secuencial

e Control del Par

Los valores por defecto de las Macros de Aplicacion se escogen para
representar los valores promedio en una aplicacion tipica. Compruebe
que los valores por defecto se adecuan a sus necesidades y haga los

ajustes personales cuando sea necesario. Todas las entradas y salidas
son programables.

Nota: Al cambiar los valores de los parametros de una macro
estandar, los ajustes nuevos se activan de inmediato y permanecen
activos aunque se apague y se vuelva a encender el ACS 600. De
todas formas, los ajustes de fabrica de los parametros de cada macro
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Macros de usuario

estandar seguiran estando disponibles. Los ajustes de fabrica se
restauraran cuando el valor del parametro 99.03 RESTAURAR APLIC
se cambie por YES (Sl), o si se cambia la macro.

Nota: Hay algunos parametros que permanecen inalterados aunque
se haya cambiado la macro por otra o se hayan restablecido los
ajustes de fabrica de la misma. Si desea mas informacion, consulte el
Capitulo 3 — Datos de partida, seccién 99.03 RESTAURAR APLIC.

Ademas de las Macros de aplicacion estandar, es posible crear dos
Macros de usuario. La Macro de usuario permite al usuario guardar los
Ajustes de parametros, incluidos el Grupo 99V los resultados de la
marcha de identificacion del motor en la memoria permanentel), y
recuperar los datos posteriormente.

Para crear la Macro de usuario 1:

1. Ajuste los Parametros. Realice la identificacion del motor si
todavia no lo ha hecho.

2. Guarde los ajustes de los parametros y los resultados de la
identificacion del motor cambiando el Parametro 99.02 MACRO
APLICACION por SAL USUARIO1 (pulse ENTER). La operacion
de almacenamiento tomara entre 20 s y un minuto.

Para recuperar la Macro de usuario:

1. Cambie el parametro 99.02 MACRO APLICACION por CAR
USUARIO1.

2. Pulse ENTER para cargar.

La Macro de usuario también puede activarse mediante entradas
digitales (véase el Parametro 16.05 CAMB ES MACR USUA).

Nota: La carga de la Macro de usuario recupera también los ajustes
del motor del grupo Datos de Partida y los resultados de la
identificacion del motor. Compruebe que los ajustes se corresponden
con el motor usado.

Ejemplo: Las Macros de usuario hacen posible pasar de un motor a
otro en el ACS 600 sin tener que ajustar los parametros del motor y
repetir la identificacion del motor cada vez que éste se cambia. Basta
que el usuario ajuste los valores y realice la identificacién del motor
una sola vez para ambos motores, y que después guarde los datos
como dos Macros de usuario. Al cambiar el motor, sélo es preciso
cargar la Macro de usuario correspondiente y el convertidor estara listo
para funcionar.

) También se guardan la referencia del panel y el ajuste del lugar de control (Local o Externo).
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Resumen de las
macros de aplicacion

Table 5-1 Macros de aplicacion .

Macro

Aplicaciones Apropiadas

Controles

Seleccion

Valor de
Fébrica

Cintas transportadoras y otras aplicaciones industriales de par
constante.

Aplicaciones a ejecutar durante largos periodos con una

velocidad constante distinta de la velocidad nominal del motor.

Bancos de prueba del limite de fatiga por vibraciéon que
necesitan velocidades variables de vibradores.

Comprobacion de maquinas rotativas.

Cualquier aplicacion que necesite de controles externos
tradicionales.

Panel,
Externo

FABRICA

Manual/Auto

Procesos que requieren un control de la velocidad del motor,
ya sea de forma automatica con PLC u otro automatismo de
proceso, o de forma manual con un panel de control externo.
Seleccion del puesto de control activo por entrada digital.

Controles de velocidad que tienen uno o dos puestos de
control externos con ajuste de referencia y control MARCHA/
PARO. Seleccién de referencia activa con entrada digital.

EXT1, EXT2

MANUAL/
AUTO

Control PID

Para usar con diferentes sistemas de control de bucle cerrado

tales como control de presion, control de nivel y control de

caudal. Por ejemplo:

* Bombas booster de sistemas de suministro de agua
municipales.

» Control automatico del nivel de depdsitos de agua.

* Bombas booster de sistemas de calefaccién a distancia
centralizados.

¢ Control de velocidad de diferentes tipos de sistemas de
manipulacion de material cuyo flujo debe ser regulado.

EXT1, EXT2

CTRL PID

Control del
Par

Procesos que requieren un control directo del par, p.e.
mezcladoras y accionamientos esclavos. La referencia del par
procede del PLC o de algun otro sistema de automatizacion de
procesos o panel de control. La referencia manual es la
referencia de velocidad.

EXT1, EXT2

CTRL PAR

Control
Secuencial

Procesos que requieren un control de la velocidad del motor
ademas de la velocidad regulable a través de 1 a 15
velocidades constantes y/o con dos tiempos diferentes de
aceleracion/deceleracion. El control puede llevarse a cabo de
forma automatica con PLC o algun que otro sistema de
automatizacion de procesos o por medio de interruptores de
seleccion normal de la velocidad.

Velocidad
Constante
Regulada

CTRL SEC
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Macro de aplicacion 1
— Valor de Fabrica

Diagrama de
funcionamiento

Potencia
Entrada

Controles externos

L

Motor

Todos los comandos de accionamiento y los ajustes de referencia se
pueden dar desde el panel del Panel de Control o de forma selectiva
desde un puesto de control externo. El puesto de control activo se
selecciona con la tecla LOC REM en el panel del Panel de Control. El
convertidor se controla por velocidad.

En caso de Control Externo, el puesto de control es EXT1. La senal de
referencia esta conectada a la entrada analégica EA1 y las sefiales de
marcha/paro y direccion a las entradas digitales ED1y ED2. Por
defecto, la direccion esta establecida en AVANCE (Parametro 10.03
DIRECCION). ED2 no controla la direccion de rotacién a menos que el
Parametro 10.03 DIRECCION cambie por PETICION.

En las entradas digitales ED5 y ED6 hay disponibles tres velocidades
constantes con seleccion de puesto de control externo. Existen dos
rampas de aceleracién/deceleracion preajustadas. Las rampas de
aceleracion y deceleracién se aplican de acuerdo con el estado de la
entrada digital ED4.

En los bloques de terminales se dispone de dos sefales de salida
analdgica y tres de salida de relé. Las sefales por defecto del Modo de
Lectura de Senal Actual del Panel de Control son FRECUENCIA,
INTENSIDAD y POTENCIA.

E VeI9cndad La referencia y los comandos de Marcha/Paro y Direccién se dan
4@ Salidas desde el Panel de Control. Para cambiar a Externo, pulsar la tecla

Salidas LOC REM.
de intensidad| .

La referencia se lee desde la entrada analdgica EA1. Los comandos
Marcha/Paro y Direccion se dan a través de las entradas digitales
ED1y ED2.

Figure 5-1 Diagrama de funcionamiento para la Macro de Fabrica.

Senales de Entrada y
Salida

Table 5-2 SeRfales de Entrada y Salida ajustadas por la Macro de

Fabrica.
Senales de Entrada Senales de Salida
Marcha, Paro, Direccion (ED1,2) Salida Analdgica SA1: Velocidad
Referencia Analdgica (EA1) Salida Analogica SA2: Intensidad

Seleccion Velocidad Constante(ED5,6) | Salida de Relé SR1: LISTO
SEL ACEL/DECEL 1/2 mediante (ED4) | Salida de Relé SR2: EN MARCHA
Salida de Relé SR3: FALLO (-1)

54
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Capitulo 5 — Programas macros de aplicacion estandar

Conexiones externas El siguiente ejemplo de conexién es aplicable cuando se usan los
ajustes de la Macro de Fabrica.
Bloque terminal X21 Funcién
‘ I 1 VREF Tension de referencia 10 VCC
Referencia F : | 2 GND max. 10 mA
1 ] 3 EA1+ Referencia externa 1
‘:I_ 4 EA1- 0..10V
= 5 EA2+ No especificada en esta aplicacion
6 EA2- 0..20 mA
7 EA3+ No especificada en esta aplicacion
@ 8 |EAS- 0..20mA
" A I 9 SA1+ Velocidad
10 SA1- 0...20 mA <-> 0 ... Intens. nom. de motor
11 SA2+ Intensidad
% 12 SA2- 0...20 mA <-> 0 ... Intens. nom. motor
— | Bloque terminal X22|
1 ED1 PARO/MARCHA
2 ED2 AVANCE/INVERSION (si 10.3es PETICION)
3 ED3 NO SE UTILIZA
4 ED4 ACEL/DECEL 1/2
5 ED5 SELECCION VELOCIDAD CONSTANTE*
6 ED6 SELECCION VELOCIDAD CONSTANTE*
7 +24DVCC +24 VCC max. 100 mA
8 +24DVCC
9 ED GND Masa digital
Bloque terminal X23
1 +24 VCC Salida de tension auxiliar 24 VCC
2 GND max. 250 mA
Bloque terminal X25
! SR j Salida de relé 1
Listo 2 SR12 LsTO
® 3 SR13
Bloque terminal X26
* Funcionamiento: 0 = abierto, 1 = cerrado 1 SR21
- 7A Salida de relé 2
ED5 | ED6 Salida En marcha 2 |SR2 L/ eNmARCHA
0 0 ajusta veloc. por EA1 @ 3 SR23 —
1 0 Velocidad constante 1 Fallo Bloque terminal X27|
0 1 Velocidad constante 2 @ 1 |SR3t j Salida de relé 3
1 1 Velocidad constante 3 — 2 [SR® FALLO (-1)
3 SR33 -

Figure 5-2 Conexiones de Control para la Macro de Aplicacion 1 - FABRICA. Las asignaciones de los
terminales de la placa NIOC se facilitan arriba. En el ACS 601 y ACS 604, las conexiones del usuario
se realizan siempre directamente en los terminales de entrada y salida de la placa NIOC. En el ACS
607, las conexiones se realizan bien directamente en la placa NIOC, o los terminales de E/S de la
placa NIOC estdn conectados a un blogue de terminales separados para las conexiones del usuario.
El blogue de terminales separados es opcional. Vea el manual del hardware pertinente para obtener
las asignaciones de terminales correspondientes.
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Capitulo 5 — Programas macros de aplicacion estandar

Conexiones de sefales Cuando selecciona la Macro de Fabrica, las conexiones de las
de control Senales de Control, es decir, los comandos de Referencia, Marcha,
Paro y Direccion, se establecen tal como se muestra en la Figure 5-3.

@ ACS 600 Seleccion de referencia

E/S en NIOC -
11.02 SELEC 12.01 SELEC 11.01 SELEC
EXT1/EXT2 VELOC CONST REF PANEL
Alg] T ——
CEEEN \ ED5.61 :
' : '
Médulos d s ' ' '
odulos ce Seleccion de la fuente de referencia : ! !
pxtension E/S ! ' '
.
11.06 SELEC 11.03 SELEC Grupo 12 ! . :
REF EXT2 REF EXT1 CONSTANTES \ f \
— . X !
} | X .
5 . ! . ' Regulador veloc.
1
Param. " e ' |ReF ' ! '
ext. E/S - €' |EXTERNA .. ! Grupo 25
NDIO Grupo 98 '. e I EXTi o ! . '_EXTERNO VELOC CRITICAS
- U
1 PANEL SIN SEL. / '
NAIO| S —  ——0 '
' EXT2 @ | ' f
! ' | PANEL 20.01 VELOCIDAD MINI-
.
CHO | . : , ,
Adaptador de } | _ ' = , ' ' | 201
pus de campo : REF2 : ' ' | REF VELOCIDAD
.. EA1-3,ED1-6 ! ! 2
Seleccién MOD.COM. ' EXTERNA : ' ' Grupo 22
W de bus de . . ' ' ACEL/DECEL
.
Campo . EXTERNO ' : ' I
' . Y
M(’t‘;zz:fs' Ap.C o ANEL ° . REF2 (%) ' | REF VELOCGIDAD
o, .
:
Comunicacion "—PANE/ . ' ' Grupo 23
E ' ' REF1 (rpm‘)/ : CTRL VELOCIDAD
' .
2 | | :
. '
'
: '
.
' '
. : :
PANEL . . !
CONTROL : : '
'
' |
'
. \ X
1 ! 1
l I I
1 ' 1
[ T 1
1 ' '
1 ! 1
1 ' 1
1 ' 1
1 ' 1
................... @ - - - - - m e e e e e e e e e - @ = mmm === = s
| .
| '
. .
; '
. .
X .
| N o
SIN SEL. | PANEL ' o Marcha/Paro
' '
ED12g o EXTig PETICION _ ‘/.'
*—o > °
) PANEL o ' \EXTERNO' AVANCE : Direccion
)——— o *—o T
= ' EXT2 RETROCESO' '
. L] X .
1 ! 1
' SIN SEL ! '
1 ' 1
. ED1-6,MOD.COM..\ . .
T U ' '
— , PANEL o 1 , '
-
1 ' '
! . . /sl
. I- - ! '
Marcha/Paro/Direccion ' ! '
Seleccion de fuente ' '
10.01 EXT1 10.02 EXT2 10.03 16.01
- MAR/PARO/DIR MAR/PARO/DIR DIRECCION PERMISO DE
MARCHA

Figure 5-3 Conexiones de las sefales de control de la Macro de Fabrica.
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Macro de aplicacion 2
— Manual/Automatico

Diagrama de
funcionamiento

Entrada
EXT1 (rpm) = Potencia

Control manual

e

s~

Capitulo 5 — Programas macros de aplicacion estandar

Los comandos Marcha/Paro y Direccion y los ajustes de referencia
pueden darse desde uno o dos puestos de control externos, EXT1
(Manual) y EXT2 (Automatico). Los comandos Marcha/Paro y
Direccion de EXT1 (Manual) estédn conectados a las entradas digitales
ED1y ED2, y la sefal de referencia a la entrada analdgica EA1. Los
comandos Marcha/Paro y Direccién de EXT2 (Automatico) estan
conectados a las entradas digitales ED5 y EDB, y la seial de
referencia a la entrada analogica EA2. La seleccion entre EXT1y
EXT2 depende del estado de la entrada digital ED3. El convertidor se
controla por velocidad. La referencia de velocidad y los comandos
Marcha/Paro y Direccién también se dan desde el Panel de Control.
Puede seleccionar una velocidad constante a través de ED4.

En el caso de Control Automatico (EXT2), la velocidad de referencia se
da como porcentaje de la velocidad maxima del convertidor (véanse
los Parametros 11.07 REF EXT2 MINIMA y 11.08 REF EXT2
MAXIMA).

En los bloques de terminales se dispone de dos sefales de salida
analdgica y tres de salida de relé. Las sefnales por defecto de Lectura
de Senal Actual del Panel de Control son FRECUENCIA,

La referencia y los comandos de Marcha/Paro y Direccién se
dan desde el Panel de Control. Para cambiar a externo, pulsar

_

__ < Manual/Auto

__ < Veloc. const.1

R

la tecla LOC REM .

Velocidad
—(a) Intensidad

71 Salidas
PLC —— Salidas
or
automation Control manual: La referencia se lee desde la entrada analdgica
EXT2 (%) = EA1. Los comandos Marcha/Paro y Direccién se dan a través de

Control automatico

Motor

las entradas digitales ED1 y ED2.

Figure 5-4 Diagrama de funcionamiento de la macro Manual/Auto.

Senales de Entrada y
Salida

Table 5-3 Senales de ent. y sal. ajustadas por la macro Manual/Auto.

Senales de Entrada Senales de Salida
Marcha/Paro (ED1,6) e Inversion (ED2,5) Velocidad (SA1)
Conmutar a cada puesto de control Intensidad (SA2)

2 entradas de ref. analdgica (EA1, EA2) LISTO (SR1)
Seleccion del puesto de control (ED3) EN MARCHA (SR2)
Seleccion de Velocidad Constante (ED4) FALLO (-1) (SR3)
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Capitulo 5 — Programas macros de aplicacion estandar

Conexiones Externas El siguiente ejemplo de conexion es aplicable cuando se usan los
ajustes de la Macro Manual/Auto.

Bloque terminal X21 Funcién
) 1 VREF Tension de referencia 10 VCC
— | méx. 10 mA
Referencia ‘—T—‘ I 2 GND
(Manual) | I 3 EA1+ Referencia externa 1 (Control Manual)
:l 4 EA1- 0..10V
Referencia — 5 EA2+ Referencia externa 2 (Control Auto)
(Auto) 6 EA2- 0..20mA
7 EA3+ No especificada en esta aplicacion
8 EA3-
& 9 SA1+ Velocidad
10 [SAt- 0...20 mA <-> 0 ... Veloc. nominal motor
11 SA2+ Intensidad
l 12 [sA2- 0...20 mA <-> 0 ... Intens. nom. motor

— | Bloque terminal X23

1 ED1 PARO/MARCHA (Manual)

2 |ED2 AVANCE/INVERSION (Manual)
3 |ED3 SELECCION EXT1/EXT2*

4 |ED4 VELOCIDAD CONSTANTE 4

5 |ED5 AVANCE/INVERSION (Auto)

6 |ED6 PARO/MARCHA (Auto)

7 | +24DVCC +24 VCC max. 100 mA

8 +24DVCC

9 ED GND Masa digital

Bloque terminal X23

1 +24 VCC Salida de tension auxiliar 24 VCC
5 GND 250 mA
Bloque terminal X2

1 SR11

) Salida de relé 1
Listo 2 [SR12

LISTO

3 SR 13

9

. . . Bloque terminal X24
* Funcionamiento: Interruptor abierto=Manual (EXT1),

Interruptor cerrado = Auto (EXT2) ! SR21 j Salida de relé 2

m
)
3
2
)
>
o

2 |SR EN MARCHA
3 |SRes

®©

‘n
L
o

Bloque terminal X27

)

1 SR 31
2 SR 32
3 SR 33

Salida de relé 3
FALLO (-1)

Figure 5-5 Conexiones de Control de la Macro de Aplicacion Manual/Auto. Las asignaciones de los
terminales de la placa NIOC se facilitan arriba. En el ACS 601 y ACS 604, las conexiones del usuario
se realizan siempre directamente en los terminales de entrada y salida de la placa NIOC. En el ACS
607, las conexiones se realizan bien directamente en la placa NIOC, o los terminales de E/S de la
placa NIOC estdn conectados a un blogue de terminales separados para las conexiones del usuario.
El bloque de terminales separados es opcional. Vea el manual del hardware pertinente para obtener
las asignaciones de terminales correspondientes.
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Capitulo 5 — Programas macros de aplicacion estandar

Conexiones de sefales Cuando selecciona la Macro Manual/Auto, las conexiones de las
de control Senales de Control, p.e. los comandos de Referencia, Marcha, Paro y
Direccion, se establecen tal como se muestra en la Figure 5-6.

m ACS 600 Seleccion de referencia
erminales de

E/S en NIOC - 11.02 SELEC 12.01 SELEC 11.01 SELEC
EXT1/EXT2 VELOC CONST REF PANEL
- . . .
elelelel . ED3 ED4(VELOC4) ]
' ! '
1 1 1
Médulos de Seleccién de la fuente de referencia ' ' '
bxtension E/S — ! ! !
11.06 SELEC 11.03 SELEC V00 . . .
REF EXT2 REF EXT1 CONSTANTES , \ ,
— 1 ! 1
} | . |
= : . ' Regulador veloc.
Param. T ' : '
ext. E/S @ ' |EXTERNA - ° ' Grupo 25
NDIO Grupo 98 -\: I EXT1 g ! ! ! EXTERNO VELOC CRITICAS
NAIO PANEL SIN SEL o/ '
— o ' '
EXT2 o' l I
! ' |PANEL 20.01 VELOCIDAD MINIM
CHoO ] ! ' ' 20.02 VELOGIDAD MAXI-
Adaptador de ! '
} | — '
bus de campo P . ! ! | .01
. REF2 ' ' | REF VELOCIDAD 3}
Seleccion EXTERNA ' ' I
! ! ' Grupo 22
W de bus de Fa ! ! [ ACEL/pDECEL
campo EXTERNO ' ' I
Modbus es- Ap.C 1 , \ |
tandar . PANEL a ! REF2 (%) 1 [ | REF VELOCIDAD 3
Comunicacion ’ — ®. [
| < PANEL f ' '® ' Grupo 23
! ' REF1 (rpm‘ / ' CTRL VELOCIDAD
, |
\_/@ . : .
1 ' '
1 ! 1
1 ! 1
m , ' !
' |
PANEL ! . ,
CONTROL , ' \
1 ! 1
1 ' 1
1 ! 1
1 ! 1
6 I I I
1 | 1
1 ' 1
1 ' 1
1 ' 1
1 ' 1
1 1 1
\ ' ,
.................... S
- ' '
' '
) '
! '
'
| | '
| ! [ ]
Marcha/Paro
SIN SEL. " PANEL ¢ | -
ED12g o EXT1g : PETICION /
ad - w !
< PANEL ' EXTERNO' AVANCE.\ ' Direccion
1 4 T
= ' EXT2 RETROCESO!
. . & :
1 ' 1
, SIN SEL ° | ,
|
' ED6,5 , !
o—o ,
1 - - 1
- , PANEL o ! , !
-
1 1 1
'
! ' ' 'Sl
Marcha/Paro/Direcciéon ' ] \
Seleccién de fuente! . ' '
10.01 EXT1 10.02 EXT2 10.03 16.01
MAR/PARODIR | | MAR/PARO/DIR DIRECCION PERMISO DE
= MARCHA

Figure 5-6 Conexiones de las sefales de control de la Macro Manual/Auto.
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Capitulo 5 — Programas macros de aplicacion estandar

Macro de aplicacion 3
— Control PID

Diagrama de
funcionamiento

La macro de Control PID sirve para controlar una variable de proceso,
como la presion o el flujo, regulando la velocidad del motor accionado.

La senal de referencia del proceso esta conectada a la entrada anal6-
gica EA1 y la senal de realimentacion del proceso a la entrada analo-
gica EA2.

De forma alternativa, se puede dar una referencia de velocidad directa
al ACS 600 mediante la entrada analdgica EA1. En ese caso, se omite
el control PID y el ACS 600 deja de controlar la variable de proceso. La
seleccion entre control manual y control PID depende del estado de la
entrada digital ED3.

En los bloques de terminales se dispone de dos sefales de salida
analogica y tres de salida de relé. Las sefales por defecto del Modo de
Lectura de Senal Actual del Panel de Control son VELOC, VALOR
ACTUAL y DESVIACION DE CONTROL.

Entrada

Potencia
A

EXT1

Retei - [ | ~
PID EXTZ ﬁ

Valor actual .——

La referencia y comandos Marcha/Paro y
Velocida(Direccion se dan desde el Panel de Control. Para

MAR/PARO(EXT1) —
MAR/PARO(EXT2)—
Velocidad/Proceso __-
(EXT1/EXT2)
Permiso de marcha —
Velocidad constante —

Relé
Salidas

e

Control Externo

EXT1 (rpm) = Control velocidad directa
= Control PID proceso

EXT2 (%)
Control panel

REF1 (rpm) = Control velocidad directa
= Control PID proceso

REF2 (%)

La referencia se lee desde la entrada analdgica

EA1. El comando Marcha/Paro se da a través de
la entrada digital ED1 si es por control de veloci-
dad directa (EXT1) o a través de ED6 si se opera

Motor por Control de Proceso (EXT2).

Figure 5-7 Diagrama de funcionamiento de la Macro de Control PID.
Senales de Entraday  Table 5-4 Senales de ent. y sal. ajustadas por la Macro de Control PID.

Salida

Senales de Salida

Velocidad (SA1)
Intensidad (SA2)

Senales de Entrada

MAR/PARO por cada puesto control (ED1,ED6)
Referencia Analdgica (EA1)

Valor Actual (EA2) LISTO (SR1)
Seleccion del puesto de control (ED3) EN MARCHA
Seleccion de Velocidad Constante (ED4) (SR2)

Permiso de Marcha (ED5) FALLO (-1) (SR3)

Nota: Las velocidades constantes no se tienen en cuenta (Grupo de parametros 12) al seguir la refer-
encia de proceso (se usa el control PID).

5-10
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Capitulo 5 — Programas macros de aplicacion estandar

Conexiones Externas El siguiente ejemplo de conexion es aplicable cuando se usan los

ajustes de la Macro de Control PID.

Bloque terminal X21 Funcién
‘ I 1 VREF Tension de referencia 10 VCC
Ajuste referencia*** 1 l | 2 GND méx. 10 mA
(EXT1yEXT2) T } 3 EA1+ Referencia EXT1 o EXT2
:I_I 4 EA1- 0..10V
Realimentacion transducto — 5 EA2+ Senal Actual
—|_6 |EA2 0...20 mA
7 EA3+ No especificada en esta aplicacion
8 EA3-
9

@ SA1+ Velocidad
" 10 [SA1- 0...20 mA <-> 0 ... Veloc. nom. motor

% 1 |sA2+ Intensidad
l 12 |sAe- 0...20 mA <-> 0 ... Intens. nom. motor

— | Bloque terminal X223

— 1 ED1 PARO/MARCHA (Manual)

2 ED2 No especificada en esta aplicacion
— 3 ED3 SELECCION EXT1/EXT2*
— 4 ED4 VELOCIDAD CONSTANTE 4****
— 5 ED5 PERMISO DE MARCHA**
— 6 ED6 PARO/MARCHA (Proceso)

7 +24DVCC +24 VDC méx. 100 mA

8 +24DVCC

9 ED GND Masa digital

Bloque terminal X23|

1 +24 VCC Salida de tension auxiliar 24 VCC
B GND 250 mA
Bloque terminal X25
1 SR11 , .
/  Salida de relé 1
* Interrup.Abierto = ControlVeloc. (ajuste veloc. directo) Listo 2 |SR12 LISTO
Interrup.Cerrado (+24 V) =Control Proceso (ctrl. PID) @ 3 SR13 -
** Interrup. abierto = Sefial PERMISO DE MARCHA no Bloque terminal X26
recibida; el convertidor no se activara (o se detendra). ] SR21
Interruptor cerrado (+24 V) =PERMISO DE /  Salida de relé 2
MARCHA activado En/mg{:ha 2 [sR2 EN MARCHA
. . . s 3 SR23 —
*** Ajuste de referencia posibletambién internamente con \29
el panel. Fallo Bloque terminal X27
****No pueden seleccionarse velocidades constantes si Q 1 SR 31 Salida de relé 3
esta seleccionado Control de Proceso (por €j., si +24 2 SR 32

N

FALLO (-1)

V c.c. esta conectado a ED3). Véase la figura 5-9.

3 SR 33

Figure 5-8 Conexiones de Control para la Macro de Aplicacion Control PID. Las asignaciones de los
terminales de la placa NIOC se facilitan arriba. En el ACS 601 y ACS 604, las conexiones del usuario
se realizan siempre directamente en los terminales de entrada y salida de la placa NIOC. En el ACS
607, las conexiones se realizan bien directamente en la placa NIOC, o los terminales de E/S de la
placa NIOC estdn conectados a un blogue de terminales separados para las conexiones del usuario.
El blogue de terminales separados es opcional. Vea el manual del hardware pertinente para obtener
las asignaciones de terminales correspondientes.
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Capitulo 5 — Programas macros de aplicacion estandar

Conexiones de senales
de control

erminales de

Cuando selecciona la Macro de Control PID, las conexiones de las
Senales de Control, p.e. los comandos de Referencia, Marcha, Paro y

Direccion, se establecen tal como se muestra en la Figure 5-9.

ACS 600

Seleccion de referencia

Figure 5-9

en NIOC — 11.02 SELEC 12.01 SELEC 11.01 SELEC
Es o EXT1/EXT2 VELOC CONST REF PANEL
——
@@@@ o ED3' ED4(VELOC4) '
1 ' 1
1 ! 1
Médulos de Seleccion de la fuente de referencia ' ' |
\
pxtension E/S ' | !
11.06 SELEC 11.03 SELEC Grupo 12 ' ) !
REF EXT2 REF EXT1 CONSTANTES . \ .
- I 1 ! 1
,
} | : T $ore ! : : Regulador velocid.
' ' REFT | "~~~ °~° [ '
Param. EAT
® : EXTERNA ! =T ' ' Grupo 25
NDIO ext. E/S I ! 1 EXTERNO VELOC CRITICAS
Grupo 98 ! b T e
P . PANEL SIN SEL EXT2 '
NAIO ' 4 .
| \ \
' 12 . . 20.01 VELOCIDAD MINI-
' REF2 ! | MA
CHo E ' EXTERNA [ | . \
Adaptador de } | . , , [ 2.01
bus de campo | ' ' | REF VELOCIDAD
s L. \ 16 SALI- , , 2
eleccion el DA X . Grupo 22
fa] ||de bus de Q. BLOQUE . ' ACEL/DECEL
campo \ EXTERNO | REF2 (/cc) . X |
Modbus es- Ap. C PANEL [ ' -
tandar P- ® Py AEGL. . , , | REF VELOCIDAD
SO |
Comunicacién f < PANEL /' LADOR (e ! Grupo 23
J \ PID , CTRL VELOCIDAD
' 26 DESVIA- I
@ EAL ' CION CON- |
EAZ o ! RO !
—o \
EA3 ' ! !
m ! . .
|
EAT' '
PANEL |
CONTROL : ER2 o o '
T @ A 1
| EA3 X
’ 1 ' 1
' 1 ' 1
. T ACT1 '
|
] X ] , .
e ® - - oot *---------
: ' ! 1 :
'
_______ ' | Seleccién de fuente actual ' '
40.07 SELENTR | | 40.08 SELENTR | |40.06 SEL VALOR '
- ACTUAL 1 ACTUAL 2 ACTUAL .
'
'
'
! [ ]
| SIN SEL. PANEL K - Marcha/Paro
ED1 P EXTig . PETICION . ‘/.'
PANEL ' \_ EXTERNO AVANCE [ Direccion
"_. | ' [ 2 @ T
, EXT24 1 RETROCESQ '
- ' ' o '
' |
: SIN SEL ' ' :
! . | . !
ED6 o o ' ' I
*—o .
' PANEL g ' X !
T
— . . 'ED3 ' | ED5
- T T T
Marcha/Paro/Direccion ! ' ! \
L ,
Seleccién de fuente . ' ' '
| 10.01 EXT1 10.02 EXT2 11.02 SELEC 10.03 16.01
MAR/PARODIR | | MAR/PARO/DIR EXT1/EXT2 DIRECCION PERMISO DE
u MARCHA

Conexiones de las sefhales de control de la Macro de Control PID.
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Macro de aplicacion 4
— Control del Par

Diagrama de
funcionamiento

Entrada
Potencia

e
Controles externos

Ref. veloc—FT" | -

Ref. par 7 E

EXT2

e

— Salidas
—— Relé

Motor
Control Externo
EXT1 (rpm) = Control Velocidad
EXT2 (%) = Control Par

Capitulo 5 — Programas macros de aplicacion estandar

El Control del Par se usa en aplicaciones que precisan el control del
par del motor. La referencia de par se da a través de la EA2 como una
sefnal de intensidad. Por defecto, 0 mA corresponde a 0% y 20 mA a
100% del par del motor nominal. Los mandatos de Marcha/Paro y
Direccion se dan a través de las entradas digitales ED1y ED2. La
sefal de permiso de marcha esta conectada a ED6.

A través de la entrada digital ED3 es posible seleccional el control de
la velocidad en lugar del control del par.También es posible cambiar el
puesto de control externo por el local (es decir, por el Panel de Control)
pulsando la tecla . El Panel controla la velocidad por defecto. Si se
necesita el control del par con el Panel, el valor del Parametro 11.01
SELEC REF PANEL debe cambiarse por REF2 (%).

En los bloques de terminales se dispone de dos sefales de salida
analdgica y tres de salida de relé. Las sefiales por defecto del Modo de
Lectura de Sefal Actual del Panel de Control son VELOC, PARy PTO
CTRL.

La referencia y los comandos de Marcha/Paro y Direccién se

Velocidad dan desde el Panel de Control. Para cambiar a externo, pulsar

Intensidad 12.tecla LOC REM .

La referencia se lee desde la entrada analdgica EA2 (control del
par seleccionado) o EA1 (control de la velocidad seleccionado).
Los comandos Marcha/Paro y Direccidn se dan a través de las

entradas digitales ED1 y ED2. La seleccién entre el control del

par y el de la velocidad se hace a través de ED3.

Control Panel

REF1 (rpm) = Control Velocidad

REF2 (%) = Control Par

Figure 5-10 Diagrama de funcionamiento de la Macro Control del Par.

Senales de Entrada y
Salida

Table 5-5 Senales de ent. y sal. ajustadas por la Macro Control del Par.

Seiales de Entrada Senales de Salida
Marcha/Paro (ED1,2) Velocidad (SA1)
Referencia de Velocidad Analdgica (EA1) Intensidad (SA2)
Referencia de Par Analégica (EA2) LISTO (SR1)

Seleccion de Control del Par (ED3) EN MARCHA (SR2)
Seleccion Acel/Decel 1/2 (ED5) FALLO (-1) (SR3)
Seleccion de Velocidad Constante (ED4)

Permiso de Marcha (ED6)

Manual del Firmware
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Capitulo 5 — Programas macros de aplicacion estandar

Conexiones externas El siguiente ejemplo de conexién es aplicable cuando se usan los

ajustes de la Macro de Control de Par.

Bloque terminal X21 Funcién
‘ ] 1 VREF Tension de referencia 10 VCC
— | 4x.10 mA
Referencia de Velocidad ‘—?—‘ | 2 GND max.10m
I I 3 EA1+ Referencia de velocidad (EXT1)
] 4 EA1- 0..10V
— 5 EA2+ Referencia de par (EXT2)
Referencia de Par 6 EA2- 0 .. 20 mA
7 EA3+ No especificada en esta aplicacion
8
9

EA3-
@ SA1+ Velocidad
" 10 [SA1- 0...20 mA <-> 0 ... Veloc. nominal motor
% 11 SA2+ Intensidad
12 |spo- 0...20 mA <-> 0 ... Intens. nom. motor

Bloque terminal X22

ED1 PARO/MARCHA
ED2 AVANCE/INVERSION
Ln;grrup. abierto = EXT1 seleccionado = Control Veloci- ED3 SEL VELOCIDAD/CONTROL DE PAR*
Interrup. cerrado (+24V) = EXT2 seleccionado = Control ED4 SELECCION VELOC. CONSTANTE****
Par ED5 SEL ACE/DEC 1/2**
** Interrup. abierto = ACE/DEC 1 seleccionada
Interrup. cerrado (+24V) = ACE/DEC 2 seleccionada ED6 PERMISO DE MARCHA**
*** Interrup. abierto = Sefial PERMISO DE MARCHA no re- +24DVCC +24 VDC max. 100 mA
cibida; el convertidor no se activara (o se detendra). +24DVCC
Interruptor cerrado (+24 V) =PERMISO DE MARCHA —
activado, se permite la operacién normal. 9 |DGND Masa digital
**** No pueden seleccionarse velocidades constantes si esta Blogue terminal X24
seleccionado Control de Par (por ej., si +24 V c.c. esta ] vee Salida de tensic iiar 24 VCG
conectado a ED3). Véase la figura 5-12. +24 alda de tension auxiliar
250 mA
2 GND
Bloque terminal X2§
1
SRi1 Salida de relé 1
List 2 ;
/'5\" SR12 LISTO
3 SR13 —
\/

Bloque terminal X2§

! SR21 /~ Salida de rel¢ 2
Enmarcha |——— 2 SR22 EN MARCHA
Q) 3 |[smes |-
Y
?II\O Bloque terminal X27
(X 1 |sRat 7 Salida de relé 3
2 |sRa32 FALLO (-1)
3 [sR33 | —

Figure 5-11 Conexiones de Control para la Macro de Aplicacion Control del Par. Las asignaciones de
los terminales de la placa NIOC se facilitan arriba. En el ACS 601 y ACS 604, las conexiones del
usuario se realizan siempre directamente en los terminales de entrada y salida de la placa NIOC. En
el ACS 607, las conexiones se realizan bien directamente en la placa NIOC, o los terminales de E/S
de la placa NIOC estan conectados a un bloque de terminales separados para las conexiones del
usuario. El bloque de terminales separados es opcional. Vea el manual del hardware pertinente para
obtener las asignaciones de terminales correspondientes.
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Conexiones de sefales Cuando selecciona la Macro Control de Par, las conexiones de las
de control Senales de Control, p.e. la Referencia, y los comandos Marcha, Paro y
Direccion, se establecen tal como se muestra en la Figura 5-12.

ACS 600 Seleccién de referencia
erminales de

E/S en NIOC — 11.02 SELEC 12.01 SELEC 11.01 SELEC
EXT1/EXT2 VELOC CONST REF PANEL
B ———
[elelelel . ED3,ED4(VELOC4) \
1 ! 1
1 ! 1
Médulos de Seleccion de la fuente de referencia ! ' !
'
bxtension E/S ' . '
Grupo 12 ! '
11.06 SELEC 11.03 SELEC VELOG , ' ,
REF EXT2 REF EXT1 CONSTANTES , , ,
- , ' ,
} | X | ' ' . -
’ P , ' , Regulador velocid.
" ED1-6 + - = = = = g = = = - = !
Param. ' ear_ |Rem N T :
ext. E/S . EXTERNA A , Grupo 25
NDIO Grupo 98 , e VELOC CRITICAS
. PANEL SIN SEL Ny .
NAIO| —e \ |
T
1 ' ! 1
' ! ! ' 0.01 VELOCIDAD MINIM
CHo A [ ! . I 20.02 VELOCIDAD MAXIH
Adaptador de } | ! ! X !
bus de campo — ! ! . ! | 2,01
Seleccié ' ' X ' | REF VELOCIDAD 3}
eleccion ' ' '
\
m a ] de bus de EA2_ ! 12 ! ! Grupo 22
campo L X REF2 ' ! ' ACEL/DECEL
EXTERNO '
Modbus es- Ap.C \_. EXTERNA . \ : T
tandar : PANEL . | -
dar ® PY P | ! X ' | REF VELOCIDAD 3
IComunicacion PANEL / !
} ,
- [ ' , ' Grupo 23
' ' ' CTRL VELOCIDAD
2 | | S |
' X ' 2.09
! EXT1 ! , ! REF PAR 2
\
m ' ., ' X Regulador de par
' ''a ! I
T
' ExT2 ' 20.04
PANEL ' —/' ! ' PAR MAXIMO
CONTROL ' ' '
' ' ! ' 2.10
' ' ! ‘ REF PAR 3
' ' ,
' ' ' '
, |
: ' ' : Grupo 24 H 213
] ] ' , CTRL PAR REF PAR USUAL
! ! REF2 (%) , EXTERNO!
]
' \
' , |
' ' REF1 (rpm) PANEL |
' | '
------------------- @ - - - - - e e e e e - - - - mm - — - -
| )
\ \
. ,
; ,
|
| : |
' [ ]
'
SIN SEL. \ PANEL : - Marcha/Paro
'
ED12 o o EXT1g , . PETICION /.'
PANEL _ ! ' EXTERNO AVANCE. \ ! Direccion
r , ' h T
- ' EXT2 RETROCESO ,
. . X
1 ' 1
' SIN SEL ' ,
, '
, ED1,2 o ' :
- *——o . !
— \ PANEL . !
- ® | ! .
: : ' ED6
T T
Marcha/Paro/Direccion : ' \
Seleccion de fuente! ' '
10.01 EXT1 10.02 EXT2 10.03 16.01
MAR/PARO/DIR | | MAR/PARO/DIR DIRECCION PERMISO DE
- MARCHA

Figure 5-12 Conexiones de las Senales de Control para la Macro de Control del Par.
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Macro de aplicacion 5
— Control secuencial

Diagrama de
funcionamiento

Entrada
P }encia

Controles externos

N Velocidad

[

4

Motor

Control Externo

EXT1 (rpm) = Control Velocidad
EXT2 (%) = Control Velocidad
Control Panel

REF1 (rpm) = Control Velocidad
REF2 (%) = Control Velocidad

—— Relé

——— Salidas

Esta macro ofrece 7 velocidades constantes preajustadas, que se
pueden activar a través de las entradas digitales ED4 a ED6 segun la
Figura 5-16. Existen dos rampas de aceleracion/deceleracion
preajustadas. Las rampas de aceleracion y deceleracion se aplican de
acuerdo con el estado de la entrada digital ED3. Los comandos de
Marcha/Paro y Direccion se dan a través de las entradas digitales ED1
y ED2.

La referencia de velocidad externa puede darse a través de la entrada
analégica EA1. Esta sélo esta activa cuando todas las entradas
digitales ED4 a ED6 estan fijadas a 0 VCC. Desde el Panel de Control
pueden entrarse también los comandos de funcionamiento y el ajuste
de la referencia.

En los bloques de terminales se dispone de dos sefales de salida
analdgica y tres de salida de relé. EIl modo de parada por defecto es el
de rampa. Las sehales por defecto del Modo de Lectura de Senal
Actual del Panel de Control son FRECUENCIA, INTENSIDAD y
POTENCIA.

Velocidad

Veloc. 3

Paro con
rampa de
deceleracion

Veloc. 2

Intensidad

Veloc. 1

Acell Acell Acel2 Decel2

Veloc. 2

Acel2/Decel2
Veloc. 3 |

Ejemplo de control secuencial utilizando velocidades constantesy .
diferentes tiempos de aceleracion y deceleracion.

Figure 5-13 Diagrama de funcionamiento para la Macro de Control Secuencial.
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La referencia y los comandos de Marcha/Paro y
Direccién se dan desde el Panel de Control.

Para cambiar a Externo, pulsar la tecla LOC REM.

La referencia se lee desde la entrada analdgica
EA1 o se usa la velocidad constante. Los
comandos Marcha/Paro y Direccién se dan a
través de las entradas digitales ED1y ED2.

Figure 5-14 Modos de Control por Panel y Control Externo de la Macro de Control Secuencial.

Senales de Entraday La lista de senales de Entrada y Salida del ACS 600 ajustadas por la
Salida Macro de Control Secuencial figura en la Table 5-6.

Table 5-6 Sehales de ent. y sal. para la Macro de Control Secuencial.

Seiales de Entrada Senales de Salida
Marcha/Paro (ED1) e inversién (ED2) Velocidad (SA1)
Referencia Analdgica (EA1) Intensidad (SA2)
Seleccion Acel/Decel 1/2 (ED3) LISTO (SR1)

Seleccion Velocidad Constante (ED4-6) EN MARCHA (SR2)
FALLO (-1) (SR3)

Manual del Firmware 5-17



Capitulo 5 — Programas macros de aplicacion estandar

Conexiones externas El siguiente ejemplo de conexidn es aplicable cuando se usan los
ajustes de la Macro de Control Secuencial.

Bloque terminal X21 Funcién
‘ I 1 VREF Tension de referencia 10 VCC
Referencia F : | 2 GND max 10 |'T.1A

| 3 |EA1+ Referencia externa

:]_I 4 EA1- 0..10V

= 5 EA2+ No especificada en esta aplicacién
6 EA2-
7 EA3+ No especificada en esta aplicacion
8 EA3-
9

@ SA1+ Velocidad
- 10 |[SA1- 0...20 mA <-> 0 ... Veloc. nominal motor
11 |SA2+ Intensidad
l 12 [SA2- 0...20 mA <-> 0 ... Intens. nom. motor

— | Bloque terminal X22)

1 ED1 PARO/MARCHA

2 ED2 AVANCE/INVERSION

3 ED3 SEL ACE/DEC 1/2

4 ED4 SELECCION VELOCIDAD CONSTANTE*
5 ED5 SELECCION VELOCIDAD CONSTANTE*
6 |EDS ELECCION VELOCIDAD CONSTANTE*
7 |+24DVCC +24 VDC max. 100 mA

8 |+24DVCC

9 |DGND Masa digital

Bloque terminal X23

1 +24 VCC Salida de tension auxiliar 24 VCC
2 GND 250 mA
Bloque terminal X23
! SR lida de relé 1
* Funcionamiento: 0 = abierto, 1 = cerrado Listo 2 SR12 ; Salida de relé
LISTO
ED4 ED5 ED6 Salida @ 3 SR13 |
0 0 0 ajusta veloc. por EA1 Bloque terminal X2§
1 0 0 Velocidad constante 1 1 SR21
Velocidad tante 2 SRo2 Salida de relé 2
elocidad constante ;
0 ! 0 E”/”‘a\mha 2 EN MARCHA
1 1 0 Velocidad constante 3 Q</ 3 SR23 |
0 0 1 Velocidad Constante 4 Fallo Blogue terminal X271
1 0 1 Velocidad Constante 5 &\ 1 SR31
0 1 1 Velocidad Constante 6 Salida de relé 3
elocidad Constante ;
2 |Ske FALLO (-1)
1 1 1 Velocidad Constante 7 3 SR33 -

Figure 5-15 Conexiones de Control para la Macro de Aplicacion Secuencial. Las asignaciones de los
terminales de la placa NIOC se facilitan arriba. En el ACS 601 y ACS 604, las conexiones del usuario
se realizan siempre directamente en los terminales de entrada y salida de la placa NIOC. En el ACS
607, las conexiones se realizan bien directamente en la placa NIOC, o los terminales de E/S de la
placa NIOC estdn conectados a un bloque de terminales separados para las conexiones del usuario.
El bloque de terminales separados es opcional. Vea el manual del hardware pertinente para obtener
las asignaciones de terminales correspondientes.
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Conexiones de sefales Cuando selecciona la Macro Control Secuencial, las conexiones de las
de control Senales de Control, p.e. los comandos de Referencia, Marcha, Paro y
Direccion, se establecen tal como se muestra en la Figure 5-16.

m ACS 600 Seleccion de referencia
erminales de

E/S en NIOC p— 11.02 SELEC 12.01 SELEC 11.01 SELEC
EXT1/EXT2 VELOC CONST REF PANEL
- . .
eeelel T \ ED4s6 |
' ! \
' ! \
Médulos de Seleccién de la fuente de referencia ' ' '
1 ! 1
pxtension E/S , | ,
11.06 SELEC 11.03 SELEC GV'EE%&Z . . .
REF EXT2 REF EXTA CONSTANTES , , ,
- 1 ' 1
L i 1 1 .
‘ | X1, . . . ! Regulador velocid.
N KR
Param. ! EA1 _ + [REF1 ! ‘: :
ext. E/S ; v\" EXTERNA \ v, Grupo 25
EXT1 o | EXTERNO VELOC CRITICAS
NDIO Grupo 98 \ 4 l !
NAIO &. SIN SEL ! |
: ' \
| EXT2 g ! | J_
' ' ' | PANEL b0.01 VELOCIDAD MINIMA
CHo | ! : ! ! 20.02 VELOCIDAD MAXI-
Adaptador de } | ! ! !
— ! ' I \ | ]
pus de campo l 12 ! ! [ | REF VELOCIDAD 2
Seleccion ! E)E%RNA =5 : !
EA1_ ! ! Grupo 22
@ di::‘:ge ' ! ! [ ACEL/DECEL
EXTERNO ! ! !
Modbus es- Ap. C \—Q I . . | 2.02
tandar ) PANEL ' REF2 (%) \ REF VELOCIDAD 3
e omunicacic ——o . . . . |
omunicacién PANEL X . ! o
J ¢ ' b rupo 23
. : REF1 (rpmg/ ' CTRL VELOCIDAD
\
L@/ : : I
1 ! 1
1 ! '
' 1
m X ' .
! 1
PANEL ! ' ,
CONTROL \ ' '
1 ! 1
1 ! 1
1 ! 1
1 ' 1
I I I
, \ \
; T \
\ \ \
\ ' \
1 1 1
1 ! 1
1 1 1
................... [ I T S
' ]
' '
| '
! .
'
| i
1 ! .
SIN SEL. | PANEL : - Marcha/Paro
ED12. o EXTig | PETICION /
*—o » \
< PANEL _ ' N\ EXTERNO' AVANCE.\ ' Direccion
p————o0 R T
— ' EXT2 RETROCEZQ
, ' X :
1 ! 1
\ SIN SEL ! ,
\ ,
, ED1,ED£\ \ !
1 - i 1
- , PANEL o ! , !
® .
| \ ,
l : | 'Sl
. .z ! |
Marcha/Paro/Direccion ' ! ,
Seleccion de fuente ' '
10.01 EXT1 10.02 EXT2 10.03 16.01
MAR/PARODIR | | MAR/PARO/DIR DIRECCION PERMISO DE
- MARCHA

Figure 5-16 Conexiones de la Senales de Control para la Macro de Control Secuencial.
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Capitulo 6 — Parametros

Sinopsis

Grupos de parametros

[16 ENTRADAS SISTEMA

Este capitulo explica la funcion y las selecciones validas para cada
parametro del ACS 600.

Los parametros del ACS 600 estan ordenados en Grupos por su
funcion. La Figura 6-1 ilustra la organizacion de los grupos de
parametros. El Capitulo 2 - Sinopsis de la programacion del ACS 600...
explica como seleccionar y ajustar los parametros de esta seccion.
Véase el Capitulo 3 — Datos de partida y el Capitulo 4 — Manejo de
control para mas informacion sobre los Datos de Partida y las Senales
Actuales. Los parametros que no se usan en la actual aplicacion
permanecen escondidos para simplificar la programacion.

iATENCION! Tenga cuidado cuando configure las conexiones de
entrada/salida, ya que es posible (aunque no recomendable) usar una
conexién de E/S para controlar varias operaciones. Si se programa
una E/S para algun propdsito, el ajuste se mantiene incluso si
selecciona la E/S para otro propésito con otro parametro.

| 35 MED TEMP MOTOR 99 DATOS DE PARTIDA
[34 VELOC DE PROCESO
33 INFORMACION 98 MODULOS OPCIONALES
[ 32 SUPERVISION
[ 31 REARME AUTOMATICO 96 SA EXT

30 FUNCIONES FALLO —
. 92 D SET TR DIRECC

[ 26 CONTROL MOTOR

[25 VELOC CRITICAS 90 D SET REC DIRECC

[24 CTRL DE PAR

[[23 CTRL VELOCIDAD

[22 ACEL/DECEL 70 CONTROL DDCS

[21 MARCHA/PARO

20 LIMITES

60 MAESTRO/ESCLAVO

| 52 MODBUS ESTANDAR

[15 SALIDAS ANALOGICAS

[14 SALIDAS DE RELE

[ 13 ENTRADASANALOG

[12 VELOC CONSTANTES

[[11 SELEC REFERENCIA

10 MARCHA/PARO/DIR

|51 MODULO COMUNIC
50 MODULO TACO

[ 45 SELECCION DE FUNCIONI
[ 42 CONTROL FRENO

40 CONTROL PID
40.1 GANANCIA PID

Figura 6-1 Grupos de Pardmetros.
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Grupo 10
Marcha/Paro/Dir

10.01 EXT1
MAR/PARO/DIR

Estos valores de parametro sélo pueden alterarse con el ACS 600
parado. La columna Rango/Unidad de la Tabla 6-1 muestra los valores
permitidos de los parametros. El texto a continuacién de la tabla detalla
cada uno de los parametros.

Tabla 6-1 Grupo 10.

Parametro Rango/Unidad Descripcion

1 EXT1 SIN SEL; Entradas Selecciona la fuente de los

MAR/PARO/DIR Digitales; PANEL; comandos de Marcha/Paro y
MODULO COMUNIC Direccion para el Puesto de

control externo EXT1.

2 EXT2 SIN SEL; Entradas Selecciona la fuente de los

MAR/PARO/DIR Digitales; PANEL; comandos de Marcha/Paro y
MODULO COMUNIC Direccion para el Puesto de

control externo EXT2.

3 DIRECCION AVANCE; RETROCESO; Bloqueo direccién de rotacion.
PETICION

Los comandos marcha, paro y direccion pueden darse desde el panel
o desde dos puestos externos. La seleccién entre dos puestos
externos se hace con el parametro 11.02 SELEC EXT1/EXT2. Para
mas informacioén sobre puestos de control, véase el Capitulo 4 —
Manejo de control.

Este parametro define las conexiones y la fuente de los comandos
Marcha, Paro y Direccién para el puesto de control Externo 1 (EXT1).

SIN SEL
No se ha seleccionado ninguna fuente de comando de Marcha/Paro y
Direccion para EXT1.

ED1

Marcha/paro a dos hilos, conectados a la entrada digital ED1. 0 V CC
en ED1 = Paro; 24 V CC en ED1 = Marcha. Direccion de rotacion fijada
segun el Parametro 10.3 DIRECCION.

{ATENCION! Después de restaurar un fallo, el convertidor se pone en
marcha si la sefal de arranque esta activada.

ED1,2

Marcha/Paro a dos hilos. Marcha/paro esta conectado, como arriba, a
la entrada digital ED1. Direccion esta conectado a la entrada digital
ED2. 0V CC en ED2 = Avance; 24 V CC en ED2 = Retroceso. Para
controlar la Direccidn, el valor del Parametro 10.3 DIRECCION debe
ser PETICION.

{ATENCION! Después de restaurar un fallo, el convertidor se pone en
marcha si la sefal de arranque esta activada.

Manual del Firmware




Capitulo 6 — Parametros

ED1P,2P

Marcha/Paro a tres hilos. Los comandos Marcha/Paro se dan por
medio de pulsadores momentaneos (la P significa “pulso”). El pulsador
de Marcha normalmente esta abierto, y conectado a la entrada digital
ED1. El pulsador de Paro normalmente esta cerrado, y conectado a la
entrada digital ED2. Los pulsadores de Marcha multiple estan
conectados en paralelo, y los pulsadores de Paro muiltiple, en serie. La
direccion de rotacion esta fijada segun el Parametro 10.3 DIRECCION.

ED1P,2P,3

Marcha/Paro a tres hilos. Marcha/Paro conectado como con ED1P,2P.
La Direccidn esta conectada a la entrada digital ED3. 0 V CC en ED3 =
Avance; 24 V CC en ED3 = Retroceso. Para controlar la Direccion, el
valor del Parametro 10.3 DIRECCION debe ser PETICION.

ED1P,2P,3P

Marcha Avance, Marcha Retroceso, y Paro. Los comandos Marcha y
Direccién se dan simultdneamente con dos pulsadores momentaneos
por separado (la P significa “pulso”). El pulsador de Paro normalmente
esta cerrado, y conectado a la entrada digital ED3. Los pulsadores de
Marcha Avance y Marcha Retroceso normalmente estan abiertos, y
conectados a ED1 y ED2 respectivamente. Los pulsadores de Marcha
multiple estan conectados en paralelo, y los pulsadores de Paro
multiple, en serie. Para controlar la Direccion, el valor del Parametro
10.3 DIRECCION debe ser PETICION.

ED6

Marcha/Paro a dos hilos, conectados a la entrada digital ED6. 0 V CC
en ED6 = Paro y 24 V CC en ED6 = Marcha. La direccion de rotacion
esta fijada segun el Parametro 10.3 DIRECCION.

{ATENCION! Después de restaurar un fallo, el convertidor se pone en
marcha si la sefal de arranque esta activada.

EDG6,5

Marcha/Paro a dos hilos. Marcha/Paro esta conectado a la entrada
digital ED6. Direccion esta conectado a la entrada digital ED5. 0 V CC
en ED5 = Avance y 24 V CC en ED5 = Retroceso. Para controlar la
Direccion, el valor del Parametro 10.3 DIRECCION debe ser
PETICION.

{ATENCION! Después de restaurar un fallo, el convertidor se pone en
marcha si la sefal de arranque esta activada.

PANEL

Los comandos de Marcha/Paro y Direccion se dan desde el panel del
Panel de Control cuando el puesto de Control Externo 1 esta activo.
Para controlar la Direccion, el valor del Parametro 10.3 DIRECCION
debe ser PETICION.
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10.02 EXT2
MAR/PARO/DIR

10.03 DIRECCION

MODULO COMUNIC

Los comandos de Marcha/Paro y Direccidn se dan a través de un
Cddigo de control de bus de campo. Véase Apéndice C — Control de
Bus de Campo.

ED7; ED7,8; ED7P,8P; ED7P,8P,9; ED7P,8P,9P

Acerca de la conexion de las entradas digitales ED7, ED8 y ED9,
véase el Grupo 98 Mddulos opcionales. En cuanto a las descripciones
de funciones, véanse las selecciones correspondientes
implementadas con ED1, ED2 y EDS.

Este parametro define las conexiones y la fuente de los comandos
Marcha, Paro y Direccién para el puesto de control Externo 2 (EXT2).

SIN SEL; ED1; ED1,2; ED1P,2P; ED1P,2P,3; ED1P,2P,3P; ED6;
ED6,5; PANEL; MODULO COMM.; ED7; ED7,8; ED7P,8P;
ED7P,8P,9; ED7P,8P,9P

Véase mas arriba el parametro 10.01 EXT1 MAR/PARO/DIR para mas
detalles sobre estos ajustes.

Este parametro le permite determinar la direccion de la rotacion del
motor como AVANCE o RETROCESO. Si selecciona PETICION, la
direccion se selecciona tal como se define con los parametros 10.01
EXT1 MAR/PARO/DIR y 10.02 EXT2 MAR/PARQO/DIR o por medio de
los pulsadores del panel.
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Referencia

11.01 SELEC REF

PANEL

Capitulo 6 — Parametros

Estos valores de parametro pueden alterarse con el ACS 600 en
marcha, excepto aquellos marcados con (O). La columna
Rango/Unidad de la Tabla 6-2 muestra los valores permitidos de los

parametros. El texto a continuacion de la tabla detalla cada uno de los

parametros.

Tabla 6-2 Grupo 11.

Parametro

Rango/Unidad

Descripcion

1 SELEC REF PANEL

REF1 (rpm);
REF2 (%)

Seleccion de la
referencia de panel
activa.

2 SELEC EXT1/EXT2
(0)

ED1 ... ED2; EXT1; EXT2;
MODULO COMUNIC

Entrada de seleccion
del puesto de control
externo.

3 SELEC REF EXT1
(®)

PANEL; Entradas analdg. y
digitales; REF COM., REF.
COM.+EAT;
COM.*EA1;COM.RAPIDA ;
REF. COM.+EA5; REF.
COM.*EA5;

Entrada de la
referencia externa 1.

4 REF EXT1 MINIMO

(0 ... 18000) rpm

Valor minimo de la
referencia externa 1.

5 REF EXT1 MAXIMO

(0 ... 18000) rpm

Valor maximo de la
referencia externa 1.

6 SELEC REF EXT2
©)

PANEL; Entradas analdg. y
digitales; REF COM., REF.
COM.+EA1; REF.
COM.*EA1;COM.RAPIDA ;
REF. COM.+EA5; REF.
COM.*EAS5;

Entrada de la
referencia externa 2.

7 REF EXT2 MINIMO 0...100 % Valor minimo de la
referencia externa 2.
8 REF EXT2 MAXIMO 0...500 % Valor méaximo de la

referencia externa 2.

La referencia puede ajustarse desde el panel o desde dos puestos
externos. Véase el Capitulo 4 — Manejo de control.

REF1 (rpm)

La referencia de panel 1 se selecciona como la referencia de panel
activa. El tipo de la referencia es la velocidad dada en rpm. Si se

selecciona el control escalar (el Parametro 99.04 se establece como
ESCALAR), la referencia se da en Hz.

REF2 (%)

La referencia de panel 2 se selecciona como la referencia de panel
activa. La referencia de panel 2 viene dada en %. El tipo de la
referencia de panel 2 depende de la Macro de Aplicacion
seleccionada. Por ejemplo, si se selecciona la Macro de Control del
Par, REF 2 (%) es la referencia del par.
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11.02 SELEC EXT1/EXT2 Este parametro establece la entrada usada para seleccionar el puesto

{®)

11.03 SELEC REF EXT1

(©O)

de control externo, o lo fija en EXT1 o EXT2. El puesto de control
externo de los comandos Marcha/Paro/Direccion, asi como de la
referencia, se determina por medio de este parametro.

EXT1

Se selecciona el puesto de control externo 1. Las fuentes de la senal de
control para EXT1 se definen mediante el Parametro 10.01 EXT1
MAR/PARO/DIR y el parametro 11.03 SELEC REF EXT1 (O).

EXT2

Se selecciona el puesto de control externo 2. Las fuentes de la senal de
control para EXT2 se definen mediante el Parametro 10.02 EXT2
MAR/PARO/DIR y el pardametro 11.06 SELEC REF EXT2 (O).

ED1 - ED12
Se selecciona el puesto de control externo 1 6 2 segun el status de la
entrada digital seleccionada (ED1 ... ED12), donde 0V CC = EXT1 y
24V CC = EXT2. Para la conexion de ED7, véase Grupo 98 Médulos
opcionales.

MODULO COMUNIC

Se elige el puesto de control externo 1 6 2 a través de un Cddigo de
control de bus de campo. Véase Apéndice C — Control de Bus de
Campo.

Este parametro selecciona la fuente de la senal de la Referencia
Externa 1.

PANEL
La referencia se da desde el Panel. La primera fila del visor muestra el
valor de referencia.

EA1
Referencia procedente de la entrada analégica 1 (sefal de tension).

EA2
Referencia procedente de la entrada analdgica 2 (sefial de intensidad).

EA3
Referencia procedente de la entrada analégica 3 (sefial de intensidad).

EA1/PALANCA; EA2/PALANCA

Referencia procedente de la entrada analégica 1 (6 2, segun corres-
ponda) configurada para una palanca. La senal de entrada minima
corresponde a marcha en retroceso a maxima velocidad, y la sefal
maxima corresponde a la marcha en avance a maxima velocidad (véase
la figura 6-2). Véase también el parametro 10.03 DIRECCION.

iATENCION!: La referencia minima para la palanca debe ser mayor que
0,5 V. Sise usa una sehalde 0... 10 V, el ACS 600 funcionara a la
maxima referencia en la direccidn de retroceso si se pierde la sefial de
control. Ajuste el parametro 13.01 MINIMO EA1 a2 V o a un valor
mayor que 0,5V, y el parametro 30.01 EA<FUNCION MINIMA a FALLO,
y el ACS 600 se detendra en caso de pérdida de la sefial de control.
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VELOCIDAD sar

REF EXT MINIMA —

0

- REF EXT MINIMA —

- REF EXT MAXIMA — m

0 5 10 REFDV]

MINIMAEA=0V
MAXIMAEA =10V

Figura 6-2 Control de palanca. El valor maximo de la referencia
externa 1 se establece mediante el parametro 11.05 REF EXT1
MAXIMA, y la minima con el parametro A11.04 REF1 EXT MINIMA.

EA1+EA3; EA2+EA3; EA1-EA3; EA2-EA3; EA1*EA3; EA2*EAS;
MIN(EA1,EA3); MIN(EA2,EA3); MAX(EA1,EA3); MAX(EA2,EA3)

La referencia se calcula a partir de las sefales de entrada selecciona-
das de acuerdo con las funciones matematicas definidas por este
ajuste.

ED3A,4D(R)

La referencia de velocidad se da a través de entradas digitales como
control del potencidmetro del motor (o control del punto de flotacién).
La entrada digital ED3 aumenta la velocidad (la A significa
“Aumentar”), y la entrada digital ED4 reduce la velocidad (la D significa
“Disminuir”). (R) indica que la referencia se restablecera en cero
cuando se facilite un comando de Paro. La tasa de cambio de la senal
de referencia se controla con el parametro 22.04 TIEMPO ACELER 2.

ED3A,4D

Igual que en el caso anterior, excepto que la referencia de velocidad
no se restablece a cero con un comando Paro o cuando se desconecta
la alimentacion. Cuando se arranque el ACS 600, el motor aumentara
la rampa con el indice de aceleracion seleccionado hasta la referencia
almacenada.

ED5A,6D
Igual que en el caso anterior, excepto que las entradas digitales
utilizadas son ED5 y EDG.

REF COMUNIC.
La referencia se facilita a través de la referencia de bus de campo REF
1. Véase Apéndice C — Control de Bus de Campo.

REF COMUN+EA1; REF COMUN*EAT1;
La referencia se facilita a través de la referencia de bus de campo
REF1. La sefal de entrada analégica 1 se combina con la referencia

Manual del Firmware
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A11.04 REF1 EXT
MINIMA

de bus de campo (suma o multiplicacion). Véase el Apéndice C —
Control de Bus de Campo para mas informacion.

COMUNIC RAP

Tal y como sucede con la seleccion de REF. COMUN,, la referencia se
facilita a través de la referencia de bus de campo REF 1. Véase
Apéndice C — Control de Bus de Campo. La COMUN RAPIDA se
diferencia de la REF COMUN del siguiente modo:

* menor tiempo de ciclo de comunicacién al transferir la referencia al
programa de control del motor central (6 ms -> 2ms)

* la direccion no puede controlarse con interfases definidas por los
Parametros 10.01 EXT1 MAR/PARO/DIR o0 10.02 EXT2
MAR/PARO/DIR, ni desde el panel de control.

e El Grupo 25 Velocidades criticas no tiene efecto

Nota: Si alguna de las selecciones siguientes es verdadera, la
seleccion COMUNIC RAP no tiene efecto, sino que el funcionamiento
se ajusta a la seleccion REF. COMUN.

* 99.02 MACRO APLICACION es PID
* 99.04 MODO CTRL MOTOR es ESCALAR
* 40.14 MODO TRIM es PROPORCIONAL o DIRECTO

REFCOM+EA5; REFCOM*EA5

La referencia se facilita a través de la referencia de bus de campo REF
1. La sefnal de entrada analégica EA5 se combina con la referencia de
bus de campo (suma o multiplicacion). Véase Apéndice C — Control
de Bus de Campo para mas informacion. Para la entrada analdgica
EAS5, véase el Grupo 98 Mddulos opcionales.

EA5; EA6; EAS5/PALANCA; EA6/PALANCA; EA5+EAG6; EA5-EAG;
EA5*EA6; MIN(EA5,6); MAX(EAS5,6)

Para la descripcion de la funcion, véase la seleccion correspondiente
descrita para EA1 y EA2 anteriormente. Para la conexion de las
entradas analdgicas EA5 y EAB, véase Grupo 98 Mddulos opcionales.

ED11U,12D(R);ED11U,12D

Para la descripcion de la funcion, véase la seleccion correspondiente
descrita para ED3 y ED4 anteriormente. Para la conexion de las
entradas digitales ED11 y ED12, véase Grupo 98 Mddulos opcionales.

Este parametro establece la referencia de velocidad minima en rpm. El
valor se corresponde con el valor minimo de la sefial de entrada
analdgica conectada a REF1 (el valor del Parametro 11.03 SELEC
REF EXT1 (O) es EA1, EA2 o0 EA3). Véase la figura 6-3. En el modo
de control ESCALAR (véase 99.04 MODO CTRL MOTOR), este
parametro se dan en Hz.
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11.05 REF EXT1
MAXIMA

11.06 SELEC REF EXT2
(©0)

11.07 REF EXT2 MINIMA

11.08 REF EXT2
MAXIMA

Capitulo 6 — Parametros

Nota: Si se da la referencia a través del bus de campo, la escala difiere
de la de una sefal analégica. Véase Apéndice C — Control de Bus de
Campo para mas informacion.

Este parametro establece la referencia de velocidad maxima en rpm.
El valor se corresponde con el valor maximo de la sefal de entrada
analégica conectada a REF1 (el valor del Parametro 11.03 SELEC
REF EXT1 (O) es EA1, EA2 0 EA3). Véase la figura 6-3. En el modo
de control ESCALAR (véase el parametro 99.04 MODO CTRL
MOTOR), este parametro se da en Hz.

Nota: Si se da la referencia a través del bus de campo, la escala difiere
de la de una sefal analégica. Véase Apéndice C — Control de Bus de
Campo para mas informacion.

Este parametro selecciona la fuente de la senal para la Referencia
Externa 2. Las alternativas son las mismas que con la Referencia
Externa 1.

Este parametro establece la referencia minima con un porcentaje. El
valor se corresponde con el valor minimo de la sefial de entrada
analdgica conectada a REF2 (el valor de 11.06 SELEC REF EXT2 (O)
es EA1, EA2 o EA3). Véase la figura 6-3.

+ Si se selecciona la Macro de Fabrica, la Macro Manual/Auto o la
Macro de Control Secuencial, este parametro establece la
referencia de velocidad minima. El valor se da en forma de
porcentaje de la velocidad maxima definida mediante el Parametro
20.02 VELOCIDAD MAXIMA, o 20.01 VELOCIDAD MINIMA si el
valor absoluto del limite minimo supera al limite maximo.

¢ Si se selecciona la Macro de Control del Par, este parametro
establece la referencia del par minima. El valor se da en forma de
porcentaje del par nominal.

¢ Sise selecciona la Macro de Control PID, este parametro establece
la referencia de proceso minima. El valor se da en forma de
porcentaje de la cantidad de proceso minima.

En el modo de control ESCALAR (véase el Parametro 99.04 MODO
CTRL MOTOR), este parametro se da en forma de porcentaje de la
frecuencia maxima definida mediante el Parametro 20.08
FRECUENCIA MAXIMA, o 20.07 FRECUENCIA MINIMA si el valor
absoluto del limite minimo supera al limite maximo.

Nota: Si se da la referencia a través del bus de campo, la escala difiere
de la de una sefal analégica. Véase Apéndice C — Control de Bus de
Campo para mas informacion.

Este parametro establece la referencia maxima en forma de
porcentaje. El valor se corresponde con el valor maximo de la sefal
analdgica conectada a REF2 (el valor de 11.06 SELEC REF EXT2 (O)
es EA1, EA2 o EA3). Véase la figura 6-3.

+ Si se selecciona la Macro de Fabrica, la Macro Manual/Auto o la
Macro de Control Secuencial, este parametro establece la

Manual del Firmware
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La escala de
la entrada
analdgica

10V

MAXIMA EA 20mA ]

02V

MINIMA EA 0/4 mA

referencia de velocidad maxima. El valor se da en forma de
porcentaje de la velocidad maxima definida mediante el Parametro
20.02 VELOCIDAD MAXIMA, o0 20.01 VELOCIDAD MINIMA si el
valor absoluto del limite minimo supera al limite maximo.

Si se selecciona la Macro de Control del Par, este parametro
establece la referencia del par maxima. El valor se da en forma de

porcentaje del par nominal.

Si se selecciona la Macro de Control PID, este parametro establece
la referencia de proceso maxima. El valor se da en forma de
porcentaje de la cantidad de proceso minima.

La escala de referen-

cia externa 1
18000 rpm

?

15001PM 14 05 REF

EXT MAXIMA

0 rpm
18000 rpm

0rPm 44 04 REF1
EXTERNA

En el modo de control ESCALAR (véase el Parametro 99.04 MODO
CTRL MOTOR), este parametro se da en forma de porcentaje de la
frecuencia maxima definida mediante el Parametro 20.08
FRECUENCIA MAXIMA, o 20.07 FRECUENCIA MINIMA si el valor
absoluto del limite minimo supera al limite maximo.

Nota: Si se da la referencia a través del bus de campo, la escala
difiere de la de una sefal analdgica. Véase Apéndice C — Control de
Bus de Campo para mas informacion.

La escala de referen-
cia externa 2

500 %

100 % 11.08 REF2
EXT MAXIMA

0%

100 %

0%  11.07 REF2
EXT MINIMA

Figura 6-3 Ajuste REF EXT MINIMA y MAXIMA La escala de la sefial de entrada analdgica se ajusta
por medio del Parametro 13.02 MAXIMO EA1, 13.07 MAXIMO EA2, 13.12 MAXIMO EA3 y el
Parametro 13.01 MINIMO EA1, 13.06 MINIMO EA2, 13.11 MINIMO EA3, dependiendo de la entrada

analdgica utilizada.
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Grupo 12 Velocidades Estos valores de parametro pueden alterarse con el ACS 600 en
Constantes marcha, excepto aquellos marcados con (O). La columna
Rango/Unidad de la Tabla 6-3 muestra los valores permitidos de los
parametros. El texto a continuacién de la tabla detalla cada uno de los
parametros.

Tabla 6-3 Grupo 12.

Parametro Rango/Unidad Descripcion
1 SEL VELOC CONST SIN SEL; Entradas Digitales Seleccion de la
(O) velocidad
constante
2 VELOC CONST 1 0 ... 18000 rpm Velocidad const. 1
3 VELOC CONST 2 0 ... 18000 rpm Velocidad const. 2
4 VELOC CONST 3 0 ... 18000 rpm Velocidad const. 3
5 VELOC CONST 4 0 ... 18000 rpm Velocidad const. 4
6 VELOC CONST 5 0 ... 18000 rpm Velocidad const. 5
7 VELOC CONST 6 0 ... 18000 rpm Velocidad const. 6
8 VELOC CONST 7 0 ... 18000 rpm Velocidad const. 7
9 VELOC CONST 8 0 ... 18000 rpm Velocidad const. 8
10 VELOC CONST 9 0 ... 18000 rpm Velocidad const. 9
11 VELOC CONST 10 0 ... 18000 rpm Velocidad const. 10
12 VELOC CONST 11 0 ... 18000 rpm Velocidad const. 11
13 VELOC CONST 12 0 ... 18000 rpm Velocidad const. 12
14 VELOC CONST 13 0 ... 18000 rpm Velocidad const. 13
15 VELOC CONST 14 0 ... 18000 rpm Velocidad const. 14
16 VELOC CONST 15 -18000 ... 18000 rpm Velocidad const. 15
/ Fallo velocidad

Si se activa una velocidad constante, su valor absoluto se lee a partir
del grupo de parametros 12. Se tiene en cuenta el signo de la
velocidad n® 15 cuando se usa como Velocidad de Fallo (véanse los
Parametros 30.01 EA<FUNCION MINIMA y 30.02 FALLO PANEL).

En Control Externo, cuando se selecciona el Lugar de control externo
EXT 1, las velocidades constantes invalidan cualquier otra referencia.
Las velocidades constantes se ignoran si se toma la referencia del par
o la referencia PID del proceso (véanse las Macros de Control PID y
de Control del Par).

En el modo de control ESCALAR (véase el Parametro 99.04 MODO
CTRL MOTOR), pueden establecerse 6 frecuencias constantes
mediante los Parametros 12.02 a 12.06 y 12.15. Por defecto, los
valores de los parametros son cero Hz.
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12.01 SEL VELOC Este parametro define qué entradas digitales se usan para seleccionar
CONST las Velocidades Constantes.

SIN SEL
Funcion de velocidad constante desactivada.

ED1(VELOC1); ED2(VELOC2); ED3(VELOC3); ED4(VELOC4);
ED5(VELOCS5); ED6(VELOCG6)

Velocidades Constantes 1-6 seleccionadas con entradas digitales
ED1-EDG6. 24 V CC = Velocidad Constante activada.

ED1,2
Tres Velocidades Constantes (1 ... 3) son seleccionadas con dos
entradas digitales.

Tabla 6-4 Seleccion de la velocidad constante con las entradas
digitales ED1,2.

ED1 ED2 Funcién
0 0 Velocidad No Constante
1 0 Velocidad Constante 1
0 1 Velocidad Constante 2
1 1 Velocidad Constante 3

ED3,4
Tres Velocidades Constantes (1 ... 3) con dos entradas digitales, al
igual que en ED1,2.

ED5,6
Tres Velocidades Constantes (1 ... 3) con dos entradas digitales, al
igual que en ED1,2.

ED1,2,3
Se seleccionan siete Velocidades Constantes (1 ... 7) con tres
entradas digitales.

Tabla 6-5 Seleccion velocidad constante con entradas digitales

ED1,2,3.
ED1 ED2 ED3 Funcién
0 0 0 Velocidad no const.
1 0 0 Velocidad Const. 1
0 1 0 Velocidad Const. 2
1 1 0 Velocidad Const. 3
0 0 1 Velocidad Const. 4
1 0 1 Velocidad Const. 5
0 1 1 Velocidad Const. 6
1 1 1 Velocidad Const. 7
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ED3,4,5
Véase ED1,2,3.

ED4,5,6
Véase ED1,2,3.

ED3,4,5,6
15 Las velocidades constantes (1 ... 15) son seleccionadas con dos
entradas digitales.

Tabla 6-6 Seleccion de la velocidad constante con las entradas

digitales ED3,4,5,6.
ED3 ED4 ED5 ED6 Funcion
0 0 0 0 Velocidad no
const.

1 0 0 0 Velocidad Const. 1
0 1 0 0 Velocidad Const. 2
1 1 0 0 Velocidad Const. 3
0 0 1 0 Velocidad Const. 4
1 0 1 0 Velocidad Const. 5
0 1 1 0 Velocidad Const. 6
1 1 1 0 Velocidad Const. 7
0 0 0 1 Velocidad Const. 8
1 0 0 1 Velocidad Const. 9
0 1 0 1 Velocidad Const.
1 1 0 1 Velocidad Const.
0 0 1 1 Velocidad Const.
1 0 1 1 Velocidad Const.
0 1 1 1 Velocidad Const.
1 1 1 1 Velocidad Const.

ED7(VELOC1); ED8 (VELOC2); ED9(VELOC3); ED10 (VELOC4);
ED11(VELOCS5); ED12 (VELOCS6); ED7,8; ED9,10; ED11,12

Para la conexidn de las entradas digitales ED7 y ED12, véase Grupo
98 Modulos opcionales. Para las descripciones de las funciones,
véanse las selecciones correspondientes implementadas a través de
ED1 a EDG6.
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Grupo 13 Entradas
analogicas

Estos valores de parametro pueden alterarse con el ACS 600 en
marcha. La columna Rango/Unidad de la Tabla 6-7 muestra los valores
permitidos de los parametros. El texto que sigue a la tabla explica los

parametros en detalle.

Tabla 6-7 Grupo 13.

Parametro Rango/Unidad Descripcion

1 MINIMO EA1 oV;2V; VAL Valor minimo de la EA1. Valor
AJUSTADO; correspondiente a la referencia
AJUSTE minima.

2 MAXIMO EA1 10 V; VAL Valor maximo de la EA1. Valor
AJUSTADO; correspondiente a la referencia
AJUSTE maxima.

3 ESCALA EA1 0...100.0 % Factor de escala para la EA1.

4 FILTRO EA1 0..10s Constante de tiempo del filtro

5 INVERTIR EA1 NO; Sl Inversion de seial de entr. analdg

6 MINIMO EA2 0 mA; 4 mA; VAL | Valor minimo de la EA2. Valor
AJUSTADO; correspondiente a la referencia
AJUSTE minima.

7 MAXIMO EA2 20 mA; VAL Valor maximo de la EA2. Valor
AJUSTADO; correspondiente a la referencia
AJUSTE maxima.

8 ESCALA EA2

9 FILTRO EA2

10 INVERTIR EA2

11 MINIMO EA3

12 MAXIMO EA3

13 ESCALA EA3

14 FILTRO EA3

15 INVERTIR EA3

16 MINIMO EA5

17 MAXIMO EA5

18 ESCALA EA5

19 FILTRO EA5

20 INVERT EA5

21 MINIMO EA6

22 MAXIMO EA6

23 ESCALA EA6

24 FILTRO EA6

25 INVERT EA6

Véanse los parametros correspondientes a la EA1.

6-14

Manual del Firmware



Capitulo 6 — Parametros

13.01 MINIMO EA1 0 V; 2 V; VAL AJUSTADO; AJUSTE

Este parametro establece el valor minimo de la sefal para aplicar en la
EA1. Si se selecciona EA1 como fuente de senal de la referencia
externa 1 (Par. 11.03) o de la referencia externa 2 (Par. 11.06), este
valor correspondera entonces a la referencia definida por el parametro
A11.04 REF1 EXT MINIMA u 11.07 REF EXT2 MINIMA. Los valores
minimos tipicos son0V o2 V.

Para ajustar el valor minimo de acuerdo con la sefal de entrada
analdgica, pulse la tecla ENTER, seleccione AJUSTE, aplique la senal
de entrada analégica minima y pulse ENTER de nuevo. El valor se
ajusta como el minimo. El rango legible en el ajuste vade 0V a 10 V.
El texto VAL AJUSTADO aparece después de la operacion AJUSTE.

ElI ACS 600 tiene una funcién de “cero vivo” que permite a la circuiteria
de proteccion y supervision detectar una pérdida de la senal de
control. Para habilitar esta caracteristica, la sefal de entrada minima
debe ser mayor de 0,5V, y el parametro 30.01 EA<FUNCION
MINIMA deber ajustarse respectivamente.

13.02 MAXIMO EA1 10 V; VAL AJUSTADO, AJUSTE

Este parametro establece el valor maximo de la senal para aplicar en
la EA1. Si se selecciona EA1 como fuente de sefnal de la referencia
externa 1 (Par. 11.03) o de la referencia externa 2 (Par. 11.06), este
valor correspondera entonces a la referencia definida por el parametro
11.05 REF EXT1 MAXIMA u 11.08 REF EXT2 MAXIMA. El valor
maximo tipico es 10 V.

Para ajustar el valor maximo de acuerdo con la sefial de entrada
analdgica, pulse la tecla ENTER, seleccione AJUSTE, aplique la sefal
de entrada analdgica maxima y pulse ENTER de nuevo. El valor se
ajusta como el maximo. El rango legible en el ajuste vade 0V a 10 V.
El texto VAL AJUSTADO aparece después de la operacion AJUSTE.

13.03 ESCALA EA1  Factor de escala para la sefal de entrada analdgica EA1. Véase la
figura 6-5.

13.04 FILTRO EA1  Constante de tiempo del filtro para la entrada analdgica EA1. Puesto
que el valor de la entrada analdgica cambia, el 63% del cambio tiene
lugar dentro del tiempo especificado por este parametro.

Nota: Aunque seleccione el valor minimo, 0 s, la sefial continuara
filtrandose a 10 ms debido al hardware de la interfaz de la sefal.
Ningun parametro modifica esta circunstancia.
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13.05 INVERTIR EA1

13.06 MINIMO EA2

13.07 MAXIMO EA2

[%]
Seial no filtrada

100

63 \

Seidal filtrada

t
Constante de tiempo

Figura 6-4 Constante de tiempo del filtro para la entr. analégica EAT.

NO;SI

Si este parametro se ajusta en Sl, el valor maximo de la sefal de
entrada analdgica se corresponde con la referencia minima y el valor
minimo de la sefal de entrada analdgica se corresponde con la
referencia maxima.

0 mA; 4 mA; VAL AJUSTADO; AJUSTE

Este parametro establece el valor minimo de la sefial para aplicar en la
entrada analégica EA2. Si se selecciona EA2 como fuente de sefial de
la referencia externa 1 (Par. 11.03) o de la referencia externa 2 (Par.
11.06), este valor correspondera entonces a la referencia definida por
el parametro A11.04 REF1 EXT MINIMA u 11.07 REF EXT2 MINIMA.
Los valores minimos tipicos son

0mA 64 mA.

Para ajustar el valor minimo de acuerdo con la sefal de entrada
analdgica, pulse la tecla ENTER, seleccione AJUSTE, aplique la sefal
de entrada analégica minima y pulse ENTER de nuevo. El valor se
ajusta como el minimo. El rango legible en el ajuste va de 0 mA a 20
mA. El texto VAL AJUSTADO aparece después de la operacién
AJUSTE.

EI ACS 600 tiene una funcién de “cero vivo” que permite a la circuiteria
de proteccion y supervision detectar una pérdida de la sefal de
control. Para habilitar esta caracteristica, la sefial de entrada minima
debe ser mayor de 1 mA.

20 mA; VAL AJUSTADO; AJUSTE

Este parametro establece el valor maximo de la seial para aplicar en
la EA2. Si se selecciona EA2 como fuente de sefnal de la referencia
externa 1 (Parametro 11.03 SELEC REF EXT1 (O)) o de la referencia
externa 2 (Parametro 11.06 SELEC REF EXT2 (0)), este valor
correspondera entonces a la referencia definida por el parametro
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13.08 ESCALA EA2
13.09 FILTRO EA2
13.10 INVERTIR EA2
13.11 MINIMO EA3
13.12 MAXIMO EA3
13.13 ESCALA EA3
13.14 FILTRO EAS3
13.15 INVERTIR EA3
13.16 MINIMO EA5
13.17 MAXIMO EA5
13.18 ESCALA EA5
13.19 FILTRO EA5
13.20 INVERT EA5
13.21 MINIMO EA6
13.22 MAXIMO EA6
13.23 ESCALA EA6
13.24 FILTRO EA6
13.25 INVERT EA6

Capitulo 6 — Parametros

11.05 REF EXT1 MAXIMA u 11.08 REF EXT2 MAXIMA. El valor
maximo tipico es 20 mA.

Para ajustar el valor maximo de acuerdo con la sefial de entrada
analdgica, pulse la tecla ENTER, seleccione AJUSTE, aplique la senal
de entrada analdgica maxima y pulse ENTER de nuevo. El valor se
ajusta como el maximo. El rango legible en el ajuste va de 0 mA a 20
mA. El texto VAL AJUSTADO aparece después de la operacién
AJUSTE.

Véase el parametro 13.03 ESCALA EA1.
Véase el parametro 13.04 FILTRO EA1.
Véase el parametro 13.05 INVERTIR EA1.
Véase el parametro 13.06 MINIMO EAZ2.
Véase el parametro 13.07 MAXIMO EAZ2.
Véase el parametro 13.03 ESCALA EA1.
Véase el parametro 13.04 FILTRO EA1.
Véase el parametro 13.05 INVERTIR EA1.
Véase el parametro 13.06 MINIMO EAZ2.
Véase el parametro 13.07 MAXIMO EAZ2.
Véase el parametro 13.03 ESCALA EA1.
Véase el parametro 13.04 FILTRO EA1.
Véase el parametro 13.05 INVERTIR EA1.
Véase el parametro 13.06 MINIMO EAZ2.
Véase el parametro 13.07 MAXIMO EAZ2.
Véase el parametro 13.03 ESCALA EA1.
Véase el parametro 13.04 FILTRO EA1.
Véase el parametro 13.05 INVERTIR EAT1.
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ESCALA ESCALA
EA1 EA3
10V~ 1500 rpm 20 mA 150 rpm
60 % 90 rpm

40 %

oV

600 rpm

0 mA

EA1 + EA3 =
REF1 EXT

~ REF1 EXTERNA
MAXIMA

690 rpm

0 rpm

Figura 6-5 Ejemplo de escalado de entradas analdgicas. La referencia
externa 1 se ha seleccionado mediante el parametro 11.03 SELEC
REF EXT1 (O) como EA1 + EA3 y su valor maximo (1500 rpm)
mediante el parametro 11.05 REF EXT1 MAXIMA. La escala para la
entrada analdgica EA1 se ajusta a 100% mediante el parédmetro 13.03
ESCALA EA1. La escala para la entrada analdgica EA3 se ajusta a
10% mediante el parametro 13.13 ESCALA EAS.
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Grupo 14 Salidas de
Relée

14.01 SALIDA RELE SR1

Capitulo 6 — Parametros

Estos valores de parametro sélo pueden alterarse con el ACS 600
parado. El texto que sigue a la Tabla 6-8 siguiente explica los
parametros en detalle.

Tabla 6-8 Grupo 14.

Parametro Rango/Unidad Descripcion

1 SALIDA RELE SR1 Véase el texto Contenido de la Salida de Relé 1.
que sigue a la - - -

2 SALIDA RELE SR2 tabla para Contenido de la Salida de Relé 2.

3 SALIDA RELE SR3 conocer las Contenido de la Salida de Relé 3.
selecciones
disponibles.

4 SR1 TON RETR 0,0 a 3600,0 s Operacion demora del relé

5 SR1 TOFF RETR 0,0 a 3600,0 s Activar demora del relé

6 SR2 TON RETR 0,0 a 3600,0 s Operacion demora del relé

7 SR2 TOFF RETR 0,0a3600,0s Activar demora del relé

8 SR3 TON RETR 0,0 23600,0s Operacion demora del relé

9 SR3 TOFF RETR 0,0 a 3600,0 s Activar demora del relé

10 NDIO MOD1 SR1 LISTO; EN El estado de la unidad viene
MARCHA; indicado por una salida de relé del

11 NDIO MOD1 SR2 FALLO; médulo opcional de extension
ADVERTENCIA,; digital de E/S (NDIO).

12 NDIO MOD2 SR1 SEL. REF 2;

13 NDIO MOD2 SR2 VELOCIDAD ;
PUNTEROT1 (o

14 NDIO MOD3 SR1 PUNTERO2 o
PUNTERO3

15 NDIO MOD3 SR2 )

Este parametro le permite seleccionar qué informacién debe indicarse
con la salida de relé 1.

SIN USAR

LISTO
El ACS 600 esta listo para funcionar. El relé se activa a menos que no
haya presente una sefal de permiso de marcha o exista un fallo.

EN MARCHA
El ACS 600 se ha puesto en marcha, la sefial de permiso de marcha
esta activa, y no existen fallos activos.

FALLO
Se ha producido un fallo. Véase el Capitulo 7 - Andlisis de fallos para
mas detalles.

FALLO (-1)
El relé se activa mientras se suministra corriente, y se desactiva
cuando se produce un fallo.
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FALLO(RST)

El ACS 600 se encuentra en estado de fallo, pero se restaurara
después del retraso programado de rearme automatico (véase el
parametro 31.03 TIEMPO DE DEMORA).

ATEN BLOQUEO
La alarma de bloqueo ha sido activada (véase el parametro 30.10
FUNCION BLOQUEO).

FALL BLOQUEO
La proteccién de bloqueo de motor se ha disparado (véase el
parametro 30.10 FUNCION BLOQUEO).

ATEN TEMP MOT
La temperatura del motor ha excedido el nivel de alarma.

FALL TEMP MOT
La proteccién térmica del motor se ha disparado.

ATEN TEMP RAD
La temperatura del ACS 600 ha excedido el nivel de alarma, 115°C
(239 °F).

FALL TEMP ACS

La proteccién de sobrecalentamiento del ACS 600 se ha disparado.
Nivel de disparo es

125 °C (257 °F).

FALLO/ALARMA
Se ha producido un fallo o alarma.

ALARMA
Se ha producido una alarma.

INVERTIDO
El motor gira en direccion inversa.

CTRL EXT
Se ha seleccionado el control externo.

SEL REF 2
Se ha seleccionado la referencia 2.

VELOC CONST
Se ha seleccionado una Velocidad Constante (1 ... 15).

SOBRETENS CC
La tension CC del circuito intermedio ha excedido el limite de
sobretension.

SUBTENS CC
La tensién CC del circuito intermedio ha caido por debajo del limite de
subtension.

LIM VELOC 1

La velocidad de salida ha excedido o ha caido por debajo del limite de
supervision 1. Véase el parametro 32.01 FUNCION VELOC 1y el
parametro 32.02 LIMITE VELOC 1.

6-20 Manual del Firmware



Capitulo 6 — Parametros

LIM VELOC 2

La velocidad de salida ha excedido o ha caido por debajo del limite de
supervision 2. Véase el parametro 32.03 FUNCION VELOC 2y el
parametro 32.04 LIMITE VELOC 2.

LIM INTENS

La intensidad del motor ha excedido o ha caido por debajo del limite
establecido de supervision de la intensidad. Véase el parametro 32.05
FUNCION INTENS y el parametro 32.06 LIMITE INTENSIDAD.

LIM REF 1

La referencia 1 ha excedido o ha caido por debajo del limite
establecido de supervision. Véase el parametro 32.11 FUNCION REF
1y el parametro 32.12 LIMITE REF 1.

LIM REF 2

La referencia 2 ha excedido o ha caido por debajo del limite
establecido de supervision. Véase el parametro 32.13 FUNCION REF
2y el parametro 32.14 LIMITE REF 2.

LIM PAR 1

El par del motor ha excedido o ha caido por debajo del limite
establecido de supervisién. Véase el parametro 32.07 FUNCION PAR
1y el parametro 32.08 LIMITE PAR 1.

LIM PAR 2

El par del motor ha excedido o ha caido por debajo del limite
establecido de supervision. Véase el parametro 32.09 FUNCION PAR
2 y el parametro 32.10 LIMITE PAR 2.

ORD MARCHA
El ACS 600 ha recibido un comando de Marcha.

PERDIDA REF
Se ha perdido la referencia.

VELOC AT

El valor actual ha alcanzado el valor de referencia. El error de veloci-
dad es como maximo el 10% de la velocidad nominal en el modo de
control de velocidad.

LIM ACT1

El valor actual 1 del Regulador PID ha excedido o ha caido por debajo
del limite establecido de supervision. Véase el parametro 32.15
FUNCION ACT1 y el parametro 32.16 LIMITE ACT1.

LIM ACT2

El valor actual 2 del Regulador PID ha excedido o ha caido por debajo
del limite establecido de supervisidon. Véase el parametro 32.17
FUNCION ACT2 y el parametro 32.18 LIMITE ACT?2.

MODULO COMUNIC
El relé es controlado por la referencia de bus de campo REF3. Véase
Apéndice C — Control de Bus de Campo.
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PUNTERO 1
La salida de relé se controla con un bit de estado seleccionado con
45.01 PUNTERO1 GRUPO+IND y 45.02 PUNTERO1 BIT.

CONTRL FRENO
La salida de relé se controla con una funcién de control de frenado.
Véase Grupo 42 Control de frenado.

14.02 SALIDA RELE SR2 Véase el parametro 14.01 SALIDA RELE SR1. Diferencia:

e PUNTERO2 sustituye a PUNTERO1.
El relé se controla con un bit de estado seleccionado con 45.03
PUNTERO2 GRUPO+IND y 45.04 PUNTERO2 BIT.

14.03 SALIDA RELE SR3 Véase el parametro 14.01 SALIDA RELE SR1. Diferencias:

* No es posible seleccionar las indicaciones LIM ACT1 y LIM ACT2
para SR3.

e PUNTEROS sustituye a PUNTERO2.
El relé se controla con un bit de estado seleccionado con 45.05
PUNTERO3 GRUPO+IND y 45.06 PUNTEROS3 BIT.

¢ MOTOR MAGNET sodlo puede seleccionarse para SR3.
El motor estd magnetizado y listo para proporcionar el par nominal
(se ha alcanzado la magnetizacién nominal del motor).

¢ USUARIO 2 sélo puede seleccionarse para SR3.
Se ha cargado la Macro del Usuario 2.

14.04 SR1 TON RETR  Ajusta una demora de funcionamiento para la salida de relé SR1.

0,0 s a3600,0 s
El valor por defecto es 0,0 s.

Estado de la unidad | ’_U_H'ﬂw— 1

Estado de la salida
de relé SR1

<3 < > <> < > tiempo
fon for fon loff

on Demora funcionam. para la sal. relé SR1 (14.04 SR1 TON RETR)
tos Demora liber. para la sal. de relé SR1 (14.05 SR1 TOFF RETR)

14.05 SR1 TOFF RETR  Ajusta la demora de liberacion para la salida de relé SR1. Véase 14.04

SR1 TON RETR para mas informacion.

14.06 SR2 TON RETR  Ajusta la demora de funcionamiento para la salida de relé SR2. Véase

14.04 SR1 TON RETR para mas informacién.
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14.07 SR2 TOFF RETR

14.08 SR3 TON RETR

14.09 SR3 TOFF RETR

14.10 NDIO MOD1 SR1

14.11 NDIO MOD1 SR2

14.12 NDIO MOD2 SR1

14.13 NDIO MOD2 SR2

Capitulo 6 — Parametros

Ajusta la demora de liberacion para la salida de relé SR2. Véase
14.04 SR1 TON RETR para mas informacion.

Ajusta la demora de funcionamiento para la salida de relé SR3. Véase
14.04 SR1 TON RETR para mas informacion.

Ajusta la demora de liberacion para la salida de relé SR3. Véase
14.04 SR1 TON RETR para mas informacion.

Selecciona el estado de convertidor indicado por la salida de relé SR1
del Mdédulo de ampliaciéon de E/S digital opcional num. 1 (véase el
parametro 98.03 MODULO1 EXT E/S D).

LISTO; EN MARCHA; FALLO; ADVERTENCIA; SEL. REF2, A
VELOCIDAD

LISTO es el valor de fabrica. Véase 14.01 SALIDA RELE SR1 para
mas informacion sobre las selecciones.

PUNTERO 1
La salida de relé se controla con un bit de estado seleccionado
mediante 45.01 PUNTERO1 GRUPO+IND y 45.02 PUNTERO1 BIT.

Selecciona el estado de convertidor indicado por la salida de relé SR2
del Mdédulo de ampliaciéon de E/S digital opcional num. 1 (véase el
parametro 98.03 MODULO1 EXT E/S D).

LISTO; EN MARCHA; FALLO; ADVERTENCIA; SEL. REF2, A
VELOCIDAD

EN MARCHA es el valor de fabrica. Véase 14.01 SALIDA RELE SR1
para mas informacién sobre las selecciones.

PUNTERO 2
El relé se controla con un bit de estado seleccionado mediante 45.03
PUNTERO2 GRUPO+IND y 45.04 PUNTERO2 BIT.

Selecciona el estado de convertidor indicado por la salida de relé SR1
del Mdédulo de ampliacién de E/S digital opcional num. 2 (véase el
parametro 98.04 MODULO 2 EXT E/S D).

LISTO; EN MARCHA; FALLO; ADVERTENCIA; SEL. REF2, A
VELOCIDAD

FALLO es el valor de fabrica. Véase 14.01 SALIDA RELE SR1 para
mas informacion sobre las selecciones.

PUNTERO 3
El relé se controla con un bit de estado seleccionado mediante 45.05
PUNTERO3 GRUPO+IND y 45.06 PUNTEROS BIT.

Selecciona el estado de convertidor indicado por la salida de relé SR2
del Mdédulo de ampliaciéon de E/S digital opcional num. 2 (véase el
parametro 98.04 MODULO 2 EXT E/S D).
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14.14 NDIO MOD3 SR1

14.15 NDIO MOD3 SR2

LISTO; EN MARCHA; FALLO; ADVERTENCIA; SEL. REF2, A
VELOCIDAD

AVISO es el valor de fabrica. Véase 14.01 SALIDA RELE SR1 para
mas informacion sobre las selecciones.

PUNTERO 4
El relé se controla con un bit de estado seleccionado mediante 45.07
PUNTERO4 GRUPO+IND y 45.08 PUNTERO4 BIT.

Selecciona el estado de convertidor indicado por la salida de relé SR1
del Mddulo de ampliacion de E/S digital opcional num. 3 (véase el
parametro 98.05 MODULO 3 EXT E/S D).

LISTO; EN MARCHA; FALLO; ADVERTENCIA; SEL. REF2, A
VELOCIDAD

SEL REF 2 es el valor de fabrica. Véase 14.01 SALIDA RELE SR1
para mas informacién sobre las selecciones.

PUNTERO 5
El relé se controla con un bit de estado seleccionado mediante 45.09
PUNTERO5 GRUPO+IND y 45.10 PUNTEROS BIT.

Selecciona el estado de convertidor indicado por la salida de relé SR2
del Mddulo de ampliacion de E/S digital opcional num. 3 (véase el
parametro 98.05 MODULO 3 EXT E/S D).

LISTO; EN MARCHA; FALLO; ADVERTENCIA; SEL. REF2, A
VELOCIDAD

A VELOCIDAD es el valor de fabrica. Véase 14.01 SALIDA RELE SR1
para mas informacién sobre las selecciones.

PUNTERO 6
El relé se controla con un bit de estado seleccionado mediante 45.11
PUNTERO6 GRUPO+IND y 45.12 PUNTEROG6 BIT.
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Grupo 15 Salidas
Analdgicas

15.01 SALIDA ANALOG 1

©O)

Capitulo 6 — Parametros

Estos valores de parametro pueden alterarse con el ACS 600 en
marcha, excepto aquellos marcados con (O). La columna
Rango/Unidad de la Tabla 6-9 muestra los valores permitidos de los
parametros. El texto que sigue a la tabla explica los parametros en

detalle.

Tabla 6-9 Grupo 15.

Parametro

Rango/Unidad

Descripcion

1 SALIDA ANALOG 1 (O)

Véase el texto que
sigue a la tabla
para conocer las

Contenido de la salida
analdgica 1.

selecciones
disponibles.
2 INVERTIR SAf1 NO; Sl Inversion de la sefal de
salida analdgica 1.
3 MINIMO SA1 0mA;4 mA Valor minimo de la sefial de
salida analdgica 1.
4 FILTRO SAf1 0.00...10.00 s Constante de tiempo del
filtro para la SA1.
5 ESCALA SA1 10 ... 1000 % Factor de escala de la senal

de salida analdgica 1.

6 SALIDA ANALOG 2 (O)

Véase el texto que
sigue a la tabla
para conocer las

Contenido de la salida
analdgica 2.

selecciones
disponibles.
7 INVERTIR SA2 NO; SI Inversion de la sefal de
salida analégica 2.
8 MINIMO SA2 0 mA; 4 mA Valor minimo de la sehal de
salida analégica 2.
9 FILTRO SA2 0.00 ... 10.00 s Constante de tiempo del
filtro para la SA2.
10 ESCALA SA2 10 ... 1000 % Factor de escala para la

sefal de salida analdgica 2.

Este parametro le permite seleccionar qué sefal de salida estara
conectada a la salida analégica SA1 (senal de intensidad). La

siguiente lista muestra todas las lecturas de escala con los parametros
15.05 ESCALA SA1y 15.10 ESCALA SA2 ajustados a 100%.

SIN USAR
VELOCIDAD P

Valor de la cantidad de proceso derivada de la velocidad del motor.
Para mas informacion sobre la escala y la seleccion de unidad (%,
m/s, rpm), véase el Grupo 34 Variable de proceso. El intervalo de

actualizacion es de 100 ms.
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VELOCIDAD
Velocidad del motor. 20 mA = velocidad nominal del motor. El intervalo
de actualizacion es de 24 ms.

FRECUENCIA
Frecuencia de salida. 20 mA = frecuencia nominal del motor. El
intervalo de actualizacion es de 24 ms.

INTENSIDAD
Intensidad de salida. 20 mA = intensidad nominal del motor. El
intervalo de actualizacion es de 24 ms.

PAR
Par del motor. 20 mA = 100% del valor nominal del motor. El intervalo
de actualizacion es de 24 ms.

POTENCIA
Potencia del motor. 20 mA = 100% del valor nominal del motor. El
intervalo de actualizacion es de 100 ms.

TENS BUS CC

Tension de bus de CC. 20 mA = 100% del valor de referencia.

El valor de referencia es 540 V CC ( =1,35 - 400 V) para el ACS 600
con una entrada de red de 380...415V CA,y 675V CC (1,35 500 V)
para el ACS 600 con una entrada de red de 380 ... 500 V CA. El
intervalo de actualizacion es de 24 ms.

TENS SALIDA
Tension del motor. 20 mA = tensidn nominal del motor. El intervalo de
actualizacion es de 100 ms.

SALIDA APLIC

La referencia que se da como salida de la aplicacién. Por ejemplo, si
se esta utilizando la Macro de Control PID, se trata de la salida del
Regulador del Proceso PID. El intervalo de actualizacion es de 24 ms.

REFERENCIA

La referencia activa que el ACS 600 estd siguiendo actualmente. 20
mA = 100 % de la referencia activa. El intervalo de actualizacién es de
24 ms.

DESV CONTROL

La diferencia entre la referencia y el valor actual del Regulador del
Proceso PID. 0/4 mA =-100 %, 10/12 mA = 0 %, 20 mA = 100 %. El
intervalo de actualizacion es de 24 ms.

ACTUAL 1

Valor actual 1 del Regulador del Proceso PID. 20 mA = valor del
parametro 40.10 ACT1 MAXIMO. El intervalo de actualizacion es de
24 ms.

ACTUAL 2

Valor actual 2 del Regulador del Proceso PID. 20 mA = valor del
parametro 40.12 ACT2 MAXIMO. El intervalo de actualizacion es de
24 ms.

6-26

Manual del Firmware



15.02 INVERTIR SA1
15.03 MINIMO SA1

15.04 FILTRO SA1

15.05 ESCALA SA1

Capitulo 6 — Parametros

MODULO COMUNIC
El valor se lee a partir de la referencia de bus de campo REF4. Véase
Apéndice C — Control de Bus de Campo.

TEMP M1 MED

La salida analogica es una fuente de intensidad en un circuito de
medicién de temperatura. Segun el tipo de sensor, la salida es de 9,1
mA (Pt 100) o 1,6 mA (PTC). Si desea mas informacion, consulte el
parametro 35.01 SEL EA1 TEMP MOTA1.

Si se selecciona este valor, los ajustes de los parametros 15.02
INVERTIR SA1 a 15.05 ESCALA SA1 no tienen efecto.

Si selecciona Sl, se invierte la sefal de salida analdgica SA1.

El valor minimo de la sefal de salida analégica puede ajustarse tanto a
0 mA como a 4 mA.

Constante de tiempo del filtro para la salida analdgica SA1.

Puesto que el valor de la salida analégica cambia, el 63% del cambio
tiene lugar dentro del periodo de tiempo especificado por este
parametro. (Véase la Figura 6-4).

Nota: Aunque seleccione el valor minimo, 0 s, la sefal continuara
filtrandose a 10 ms debido al hardware de la interfaz de la sefal.
Ningun parametro modifica esta circunstancia.

Este parametro es el factor de escala para la sefial de salida analdgica
SA1. Si el valor seleccionado es 100%, el valor nominal de la sefial de
salida corresponde a 20 mA. Si el maximo es inferior a la escala total,
aumente el valor de este parametro.

Ejemplo: La intensidad nominal del motor es de 7,5 Ay la intensidad
maxima calibrada con la carga maxima es de 5 A. La intensidad del
motor de 0 a 5 A se lee como la sefial analégica de 0 a 20 mA a través
de SA1.

1. SA1 se establece como INTENS con el Parametro 15.01 SALIDA
ANALOG 1 (O).

2. SA1 minima se establece como 0 mA con el Parametro 15.03
MINIMO SA1.

3. Laintensidad maxima del motor calibrada se escala para
corresponderse con la senal de salida analdgica 20 mA: El valor
de referencia de la sefal de salida INTENS es la intensidad
nominal del motor, es decir 7,5 A (véase el Parametro 15.01
SALIDA ANALOG 1 (0O)). Con una escala del 100%, el valor de
referencia se corresponde con la sefal de salida a escala maxima
20 mA. Para lograr que la intensidad maxima del motor calibrada
se corresponda con 20 mA, debe escalarse como el valor de
referencia antes de convertirse a la sefal de salida analdgica.

k-5A=75A => k=15=150%

Por consiguiente, el factor de escala se establece en 150%.
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15.06 SALIDA ANALOG
2(0)

15.07 INVERTIR SA2
15.08 MINIMO SA2
15.09 FILTRO SA2
15.10 ESCALA SA2

Véase el parametro 15.01 SALIDA ANALOG 1 (O).
Excepciones:

¢ Sjse selecciona MODULO COMUN, el valor se lee de la referencia
de bus de campo REF 5. Véase el Apéndice C — Control de Bus de
Campo.

* La selecciéon TEMP M1 MED no esta disponible.
Véase el parametro 15.02 INVERTIR SA1.

Véase el parametro 15.03 MINIMO SA1.

Véase el parametro 15.04 FILTRO SA1.

Véase el parametro 15.05 ESCALA SAf1.
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Grupo 16 Entradas de

Control del Sistema

16.01 PERMISO DE
MARCHA

Capitulo 6 — Parametros

Estos valores de parametro sélo pueden alterarse con el ACS 600
parado. La columna Rango/Unidad de la Tabla 6-10 muestra los

valores permitidos de los parametros. El texto que sigue a la tabla
explica los parametros en detalle.

Tabla 6-10 Grupo 16.

Parametro

Rango/Unidad

Descripcion

1 PERMISO DE MARCHA

Si: ED1; ...; ED12;

Entrada de permiso de

MARCHA PARO;
MODULO. COMUNIC
A; ED7; ... ; ED12

MODULO COMUNIC | marcha.
2 BLOQUEO PARAMETRO | ABIERTO; Entrada de bloqueo de
BLOQUEOQ; parametro.
3 CODIGO ACCESO 0 ... 30000 Cédigo de acceso al
bloqueo de parametro.
4 SEL RESTAUR FALLO SIN SEL; Entrada de restauracion
ED1; ... ;EDG; de fallo.

5 CAMB ES MACR USUA SIN SEL; Restaura los parametros a
ED1; ... ; ED12 los valores ajustados para
la macro de usuario.
6 BLOQUEO LOCAL NO; SI Desactiva el control local
(Panel)
7 SALVAR PARAMETRO SALVAR..; Se salvan los parametros
REALIZADO en la memoria

permanente

Este parametro selecciona la fuente de la sefial permiso de marcha.

La falta de la senal de Permiso de Marcha se indica en la primera fila
del visor del Panel de Control (véase el Capitulo 2 — Sinopsis de la
programacién del ACS 600 y del Panel de Control CDP 312).

Si

La sefal de permiso de marcha esta activa. El ACS 600 esta listo para
ponerse en marcha sin una sefal externa de permiso de marcha.

ED1 ... ED12

Para activar la sefal de Permiso de Marcha, la entrada digital
seleccionada debe estar conectada a +24 V CC. Si la tensiéon cae a 0
V CC, el ACS 600 se parara por si solo y no se volvera a poner en
marcha hasta que se reactive la seial de Permiso de Marcha. El modo
de paro de la unidad se selecciona mediante el parametro 21.07

PERMISO DE MARCHA.

Para la conexion de ED7 a ED12 véase Grupo 98 Médulos

opcionales.
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16.02 BLOQUEO
PARAMETRO

16.03 CODIGO ACCESO

16.04 SEL RESTAUR
FALLO

16.05 CAMB ES MACR

USUA

MODULO COMUNIC
La sefal se da a través de un Cédigo de control de bus de campo.
Véase Apéndice C — Control de Bus de Campo.

Este parametro selecciona el estado del Bloqueo de Parametro. Con el
Bloqueo de Parametro puede impedir los cambios no autorizados en
los parametros.

ABIERTO
Bloqueo de Parametro abierto. Los parametros pueden ser alterados.

BLOQUEO

Bloqueo de Parametro cerrado desde el Panel de Control. Los
parametros no pueden ser alterados. El Bloqueo de Parametro solo
puede abrirse introduciendo el cédigo valido del parametro 16.03
CODIGO ACCESO.

Este parametro selecciona el Cédigo de Acceso para el Bloqueo de
Parametro. El valor de este parametro es 0. Para abrir el Bloqueo de
Parametro cambie el valor a 358. Una vez abierto el Bloqueo de
Parametro, el valor cambia de nuevo a 0 automaticamente.

SIN SEL
Si selecciona SIN SEL, la restauracién del fallo se lleva a cabo
solamente desde el panel del Panel de control.

ED1 ... ED12
Si se selecciona una entrada digital, la restauracion del fallo se efectua
a través de la entrada digital o desde el Panel.

¢ Panel de control en modo remoto: La restauracion se activa con un
extremo ascendente (positivo) de la senal de entrada digital, es
decir, cerrando el contacto normalmente abierto que conecta 24 V
CC al terminal de entrada digital.

¢ Panel de control en modo local: La restauracion se activa mediante
la tecla de restauracion del Panel de control.

Para la conexion de ED7 a ED12, véase Grupo 98 Médulos
opcionales.

EN PARO

La restauracion de fallos se ejecuta junto con la sefial de paro recibida
a través de una entrada digital. La restauracion también puede
facilitarse desde el Panel de control.

MODULO COMUNIC

La sefal se da a través de un Cédigo de control de bus de campo.
Véase Apéndice C — Control de Bus de Campo. La restauracion
también puede facilitarse desde el Panel de control.

SIN SEL; ED1 ... ED12

Este parametro permite la seleccion de la Macro de Usuario deseada
por medio de una entrada digital de la siguiente manera:
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Cuando el estado de la entrada digital especificada cambia de alto a
bajo, se carga la Macro de Usuario 1. Cuando el estado de la entrada
digital especificada cambia de bajo a alto, se carga la Macro de
Usuario 2.

La Macro de Usuario utilizada puede cambiarse por medio de una
entrada digital sélo cuando el convertidor esta parado. Mientras tenga
lugar el cambio de macro, el convertidor no se pondra en marcha.

El valor de este parametro no se incluye en la Macro de Usuario. Una
vez realizado el ajuste, éste permanece a pesar del cambio en la
Macro de Usuario.

La seleccion de la Macro de Usuario 2 puede supervisarse a través de
la salida de relé 3. Véase 14.03 SALIDA RELE SR3 para mas
informacién.

Nota: Vuelva siempre a salvar la Macro de Usuario con el parametro
99.02 MACRO APLICACION después de cambiar los ajustes de los
parametros o de volver a ejecutar la marcha de identificacion del
motor. Si el parametro 16.05 CAMB ES MACR USUA esta en entrada
digital, se cargan los ultimos ajustes salvados por el usuario siempre
que se desconecta y se vuelve a conectar la alimentacion de red, o se
cambia la macro. Todo cambio que no se salve se perdera.

Para la conexién de ED7 a ED12, véase Grupo 98 Médulos
opcionales.

16.06 BLOQUEO LOCAL NO
No se emplea bloqueo local.
Sl
Desactiva la entrada en modo de control local (tecla LOC/REM del
Panel de control).

ATENCION! Antes de activar esta funcién debe asegurarse de que no
se requerira el Panel de control para parar el convertidor.

16.07 SALVAR SALVAR..; REALIZADO
PARAMETROS Al seleccionar SALVAR se salvan los valores de parametro en la
memoria permanente.

Nota: Se graba un nuevo parametro de una macro estandar
automaticamente si éste se cambia desde el Panel de control pero no
si se altera a través de una conexion de bus de campo.
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Grupo 20 Limites

Estos valores de parametro pueden alterarse con el ACS 600 en
marcha. La columna Rango/Unidad de la Tabla 6-11 muestra los
valores permitidos de los parametros. El texto que sigue a la tabla
explica los parametros en detalle.

Tabla 6-11 Grupo 20.

Parametro

Rango/Unidad

Descripcion

1 VELOCIDAD MINIMA

-18000/(numero de

pares de polos)... 20.02
VELOCIDAD MAXIMA

Velocidad minima de la
gama de funcionamiento.
No puede emplearse en
modo ESCALAR.

2 VELOCIDAD MAXIMA

20.01 VELOCIDAD
MINIMA ...
18000/(numero de
pares de polos)

Velocidad maxima de la
gama de funcionamiento.
No puede emplearse en
modo ESCALAR.

3 INTENSIDAD MAXIMA

0% hy ... 200 % g

Intensidad maxima de sal-
ida.

4 PAR MAXIMO

0.0 % ... 600.0 %

Par maximo. No puede
emplearse en modo
ESCALAR.

5 CTRL SOBRETENSION

SI; NO

Regulador de sobreten-
sién CC

6 CTRL SUBTENSION

SI; NO

Regulador de subtension
de CC

7 FRECUENCIA MINIMA

-300 Hz ... 50 Hz

Frecuencia minima de la
gama de funcionamiento.
Visible sélo en el modo
ESCALAR.

8 FRECUENCIA MAXIMA

-50 ... 300 Hz

Frecuencia maxima de la
gama de funcionamiento.
Visible sélo en el modo
ESCALAR.

9 SELEC PAR MINIMA

-PAR MAXIMO; PAR
MIN AJUST

Selector del limite de par
minimo. No puede
emplearse en modo
ESCALAR.

10 PAR MIN AJUST

-600.0 % ... 0.0 %

Valor minimo de par
cuando el parametro
20.09 SELEC PAR
MINIMA es PAR MIN
AJUST. No puede
emplearse en modo
ESCALAR.

11 LIMITE POT MOT

0%...600%

Limite para la potencia
maxima de inversor a
motor

12 LIMITE POT GEN

-600% .. 0%

Limite para la potencia
maxima de motor a
inversor

20.01 VELOCIDAD Representa la velocidad minima. El valor por defecto depende del
numero de pares de polos del motor y es de -750, -1000, -1500 6 -

MINIMA
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20.02 VELOCIDAD
MAXIMA

A

20.03 INTENSIDAD
MAXIMA

20.04 PAR MAXIMO

20.05 CTRL
SOBRETENSION

20.06 CTRL
SUBTENSION

Capitulo 6 — Parametros

3000. Cuando el valor es positivo, el motor no funciona en direccion
inversa.

Este limite no puede establecerse en modo de control ESCALAR.

ATENCION! Los limites de velocidad del Grupo 20 Limites estan
directamente vinculados con el ajuste de 99.08 VELOC NOM MOTOR.
Cuando se cambia el valor del parametro 99.08 VELOC NOM
MOTOR, cambian automaticamente los ajustes del limite de velocidad.

Representa la velocidad maxima. El valor por defecto depende del
motor seleccionado y es de 750, 1000, 1500 6 3000.

Este limite no puede establecerse en modo de control ESCALAR.

ATENCION! Los limites de velocidad del Grupo 20 Limites estan
directamente vinculados con el ajuste de 99.08 VELOC NOM MOTOR.
Cuando se cambia el valor del parametro 99.08 VELOC NOM
MOTOR, cambian automaticamente los ajustes del limite de velocidad.

La intensidad maxima de salida que el ACS 600 suministrara al motor.
El valor por defecto es 200% /4 s decir, el 200 por ciento de la
intensidad de la salida de uso de trabajo pesado del ACS 600.

Este ajuste define el par maximo permitido momentaneamente del
motor en direccidon de avance. El software de control del motor del
ACS 600 limita la escala de ajuste del par maximo de acuerdo con los
datos del inversor y el motor. El valor por defecto es el 300% del par
nominal del motor.

Este limite no puede establecerse en modo de control ESCALAR.
La seleccion de NO desactiva el regulador de sobretension.

Un frenado rapido de una carga a gran inercia provoca que la tension
de bus de CC alcance el limite de control de sobretension. Para evitar
que la tensién CC exceda este limite, el regulador de sobretension
reduce automaticamente el par de frenado.

{ATENCION!: Si el ACS 600 tiene conectado un chopper de frenado y
una resistencia de frenado, el valor de este parametro debe
establecerse en NO para garantizar el correcto funcionamiento del
chopper.

La seleccion de NO desactiva el regulador de subtension.

Si la tension de bus de CC cae debido a una pérdida de potencia de
entrada, el regulador de subtensién reducira la velocidad del motor con
el fin de mantener la tensién de bus de CC por encima del limite mas
bajo. Reduciendo la velocidad del motor, la inercia de la carga causara
la regeneracion hacia el ACS 600, manteniendo cargado el bus de CC,
y previniendo un disparo por subtension. Esto incrementara el
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funcionamiento con cortes de la red en sistemas con una inercia alta,
tales como una centrifugadora o ventilador.

20.07 FRECUENCIA Este limite sdélo puede ajustarse en el modo de control ESCALAR.
MINIMA  Cuando el valor es positivo, el motor no funcionara en direccion
inversa.

20.08 FRECUENCIA
MAXIMA  Este limite so6lo puede ajustarse en el modo de control ESCALAR.

20.09 SELEC PAR El parametro define el par minimo permitido, es decir, el par permitido
MINIMA  en direccion de giro en retroceso (negativa).

Este parametro no puede ajustarse en el modo de control ESCALAR.
-PAR MAXIMO

El limite de par minimo equivale al limite invertido maximo 20.04 PAR
MAXIMO.

PAR MIN AJUST

El limite de par minimo se define con el parametro 20.10 PARMIN
AJUST.

20.10 PARMIN AJUST  El parametro define el par minimo permitido del motor cuando el
Parametro 20.09 SELEC PAR MINIMA se ajusta al valor PAR MIN
AJUST.

Este parametro no puede ajustarse en el modo de control ESCALAR.

-600 % ... 0%
El limite de par minimo en porcentajes del par nominal del motor. El
valor de fabrica es -300 %.

20.11 LIMITE POT MOT  Este parametro define la potencia maxima permitida suministrada del
inversor al motor.

0% ... 600%
El limite de potencia maxima motorizada en porcentajes de la potencia
nominal del motor. El valor por defecto es 300%.

20.12 LIMITE POT GEN  Este parametro define la potencia maxima permitida alimentada del
motor al inversor.

-600% ... 0%
El limite de potencia méaxima generada en porcentajes de la potencia
nominal del motor. El valor por defecto es -300%.
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21.01 FUNCION
ARRANQUE (O)

Capitulo 6 — Parametros

Los valores de parametros marcados con una (O) no pueden alterarse
con el ACS 600 en marcha. La columna Rango/Unidad de la Tabla 6-

12 muestra los valores permitidos de los parametros. El texto que
sigue a la tabla explica los parametros en detalle.

Tabla 6-12 Grupo 21.

Parametro

Rango/Unidad

Descripcion

1 FUNCION MARCHA

AUTO; MAGN CGC;

Seleccioén de la funciéon de

(O) MAGN CC CNST arranque.

2 TIEMPO MAGN 30,0ms ... Tiempo para la

CONST (0O) 10000,0 ms premagnetizacion.

3 FUNCION PARO PARO LIBRE; Seleccién de la funcion de
RAMPA paro.

4 RETENCION POR CC | NO; SI Permite la retencién por CC.

5 VELOC RETENC CC
©)

0 rpm ... 3000 rpm

Velocidad para la retencién por
CC.

6 INTENS RETENC CC
©)

0% ...100 %

Intensidad para la retencion
por CC.

07 FUNC PERMISO DE
MARCHA

PARO RAMPA;

PARO MUERTO;
PARO EMERG2;
PARO EMERG3

Modo de paro del convertidor
para la funcién de permiso de
marcha

8 FLYSTART ESCALAR

NO; SI

Activacion del arranque
girando en modo de control
escalar.

AUTOMATICO

El arranque automatico es la funcion de arranque por defecto. Esta
seleccion garantiza la 6ptima puesta en marcha del motor en la
mayoria de casos. Incluye las funciones de arranque girando (arrancar
una maquina cuando esta girando) y de rearranque automatico (el
motor parado puede rearrancarse inmediatamente sin necesidad de
esperar a que desaparezca el flujo del motor).

El control del motor del ACS 600 identifica el flujo, asi como el estado
mecanico del motor, y lo pone en marcha de inmediato bajo cualquier

circunstancia.

En modo de control escalar siempre debe seleccionarse
AUTOMATICO (véase el Parametro 99.04 MODO CTRL MOTOR)
aunque en este modo no es posible la funcién de arranque girando ni
la funcidn de rearranque automatico. La funcion de arranque girando
tiene que activarse por separado con 21.08 FLYSTART ESCALAR.

MAGN CC

La magnetizacién de CC debe seleccionarse si se necesita un mayor
par de arranque. EI ACS 600 premagnetiza el motor antes del
arranque. El tiempo de premagnetizacion se calcula automaticamente,
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A

21.02 TIEMPO MAGN
CONST (O)

21.03 FUNCION PARO

siendo por lo general de 200 ms a 2 s en funcion del tamafio del motor.
Esta seleccion garantiza el par de arranque mas alto posible.

El arranque a una maquina en giro no es posible con la magnetizacion
de CC seleccionada. Esta no puede seleccionarse en modo de control
escalar (véase el Parametro 99.04 MODO CTRL MOTOR).

MAGN CC CNST

Si se necesita un tiempo de premagnetizacién constante, debe
seleccionarse la magnetizacion de CC constante en lugar de la
magnetizacion de CC (por ejemplo, si el arranque del motor coincide
con una liberacién mecanica del freno). Esta seleccidén también
garantiza el par de arranque mas alto posible cuando el tiempo de
premagnetizacion es lo suficientemente amplio. Este intervalo se
define mediante el parametro 21.02 TIEMPO MAGN CONST (0O).

{ATENCION! E| convertidor se pondrd en marcha después de que el
tiempo de magnetizacion ajustado haya transcurrido aunque la
magnetizacién del motor no se haya completado. En las aplicaciones
en las que sea esencial un par de arranque pleno, asegurese siempre
de que el tiempo de magnetizacion constante sea suficiente para
permitir la generacion de una magnetizacion y un par plenos.

El arranque a una maquina en giro no es posible con la magnetizacion
de CC seleccionada. La magnetizacion de CC no puede seleccionarse
en el modo de control escalar (véase el Parametro 99.04 MODO CTRL
MOTOR).

Define el tiempo de magnetizacion en el modo de magnetizacion
constante. Después del comando de marcha el ACS 600 premagnetiza
de forma automatica el motor en el tiempo ajustado.

Para garantizar una plena magnetizacion, ajuste el valor igual 0 mas
alto que la constante de tiempo de rotor. Si no la conoce, emplee el
valor general que se facilita en la tabla siguiente:

Potencia nominal del Tiempo de magnetizacion
motor constante
<10 kW > 100 a 200 ms
10 a 200 kW >200 a 1000 ms
200 a 1000 kW > 1000 a 2000 ms
PARO LIBRE

El ACS 600 interrumpe el suministro de tension inmediatamente
después de recibir el comando paro y el motor se para por si solo.

RAMPA
Deceleracién de rampa definida por el tiempo de deceleracion activo,
parametro 22.03 TIEMPO o el parametro 22.05 TIEMPO DECELER 2.
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21.04 RETENCION POR

cc

21.05 VELOC RETENC

21.06 INTENS RETENC

CC (0)

CC (O)
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Atencion: Si se ha activado la funcién de control de frenado, el
programa de aplicacion usa el paro en rampa en lugar de la seleccion
de PARO LIBRE (véase el Grupo 42 Control de frenado)

Si se selecciona SI, se habilita la caracteristica de Retencion por CC.

La Retencion por CC no es posible en el modo de control ESCALAR.

VELOCIDADmotor 4

Retencion por CC

Ref. t

VELOC RETENC CC

Figura 6-6 Retencion por CC.

Si la referencia y la velocidad caen por debajo del parametro 21.05
VELOC RETENC CC (O), el ACS 600 detendra la generacion de
corriente senoidal e inyectara CC en el motor. El valor de intensidad es
la intensidad establecida en el parametro 21.06 INTENS RETENC CC
(O). Cuando la velocidad de referencia supera 21.05 VELOC RETENC
CC (O), se elimina la CC y se reanudan las funciones normales del
ACS 600.

La Retencién por CC no tiene efecto si la sefal de Marcha esta
desactivada.

Nota: La inyeccion de CC en el motor hace que éste aumente de
temperatura. En aplicaciones en las que se requieren largos periodos
de Retencion por CC, deberian usarse motores ventilados desde el
exterior. Si el periodo de Retencién por CC es largo, ésta no puede
impedir que el eje del motor siga girando si el motor recibe una carga
constante.

Establece el limite de velocidad para la Retencién por CC.

Establece la intensidad aplicada en el motor cuando la Retencién por
CC esta activada.
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21.07 PERMISO DE
MARCHA

A
A

21.08 FLYSTART
ESCALAR

Este parametro selecciona el modo de paro aplicado al desconectarse
la sefal de permiso de marcha. La senal de permiso de marcha esta
conectada al parametro 16.01 PERMISO DE MARCHA .

El ajuste ignora el ajuste de modo de paro normal (parametro 21.03
FUNCION PARO) cuando se desconecta la sefal de permiso de
marcha.

{ATENCION! E| convertidor volvera a arrancar después de
restablecerse la senal de permiso de marcha (si la sefial MARCHA
esta activada).

Atencion: Si la funcion de control de frenado esta activada, el
programa de aplicacion utiliza el paro en rampa en lugar de la
seleccion PARO MUERTO (véase el Grupo 42 Control de frenado).

PARO RAMPA

Es el valor por defecto. El programa de aplicacion para el convertidor
segun la rampa de deceleracion definida por los parametros en el
Grupo 22 Acel/Decel.

PARO MUERTO

El programa de aplicacion para el convertidor cortando la alimentacion
del motor (se bloquean los IGBT del inversor). El motor gira libremente
hasta la velocidad cero.

PARO EMERG2

El programa de aplicacion para el convertidor cortando la alimentacion
del motor (se bloquean los IGBT del inversor). El motor gira libremente
hasta la velocidad cero.

El convertidor sdlo volvera a ponerse en marcha si la sefial de permiso
de marcha esta activada y la sefial MARCHA se conecta (el programa
recibe un extremo ascendente de la sefial MARCHA).

PARO EMERG3
El programa de aplicacion para el convertidor segun la rampa de
deceleracion definida por el parametro 22.07 TIEMP DEC.

El convertidor sélo volvera a ponerse en marcha si la sefial de permiso
de marcha esta activada y la sefial MARCHA se conecta (el programa
recibe un extremo ascendente de la sefial MARCHA).

Este parametro activa la funcién de arranque girando en el modo de
control escalar. Véanse los parametros 21.01 FUNCION ARRANQUE
(O)y 99.04 MODO CTRL MOTOR.

NO
Funcién de arranque girando inactiva. Es el ajuste de fabrica.

Si
Funcién de arranque girando activada.

6-38

Manual del Firmware



Grupo 22 Acel/Decel

22.01 SEL ACE/DEC 1/2
(©O)

22.02 TIEMPO
ACELER 1

Capitulo 6 — Parametros

Estos valores de parametro pueden alterarse con el ACS 600 en
marcha, excepto aquellos marcados con (O). La columna
Rango/Unidad de la Tabla 6-13 muestra los valores permitidos de los
parametros. El texto que sigue a la tabla explica los parametros en
detalle.

Tabla 6-13 Grupo 22.

Rango/Unida

Parametro d Descripcion

1 SEL ACE/DEC 1/2 (O) ACE/DEC 1; Seleccidn de la rampa de
ACE/DEC 2; Aceleraciéon/Deceleracion.
ED1 ... ED12

2 TIEMPO ACELER 1 0.00 ... Tiempo para la rampa de
1800,00 s aceleracion 1, de 0 a la veloc. max.

3 TIEMPO DECELER 1 0.00 ... Tiempo para la rampa de
1800,00 s deceleracion 1, de la veloc. max. a

0.

4 TIEMPO ACELER 2 0.00 ... Tiempo para la rampa de acelera-
1800,00 s cién 2, de 0 a la veloc. max.

5 TIEMPO DECELER 2 0.00 ... Tiempo para la rampa de decelera-
1800,00 s cion 2, de la veloc. max. a 0).

6 TIPO RAMPA ACE/DEC | 0...1000,00 s | Tiempo de forma de rampa de

acel./decel.
7 TIEMP DEC STOP EM 0.00 ... Tiempo para la rampa de
2000,00 s deceleracion en paro de
emergencia.

Este parametro selecciona el par de rampas de Aceleracion/Decelera-
cion que se usa. La seleccion puede realizarse a través de entradas
digitales ED1 a ED12. 0 V CC = Se usa la rampa de Aceleracién 1y la
rampa de Deceleracion 1; 24 V CC = Se usa la rampa de Aceleracién 2
y la rampa de Deceleracion 2.

Para la conexion de ED7 a ED12, véase Grupo 98 Médulos
opcionales.

El tiempo requerido para cambiar la velocidad de 0 a la velocidad
maxima. La velocidad maxima se define mediante el Parametro 20.02
VELOCIDAD MAXIMA, o mediante el 20.01 VELOCIDAD MINIMA, si
el valor absoluto del limite minimo es mayor que el limite maximo.

Si la senal de referencia cambia a un ritmo mas lento que el tiempo de
aceleracién, la velocidad del motor se adaptara a ésta. Si la sefial de
referencia cambia mas rapidamente que el tiempo de aceleracion, el
ritmo al que acelere el motor estara limitado por este parametro.

Si el tiempo de aceleracion es demasiado corto, el ACS 600
prolongara automaticamente la aceleracion para que no exceda el
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22.03 TIEMPO
DECELER 1

22.04 TIEMPO ACELER 2
22.05 TIEMPO DECELER 2

22.06 TIPO RAMPA
ACE/DEC

limite de intensidad maxima (parametro 20.03 INTENSIDAD
MAXIMA).

El tiempo requerido para que la velocidad cambie de maxima a cero.
La velocidad maxima se define mediante el Parametro 20.02
VELOCIDAD MAXIMA, o mediante el 20.01 VELOCIDAD MINIMA, si
el valor absoluto del limite minimo es mayor que el limite maximo.

Si la senal de referencia cambia a un ritmo mas lento que el tiempo de
deceleracion, la velocidad del motor se adaptara a la senal de
referencia. Si la senal de referencia cambia mas rapidamente que el
tiempo de deceleracion, el ritmo al que decelere el motor estara
limitado por este parametro.

Si se especifica un valor pequeio como tiempo de deceleracion, el
ACS 600 prolongara automaticamente la deceleracion para que no
exceda el limite de sobretensién del bus de CC. Si no sabe con
certeza si este valor es demasiado pequefo, asegurese de activar el
control de sobretension de CC (parametro 20.05 CTRL
SOBRETENSION).

Si un tiempo corto de deceleracion es esencial para una aplicacion de
gran inercia, el ACS 600 debe estar provisto de un chopper de frenado
y de una resistencia de frenado. La energia sobrante que se genera
durante el frenado es conducida al resistor por medio del choppery se
disipa para evitar que la tension de CC llegue al circuito intermedio. El
chopper y la resistencia se presentan como kits complementarios
opcionales para todo tipo de ACS 600.

Véase el parametro 22.02 TIEMPO ACELER 1.
Véase el parametro 22.03 TIEMPO.

Este parametro le permite seleccionar el tipo de rampa de
aceleracion/deceleracion.

Os
Rampa lineal. Apropiada para accionamientos que requieren una
aceleracion o deceleracion uniforme y para rampas lentas.

0,100 ... 1000,00 s

Rampa de curva S. Las rampas de curva S son ideales para cintas que
transporten cargas fragiles o para otras aplicaciones que requieran
una transicion suave al cambiar de una velocidad a otra. Una curva S
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consta de curvas simétricas a ambos extremos de la rampa y una
parte lineal en medio.

Como regla general, una relacion Rampa lineal
adecuada entre el tipo de la rampayy el TIPO RAMPA ACE/DEC =0s
tiempo de rampa es 1/5. A continuacion se
dan algunos ejemplos. . -
Rampa Ace/Dec Forma rampa
tiempo tiempo (Par.
(Par. 22.02 a 05) 22.06)
1s 02s : |
5s 1s : :
' Rampa de curva S
15s 3s + TIPO RAMPA ACE/DEC =x s

XS

Figura 6-7 Tipos de las rampas de aceleracion y deceleracion.

22.07 TIEMP DEC  Este parametro define el tiempo en el que se para el convertidor en
STOP EM  caso de que se dé el comando de Paro de Emergencia. El comando se
puede dar a través de la opcién de Paro de emergencia del bus de
campo o del médulo NDIO. Para obtener mas informacién sobre la
opcién de Paro de emergencia, consulte a su representante de ABB
local.

0,00 ... 2000,00 s
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Grupo 23 Velocidad ctrl

Estos valores de parametro pueden alterarse con el ACS 600 en
marcha. La columna Rango/Unidad de la Tabla 6-14 muestra los
valores permitidos de los parametros. El texto que sigue a la tabla
explica los parametros en detalle.

Estos parametros no son visibles en el modo de control ESCALAR.

Tabla 6-14 Grupo 23.

Parametro Rango/Unidad Descripcion

1 GANANCIA 0,0 ...200,0 Ganancia para el regulador de

velocidad.

2 TIEMP INTEGRACION | 0,01 s...999,97 s Tiempo de integracion para el

regulador de velocidad.

3 TIEMPO DERIVACION | 0,0 ...9999,8 ms Tiempo de derivacion para el

regulador de velocidad.

4 COMPENSACION 0,00s...999,98 s Tiempo de derivacion usado

ACE en la compensacion de la
aceleracion.

5 GANANCIA 0,0% ... 400,0% Ganancia para el

DESLZMTO deslizamiento del motor.

6 MARCHA NO; SI Autoajuste del regulador de

AUTOAJUSTE velocidad.

Es posible poner a punto el regulador de velocidad basado en un
algoritmo PID del ACS 600 ajustando los parametros 1 a 5 de este
grupo o seleccionando la marcha de autoajuste a través del parametro
6. La marcha de identificacion del motor ajusta automaticamente el
regulador de velocidad. En la mayoria de los casos no es necesario
llevar a cabo su ajuste por separado.

Los valores de estos parametros definen cémo cambia la salida del
Regulador de Velocidad cuando existe una diferencia (valor de error)
entre la velocidad actual y la referencia. Figura 6-8 muestra las tipicas
respuestas escalonadas del Regulador de Velocidad.

Las respuestas escalonadas pueden verse monitorizando la Sehal
Actual 1.02 VELOCIDAD.

Nota: La marcha de identificacion del motor estdndar (véase el
Capitulo 3 — Datos de partida) actualiza los valores de los parametros
23.01, 23.02 y 23.04.

El comportamiento dinamico del control de la velocidad a baja
velocidad puede mejorarse aumentando la ganancia relativa y
reduciendo el tiempo de integracion.
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La salida del regulador de velocidad es la referencia para el regulador
del par. La referencia del par esta limitada por el parametro 20.04 PAR
MAXIMO.

Velocidad

Altura escalén L

t
A : Subcompensado: 23.02 TIEMPO INTEGRACION demasiado corto y 23.01 GANAN-
CIA demasiado baja.
B : Normal, autoajuste
C : Normal, ajuste manual. Mejor comportamiento dindmico que en el caso B
D : Sobrecompensado: 23.02 TIEMPO DE INTEGRACION demasiado corto y 23.01 GA-
NANCIA demasiado alta

Figura 6-8 Respuestas escalonadas del Regulador de Velocidad con
diferentes ajustes. El escalon de referencia utilizado es 1 a 10%.

Derivacién

Aceleracioén
[\ Compensacion

Proporcional,

. Integral .
Referencia +_ Valorde 9 + ®+ Referencia
de velocidad § error + de par

Derivacién
Velocidad actual ,\
calculada

Figura 6-9 Regulador de velocidad, diagrama de bloques simplificado.

23.01 GANANCIA  Ganancia relativa para el regulador de velocidad. Si selecciona 1, un
cambio del 10% en el valor de error (p.e. referencia - valor actual) hace
que la salida del regulador de velocidad cambie un 10 % del par
nominal.

Nota: Una ganancia demasiado pronunciada podria provocar una
oscilacién de la velocidad.
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Controlador !
Salida =K, - e |
1

23.02 TIEMP
INTEGRACION

23.03 TIEMPO
DERIVACION

%

Ganancia = K = 1
T, = Tiempo integracion = 0
Tp= Tiempo derivacioén = 0
Valor de error
Salida del regulador

e = Valor error

t

Figura 6-10 Salida del regulador de velocidad después de un error
cuando el error se mantiene constante.

El tiempo de integracion define la velocidad a la que cambia la salida
del regulador cuando el valor de error es constante. Cuanto menor sea
el tiempo de integracion, mas rapidamente se corregira el valor de
error continuo. Si el tiempo de integracion es muy bajo, el control sera
inestable.

o Salida del regulador

Ganancia = K = 1
T, = Tiempo integracion > 0
Tp= Tiempo derivacion = 0

e | e = Valor error

%(—/ t
T

Figura 6-11 Salida del regulador de velocidad después de un error
cuando el error se mantiene constante.

La accion de derivacion incrementa la salida del regulador si el valor
de error cambia. Cuanto mayor sea el tiempo de derivacion, mas se
incrementara la salida del regulador de velocidad durante el cambio.
La derivacion hace que el control sea mas sensible a las
perturbaciones. Si el tiempo de derivacion se ajusta a cero, el
regulador funciona como regulador PI, en otro caso, como regulador
PID.
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23.04 COMPENSACION
ACE

23.05 GANANCIA
DESLZMTO

Capitulo 6 — Parametros

% Ganancia = Kp = 1

T, = Tiempo integracion > 0

Tp= Tiempo derivacién > 0

Ts= Periodo de muestra =2 ms
Ae = Cambio de valor de error en-
Valor de error tre dos muestras

Salida regulador

e = Valor error

t
T

Figura 6-12 Salida del regulador de velocidad después de un error
cuando el error se mantiene constante.

Nota: El cambio de este parametro se recomienda sdlo si se usa un
codificador de impulsos.

Tiempo de derivacién para la compensacion de la aceleracion. Para
compensar la inercia durante la aceleracion la derivacion de la
referencia se afade a la salida del regulador de velocidad. El principio
de una accién de derivacién aparece descrito en el parametro 23.03
TIEMPO DERIVACION anterior.

Como norma general, establezca el valor de este parametro entre 50 y
100% de la suma de las constantes de tiempo mecanico del motor y de
la maquina accionada.

Sin compensacion de la aceleracion Compensacion de la aceleracion

% %

- Referencia veloc.
—— Velocidad actual

t t

Figura 6-13 Respuestas de la velocidad cuando se acelera una carga
de inercia elevada a lo largo de una rampa.

Nota: La MARCHA AUTOAJUSTE inicializa este parametro al 50% de
la constante de tiempo mecanica.

Define la ganancia para el deslizamiento. 100% significa
compensacion total del deslizamiento y 0% significa ninguna
compensacion del deslizamiento. El valor por defecto es 100%.
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23.06 MARCHA
AUTOAJUSTE

Pueden utilizarse otros valores si se detecta un error de velocidad
estatica a pesar de la compensacion total del deslizamiento.

Ejemplo: La referencia de velocidad constante 1000 rpm se
proporciona al convertidor. A pesar de la compensacion total del
deslizamiento (GANANCIA DESLZMTO = 100%), una medicion
manual del tacometro procedente del eje del motor facilita el valor de
velocidad 998 rpm. El error de velocidad estatica es 1000 rpm - 998
rom = 2 rpm. Para compensarlo, la ganancia de deslizamiento debe
aumentarse. Con un valor de ganancia del 106% no se da el error de
velocidad estatica.

El regulador de velocidad del ACS 600 puede ajustarse automatica-
mente ejecutando la marcha de autoajuste. La inercia mecanica de la
carga se tiene en cuenta en los parametros GANANCIA,
INTEGRACION, DERIVACION y COMPENSACION ACE. El sistema
se ajusta para que esté subcompensado mas que sobrecompensado.

Para efectuar la marcha de autoajuste:

* Ponga en marcha el motor a una velocidad constante del 20 al 70%
de la velocidad nominal.

» Cambie el valor del parametro 23.06 MARCHA AUTOAJUSTE por
Sl.

Una vez realizada, este parametro recuperara automaticamente el
valor NO.

Nota: La marcha de autoajuste soélo puede ejecutarse si el ACS 600
esta en marcha. La carga del motor debe estar conectada al motor. El
mejor resultado se obtiene cuando el motor ha funcionado a un 20 ...
40% de la velocidad nominal antes de iniciar la marcha de autoajuste.

iATENCION! EI motor se acelerara un 10% de la velocidad nominal
con un escalon de par del 10 ... 20% y sin ninguna rampa durante este
procedimiento. jASEGURESE DE QUE ES SEGURO PONER EN
MARCHA EL MOTOR ANTES DE EJECUTAR LA MARCHA DE
AUTOAJUSTE!
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Grupo 24 Ctrl Par  Este grupo sélo es visible si se ha seleccionado la Macro de Control
del Par. No es visible en el modo de control ESCALAR.

Estos valores de parametro pueden alterarse con el ACS 600 en
marcha. La columna Rango/Unidad de la Tabla 6-15 muestra los
valores permitidos de los parametros. El texto que sigue a la tabla
explica los parametros en detalle.

Tabla 6-15 Grupo 2A4.

Parametro Rango/Unidad Descripcion

1 AUMENT RAMPA PAR | 0,00s ... 120,00 s Tiempo para la referencia
desde 0 hasta el par nominal.

2 DISMIN RAMPA PAR 0,00s...120,00 s Tiempo para la referencia
desde el par nominal hasta 0.

24.01 AUMENT RAMPA  Define el tiempo requerido para que la referencia aumente de cero al
PAR  par nominal.

24.02 DISMIN RAMPA  Define el tiempo requerido para que la referencia disminuya del par
PAR nominal a cero.

Manual del Firmware 6-47



Capitulo 6 — Parametros

Grupo 25 Velocidades

criticas

Estos valores de parametro pueden alterarse con el ACS 600 en
marcha. La columna Rango/Unidad de la Tabla 6-16 muestra los
valores permitidos de los parametros. El texto que sigue a la tabla
explica los parametros en detalle.

En el modo de control ESCALAR las gamas de velocidad critica se
establecen en Hz.

Nota: En la macro de Control PID (véase el parametro 99.02 MACRO
APLICACION), no se utilizan las Velocidades Criticas.

Tabla 6-16 Grupo 25.

Parametro Rango/Unidad Descripcion
1 SEL VELOC CRITICA | NO; SI Salto de velocidad critica a
I6gica.

2 VELOC CRIT 1 BAJA 0 ... 18000 rpm Inicio de la velocidad critica 1.
3 VELOC CRIT 1 ALTA 0 ... 18000 rpm Fin de la velocidad critica 1.

4 VELOC CRIT 2 BAJA 0 ... 18000 rpm Inicio de la velocidad critica 2.
5 VELOC CRIT 2 ALTA 0 ... 18000 rpm Fin de la velocidad critica 2.

6 VELOC CRIT 3 BAJA 0 ... 18000 rpm Inicio de la velocidad critica 3.
7 VELOC CRIT 3 ALTA 0 ... 18000 rpm Fin de la velocidad critica 3.

Nota: El uso de la funcion de bloqueo de la velocidad critica en una
aplicacion de bucle cerrado hara que el sistema oscile si la velocidad
de salida esta dentro de la franja de velocidad critica.

Nota: El valor de la velocidad baja no puede ser superior a la veloci-
dad alta de la misma franja.

En algunos sistemas mecanicos, ciertas gamas de velocidad pueden
causar problemas de resonancia. Con este Grupo de Parametros, es
posible ajustar hasta 5 gamas de velocidad diferentes que el ACS 600
pasara por alto. No se requiere que el parametro 25.04 VELOC CRIT 2
BAJA sea superior al parametro 25.03 VELOC CRIT 1 ALTA, en tanto
que el parametro BAJO de cualquier ajuste sea inferior al parametro
ALTO del mismo ajuste. Los ajustes pueden solaparse, pero el salto
sera del valor BAJO mas bajo al valor ALTO mas alto.

Para activar los ajustes de las Velocidades Criticas, ponga el
parametro 25.01 SEL VELOC CRITICA en SI.

Nota: Ajuste las Velocidades Criticas no usadas a 0 rpm.
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Ejemplo: Un sistema ventilador con una inadecuada vibracién de
540 rpm a 690 rpm y de 1380 rpm a 1560 rpm. Ajuste los parametros
de la forma siguiente:

2 VELOC CRIT 1 BAJA 540 rpm
3 VELOC CRIT 1 ALTA 690 rpm
4 VELOC CRIT 2 BAJA 1380 rpm
5 VELOC CRIT 2 ALTA 1560 rpm

Si, debido al desgaste de un cojinete, tiene lugar otra resonancia a
1020 ... 1080 rpm, en la tabla de velocidades criticas puede anadirse
lo siguiente:

6 VELOC CRIT 3 BAJA 1020 rpm
7 VELOC CRIT 3 ALTA 1080 rpm

VELOChmouoh
[rpm]

1560

1380

690 T
540

vi Bajavi Alta vz BajavzAlta  VELOCIDADker
540 690 1380 1560 [rpm]

Figura 6-14 Ejemplo de ajustes de velocidades criticas en un sistema
ventilador con problemas de vibracion inadecuada a velocidades entre
540 ... 690 romy 1380 ... 1560 rpm.
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Grupo 26 Control motor

26.01 OPTIMIZACION
FLUJ

26.02 FRENADO FLUJO

Estos valores de parametro sélo pueden alterarse con el ACS 600
parado. La columna Rango/Unidad de la Tabla 6-17 muestra los
valores permitidos de los parametros. El texto que sigue a la tabla
explica los parametros en detalle.

Tabla 6-17 Grupo 26.

Parametro Rango/Unidad Descripcion

1 OPTIMIZACION NO; SI Seleccion de la funcion de

FLUJO optimizacion de flujo.

2 FRENADO FLUJO NO; SI Seleccion de la funcion de
frenado de flujo.

3 COMPENSACION IR 0% ...30 % Nivel de la tensién de
compensacion.

5 DEBIL CAMPO HEX NO; SlI Activa el control del flujo del motor

basandose en una tendencia de
flujo hexagonal.

El consumo total de energia y el ruido pueden reducirse cambiando la
magnitud del flujo en funcién de la carga actual. La optimizacion del
flujo se usa en accionamientos que normalmente funcionan por debajo
de la carga nominal.

La optimizacion del flujo no puede seleccionarse en modo de control
escalar (véase el Parametro 99.04 MODO CTRL MOTOR).

El ACS 600 puede proporcionar una deceleracién mas rapida
aumentando el nivel de magnetizacion en el motor cuando sea
necesario, en lugar de limitar la rampa de deceleracion. Aumentando
el flujo en el motor, la energia del sistema mecanico se convierte en
energia térmica en el motor.
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Par de frenado (%)

120 - - -

Potencia nominal del motor

@ 22kw
@ 15kwW
(®) 37kwW
@ 75kW

B 250 kw

0 : . ‘ ‘ — f(Hz)
5 10 20 30 40 50

Figura 6-15 Par de frenado del motor en tanto por ciento del par
nominal como funcion de la frecuencia de salida.

El frenado de flujo no puede seleccionarse en modo de control escalar
(véase el Parametro 99.04 MODO CTRL MOTOR).

26.03 COMPENSACION  Este parametro sélo es ajustable en el modo de control ESCALAR.

IR . . . . .
Este parametro ajusta el nivel extra de tension relativa que se da al

motor a frecuencia cero. El rango es 0 ... 30% de la tensién nominal
del motor. La compensacion IR aumenta el par de arranque.

U (%)

Compensacion IR

|
|
|
l |
in compensacion
Sin compensacion|
| >

Punto de debilitamiento de f(Hz)
campo

Figura 6-16 La compensacion IR se implementa aplicando tension
extra al motor. Uy es la tension nominal del motor.
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26.05 DEBIL CAMPO
HEX

Este parametro selecciona si el flujo del motor se controla en funcién
de un patrdn circular o hexagonal en el area de debilitamiento del
campo del rango de frecuencias.

NO

ElI ACS 600 controla el flujo del motor de modo que el vector de flujo en
giro siga un patron circular. Es el valor de fabrica, y es el ideal para la
mayoria de las aplicaciones. De todos modos, al emplearlo en el rango
de debilitamiento del campo, no es posible alcanzar una tensién de
salida del 100%. La capacidad de carga maxima del convertidor es
menor que con plena tension.

Si

El flujo del motor se controla siguiendo un patrdn circular por debajo
del punto de inicio de debilitamiento del campo (FWP, normalmente 50
6 60 Hz), y siguiendo un patron hexagonal en el rango de
debilitamiento del campo. El patron aplicado se cambia gradualmente
a medida que aumenta la frecuencia del 100% al 120% del FWP. Con
el empleo del patrén de flujo hexagonal, es posible alcanzar la tension
de salida maxima; la capacidad de carga maxima es mayor que con el
patron de flujo circular, pero la capacidad de carga continua es menor
en el rango de frecuencias de FWP a 1,6 x FWP, debido al incremento
de las pérdidas.
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Grupo 30 Funciones
fallos

Tabla 6-18 Grupo 30.

Capitulo 6 — Parametros

Estos valores de parametro pueden alterarse con el ACS 600 en
marcha. La columna Rango/Unidad de la Tabla 6-18 muestra los

valores permitidos de los parametros. El texto que sigue a la tabla
explica los parametros en detalle.

Parametro

Rango/Unidad

Descripcion

1 EA<FUNCION MIN

FALLO; NO;
VEL CONST 15; ULTIMA VELOC

Funcionamiento en caso de EA <Fallo minimo.

2 FALLO PANEL

FALLO;
VEL CONST 15; ULTIMA VELOC

Funcionamiento en caso de que el Panel de
Control seleccionado como puesto de control
activo para el ACS 600 deje de comunicar.

3 FALLO EXTERNO

SIN SEL; ED1-ED12

Entrada de fallo externo.

4 PROT TERMICA MOT

FALLO; AVISO; NO

Funcionamiento en caso de exceso de temp.

5 MODO PROT TERM
MOT

DTC; MODO USUARIO; TERMISTOR

Seleccion del modo de prot. térmica del motor.

6 TIEMPO TERM
MOTOR

256,0...9999,8 s

Tiempo para un aumento de temp. del 63%.

7 CURVA CARGA
MOTOR

50,0 ... 150,0%

Limite maximo de intensidad del motor.

8 CARGA VELOC CERO

25,0 ... 150,0%

Punto de la curva de carga del motor a veloc.
cero.

9 PUNTO RUPTURA

1,0 ... 300,0 Hz

Punto de ruptura de la curva de carga del
motor.

10 FUNCION BLOQUEO

FALLO; AVISO; NO

Funcionamiento en caso de bloqueo del motor.

11 FREC ALT BLOQUEO

0,5...50Hz

Lim. de frec. para la légica de proteccion de
bloqueo.

12 TIEMPO BLOQUEO

10,00 ... 400,00 s

Tiempo para la légica de proteccion de
bloqueo.

13 FUNC BAJA CARGA

NO; AVISO; FALLO

Funcionamiento en caso de fallo de baja carga.

COMUN

VEL CONST 15;
ULTIMA VELOC

14 TIEMPO BAJA 0,0...600,0s Limite de tiempo para la Iégica de baja carga.
CARGA

15 CURVABAJACARGA | 1...5 Limite de par para la légica de baja carga.

16 FALLO FASE MOTOR | NO; FALLO Funcion. en caso pérdida de la fase del motor.
17 FALLO A TIERRA AVISO; FALLO Funcionamiento en caso de fallo a tierra.

18 FUNC FALLO FALLO; NO; Funcionamiento del convertidor en caso de

pérdida de la Serie de datos de referencia
principal o auxiliar.

19 FALL COM TIME-
ouT

0,1s..60s

Demora de tiempo para la funcion de
supervision de la Serie de datos de referencia
principal. Véase parametro 30.18 FUNC
FALLO COMUN.

20 FALL COM SR/SA

CERO; ULTIMO VALOR

Funcionamiento de la salida de relé/salida
analdgica en caso de pérdida de la Serie de
datos de referencia auxiliar.
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Parametro Rango/Unidad Descripcion
21 AUX DSET TIME- 0,1...60,0s Demora de tiempo para la funcién de
ouT supervision de la Serie de datos auxiliares.
Véase parametro 30.18 FUNC FALLO
COMUN.
22 FUNC CONF ES NO; AVISO Funcionamiento en caso de utilizaciéon
incorrecta de la E/S opcional.

30.01 EA<FUNCION
MINIMA

30.02 FALLO PANEL

Este parametro le permite seleccionar el funcionamiento en caso de
que la senal de entrada analdgica caiga por debajo del limite minimo,
siempre que el minimo esté ajustado a 0,3 V/0,6 mA o por encima
(“cero vivo”).

iATENCION!: Si selecciona VEL CONST 15 o ULTIMA VELOC, ase-
gurese de que es seguro continuar el funcionamiento en caso de per-
der la senal de entrada analdgica.

FALLO
Se visualiza una indicacién de fallo y el motor se para por si solo.

NO
Ninguna actividad requerida.

VEL CONST 15
Se visualiza una indicacion de advertencia y la velocidad se ajusta de
acuerdo con el parametro 12.16 VELOC CONST 15.

ULTIMA VELOC

Se visualiza una indicacién de advertencia y la velocidad se ajusta al
nivel con el que ultimamente funcionaba el ACS 600. Este valor lo
determina la velocidad media durante los 10 ultimos segundos.

Define el funcionamiento del ACS 600 si el Panel de Control
seleccionado como puesto de control para el ACS 600 deja de
comunicar.

iATENCION!: Si selecciona VEL CONST 15 o ULTIMA VELOC, ase-
gurese de que es seguro continuar el funcionamiento en caso de que
falle la comunicacion con el Panel de Control.

FALLO

Se visualiza una indicacion de fallo (si existe algun Panel de Control
comunicando en el enlace) y el ACS 600 se detiene de acuerdo con el
ajuste del parametro 21.03 FUNCION PARO.

VEL CONST 15
Se visualiza una indicacion de advertencia (si existe algun Panel de
Control comunicando en el enlace) y la velocidad se ajusta de acuerdo
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30.04 PROT TERMICA
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30.05 MODO PROT
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Capitulo 6 — Parametros

con el parametro 12.16 VELOC CONST 15.

ULTIMA VELOC

Indicacién de advertencia en el visor (si existe algun Panel de Control
comunicando en el enlace) y la velocidad se ajusta al nivel con el que
ultimamente funcionaba el ACS 600. Este valor lo determina la
velocidad media durante los 10 ultimos segundos.

SIN SEL

ED1-ED12

Esta seleccion define la entrada digital usada para una senal de fallo
externo. Si tiene lugar un fallo externo, es decir, la entrada digital cae a
0 V CC, el ACS 600 se detiene y el motor se para por si solo. En el
Panel de Control se visualiza un mensaje de fallo.

Para la conexion de ED7 a ED12, véase Grupo 98 Médulos
opcionales.

Este parametro define el funcionamiento de la funcion de proteccion
térmica del motor que protege al motor del sobrecalentamiento.

FALLO

Se visualiza una indicacion de advertencia en el nivel de advertencias.
Se visualiza una indicacién de fallo y el ACS 600 se para cuando la
temperatura del motor alcanza el nivel del 100%.

ATENCION
Se visualiza una indicacion de advertencia cuando la temperatura del
motor alcanza el nivel de alarma (95% del valor nominal).

NO
Ninguna actividad requerida.

Selecciona el modo de proteccion térmica. La proteccion del motor se
basa en el modelo térmico o medicion del termistor.

El ACS 600 calcula el aumento de temperatura basandose en las
siguientes suposiciones:

+ El motor esta a temperatura ambiente (30°C) cuando se suministra
corriente al ACS 600.

+ El calentamiento del motor se calcula tomando una curva de carga
(Figura 6-19). El motor se calentara por encima de la temperatura
nominal si funciona en la zona por encima de la curva, y se enfriara
si funciona por debajo de la curva. La velocidad de calentamiento y
refrigeracion se establece mediante TIEMPO TERM MOTOR.

{ATENCION! La proteccion térmica del motor no sera eficaz si la
refrigeracion del motor se ve reducida a causa del polvo y la suciedad.

DTC
La curva de carga DTC (Control Directo del Par) sirve para calcular el
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calentamiento del motor. El tiempo térmico del motor se calcula en el
caso de los motores de jaula de ardilla estandar autoventilados como
una funcién de la intensidad del motor y el nimero de pares de polos.

Es posible escalar la curva de carga DTC con el parametro 30.07
CURVA CARGA MOTOR si el motor se usa en otras condiciones que
las descritas arriba. Los parametros 30.06 TIEMPO TERM MOTOR,
30.08 CARGA VELOC CERO y 30.09 PUNTO RUPTURA no se
pueden ajustar.

Nota: El modelo calculado automaticamente (DTC) no puede aplicarse
cuando 99.06 INTENS NOM MOTOR > 800 A.

MODO USUARIO

En este modo el usuario puede definir el funcionamiento de la
proteccién térmica ajustando los parametros 30.06 TIEMPO TERM
MOTOR, 30.08 CARGA VELOC CERO y 30.09 PUNTO RUPTURA.

TERMISTOR
La proteccion térmica del motor se activa con una sefal E/S basada en
un termistor de motor.

Este modo requiere un termistor de motor o un contacto de reposo de
un relé de termistor conectado entre la entrada digital ED6 y +24 V CC.
Si se emplea una conexion a termistor directa, la entrada digital ED6
supervisa el limite de temperatura del siguiente modo:

Resistencia termistor Estado de ED6 Temperatura
0...1,5 kohm “1” Normal
4 kohm o superior “0” Limite de temperatura

Cuando se detecta el limite de temperatura, el convertidor se detiene
si el parametro 30.04 PROT TERMICA MOT se ha ajustado en fallo.

iATENCION! De acuerdo con IEC 664, la conexion del termistor a la
entrada digital 6 del ACS 600 requiere aislamiento doble o reforzado
entre las partes con corriente del motor y el termistor. El aislamiento
reforzado requiere un margen y una distancia de descarga de 8 mm
(equipo 400/500 V CA). Si el conjunto del termistor no cumple estas
condiciones, las demas terminales E/S del ACS 600 deben estar
protegidas frente a contactos, o debe utilizarse un relé de termistor
para aislarlo de la entrada digital.

iATENCION! En las macros de aplicacion estandar, la entrada digital 6
se selecciona como fuente para la seleccién de velocidad constante.
La senal de Marcha/Paro o de Permiso de Marcha. Cambie estos
ajustes antes de seleccionar TERMISTOR para el Parametro 30.05
MODO PROT TERM MOT. En otras palabras, asegurese de que no se
ha seleccionado una entrada digital 6 como fuente de sefial mediante
otro parametro que no sea el 30.05 MODO PROT TERM MOT.
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Alternativa 1 Alternativa 2
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Figura 6-17 Conexion del termistor. Alternativa 2: En el extremo correspondiente al motor, la
proteccion del cable deberia conectarse a tierra a través de un condensador de 10 nF. Si esto no
fuera posible, la proteccion debe dejarse desconectada.
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30.06 TIEMPO TERM  El tiempo en que la temperatura del motor alcanza el 63% del
MOTOR incremento final de temperatura. La Figura 6-19 muestra la definicion
del tiempo térmico del motor. Si se selecciona el modo DTC para la
proteccion térmica del motor, el tiempo térmico del motor puede
tomarse de este parametro. Este parametro sélo puede ajustarse si el
parametro 30.05 MODO PROT TERM MOT se ha establecido en
MODO USUARIO.

Si la proteccion térmica, de acuerdo con los requisitos UL para
motores tipo NEMA, se considera una regla empirica, puede aplicarse
que el Tiempo Térmico del Motor sea igual a 35 veces t6 (16 en
segundos es el tiempo durante el cual el motor puede funcionar de
forma segura a seis veces su intensidad nominal, determinado por el
fabricante del motor). El tiempo térmico para una curva de disparo
Clase 10 es de 350 s; para una curva de disparo Clase 20, 700 s; y
para una curva de disparo Clase 30, 1050 s.

Carga A
Mot%r
-
Incre. | i t
temp. i :
100 % +
63%
[ Tiempo Térmico del Motor

QA/ >t

Figure 6-18 Tiempo térmico del motor
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30.07 CURVA CARGA

MOTOR

30.08 CARGA VELOC

CERO

30.09 PUNTO RUPTURA

30.10 FUNCION
BLOQUEO

La Curva de Carga del Motor establece la carga de funcionamiento
maxima admisible del motor. Si se fija al 100 %, la curva maxima
admisible es igual al valor del pardmetro de datos de partida 99.06
INTENS NOM MOTOR. El nivel de la curva de carga deberia ajustarse
si la temperatura ambiente difiere del valor nominal.

99.06 INTENS NOM MOTOR
(%) 1

150

30.07 CURVA CARGA MOTOR

100

50 -+
30.08 CARGA VEL. CERO |

30.09 PUNTO RUPTURA Velocidad

Figura 6-19 Curva de carga del motor.

Este parametro define la intensidad maxima admisible a velocidad
cero para definir la Curva de Carga del Motor.

Este parametro define el punto en que la curva de carga del motor
empieza a descender desde el valor maximo fijado por el parametro
30.07 CURVA CARGA MOTOR hasta el parametro 30.08 CARGA
VELOC CERO. La Figura 6-19 muestra un ejemplo de curva de carga
del motor.

Este parametro define el funcionamiento de la proteccién de bloqueo
del motor. La proteccion se activa si las condiciones siguientes son
validas durante un tiempo superior al periodo ajustado por el
parametro 30.12 TIEMPO BLOQUEO.

e El par del motor se acerca al limite interno de cambio momentaneo
del software de control del motor que previene que el motor y el
inversor se sobrecalienten o que el motor quede bloqueado.

» La frecuencia de salida esta por debajo del nivel establecido por el
parametro 30.11 FREC ALT BLOQUEO.

FALLO
Cuando se activa la proteccion el ACS 600 se para y se visualiza una
indicacion de fallo.

AVISO

Se visualiza una indicacién de advertencia. La indicacidon desaparece
al transcurrir la mitad de tiempo ajustado por el parametro 30.12
TIEMPO BLOQUEDO.

NO
Ninguna actividad requerida.
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30.11 FREC ALT
BLOQUEO

30.12 TIEMPO
BLOQUEO

30.13 FUNC BAJA
CARGA

30.14 TIEMPO BAJA
CARGA

30.15 CURVA BAJA
CARGA

Capitulo 6 — Parametros

T |

i

Zona de bloqueo
7

Limite par bloqueo

|
| -
Frecuencia de bloqueo f
(Parametro 30.11)

Figura 6-20 Proteccion de bloqueo. Par del motor P,

Este parametro ajusta el valor de frecuencia para la funcion de
bloqueo.

Este parametro ajusta el valor de tiempo para la funcién de bloqueo.

La supresién de la carga del motor puede indicar un mal
funcionamiento del proceso. La proteccion se activa si:

« El par del motor cae por debajo de la curva de carga seleccionada
por el parametro 30.15 CURVA BAJA CARGA.

» Esta situacion ha durado mas que el tiempo fijado por el parametro
30.14 TIEMPO BAJA CARGA.

e La frecuencia de salida es superior al 10% de la frecuencia nominal
del motor.

La funcién de proteccidn presupone que el convertidor esta equipado
con un motor de la potencia nominal.

Seleccione NO; AVISO; FALLO segun la actividad que prefiera. Si
selecciona FALLO, el ACS 600 detendra el motor y visualizara un
mensaje de fallo.

Limite de tiempo para la I6gica de baja carga.

Este parametro proporciona 5 curvas seleccionables mostradas en la
Figura 6-21. Si la carga cae por debajo de la curva fijada para un
tiempo mayor al tiempo fijado por el parametro 30.14 TIEMPO BAJA
CARGA, se activa la proteccion de baja carga. Las curvas 1 ... 3
alcanzan el maximo a la frecuencia nominal del motor fijada por el
parametro 99.07 FREC NOM MOTOR.
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30.16 FALLO FASE
MOTOR

30.17 FALLO A TIERRA

30.18 FUNC FALLO
COMUN

(%)
100 -

80 -

60 -

40 -+

20 -

N 24" fn

Figura 6-21 Tipos de curva de baja carga. Py, , par nominal del motor, f
frecuencia nominal del motor.

Este parametro define el funcionamiento en caso de pérdida de una o
mas fases del motor.

FALLO
Se visualiza una indicacion de fallo y el ACS 600 se para.

NO
Ninguna actividad requerida.

Este parametro define el funcionamiento en caso de detectarse un
fallo a tierra en el motor o el cable a motor.

FALLO
Se visualiza una indicacion de fallo y el ACS 600 se para.

ATENCION
Se visualiza una indicacion de advertencia. La unidad sigue
funcionando.

Este parametro define el funcionamiento durante una pérdida de
comunicacion de bus de campo, es decir, cuando el convertidor no
recibe la Serie de datos de referencia principal o la Serie de datos de
referencia auxiliar. Véase el Apéndice C — Control de Bus de Campo.

Los tiempos de demora para la funcién de supervisiéon se definen con
el Parametro 30.19 FALL COM TIME-OUT para la Serie de datos de
referencia principal, y con el parametro 30.21 AUX DSET TIME-OUT
para la Serie de datos de referencia auxiliar.

iATENCION! Si selecciona VEL CONST 15 o ULTIMA VELOC,
asegurese de que el funcionamiento puede continuar en condiciones
de seguridad si cesa la comunicacion con el médulo de comunicacion.
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30.19 FALL COM TIME-

ouTt

30.20 FALLO COMUN

SR/SA

A

30.21 AUX DSET TIME-

ouTt
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FALLO
Se visualiza una indicacion de fallo y el ACS 600 se para segun el
ajuste de Parametro 21.03 FUNCION PARO.

NO
Ninguna actividad requerida.

VEL CONST 15
Se visualiza una indicacién de advertencia y la velocidad se ajusta
segun el Parametro 12.16 VELOC CONST 15.

ULTIMA VELOC

Se visualiza una indicacion de advertencia y la velocidad se ajusta

a segun el ultimo nivel al que el ACS 600 estaba operando. Este valor
lo determina la velocidad media durante los 10 ultimos segundos.

Demora de tiempo para la funcion de supervision de la Serie de datos
de referencia principal. Salvar parametros 30.18 FUNC FALLO
COMUN.

El valor de fabrica es 1 s.
0,1...60,0s

Este parametro define el funcionamiento de la salida de relé y salida
analdgica controladas por el bus de campo en caso de un fallo de
comunicacion. Véanse el Grupo 14 Salidas de Relé, Grupo 15 Salidas
Analégicas y el Apéndice C — Control de Bus de Campo. El valor de
fabrica es CERO.

El tiempo de demora para la funcidén de supervision es igual al valor del
Parametro 30.21 AUX DSET TIME-OUT.

CERO
Se desactiva la salida de relé. Se ajusta la salida analdgica a cero.

ULTIMO

La salida de relé conserva el ultimo status antes de que se produjera el
fallo de comunicacion. La salida analdgica da el ultimo valor antes del
fallo de comunicacion.

ATENCION Después de que se recupere la comunicacion, la
actualizacién de las salidas analdgica y de relé se inicia de forma
inmediata sin que se restablezca el mensaje de fallo.

Demora de tiempo para la funcion de supervision de la Serie de datos
de referencia auxiliar. Véase el parametro 30.18 FUNC FALLO
COMUN. El convertidor activa de forma automatica la funcién de
supervision 60 segundos después de la conexion de la alimentacion si
se esta empleando la Serie de datos de referencia auxiliar, es decir, si
el Parametro 90.01 AUX DS REF3, 90.02 AUX DS REF4 0 90.03 AUX
DS REF5 tiene un valor distinto de cero.
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30.22 FUNCI CONFIG ES

El programa de aplicacion también aplica este tiempo de demora a la
funcién definida con el Parametro 30.20 FALLO COMUN SR/SA.

El valor de fabrica es 1 s.
0,1...60,0s

Funcionamiento en caso de utilizacién incorrecta de la E/S de los
modulos de extensidn opcionales en el programa de aplicacion del
ACS 600.

NO
No existe ninguna indicacion de utilizacion incorrecta de la E/S
opcional.

AVISO

Es el valor de fabrica. El programa de aplicacién genera una
advertencia “CONFIG E/S” si un canal de salida o entrada opcional se
ha seleccionado como una interfase de senales, pero la comunicacion
con el médulo de ampliacion de E/S analdgica o digital no se ha
ajustado adecuadamente segun Grupo 98 Mddulos opcionales.

Ejemplo: El programa de aplicacién genera una advertencia si el
parametro 16.01 PERMISO DE MARCHA esta ajustado en ED7 pero:

e 98.03 MODULO1 EXT E/S D esta ajustado en NO, o
e 98.09 FUNC ED NDIO1 esta ajustado en SUST ED1,2
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Grupo 31 Rearme
automatico

31.01 NUMERO
TENTATIVAS

31.02 TIEMPO
TENTATIVAS

31.03 TIEMPO DE
DEMORA

31.04
SOBREINTENSIDAD

Capitulo 6 — Parametros

Estos valores de parametro pueden alterarse con el ACS 600 en
marcha. La columna Rango/Unidad de la Tabla 6-19 muestra los
valores permitidos de los parametros. El texto que sigue a la tabla
explica los parametros en detalle.

Tabla 6-19 Grupo 31.

Parametro Rango/Unidad Descripcion

1 NUMERO DE 0..5 Numero de fallos limite para la

TENTATIVAS I6gica de rearme automatico.

2 TIEMPO TENTATIVAS | 1,0...180,0s Tiempo limite para la logica de
rearme automatico.

3 TIEMPO DE DEMORA | 0,0...3,0s Tiempo de demora entre el fallo y
el intento de rearme.

4 SOBREINTENSIDAD NO; SI Habilita el rearme automatico del
fallo.

5 SOBRETENSION NO; SlI Habilita el rearme automatico del
fallo.

6 SUBTENSION NO; SI Habilita el rearme automatico del
fallo.

7 SENAL EA<MIN NO; SI Habilita el rearme automatico del
fallo.

El sistema de restauracion automatica de fallos restaura los fallos
seleccionados con los parametros 31.04 SOBREINTENSIDAD, 31.05
SOBRETENSION, 31.06 SUBTENSION y 31.07 SENAL EA<MIN.

Establece el numero de restauraciones automaticas en un
determinado periodo. Este intervalo viene definido por el Parametro
31.02 TIEMPO TENTATIVAS. EI ACS 600 impide las restauraciones
automaticas adicionales y permanece parado hasta que se realiza una
restauracion satisfactoria desde el Panel de Control o a través de una
entrada digital.

Este parametro establece el tiempo durante el cual se permite un
numero limitado de restauraciones automaticas de fallos. Con el
parametro 31.01 NUMERO TENTATIVAS se da el maximo numero de
fallos por periodo de tiempo.

Este parametro establece el tiempo que esperara el ACS 600 cuando
se produzca un fallo antes de intentar restaurarlo. Si se ajusta a cero,
el ACS 600 lo restaurara inmediatamente. Si se ajusta a un valor
superior a cero, el convertidor esperara antes de restaurar el fallo.

Si se selecciona Sl, el fallo (sobreintensidad del motor) se restaura
automaticamente y el ACS 600 reanuda el funcionamiento normal tras
la demora ajustada por el parametro 31.03 TIEMPO DE DEMORA.
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31.05 SOBRETENSION

31.06 SUBTENSION

31.07 SENAL EA<MIN

A

Si se selecciona Sl, el fallo (sobretension del bus de CC) se restaura
automaticamente y el ACS 600 reanuda el funcionamiento inmedia-
tamente después del tiempo de demora ajustado por el parametro
31.03 TIEMPO DE DEMORA.

Si se selecciona Sl, el fallo (subtension del bus de CC) se restaura
automaticamente y el ACS 600 reanuda el funcionamiento inmedia-
tamente después del tiempo de demora ajustado por el parametro
31.03 TIEMPO DE DEMORA.

Si se selecciona S, el fallo (sefial de entrada analdgica por debajo del
nivel minimo) se restaura automaticamente transcurrido el tiempo de
demora ajustado por el parametro 31.03 TIEMPO DE DEMORA.

{ATENCION! Si se habilita el parametro 31.07 SENAL EA<MIN, el
convertidor puede reinicializarse incluso después de una larga parada
cuando se restaura la sefial analégica. Asegurese de que el uso de
esta caracteristica no causara danos fisicos y/o al equipo.
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Grupo 32 Supervision

32.01 FUNCION

VELOC 1

Capitulo 6 — Parametros

Estos valores de parametro pueden alterarse con el ACS 600 en
marcha. La columna Rango/Unidad de la muestra los valores
permitidos de los parametros. El texto que sigue a la tabla explica los
parametros en detalle.

Grupo 32.

Parametro

Rango/Unidad

Descripcion

1 FUNCION VELOC
1

NO; LIMITE BAJO;
LIMITE ALTO; LIM
BAJO ABS

Supervisién de la velocidad 1.

2 LIMITE VELOC 1

- 18000 ... 18000 rpm

Lim. de supervisién de la
veloc. 1.

3 FUNCION VELOC
2

NO; LIMITE BAJO;
LIMITE ALTO; LIM
BAJO ABS

Supervision de la velocidad 2.

4 LIMITE VELOC 2

- 18000 ... 18000 rpm

Lim. de supervision de la
veloc. 2.

5 FUNCION INTENS

NO; LIMITE BAJO;

Supervisién de la intensidad

LIMITE ALTO del motor.
6 LIMITE 0...1000 A Limite de supervisién de la
INTENSIDAD intensidad del motor.

7 FUNCION PAR 1

NO; LIMITE BAJO;
LIMITE ALTO

Supervisién del par del motor.

8 LIMITE PAR 1

-400 %... 400 %

Limite de supervision del par
del motor.

9 FUNCION PAR 2

NO; LIMITE BAJO;
LIMITE ALTO

Supervision del par del motor.

10 LIMITE PAR 2

-400 %... 400 %

Limite de supervision del par
del motor.

11 FUNCION REF 1

NO; LIMITE BAJO;

Supervisién de la referencia 1.

LIMITE ALTO
12 LIMITE REF 1 0 ... 18000 rpm Lim. supervision de la ref. 1.
13 FUNCION REF 2 | NO; LIMITE BAJO; Supervisién de la referencia 2.
LIMITE ALTO
14 LIMITE REF 2 0...500 % Lim. supervision de la ref. 2.
15 FUNCION NO; LIMITE BAJO; Supervisién del valor actual 1.
ACT1%) LIMITE ALTO
16 LIMITE ACT1%) 0...200 % Lim. supervision del valor

actual 1.

17 FUNCION NO; LIMITE BAJO; Supervisién del valor actual 2.
ACT2%) LIMITE ALTO
18 LIMITE ACT2%) 0...200 % Lim. supervision del valor

actual 2.

") Estos parametros sélo son significativos si se ha seleccionado la Macro de

Control PID.

Este parametro le permite activar una funcion de supervision de la
velocidad. Las salidas de relé seleccionadas con los parametros 14.01
SALIDA RELE SR1, 14.02 SALIDA RELE SR2y 14.03 SALIDA RELE
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velocidad/rpm
LIM BAJO ABS

[N
[/

-LIM BAJO ABS

32.02 LIMITE VELOC 1

32.03 FUNCION VELOC
2

32.04 LIMITE VELOC 2

32.05 FUNCION INTENS

32.06 LIMITE

INTENSIDAD

32.07 FUNCION PAR 1

32.08 LIMITE PAR 1

32.09 FUNCION PAR 2

32.10 LIMITE PAR 2

32.11 FUNCION REF 1

32.12 LIMITE REF 1
32.13 FUNCION REF 2

32.14 LIMITE REF 2
32.15 FUNCION ACT1

SR3 sirven para indicar que la velocidad cae por debajo (LIMITE
BAJO) o excede (LIMITE ALTO) el limite de supervision.

NO
Supervision no usada.

LIMITE BAJO
La supervision se activara si el valor esta por debajo del limite fijado.

LIMITE ALTO
La supervision se activara si el valor esta por encima del limite fijado.

LIMITE BAJO ABS

Se activara la supervision si el valor esta por debajo del limite
ajustado. El limite se supervisa en ambas direcciones de rotacién,
hacia adelante y hacia atras (véase el area sombreada a la izquierda).

Limite de supervision de la velocidad ajustable de -18000 rpm a 18000
rpm.

Véase el parametro 32.01 FUNCION VELOC 1.

Limite de supervision de la velocidad ajustable de -18000 rpm a 18000
rpm.

Supervision de la intensidad del motor. Las mismas opciones que el
parametro 32.01 FUNCION VELOC 1 excluyendo el LIM BAJO ABS.

Limite de supervision de la intensidad del motor. Ajuste en amperios
actuales, ajustable entre 0 A ... 1000 A.

Supervision del par del motor. Las mismas opciones que el parametro
32.01 FUNCION VELOC 1 excluyendo el LIM BAJO ABS.

Limite de supervision del par del motor. Ajuste en -400% ... 400 % del
par nominal del motor.

Supervision del par del motor. Las mismas opciones que el parametro
32.01 FUNCION VELOC 1 excluyendo el LIM BAJO ABS.

Limite de supervision del par del motor. Ajuste en -400% ... 400% del
par nominal del motor.

Supervision de la referencia 1. Las mismas opciones que el parametro
32.01 FUNCION VELOC 1 excluyendo el LIM BAJO ABS.

Limite de supervision de la referencia 1 ajustable de 0 a 18000 rpm.

Supervision de la referencia 2. Las mismas opciones que el parametro
32.01 FUNCION VELOC 1 excluyendo el LIM BAJO ABS.

Limite de supervision de la referencia 2 ajustable de 0 a 200%.

Supervision del valor actual 1. Las mismas opciones que el parametro
32.01 FUNCION VELOC 1, salvo en que no puede utilizarse la salida
de relé SR3 y excluyendo el LIM BAJO ABS.

6-66

Manual del Firmware



32.16 LIMITE ACT1
32.17 FUNCION ACT2

32.18 LIMITE ACT2

Grupo 33 Informacion

33.01 VERSION SW

33.02 VERSION SW APLI

33.03 FECHA PRUEBA

Capitulo 6 — Parametros

Limite de supervision del valor actual 1 ajustable de 0 a 200%.

Supervision del valor actual 2. Las mismas opciones que el parametro
32.01 FUNCION VELOC 1, salvo en que no puede utilizarse la salida
de relé SR3, y excluyendo el LIM BAJO ABS.

Limite de supervision del valor actual 2 ajustable de 0 a 200%.

Estos valores de parametro no pueden alterarse. La columna
Rango/Unidad de la Tabla 6-20 muestra los valores de los parametros.
El texto que sigue a la tabla explica los parametros en detalle.

Tabla 6-20 Grupo 33.

Parametro Rango/Unidad Descripcion

1 VERSION SW XXXXXXXX Version del paquete de software.

2 VERSION SW APLI XXXXXXXX Version del software de aplicacion

3 FECHA PRUEBA DDMMAA Fecha de prueba (dia, mes, ano).

Este parametro muestra el tipo y la version del paquete de Firmware
cargado en el ACS 600.

ASXXXXYX

Familia de productos —
A =ACS 600
Producto
S = ACS 600 Estandar
Version del Firmware

5xyx = Version 5.xyx

Este parametro muestra el tipo y la version del programa de aplicacion
de su ACS 600.

ASAXXXYX

Familia de productos —
A= ACS 600
Producto
S = ACS 600 Estandar
Tipo de firmware

A = Programa de aplicacion
Versién del Firmware
5xyx = Version 5.xyx

Este parametro muestra la fecha de prueba de su ACS 600.
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Grupo 34 Variable de  Estos valores de parametro pueden alterarse con el ACS 600 en
proceso marcha. La columna Rango/Unidad de la Tabla 6-21 muestra los
valores permitidos de los parametros. El texto que sigue a la tabla
explica los parametros en detalle.

Tabla 6-21 Grupo 34.

Parametro Rango/Unidad Descripcion
1 ESCALA 0.00 ... 100000.00 Factor de escalada para la
variable de proceso
2 UNIDAD VAR P NO; rpm; ... ; FPM Unidad de la variable de
proceso
3 SEL VAR PROCESO 0 a 9999 Selecciona la variable del ACS

600 que se debe escalar en
una variable de proceso .

4 TIEM FILTRO VEL 0 a 20000 ms Tiempo de filtrado para

MOT velocidad actual

5 TIEM FILT PAR ACT 0. a 20000 ms Tiempo de filtrado para par
actual

6 TIEMPO MARCHA NO; SI Rearme para el contador 1.43

REARME TIEMPO MARCHA MOTOR

Descripcion de funcion:
Definicion de la variable  El siguiente diagrama de bloques ilustra el uso de los parametros que
de proceso. definen la sefal actual 1.01 VARIABLE PROCESO

TABLA DE
PARAMETROS|
00.00 _Selecmon
99.99 —
34.03 Mul.
34.01 ESCALA >< 1.01 VARIABLE PROCESO
Seleccion
NO
‘ G Unidad para valor
FPM 1.01 VARIABLE PROCESO
34.02

34.01 ESCALA Este parametro escala la variable seleccionada del ACS 600 en una
variable de proceso requerida. El valor por defecto es 100.00. Véase la
seccion Descripcion de funcion: Definicion de la variable de proceso.

34.02 UNIDAD VAR P Ester parametro selecciona la unidad de la variable de proceso. Véase
la seccién Descripcion de funcién: Definicion de la variable de proceso.
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NO
No se ha seleccionado ninguna unidad.

rpm; %;m/s; A; V; Hz; s; h; kh; C; Ift (etiquetas por pie); mA; mV;
kW; W; kWh; F; hp; MWh; m3h (m3/h); I/s (dm3/s); bar; kPa; GPM
(galones por minuto); PSI (libras por pulgada cuadrada); CFM (pies
cubicos por minuto); ft; MGD (millones de galones por dia); iHg
(pulgadas de mercurio); FPM (pies por minuto)

Selecciones posibles para la unidad. El valor por defecto es %.

34.03 SEL VAR Este parametro selecciona la variable del ACS 600 que se escala en
PROCESO una variable de proceso requerida. El valor por defecto es 142 (es
decir, Sefal Actual 1.42 VELOC. PROCESO REL). Véase la seccion
Descripcion de funcion: Definicion de la variable de proceso. .

34.04 FILTRO VEL ACT Establece el tiempo de filtrado para la sefal de velocidad actual.
Afecta a:

e 1.02 VELOCIDAD
¢ |a velocidad leida a través de una salida analdgica
e 32.01 FUNCION VELOC 1y 32.03 FUNCION VELOC 2

0 a 20000 ms
El valor por defecto es 500 ms

34.05 TIEM FILT PAR  Establece el tiempo de filtrado para la sefal de par actual. Afecta a:
ACT 1.05 PAR
¢ ¢l par leido a través de una salida analdgica
+ 32.07 FUNCION PAR 1y 32.09 FUNCION PAR 2

0 a 20000 ms
El valor por defecto es 100 ms

34.06 TIEMPO MARCHA )
REARME Al seleccionar Sl, se rearma el contador 1.43 TIEMPO MARCHA
MOTOR.

NO; SI
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Grupo 35 Temp Mot Med Los parametros de la funcién de medicion de temperatura se incluyen
en este grupo.
En la siguiente tabla se enumeran los parametros. Se dan
descripciones detalladas de los parametros tras los dos ejemplos de
aplicacion.
Tabla 6-22 Grupo 35.
Parametro Rango/Unidad Descripcion
SEL EA1 TEMP MOTH1 NO SE UTILIZA; Tipo de sensor de temperatura
1XPT100; 2XPT100, | del motor 1.
3XPT100, 1..3 PTC

2 ALARMA TEMP MOT1 | -10a 5000 °C / ohm | Limite de alarma para la
medicion de temperatura del
motor 1.

3 FALLO TEMP MOT 1 -10 2 5000 °C /ohm | Limite de fallo para la medicién
de temperatura del motor 1.

4 SEL EA2 TEMP MOT2 | NO SE UTILIZA; Tipo de sensor de temperatura

1XPT100; 2XPT100, | del motor 2.
3XPT100, 1..3 PTC

5 ALARMA L TEMP -10a 5000 °C/ohm | Limite de alarma para la

MOT 2 medicién de temperatura del
motor 2.

6 FALLO TEMP MOQOT 2 -10 a 5000 °C /ohm | Limite de fallo para la medicion
de temperatura del motor 2.

7 COMPENS MOD MOT | NO; SI Compensacion de temperatura
del modelo de motor por valor
medido.
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Ejemplo de aplicacion:
Medicion de la
temperatura mediante la
placa NIOC

Ajustes de parametros

Capitulo 6 — Parametros

La siguiente figura muestra la medicioén de temperatura de un motor
utilizando la placa de E/S estandar, NIOC.

{ATENCION! De acuerdo con IEC 664, la conexién del sensor de
temperatura del motor a la placa de ES estandar (NIOC) necesita un
aislamiento doble o reforzado entre las partes con corriente del motory
el sensor. El aislamiento reforzado requiere un margen y una distancia
de descarga de 8 m (equipo 400/500 VAC). Si el conjunto del termistor
no cumple estas condiciones:

e Los terminales de NIOC deben estar protegidos contra contactos y
no pueden conectarse a otros equipos.

(o)

¢ Elsensor de temperatura debe estar aislado de los terminales de la
placa NIOC.

15.01 SALIDA ANALOG 1 (O) TEMP M1 MED Un sensor , , Placa NIOC
35.01 SEL EA1 TEMP MOT1 El ajuste se llevaré a cabo Motor \ o o 8 | EAl+
segun el tipo y el numero de — — 4 EA1-
sensores = [ o
35.02 ALARM A TEMP MOT1 Limite alarma para motor 1 . L
35.03 FALLOTEM MO T Limite fallo para motor 1 — - 9 EA1+
98.12 TEMP MOT E/S AN NO J_ . 10 | EA1-
Nota: Los parametros 13.01 MINIMO EA1 a 13.05 INVERTIR EA1 10nF
y 15.02 INVERTIR SA1 a 15.05 ESCALA SA1 no tienen efecto.
Valores actuales Tres sensores Placa NIOC
1.35 TEMP MOTOR 1, 3.08 CODIGO ALARMA 1, 3.12 CODIGO 3 EA1+
ALARMA 3, 3.16 CODIGO ALARMA 3 i o
Motor ' [ 4 EA1-
Advertencias (Véanse Capitulo 7 — Andlisis de fallos y Grupo 3 o V!
Senales actuales) L Ca
T T T . L
| TEMP MOTOR 1, TEMP MOTOR 2, TEMP MED \ L ‘ o | Eats
Fallos (Véanse Capitulo 7 — Analisis de fallos y Grupo 3 Sehales L ! 10 | EA1-
actuales)

‘TEMF’ MOTOR 1, TEMP MOTOR 2

Otros

En el extremo correspondiente al motor, la proteccion del cable
deberia conectarse a tierra a través de un condensador de 10 nF.
Si esto no fuera posible, la protecciéon debe dejarse desconectada.

Manual del Firmware

6-71



Capitulo 6 — Parametros

Ejemplo de aplicacion:
Medicion de la
temperatura mediante el
modulo NAIO

La siguiente figura muestra la medicién de temperatura de un motor a
través de un Médulo de ampliacion de E/S analdgica opcional, NAIO.

{ATENCION! De acuerdo con IEC 664, la conexién del sensor de
temperatura del motor al médulo NAIO necesita un aislamiento doble o
reforzado entre las partes con corriente del motor y el sensor. El
aislamiento reforzado requiere un margen y una distancia de descarga
de 8 m (equipo 400/500 VAC). Si el conjunto del termistor no cumple
estas condiciones:

e Los terminales de NAIO deben estar protegidos contra contactos y
no pueden conectarse a otros equipos. La salida de alimentacién
del mdédulo NAIO debe tener también un nivel de aislamiento de
2,5 kV (observe que la placa NIOC no cumple este requisito).

(o)

e El sensor de temperatura debe estar aislado de los terminales del
maodulo NAIO.

Un sensor Modulo NAIO
Ajustes de parametros EA1+
Motor \ " -
35.01 SEL EA1 TEMP MOT1 El ajuste se llevara a cabo L : EA1-
segun el tipo y el nimero C o
de sensores T v '
35.02 ALARM A TEMP MOT1 Limite alarma para L L SALs
motor 1 . L
35.03 FALLOTEMMO T Limite fallo para motor 1 10nF T ' SA1-
98.12 TEMP MOT E/S AN UNIPOLAR
Tres sensores
Valores actuales
Médulo NAIO
1.35 TEMP MOTOR 1, 3.08 CODIGO ALARMA 1, 3.12 CODIGO ) )
FALLO 3,3.16 CODIGO ALARMA 3 i o EA1+
Advertencias (Véanse Capitulo 7 — Andlisis de fallos y Grupo 3 Motor — - EA1-
Senales actuales) ! L
|TEMP MOTOR 1, TEMP MOTOR 2, TEMP MED | rT.T " o
. T SA1+
Fallos (Véanse Capitulo 7 — Analisis de fallos y Grupo 3 Senales o .
actuales) ™ SA1-

|TEMP MOTOR 1, TEMP MOTOR 2

Otros

En el extremo correspondiente al motor, la proteccion del cable
deberia conectarse a tierra a través de un condensador de 10 nF.
Si esto no fuera posible, la protecciéon debe dejarse desconectada.

manual del médulo.

El médulo NAIO también debera estar conectado a la red. Véase el
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SEL EA1 TEMP MOT1  Este parametro activa la funcién de medicién de la temperatura del
motor 1, y selecciona el tipo de sensor. Vea los siguientes
subapartados anteriores:

e Ejemplo de aplicacion: Medicion de la temperatura mediante la
placa NIOC

e Ejemplo de aplicacion: Medicion de la temperatura mediante el
mddulo NAIO

NO SE UTILIZA
No se mide la temperatura del motor 1. Es el ajuste de fabrica.

1xPT100; 2xPT100; 3xPT100
La temperatura del motor 1 se mide utilizando de 1 a 3 sensores
Pt 100.

La salida analdgica SA1 alimenta una intensidad constante a través
del sensor. La resistencia de éste aumenta linealmente con el aumento
de temperatura del motor, al igual que la tensién. La funcién de
medicion de temperatura lee la tension a través de una entrada
analogica EA1 y la convierte a grados centigrados.

1.3 PTC
La temperatura del motor 1 se supervisa utilizando de 1 a 3 sensores
PTC.

La salida analégica SA1 alimenta una intensidad constante a través
del sensor(es). La resistencia de éste aumenta cuando la temperatura
del motor sobrepasa la temperatura de referencia de PTC (T,¢4), al
igual que la tension en la resistencia. La funcion de medicion de
temperatura lee la tensién a través de la entrada analdgica EA1 y la
convierte a ohmios.

La siguiente figura muestra los valores de resistencia de sensor PTC
tipicos como una funcién de la temperatura de funcionamiento del

motor.
Ohm

Temperatura Resistencia 4000
Normal 0a1i,5kohm
Limite de >4 kohm 1330
temperatura

550

100

T

35.02 ALARM A TEMP  Ajusta el limite de alarma para la medicién de temperatura del motor 1.
MOT1 Se da la indicacién de alarma al superar el limite.
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35.03 FALLO TEM MO T

35.04 SEL EA2 TEMP

MOT 2

35.05 ALARMA L TEMP

MOT 2

-10 a 5000 °C
Limite de alarma si el parametro 35.01 SEL EA1 TEMP MOT1 es
1xPT100; 2xPT100; 3xPT100. El valor por defecto es de 110 °C.

-10 a 5000 °C
Limite de alarma si el parametro 35.01 SEL EA1 TEMP MOT1 es 1..3
PTC. El valor por defecto es 110 ohm.

Ajusta el limite de disparo de fallo para la medicién de temperatura del
motor 1. La indicacién de fallo se da cuando se supera el limite.

-10 a 5000 °C
Limite de disparo de fallo si el parametro 35.01 SEL EA1 TEMP MOTH1
es 1xPT100; 2xPT100; 3xPT100. El valor por defecto es 130 °C.

-10 a 5000 ohm
Limite de disparo de fallo si el parametro 35.01 SEL EA1 TEMP MOT1
es 1..3 PTC. El valor por defecto es 130 ohm.

El parametro activa la funcién de medicion de temperatura del motor 2,
y selecciona el tipo de sensor. Véase el subapartado Ejemplo de
aplicacion: Medicion de la temperatura mediante el mddulo NAIO
anterior.

Nota: Sélo es posible proteger dos motores utilizando un Médulo de
ampliacion de E/S analdgica opcional, NAIO. Si se ha ajustado el
parametro 98.12 TEMP MOT E/S AN, el médulo NAIO se utiliza, y
también se utiliza en la medicion de temperatura del motor 1 (la placa
de E/S estandar, NIOC, no se emplea).

NO SE UTILIZA
La temperatura del motor 2 no se mide. Es el ajuste de fabrica.

1xPT100; 2xPT100; 3xPT100
La temperatura del motor 2 se mide utilizando de 1 a 3 sensores
Pt 100. Véase 35.01 SEL EA1 TEMP MOT1.

1.3 PTC
La temperatura del motor 2 se supervisa utilizando de 1 a 3 sensores
PTC. Véase 35.01 SEL EA1 TEMP MOT1.

Ajusta el limite de alarma para la funcion de medicion de temperatura
del motor 2. La indicacion de alarma se da cuando se supera el limite.

-10 a 5000 °C
Limite de alarma si el parametro 35.04 SEL EA2 TEMP MOT 2 es
1xPT100; 2xPT100; 3xPT100. El valor por defecto es 110 °C.

-10 a 5000 ohm
Limite de alarma si el parametro 35.04 SEL EA2 TEMP MOT 2 es 1..3
PTC. El valor por defecto es 110 ohm.
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35.06 FALLO L TEMP

MOT 2

35.07 COMPENS MOD

MOoT

Capitulo 6 — Parametros

Ajusta el limite de disparo por fallo para la funciéon de medicién de
temperatura del motor 2. La indicacidn de fallo se da cuando se supera
el limite.

-10 a 5000 °C
Limite de fallo si el parametro 35.04 SEL EA2 TEMP MOT 2 es
1xPT100; 2xPT100; 3xPT100. El valor por defecto es 110 °C.

-10 a 5000 ohm
Limite de fallo si el parametro 35.04 SEL EA2 TEMP MOT 2 es 1..3
PTC. El valor por defecto es 110 ohm.

Este parametro selecciona si la temperatura del motor 1 que se ha
medido se utiliza en la compensacion del modelo de motor.

NO
La temperatura del motor 1 que se ha medido no se utiliza.

Sl

La temperatura del motor 1 que se ha medido se utiliza en la
compensacion del modelo de motor. Nota: La seleccion solamente es
posible con el uso de sensor(es) Pt 100.
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Grupo 40 Control PID  Este grupo de parametros incluye parametros para tres funciones:

e control PID de proceso (s6lo en uso cuando el parametro 99.02
MACRO APLICACION es CTRL PID).

* ajuste preciso de la referencia de par o velocidad (sélo en uso
cuando el parametro 99.02 MACRO APLICACION no es CTRL
PID).

¢ funcidén de desactivacion para el control PID de proceso (sélo en
uso cuando el parametro 99.02 MACRO APLICACION es CTRL
PID).

La Tabla 6-23 siguiente muestra los parametros. Las funciones se

describen en las paginas siguientes. El texto que sigue a la descripcion

de las funciones explica los parametros en detalle. Los valores de
parametro pueden alterarse con el ACS 600 en marcha.

Tabla 6-23 Grupo 40.

Parametro Rango/Unidad Descripcion

1 GANANCIA PID 0,1...100 Seleccion de la Ganancia
del Regulador PID.

2 TIEMPO INTEG PID 0,02 ...320,00 s Seleccion del tiempo de
integracion del Regulador
PID.

3 TIEMPO DERIV PID 0,00 ... 10,00 s Seleccion del tiempo de
derivacion del Regulador
PID.

4 FILTRO DERIV PID 0,04 ... 10,00 s Constante de tiempo para
el filtro del term. de
derivacion

5 INV VALOR ERROR NO; SI Inversion del valor de error
del Regulador PID.

6 VALOR ACTUAL ACT1; ACT1-ACTZ; Seleccion de la sefal de

SEL ACT1+ACT2; salida del Regulador PID.

ACT1*ACT2;
ACT1/ACT2;
MIN(A1,A2);
MAX(A1,A2);
raiz(A1-A2);
raizA1+raizA2
7 SEL ENTR ACTUAL1 EA1; EA2; EA3; EA5; Seleccion de la entrada de
EAG; INTENSIDAD; senal actual 1.
PAR; POTENCIA
8 SEL ENTR ACTUAL 2 | EAT1; EA2; EAS; EA5; Seleccion de la entrada de
EA6; INTENSIDAD; sefal actual 2.
PAR; POTENCIA

9 ACT1 MINIMO -1000 ... 1000 % Factor de escala minima
del Valor Actual 1.
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Parametro

Rango/Unidad

Descripcion

10 ACT1 MAXIMO

-1000 ... 1000 %

Factor de escala maxima
del Valor Actual 1.

11 ACT2 MINIMO

-1000 ... 1000 %

Factor de escala minima
del Valor Actual 2.

12 ACT2 MAXIMO

-1000 ... 1000 %

Factor de escala maxima
del Valor Actual 2.

13 INTEGRACION PID ACTIVADO; Interruptor de
DESACTIVADO Encendido/Apagado del
integrador del bloque de
control
14 MODO TRIMY DESACTIVADO; Activa/desactiva la funcion
PROPORCIONAL; trim y selecciona entre
DIRECTO directo y proporcional

15 SEL REF TRIMV

EA1; EA2; EA3; EAS5;
EA6; PAR 40.16

Selecciona la fuente de
sefial para la referencia trim

16 REFERENCIA
TRIM")

-100,0% a 100,0%

Valor de referencia de trim
fijo (para 40.15 SEL REF
TRIM)

17 AJUSTE RANGO
TRIM")

-100,0% a 100,0%

Multiplicador para la salida
del bloque de control PID.
Utilizado en la funcién trim

18 SELECCION
TRIM'2)

VELOC. TRIM; PAR
TRIM

Selecciona entre trim de
referencia de pary
velocidad

19 TIEMPO FILTRO
ACT

0,04 s a 10,00s

Tiempo de filtro para las
sefales actuales
conectadas al bloque de
control PID

20 SELECCION
DORMIR?

DESACTIVADO;
INTERNO; ED1; ED2;
ED3; ED4; EDS5; EDG6;

ED7; EDS8; ED9; ED10;

ED11; ED12

Control funcién dormir

21 NIVEL DORMIR®)

0,0 a 7200,0 rpm

Velocidad activacion dormir

22 RETRASO 0,0sa3600,0s Demora activacién dormir

DORMIR®)

23 NIVEL 0,0 % a 100,0 % Nivel desactivaciéon dormir

DESPERTAR® (valor actual en el ctrl PID
del proceso)

24 RETRASO 0,0 sa 3600,0s Demora desactivacion

DESPERTAR® dormir

) No es visible con 99.02 MACRO APLICACION = CTRL PID, 2 Sélo es visible
cuando 99.02 MACRO APLICACION = CTRL PID, 3) S6lo es visible cuando 99.02
MACRO APLICACION = CTRL PID.
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Descripcion funcion:
Control PID de proceso.

El control PID de proceso ajusta la velocidad del convertidor para
mantener la cantidad del proceso medido (valor actual) al nivel
deseado (referencia).

El siguiente diagrama de bloques de la derecha ilustra el control PID
de proceso. Los valores de salida minimo y maximo del Regulador PID
son los mismos que los de los parametros 20.01 VELOCIDAD MINIMA
y 20.02 VELOCIDAD MAXIMA (0 20.07 FRECUENCIA MINIMA y
20.08 FRECUENCIA MAXIMA).

La figura de la izquierda muestra un ejemplo de aplicacion. El
regulador PID de proceso ajusta la velocidad de una bomba de
refuerzo de presion segun la presion medida y la referencia de presion
ajustada.

Ejemplo: bomba de refuerzo de
presion

Diagrama de bloques de Control PID
PID
% ref PID
40.01 | k
Valores act. 40.02| i Interr. | Referencia
40.05 — 40.03 ?d A\i [ de frecuencia
i Filtr 40.04 | dFiltT / ; .

40.12 0 40.05| errVinv . |_ Referencia

EA1 — 40.13 | rint ‘ de velocidad

EA2 — % L i PID max. | oh 1

EA4 | PID min. | ol1 99.04 =0

EAS — 40.19 (bTC)
IMOT —
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Ajuste de referencia

Capitulo 6 — Parametros

En el ajuste preciso, se corrige la referencia externa en % del
convertidor (Referencia externa 2). El siguiente diagrama de bloques
ilustra la funcion.

Interr. Seleccion

/ G DIRECTO (3)

Seleccion

tiempo max. —|

% ref— PROPOR. (2)

frec. max. —
vel. max —|
Seleccién
EA1 —
EA2 — G
40.16 —
40.15
Valores act.

40.05 —
40.07 —
EA1 —
EA2 —
EA3 —
EA4 —
EA5 —
IMOT —

99.04 (bTC) 40.18
1 _| DESACT. (1) -
Anad.
40.14 % ref —|
Mul. L % ref

PID Mul.
ot 4017 —| ><
re
K X

ti
td

Filtro

i %
dFiltT

K PID ml'n: ol

errVinv
rint
oh1

40.19

Yoref
La referencia del convertidor antes del ajuste preciso

Yoref’
La referencia del convertidor después del ajuste preciso

vel. max
=20.02 VELOCIDAD MAXIMA (o0 20.01 VELOCIDAD MINIMA si el valor absoluto es
mayor)

frec. max
=20.08 FRECUENCIA MAXIMA (o 20.07 FRECUENCIA MINIMA si el valor absoluto
es mayor)

par max.
=20.04 PAR MAXIMO (0 20.10 PARMIN AJUST si el valor absoluto es mayor)
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Ejemplo: Una cinta transportadora controlada mediante velocidad en
la que también debe tenerse en cuenta la tension de linea: El
convertidor se controla mediante velocidad. Ademas, la tensién de
linea se monitoriza. Si la tensién medida aumenta demasiado (por
encima del punto de ajuste de la tension), la velocidad se reduce
sensiblemente, y viceversa. Para lograr la correccion de velocidad
deseada, el usuario:

e activa la funcién de ajuste preciso y conecta el punto de ajuste de
tension y la tensidon medida a la funcién de ajuste preciso

* establece el ajuste preciso en un nivel adecuado

Cinta transportadora controlada mediante velocidad

Rodillos de accionamiento

Medicion de tension (arrastre)
Ajuste preciso de la referencia de velocidad
Anad.
Referencia veloc. Referencia de

velocidad ajustada

Medicion de PID
tensién

Punto de ajuste
de tension
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El siguiente diagrama de bloques ilustra la lI6gica de

Dormir  activacion/desactivacion de la funcion dormir. Esta funcién sélo puede
emplearse cuando el parametro 99.02 MACRO APLICACION es CTRL
PID.
Compar.
Veloc. motor — 1 O_SeIeCCién Demora —
1<2 |NTERNA G | Aj/Rest. |
4021 — 2 ED.1 ] %refActiva —] 57 S
: PIDCtrlActivo | L 1)
40.20 modulando __| 2002 S/R
R
o)
03.02 (B1) 1)
51 —|_O @) “1” = Pasar a
03.02 (B2) — modo dormir
Compar, PetMarchaq 51
01.34 4 o Seleccion | Demora
1<2 |NTEFélE1)/1\— 6 T
4023 _|2 c ] —
40.20 40.24

Vel. motor: Velocidad actual del motor

%refActiva: La referencia de % se utiliza (en lugar de la referencia de rpm

(velocidad))
PIDCtrlActivo: 99.02 MACRO APLICACION es PID CTRL
modulando: El control de IGBT de inversor esta en funcionamiento
Este esquema muestra el funcionamiento de la funcién dormir.
Ejemplo de aplicacion: Funcion dormir Veloc. motor
y una bomba de refuerzo de presion
con control PID (véase también el sub- ) ]
apartado Descripcién funcion: Control PID l4 = Retraso dormir, Pardmetro 40.22
de proceso. anterior) ) ) ty |
El consumo de agua cae por la noche. ; : : : :
Como resultado, el regulador de proceso ! : : -
PID reduce la velocidad del motor. De ) \! X ! ! :
todos modos, debido a pérdidas naturales - |- - Nivel dormir - - - - - Co
en los tubos y a la baja eficacia de la Par. 4021 . Paneldecontrol .
bomba centrifuga a baja velocidad, el | L .
motor no para sino que sigue girando. La i T Tiempo
funcién dormir detecta el giro lento y PARO . MARCHA
detiene el bombeo innecesario después Valor Actual : :
de que haya transcurrido la demora de o
dormir. El convertidor pasa a modo dormir, .
y sigue monitorizando la presion: La : :
bomba vuelve a ponerse en marcha Nivel despertar -
cuando la presién cae por debajo del nivel " Pardmetro4223° " T T T T T T p
minimo permitido y la demora para des- Tiempo
pertar ha transcurrido. twg = Retraso Despertar, Parameto 40.24
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40.01 GANANCIA PID

Este parametro define la ganancia del Regulador PID. El rango de
ajuste es 0,1 ... 100. Si selecciona 1, un cambio del 10% en el valor de
error hace que la salida del regulador PID cambie en un 10%. Si el
parametro 20.02 VELOCIDAD MAXIMA se fija en 1500 rpm, la refe-
rencia de velocidad actual cambia en 150 rpm.

En la Tabla 6-24 figuran algunos ejemplos de ajustes de ganancia, y el
cambio de velocidad resultante de un cambio del 10% en el error y un
cambio del 50% en el error.

Tabla 6-24 Ajustes de ganancia (VELOCIDAD MAXIMA 1500 rpm).

Cambio de veloci-
Ganancia PID dad para un cambio
del 10% en el Error

Cambio de velocidad para un
cambio del 50% en el Error

0,5 75 rpm 375 rpm
1,0 150 rpm 750 rpm
3,0 450 rpm 1500 rpm (limitada por el parametro

20.02 VELOCIDAD MAXIMA)

40.02 TIEMPO INTEG  Define el tiempo en que se alcanza la salida maxima si existe un valor

40.03 TIEMPO DERIV

PID

de error constante y la ganancia es 1. El tiempo de integracion de 1 s
denota que se ha logrado un cambio del 100% en 1 s.

Valor de error del proceso

| 4

Salida del regulador PID
Ganancia

Ganancia {

PID

Tiempo de integracion PID

Figura 6-22 Ganancia del regulador PID, Tiempo I, y Valor de Error.

La derivacion se calcula con respecto a dos valores de error
consecutivos (Ek-1y Ek) de acuerdo con la siguiente formula:

TIEMPO DERIV PID - (Ex - Ex.1)/Ts, donde Tg = 12 ms tiempo de
muestra.

Si existe un paso del 10% en el valor de error, el error en la salida del
regulador PID se incrementa del siguiente modo:

10% - TIEMPO DERIV PID/ Tg.
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40.04 FILTRO DERIV PID

40.05 INV VALOR
ERROR

40.06 SEL VALOR
ACTUAL

40.07 SEL ENTR
ACTUAL 1

40.08 SEL ENTR
ACTUAL 2

40.09 ACT1 MINIMO

Capitulo 6 — Parametros

La derivacion se filtra con un filtro de orden 1. La constante de tiempo
del filtro se define mediante el parametro 40.04 FILTRO DERIV PID.

Constante de tiempo del filtro de orden 1.

Este parametro le permite invertir el Valor de Error (y asi, el
funcionamiento del Regulador PID). Normalmente, una disminucién en
la Senal Actual (realimentacién) causa un incremento en la velocidad
del convertidor. Si se desea que una disminucion en Actual cause una
disminucion en la velocidad, ajuste el parametro Inv Valor Error a Sl.

ACT1; ACT1 - ACT2; ACT1 + ACT2; ACT1 * ACT2; ACT1/ACT2;
MIN(A1,A2) ; MAX(A1,A2); raiz (A1-A2); raizA1 + raizA2

La fuente de la sefal actual para el Regulador de Proceso PID se
selecciona a través de este parametro. La opcién ACT1 ajusta una de
las entradas analdgicas EA1, EA2 o EA3 como seial actual para el
Regulador PID. El ajuste del parametro 40.07 SEL ENTR ACTUAL 1
determina las entradas analdgicas usadas. El ajuste del Parametro
40.08 SEL ENTR ACTUAL 2 determina el valor de ACT2 que se usa
en la seleccion del Valor Actual para el Regulador PID junto con ACT1.
ACT1 y ACT2 se combinan mediante resta, suma, multiplicacién u
otras funciones enumeradas mas arriba.

En la lista de las opciones de los valores de parametro, A1 significa
ACT1 y A2 significa ACT2. MIN(A1,A2) ajusta el valor del parametro
tanto a ACT1 como a ACT2, en funcién de cual tenga el valor mas
pequefo. Raiz(A1 - A2) ajusta el valor del parametro a la raiz cuadrada
de (ACT1 - ACT2). RaizA1+raizA2 ajusta el valor del parametro a la
raiz cuadrada de ACT1 mas la raiz cuadrada de ACT2.

Use la funcion raiz(A1 - A2) o raizA1+raizA2 si el Regulador PID
controla el caudal mediante un transductor de presion que mide la
diferencia de presion sobre un indicador de caudal.

Este parametro selecciona una de las entradas analdgicas como la
sefal actual 1 Por ejemplo, ACT1 utilizada en el parametro 40.06 SEL
VALOR ACTUAL.

TEA1; EA2; EA3; EA5; EA6; INTENSIDAD; PAR; POTENCIA
Para la conexién de EA5 a EA6, véase Grupo 98 Modulos opcionales.

Este parametro selecciona una de las entradas analdgicas como la
sefal actual 2 Por ejemplo, ACT2 utilizada en el parametro 40.06 SEL
VALOR ACTUAL.

TEA1; EA2; EA3; EA5; EA6; INTENSIDAD; PAR; POTENCIA
Para la conexion de EA5 a EAB, véase Grupo 98 Mdédulos opcionales.

Valor minimo para el Valor Actual 1. Definido como % de la diferencia
entre los valores maximo y minimo de la entrada analdgica seleccio-
nada. El rango de ajustes va de -1000 a +1000%. Véase el parametro
Grupo 13 Entradas analégicas en relacion con los ajustes minimos y
maximos de la entrada analdgica.
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El valor de este parametro puede calcularse mediante la formula que
figura mas abajo. EI minimo del valor actual se refiere al minimo del
rango del valor actual.

Minimo de )
ACTUAL 1  valoractual (VomA)  -MINIMOEA (1,2063)

_ -100 %
MINIMO MAXIMO EA (1,263) - MINIMO EA (1,26 3)

Por ejemplo: La presion de un sistema de tuberias debe regularse en-
tre 0 y 10 bar. El transductor de presion tiene un rango de salida de 4 a
8 V para una presion de entre 0y 10 bar. La tensién minima de salida
del transductor es de 2 V y la maxima de 10 V, de modo que el minimo
y el maximo de la entrada analégica se ajustaa2 Vy 10 V. El ACTUAL
1 MINIMO se calcula como sigue:

ACTUAL1 4V-2V

- - 100 % = 25 %
MINIMO =7\,

40.10 ACT1 MAXIMO  Valor maximo para el Valor Actual 1. Definido como el tanto por ciento
de la diferencia entre los valores maximo y minimo de la entrada
analégica seleccionada. El rango de ajustes va de -1000 a +1000%.
Véase el parametro Grupo 13 Entradas analégicas en relacion con los
ajustes minimos y maximos de la entrada analdgica.

El valor de este parametro puede calcularse mediante la formula que
figura mas abajo. El maximo del valor actual se refiere al maximo del
rango del valor actual

Maximo del .
ACTUAL 1 valoractual VomA)  -MINIMOEA (1,263)

_ - 100 %
MAXIMO ™~ MAXIMOEA (1,263) - MINIMO EA (1, 2 63)

Véase la descripcion del ejemplo del parametro 40.09 ACT1 MINIMO.
El ACTUAL 1 MAXIMO en este caso es:

ACTUAL1 8V-2V

= -100 % =75 %
MAXIMO 10V-2V

La Figura 6-23 muestra tres ejemplos de la escala del valor actual.
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10 V(100 %) /
8 V(75 %)

4V(25 %) |
2V(0 %) \
ovV—

Capitulo 6 — Parametros

— 100 % 10V(100%)/—100% 100 % — — 100 %
8 V(80 %) 60 %
4 V(40 o/o) _\ 20 %

— 0% 0 V(0 %) — — 0% 0 %— — 0%

Actual Actual escalado Actual Actual escalado Actual Actual escalado
Minimo EA 2V/4 mA | Minimo EA: 0 V/0 mAl
Actual 1 Maximo 75% Actual 1 Maximo = 20%

Actual 1 Minimo

25 %

‘ Actual 1 Maximo 80%

Actual 1 Minimo 40 % Actual 1 Minimo = 60%

Figura 6-23 Escala del Valor Actual.

40.11 ACT2 MINIMO
40.12 ACT2 MAXIMO
40.13 INTEGRACION PID

40.14 MODO TRIM

40.15 SEL REF TRIM

Véase el parametro 40.09 ACT1 MINIMO.
Véase el parametro 40.10 ACT1 MAXIMO.
Interruptor de Encendido/Apagado del integrador del bloque de control

ACTIVADO
Se utiliza integracion. Es el valor de fabrica.

NO
No se utiliza integracion.

Activa la funcién trim y selecciona entre ajuste preciso directo y
proporcional. No es visible con 99.02 MACRO APLICACION =
CONTROL PID. Véase la subseccion Descripcion de funcion: Ajuste
de referencia.

NO
No se utiliza la funcion trim. Es el valor de fabrica.

PROPORCIONAL
Se utiliza la funcion trim. El factor de ajuste preciso es relativo a la
referencia de % externa (EXT2).

DIRECTO

Se utiliza la funcion trim. El factor de ajuste preciso es relativo a un
limite fijo utilizado en el bucle de control de referencia (velocidad,
frecuencia o par).

Selecciona la fuente de senal para la referencia trim. No es visible con
99.02 MACRO APLICACION = CONTROL PID. Véase la subseccion
Descripcion de funcion: Ajuste de referencia que aparece mas arriba.
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40.16 REFERENCIA
TRIM

40.17 AJUSTE RANGO
TRIM

40.18 SELECCION TRIM

EA1; EA2; EA3; EA5; EAG;

La sefal analdgica EA1 (a EAB) se utiliza como la referencia trim. EA1
es el valor por defecto. Acerca de la conexion de EA5 a EAB, véase
Grupo 98 Modulos opcionales.

Ejemplo: EA5 como una referencia trim

EA1 escal.
Leyenda
£ EA5 min = 13.16 MINIMO EA5
ﬁ EA5 max = 13.17 MAXIMO EA5
S EA = 13.18 ESCALA EA5
S escala
e
% EA5 y el rango de sefial negativo (o
o sea, la sefal bipolar) pueden utilizarse
s6lo con un moédulo de ampliacion de
. E/S opcional.
-EA1 escal.
-EA1max -EA1min EA1min EA1max
Senal de entrada analdgica
PAR 40.16

El valor del parametro 40.16 REFERENCIA TRIM se utiliza como la
referencia trim

El valor de referencia trim fijado para el selector 40.15 SEL REF TRIM.
No es visible con 99.02 MACRO APLICACION = CONTROL PID.
Véase la subseccion Descripcion de funcion: Ajuste de referencia que
aparece mas arriba.

-100,0% a 100,0%
0.0% es el valor de fabrica.

Multiplicador para la salida del bloque de control PID. Se utiliza en la
funcion trim. No es visible con 99.02 MACRO APLICACION =
CONTROL PID. Véase la subseccidn Descripcion de funcion: Ajuste
de referencia que aparece mas arriba.

-100,0% a 100,0%
0.0% es el valor de fabrica.

Selecciona si el ajuste preciso se utiliza para corregir la referencia de
par o velocidad. Sdlo es visible cuando 99.02 MACRO APLICACION =
T CTRL. Véase la subseccidn Descripcion de funcion: Ajuste de
referencia que aparece mas arriba.

VELOC.TRIM
El ajuste preciso se utiliza para corregir la referencia de velocidad. Es
el valor de fabrica.

PAR TRIM
El ajuste preciso se utiliza para corregir la referencia de par.
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40.19 TIEMPO FILTRO
ACT

40.20 SELECCION
DORMIR

40.21 NIVEL DORMIR

40.22 RETRASO
DORMIR

N40.23 NIVEL
DESPERTAR

Capitulo 6 — Parametros

Tiempo de filtro para las sefales actuales conectadas al bloque de
control PID. Véase la subseccion Descripcion funcion: Control PID de
proceso. que aparece mas arriba.

0,04sa10,00s

Ajusta los criterios de activacion de dormir. Véase la subseccion
Descripcion de funcion: Dormir que aparece mas arriba. Sélo es visible
con 99.02 MACRO APLICACION = CONTROL PID.

NO
La funciéon dormir no esta activa. Es el valor de fabrica.

INTERNO
La funcion Dormir se activa y se desactiva segun lo determinen los
parametros 40.21 NIVEL DORMIR y N40.23 NIVEL DESPERTAR.

ED1; ...; ED12

La entrada digital debe estar en (“1”) para entrar el modo dormir. El
retraso de dormir, ajustado con el parametro 40.22 RETRASO
DORMIR, tiene efecto. Para la conexion de ED7 a ED12, véase Grupo
98 Mddulos opcionales.

Establece el limite de velocidad para la funcién dormir. Véase la
subseccién Descripcion de funcion: Dormir que aparece mas arriba.
Sdlo es visible con 99.02 MACRO APLICACION = CONTROL PID.

0,0 a 7200,0 rpm

El valor por defecto es 0,0 rpm. Cuando la velocidad del motor cae por
debajo del nivel de dormir, se inicia el contador del retraso de dormir.
Cuando la velocidad del motor supera el nivel de dormir, se restablece
el contador de retraso de dormir.

Establece la demora para la funcion dormir. Véanse las figuras de la
subseccion Descripcion de funcion: Dormir que aparece mas arriba.
Sélo es visible con 99.02 MACRO APLICACION = CONTROL PID.

0,0 s a 3600,0 s

El valor por defecto es 0,0 s. Si la velocidad del motor esta por debajo
de un nivel ajustado (40.21 NIVEL DORMIR) durante mas tiempo que
el retraso de dormir, el ACS 600 se para, y el panel de control muestra
el mensaje de advertencia “MODO DORMIR”.

Establece el limite de valor actual de proceso para la funcién dormir.
Véanse las figuras de la subseccion Descripcion de funcion: Dormir
que aparece mas arriba. Sélo es visible con 99.02 MACRO
APLICACION = CONTROL PID.

0,0% a 100,0%

El valor por defecto es 0,0%. Cuando el valor actual de proceso cae
por debajo del limite, se inicia el contador de despertar. El nivel de
despertar se define en porcentajes del valor de referencia de proceso
empleado.
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40.24 RETRASO Establece la demora de despertar para la funcién dormir. Véase la
DESPERTAR  subseccion Descripcion de funcion: Ajuste de referencia que aparece
mas arriba. Sélo es visible con 99.02 MACRO APLICACION =
CONTROL PID.

0,0 s a 3600,0 s

El valor por defecto es 0,0 s. El convertidor se despierta si el valor
actual de proceso se halla por debajo de un nivel ajustado (N40.23
NIVEL DESPERTAR) durante mas tiempo que el retraso de despertar.
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Grupo 42 Control de
frenado

Capitulo 6 — Parametros

El grupo 42 incluye parametros con la funcion de control de frenado.
La funcién opera a un nivel de tiempo de 100 ms.

El freno mecanico se utiliza para retener el motor y la maquinaria

accionada a velocidad cero cuando se detiene el convertidor, o cuando

no recibe alimentacion.

Tabla 6-25 Grupo 42.

Parametro

Rango/Unidad

Descripcion

1 CONTROL FRENO

DESACTIVADO;
ACTIVADO

Funcion de control de
frenado
activada/desactivada

2 RECONOC FRENO

DESACTIVADO; EDS5;
ED®6; ED11; ED12

Interfaz para sefal de
reconocimiento de freno

3 DEMORA APERT 0,0a5,0s Demora apertura freno
FRENO

4 DEMORA CIERRE 0,0a60,0s Demora cierre freno
FRENO

5 VEL CIERRE 0 a 1000 rpm Velocidad absoluta cierre
FRENO 5 freno

6 FUNC FALLO
FRENO

FALLO; ADVERTENCIA

Funcidn fallo freno

7 SEL REF PAR
ARRAN

NO; EA1; EA2; EA3; EA5;
EAG; PAR 42.08

Fuente de sefal de par de
arranque

8 REF PAR ARRAN

-300 a 300%

Ajuste de par de arranque
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Descripcion de la funcion
de control de frenado

La siguiente figura muestra un ejemplo de aplicaciéon de control de
frenado.

iATENCION! Asegurese de que la maquinaria en la que se integra el
ACS 600 con la funcion de control de frenado cumpla las normas
relativas a la seguridad del personal. Observe que el convertidor de
frecuencia (un Médulo de accionamiento completo o un Mdédulo de
accionamiento basico, como se define en IEC 61800-2), no se
considera un dispositivo de seguridad como se menciona en la
Directiva para maquinaria europea y en las normas armonizadas
relacionadas. Por lo tanto, la seguridad del personal respecto a la
maquina en su totalidad no debe basarse en una funcién determinada
de la maquina (como la funcion de control del frenado), sino que tiene
que implementarse como se define en las normas especificas para la

aplicacion.

Resumen Cableado
- control de activacion/desactivacion de frenadoa || 00— - — - — -
Mt i1 |

través de la salida de relé SR1 ' Hard;/vare control : A(I;DSIaf:(:;ONIOC R
- supervision del frenado a través de la entrada digital | renado | | X25
ED5 (opcional) 230V CC [T TSA]
- par de arranque fijo al liberar el freno o ' ' /
- interruptor de frenado de emergencia en el circuito de r 2 |SRt
control de frenado GV " , ’ 3 |SR1 !
Ajustes de parametros ‘ | |

., Frenode | ,
14.01 SALIDA RELE SR1 CONTRL FRENO | emergencia | | )
42.01 CONTROL FRENO ACTIVADO
42.02 RECONOC FRENO ED5
42.03 DEMORA APERT Especifico del frenado - — -
FRENO |
42.04 DEMORA CIERRE Especifico del frenado ’ i <
FRENO \ \
42.05 VEL CIERRE FRENO | Especifico de Ia Motor | = Frenadomecanico |
ABS aplicacion
42.06 FUNC FALLO FRENO | FALLO
42.07 SEL REF PAR ARRAN | Par 42.08
42.08 REF PAR ARRAN 100%

Valores actuales

\ 3.12 CODIGO FALLO 3, 3.16 CODIGO ALARMA 3 \

Mensajes de fallo/error (véase Capitulo 7 — Andiisis de fallos)

\ RECON FRENO
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El esquema siguiente ilustra el funcionamiento de la funcién de control
de frenado. Véase también la maquina de estado en la pagina
siguiente.

Comando
Marcha | | |

Referencia de
velocidad

Inversor
modulando S

Motor |
magnetizado S E—
Comando Abrir |

freno —

|
Velocidad act. | | |
motor fod
I el
|
|

Referencia de
par

de par

T;  Parde arranque al liberar el freno: Véase 42.07 SEL REF PAR ARRAN y 42.08 REF
PAR ARRAN.

I,g Demora apertura freno: Véase 42.03 DEMORA APERT FRENO.
nes Velocidad cierre freno: Véase 42.05 VEL CIERRE FRENO ABS.
I.g Demora cierre freno: Véase 42.04 DEMORA CIERRE FRENO.
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RFG = Generador Funcion m 12) A
Rampa. Utilizado en la
gestion de referencias en el I

bucle de control de
velocidad.

Maquina de estado para la funcién de control de frenado.

Desde cualquier estado

+ 1y _— (rising edge)
1

SIN
MODULACION (——“0”/“0”/“1”

=t 2)
1
ABRIR
FRENO I “1”/“1 11/“1 »
]
-
A
LIBERAR o
ENTRADA RFG |— “17/“1”/“0

=
ENTRADA RFG
ACERO “1”/“1 !!/“1 7

I
mmmm 10) + " A

11 CERRAR
mm 11) FRENO “O7/<17/41”

Y

A

A

A

9)

FALLO RECON
FRENO

;5071/;5071/“1 ”

NN | X/v/z

Estado de funcion fallo freno
- NN: Nombre de estado
- X/Y/Z: Operaciones/salida de estado

Z - “171

X =“1" Abrir freno. La salida de relé ajustada para control de freno activado/desactivado se excita.
Y =“1” Marcha forzada. La funcién mantiene conectada la Marcha interna hasta que se cierra el
freno independientemente del estado de la sefial Marcha externa.

Rampa en cero. Fuerza la referencia de velocidad utilizada a cero mediante una rampa.

1)

11)
12)
13)

Condiciones para el cambio de estado

Control de freno activo "0” -> "1” O Inversor modulando ="0"

2) Motor magnetizado = “1” Y Convertidor en marcha = “1”

3) Reconocimiento de freno = “1” Y Retraso freno abierto superado Y Marcha = “1”

4) Marcha =“0”

5) Marcha =“0”

6) Marcha =“1"

7) | Velocidad actual motor| < Velocidad freno cerrado Y Marcha = “0”

8) Marcha =“1”

9) Reconocimiento de freno = “0” Y Retraso freno abierto superado ="1” Y Marcha = “0”

Soélo si el parametro 42.02 RECONOC FRENO # DESCONECTADO:
10) Reconocimiento de freno = “0” Y Retraso freno abierto superado ="1"

Reconocimiento de freno = “0”
Reconocimiento de freno = “0”
Reconocimiento de freno = “1” Y Retraso freno abierto superado ="1"
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42.01 CONTROL FRENO

42.02 RECONOC
FRENO

42.03 DEMORA APERT
FRENO

42.04 DEMORA CIERRE
FRENO

Capitulo 6 — Parametros

Activa la funcién de control de freno.

NO
Desactivado es el valor predeterminado: la funcién de control de freno
no se utiliza.

ACTIVADO
La funcion de control de freno esta activada.

Activa la supervisién de conexién/desconexién de freno externo y
selecciona la fuente para la sefal. La utilizacién de la senal de
supervision de conexidon/desconexion externa es opcional.

NO
La supervisidon de conexidon/desconexién de freno externo no se utiliza.
Es el valor de fabrica.

ED5

La supervision de la conexion/desconexion de freno se utiliza. La
entrada digital ED5 es la fuente de sefial. ED5 = “1”: El freno esta
abierto. ED5 = “0”: El freno esta cerrado. La conexion se muestra en el
subapartado Descripcion de la funcion de control de frenado anterior.

ED6; ED11; ED12
Véase EDS5. Para la conexion de ED11y ED12, véase Grupo 98
Mddulos opcionales.

Véanse los diagramas de funcionamiento en el subapartado
Descripcion de la funcion de control de frenado anterior: El contador
de retraso se inicia después de magnetizarse el motor. La funcion de
control de freno excita simultdneamente la salida de relé del ACS 600,
y el freno empieza a abrirse. Durante el retraso, el convertidor eleva el
par motor al nivel requerido en la liberacién del freno (= Parametros
42.07 SEL REF PAR ARRAN y 42.08 REF PAR ARRAN).

0,0a5,0s
El valor por defecto es cero. Ajuste el retraso igual que el retraso de
apertura mecanica del freno facilitado por el fabricante del freno.

Véanse los diagramas de funcionamiento en el subapartado
Descripcion de la funcion de control de frenado anterior: El contador
de retraso se inicia cuando la velocidad actual del motor ha caido por
debajo del nivel ajustado después de que el convertidor haya recibido
el comando de paro (= Parametro 42.05 VEL CIERRE FRENO ABS).
De forma simultanea con el inicio del contador, la funcidn de control del
freno desexcita la salida de relé, y el freno empieza a cerrarse.
Durante el retraso, la funcion de freno mantiene el motor en marcha
con lo que impide que la velocidad del motor caiga por debajo de cero.

0,0a260,0s

El valor por defecto es cero. Ajuste el retraso igual que el tiempo de
operacion mecanico del freno (= retraso de funcionamiento al cerrarse)
proporcionado por el fabricante del freno.
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42.05 VEL CIERRE \Véase el parametro 42.04 DEMORA CIERRE FRENO vy los diagramas
FRENO ABS de funcionamiento en el subapartado Descripcion de la funcion de
control de frenado anterior. Nota: Se trata de un valor absoluto.

0 a 1000 rpm
El valor por defecto es 100 rpm

42.06 FUNC FALLO Define cdmo reacciona el convertidor en caso de que el estado de la
FRENO senal de reconocimiento de freno exterior no se ajuste al estado
esperado por la funcidén de control del freno. Véase la maquina de
estado en el subapartado Descripcion de la funcion de control de
frenado anterior.

FALLO

La funcion de control del freno genera un fallo. El convertidor se
dispara y se muestra un mensaje de fallo en la pantalla del panel de
control. El fallo se guarda en el registro de eventos.

AVISO

La funcién de control del freno genera una advertencia. El convertidor
sigue funcionando y se muestra un mensaje de advertencia en la
pantalla del panel de control. La advertencia también se guarda en el
registro de eventos.

42.07 SEL REF PAR  Selecciona la fuente para la referencia de par de arranque del motor.
ARRAN  Véanse los diagramas de funcionamiento en el subapartado
Descripcion de la funcion de control de frenado anterior.

NO
Sin fuente para el par de arranque. Es el valor de fabrica.

EA1; EA2; EA3; EA5; EA6

La referencia del par de arranque se facilita a través de una entrada
analdgica. Para la conexion de EA5 a EA6, véase Grupo 98 Mddulos
opcionales.

PAR 42.08
La referencia del par de arranque se facilita a través del parametro
42.08 REF PAR ARRAN.

42.08 REF PAR ARRAN Ajusta el par de arranque del motor en la liberacion del freno en un
porcentaje del par nominal del motor. Véanse los diagramas de
funcionamiento en el subapartado Descripcion de la funcion de control
de frenado anterior.

-300 a 300%
El valor por defecto es 0.
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Grupo 45 Seleccion de
funcion

Capitulo 6 — Parametros

El Grupo 45 incluye parametros para seis punteros. El usuario puede
seleccionar cualquier informacion de estado del convertidor para un
puntero y dirigir el valor a una salida de relé.

Tabla 6-26 Grupo 45.

Parametro Rango/Valor Descripcion

45.01 PUNTERO(1 -9999 a2 9999 | Selector de indice para puntero 1
GRUPO+IND

45.02 PUNT1 BIT 0ai5 Selector de bit para el puntero 1
45.03 PUNT2 GRUPO+IND | -9999 a 9999 | Selector de indice para puntero 2
45.04 PUNT2 BIT 0a15 Selector de bit para el puntero 2
45.05 PUNT3 GRUPO+IND | -9999 a 9999 | Selector de indice para puntero 3
45.06 PUNT3 BIT 0a15 Selector de bit para el puntero 3
45.07 PUNT4 GURPO+IND | -9999 a 9999 | Selector de indice para puntero 4
45.08 PUNT4 BIT 0ai5 Selector de bit para el puntero 4
45.09 PUNT GRUPO+IND -9999 a2 9999 | Selector de indice para puntero 5
45.10 PUNT5 BIT 0a15 Selector de bit para el puntero 5
45.11 PUNT6 GRUPO+IND | -9999 a 9999 | Selector de indice para puntero 6
45.12 PUNT®6 BIT 0a15 Selector de bit para el puntero 6

La siguiente figura muestra como indicar el estado de convertidor
“LISTO PARA FUNCIONAR” a través de la salida de relé SR1.

Seleccidn

SIN USAR

S

MODULO COM.

Seleccion

COD PRPAL DE CTRL
COD PRPAL DE EST

PUNTER

CODIGO ESTADO AUX

3.02 COD PRPAL DE EST

O1| [14.01

(PUNTERO1)

o=

Salida de relé
SR1

Seleccior]

¢
BO

45.01 B1

LISTO PARA FUNCIONAR

C

B2
(0302)

45.02

M

Manual del Firmware

6-95




Capitulo 6 — Parametros

45.01 PUNTERO1 Selector de indice de parametro para el puntero 1. Véase la figura
GRUPO+IND  anterior.

-9999 a 9999
El valor por defecto es 0000. El rango negativo se reserva a la
inversion de senal.

Ejemplo (véase la figura anterior): Si 45.01 PUNTERO1 GRUPO+IND
tiene el valor -0302, la salida del selector 45.02 PUNTERO1 BIT se
invierte. En otras palabras, la salida del puntero tiene un valor “0”
cuando el bit de estado B1 “LISTO PARA FUNCIONAR” tiene el valor
“1” y viceversa.

45.02 PUNTEROT1 BIT  Selector de bit para el puntero 1. Véase la figura anterior.

0a1i15
El valor por defecto es 0 (bit num. 0).

45.03 PUNTEROZ2  Véase el parametro 45.01 PUNTERO1 GRUPO+IND.
GRUPO+IND

45.04 PUNTEROZ2 BIT  Véase el parametro 45.02 PUNTERO1 BIT.

45.05 PUNTERO3 Véase el parametro 45.01 PUNTERO1 GRUPO+IND.
GRUPO+IND

45.06 PUNTEROS3 BIT  Véase el parametro 45.02 PUNTERO1 BIT.

45.07 PUNTERO4  Véase el parametro 45.01 PUNTERO1 GRUPO+IND.
GRUPO+IND

45.08 PUNTERO4 BIT  Véase el parametro 45.02 PUNTERO1 BIT.

45.09 PUNTERO5 Véase el parametro 45.01 PUNTERO1 GRUPO+IND.
GRUPO+IND

45.10 PUNTEROS5 BIT  Véase el parametro 45.02 PUNTERO1 BIT.

45.11 PUNTERO6 Véase el parametro 45.01 PUNTERO1 GRUPO+IND.
GRUPO+IND

45.12 PUNTEROG6 BIT  Véase el parametro 45.02 PUNTERO1 BIT.
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50.01 NUMERO PULSOS

50.02 MODO
MEDIDA VELOC

Capitulo 6 — Parametros

Estos parametros son visibles y requieren ajustes solamente cuando
se halla instalado un mdédulo taco (opcional) y éste se ha activado con
el parametro 98.01 MODULO TACO.

Con los parametros del Grupo 50 se define la decodificacion de la
sefal del codificador y el funcionamiento del ACS 600 en caso de fallo
del mdédulo taco o NTAC.

Estos ajustes de parametros permaneceran inalterados aunque se
cambie la macro de aplicacion.

Tabla 6-27 Parametros del Grupo 50.

Parametro Rango Descripcion

50.01 NUMERO 0... 29999 Numero de pulsos del

PULSOS codificador por revolucion.

50.02 MODO MEDIDA | ABDIR; A"_; Calculo de los pulsos del

VELOC A _BDIR;A_ _B_. | codificador.

50.03 ENCODER AVISO; FALLO Funcionamiento del ACS 600 si

DEFECTO se produce un fallo del
codificador o si se detecta un
fallo en la comunicacién con el
mismo.

50.04 RETR 5... 50000 ms Demora para la funcién de

ENCODER supervision del codificador
(véase el parametro 50.03
FALLO ENCODER)

50.05 ENCODER CHANNELA1, Canal desde el que el Programa

CHANNEL CHANNEL 2 de Aplicacion Estandar lee las
sefales del Médulo del
Caodificador de Pulsos (NTAC).

50.06 SEL REALIM INTERNO; Selecciona el valor de

VELOC ENCODER realimentacion de velocidad
empleado en el control;
estimacién de velocidad o
velocidad medida.

Este parametro determina el niumero de pulsos del codificador por
cada revolucion.

Este parametro define como se calculan los pulsos del codificador.
A “BDIR

Ch A: célculo de los extremos positivos para la velocidad.

Ch B: direccion.

A
Ch A: célculo de los extremos positivos y negativos para la velocidad.
Ch B: sin usar.

A "_BDIR
Ch A: se calculan los extremos positivos y negativos para la velocidad.

Ch B: direccion.
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50.03 FALLO ENCODER

50.04 RETR ENCODER

50.05 ENCODER
CHANNEL

50.06 SEL REALIM
VELOC

A . B_.

Se calculan todos los extremos de las senales.

Este parametro define el funcionamiento del ACS 600 si se detecta un
fallo en la comunicacion entre el codificador de pulsos y el Médulo de

Interfase del Codificador de Pulsos (NTAC) o entre el médulo NTAC y
el ACS 600.

Se activa la funcién de supervision del codificador si una cualquiera
de las siguientes condiciones es valida:

1. Hay una diferencia del 2% entre la velocidad estimada y la
velocidad medida recibida desde el codificador.

2. No se reciben pulsos desde el codificador en un tiempo definido
(véase el parametro 50.04 RETR ENCODER), y el par del motor
se encuentra en el maximo valor permitido.

AVISO
Se genera una indicacién de aviso.

FALLO
Se genera una indicacién de fallo y el ACS 600 para el motor.

Es la demora de la funcidn de supervision del codificador (véase el
parametro 50.03 FALLO ENCODER).

Este parametro define el canal de fibra éptica de la placa de control
desde la que el Programa de Aplicacién Estandar lee las sefales
procedentes del Mddulo de Interfase del Codificador de Pulsos
(NTAC).

CHANNEL 2

Las senales del Médulo del Codificador de Pulsos (NTAC) se toman
del canal 2 (CH2). Es el valor de fabrica. Resulta adecuado en la
mayoria de los casos.

CHANNEL 1

Las sefnales del Modulo del Codificador de Pulsos (NTAC) se toman
del canal 1 (CH1). Se tiene que conectar el Mddulo del Codificador de
Pulsos (NTAC) a CH1 en lugar de CH2 en las aplicaciones en las que
el CH2 se reserva para una estacion principal (p. €., una aplicacion
Maestro/Dependiente). Este valor de parametro debe cambiarse
consecuentemente. Véase el parametro 70.03 VEL TRANSM CH1.

Este parametro define el valor de realimentacion de velocidad
empleado en el control.

INTERNO
La estimacidn de la velocidad calculada se emplea como
realimentacion de velocidad.

ENCODER
La velocidad actual medida con un codificador se emplea como
realimentacion de velocidad.
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Grupo 51 Modulo de  Estos parametros son visibles y requieren ajustes solamente cuando
Comunicacion se ha instalado un médulo adaptador de bus de campo (opcional) y
éste se ha activado con el Pardmetro 98.02 MODULO COMUNIC.
Para mas detalles sobre los parametros, consulte el manual del
modulo de bus de campo.

Estos ajustes de parametros permaneceran inalterados aunque se
cambie la macro de aplicacion.

Grupo 52 Modbus  Estos parametros definen los ajustes basicos para la Comunicacion
estandar Modbus estandar. Véase Apéndice C — Control de Bus de Campo.

Tabla 6-28 Parametros del Grupo 52.

Parametro Rango Descripcion

52.01 NUM ESTACION | 1a247 Direccion del dispositivo. Dos
unidades con las mismas
direcciones no se permiten en
funcionamiento. El valor de

fabrica es 1.
52.02 VEL TRANSM 600; 1200; 2400; Velocidad de transferencia de la
4800; 9600 comunicacion en bit/s. El valor
de fabrica es 9600.
52.03 PARIDAD 1STOPBIT; Empleo del bit o bits de paridad.
2STOPBIT; El valor de fabrica es ODD
IMPAR; PAR (impar).
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Grupo 60
MAESTRO/ESCLAVO

El grupo Maestro/Esclavo incluye parametros requeridos cuando el
sistema es accionado por varios convertidores ACS 600 y los ejes del
motor estan acoplados entre si a través de engranajes, correas,

cadenas, etc.

Este apartado contiene una breve introduccion a la aplicacion
Maestro/Esclavo y las descripciones de los parametros. Para mas
informacion, véase la Master/Follower Application Guide (cédigo EN:

58962180).

Tabla 6-29 Parametros del grupo 60 .

Parametro Rango Descripcion
60.01 MODODECOM. | NO SE Ajusta el modo de
MASTER UTILIZA;MAESTRO; | comunicacion Maestro/Esclavo
ESCLAVO para la estacién

60.02 SELECTOR PAR

VELOCIDAD;PAR,;
MINIMO; MAXIMO;

Selector de la referencia de par
del esclavo

ANADIR; CERO
60.03 ACT SEL NO; SI Activacion de la funcién de
VENTANA ventana
60.04 ANCHO POS 0 a 1500 Limite de ventana para el error
VENT de velocidad positivo
60.05 ANCHO NEG 0 a 1500 Limite de ventana para el error
VENT de velocidad negativo
60.06 TASA DE 0a 100% Tasa de droop como porcentaje
DROOP de la velocidad maxima
60.07 SENAL 0000 a 9999 Direccion donde el Maestro lee
MAESTRO 2 la Referencia 1
60.08 SENAL 0000 a 9999 Direccion donde el Maestro lee
MAESTRO 3 la Referencia 2
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Descripcion de funcion:  Las siguientes figuras ilustran brevemente las funciones del
Maestro/Esclavo  Maestro/Esclavo.

En la comunicacion Maestro/Esclavo, la estacion Maestro envia un
mensaje ciclicamente a las estaciones Esclavo. Todas las estaciones
Esclavo conectadas leen el mensaje a través del canal CH2. El
comportamiento del convertidor depende de los ajustes de los
parametros del Grupo 60 y los parametros 10.01 EXT1
MAR/PARO/DIR, 10.02 EXT2 MAR/PARO/DIR, 11.03 SELEC REF
EXT1, 11.06 SELEC REF EXT2, 16.01 PERMISO DE MARCHA y
16.04 SEL RESTAUR FALLO.

Aplicacion M/E, Sinopsis

Ejes del motor fuertemente acoplados: Ejes del motor acoplados con flexibilidad:
* Maestro controlado por velocidad * Maestro controlado por velocidad
* El Esclavo sigue la referencia de par del * El Esclavo sigue la referencia de velocidad
Maestro del Maestro

Sefales de control Sefales de con-
externo trol externo
n

Tension A . Tension
de red 3 T ¥ de red
Supervisiénde 2 2 Comunicacion e Supervisién 2 2 Comunicacion
fallos del Maestro/Esclavo =+ } de fallos del Maestro/Esclavo
Esclavo Esclavo

‘2 3
Tension
de red Tension

3 de red 3

Aplicacion M/E, Funciones para la sintonizacion del bucle de control de velocidad y par

* Par selector

* Control de ventana

* Caida de tension

Las funciones se suelen aplicar en la estacion Esclavo al seleccionar y procesar la(s)
referencia(s) recibidas del Maestro.

CONTROL VENTANA REGULADOR VELOC. 60.02 SELECTOR
PAR

EXT2

+
REF VELOCIDAD 3 + REF PAR 2 REF PAR 3 CADENA

P REFERENCIA
DE PAR

VELOCIDAD ACTUAL

REF VELOC = Referencia de velocidad

REF PAR 1 = Referencia de par DROOP

REFPAR2 = Salida de controlador de velocidad EXT1 = Lugar de control externo 1

REF PAR3 = Referencia de par interno EXT2 = Lugar de control externo 2
Véase parametro 11.02 SELEC EXT1/EXT2 (O)
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Aplicacion M/F, Control de ventana

Velocidad act.

Referencia de velocidad

J 60.05 ANCHO NEG VENT
J 60.04 ANCHO POS VENT

e = Valor conectado al regu-
lador de velocidad

Ejemplo 1: Control de ventana desconectado en
estado de pérdida de carga
o/o

A v20.02 VELOCIDAD MAXIMA 3. Velocidad act.

Referencia de velocidad

Rﬂerﬂcigde Par

/
| Referencia de par interno

Parde 7 |
carga |_

> Tiempo

El convertidor Esclavo esta controlado por par. El parametro 11.02
SELEC EXT1/EXT2 se ha ajustado en EXT2 y 60.02 SELECTOR
PAR en PAR.

1. Rango de funcionamiento normal. El Esclavo esta controlado
por referencia de par en el Maestro.

2. Se produce la pérdida de carga. La velocidad actual del Esclavo
empieza a aumentar.

3. La velocidad aumenta hasta alcanzar el limite de velocidad
maxima del ACS 600 (Parametro 20.02 VELOCIDAD MAXIMA).

La referencia de par interna se restringe para detener el aumento
de velocidad.

V4

e
/\ Referencia de Par
\/\ Referencia de par interno:
Referencia de par + salida de controlador de velocidad
G-e
G = ganancia de controlador de >(I\ Salida de controlador de velocidad
velocidad

» Tiempo

Ejemplo 2: Control de ventana conectado en

estado de pérdida de carga
o/o

Velocidad act.

60.05 ANCHO
NEG VENT Referencia de velocidad

| s Referencia de par interno

Parde ~
carga |_

™ Tiempo

El convertidor Esclavo esta controlado por par. El parametro 11.02
SELEC EXT1/EXT2 se ha ajustado en EXT2 y 60.02 SELECTOR
PAR en ANADIR.

1. Rango de funcionamiento normal. El control de ventana man-
tiene la entrada del regulador de velocidad en cero. El Esclavo esta
controlado por la referencia de par del Maestro.

2. Se produce la pérdida de carga. La velocidad actual del Esclavo
empieza a aumentar.

3. La velocidad aumenta hasta que el valor absoluto del error de
velocidad negativa supera ANCHO NEG VENT. El control de ven-
tana conecta el valor fuera de la ventana al regulador de velocidad.
Se produce el valor de salida negativo del regulador de velocidad y
se afiade a la referencia de par recibida del Maestro. La referencia
de par interna se restringe para detener el aumento de velocidad.
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60.01 MODO DE COM.  Este parametro determina el papel del convertidor en la comunicacion
MASTER  Maestro/Esclavo.

NO SE UTILIZA
La comunicacion Maestro/Esclavo no esta activa. Este es el valor de
fabrica.

MAESTRO
El convertidor actia como la estacién Maestro.

ESCLAVO
El convertidor actia como una estacién Esclavo.

60.02 SELECTOR PAR  Selecciona la referencia utilizada en el control del par del motor.
Normalmente, el valor sélo tiene que cambiarse en las estaciones
Esclavo. Véase la subseccion Descripcion de funcion:
Maestro/Esclavo que aparece mas arriba.

El parametro sélo es visible cuando el parametro 99.02 MACRO
APLICACION es CTRL PAR. Se debe accionar el lugar de control
externo 2 (EXT2) para habilitar el selector de par.

VELOCIDAD

La salida del regulador de velocidad esclavo se utiliza como referencia
para el control del par del motor. El convertidor se controla por
velocidad.

VELOCIDAD puede utilizarse en el Maestro y el Esclavo si

* los ejes del motor del Maestro y el Esclavo estan conectados de
forma flexible. (Se permite/es posible una ligera diferencia de
velocidad entre el Maestro y el Esclavo.)

e se utiliza caida de tensién (véase el parametro 60.06 TASA DE
DROOP).

PAR
Es el valor de fabrica. El convertidor se controla por par.

La seleccion se utiliza en los Esclavos cuando los ejes del motor del
Maestro y el Esclavo estan acoplados sélidamente entre si a través de
engranajes, una cadena u otro medio de transmisién de potencia
mecanica y no se permite o no es posible la diferencia de velocidad
entre los convertidores.
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60.03 ACT SEL
VENTANA

Nota: Si se selecciona PAR, el ACS 600 no restringe la variacion de
velocidad mientras la velocidad esté dentro de los limites definidos con
los parametros 20.01 VELOCIDAD MINIMA y 20.02 VELOCIDAD
MAXIMA. Se suele requerir una supervisién de velocidad mas definida.
En estos casos, la seleccion ANADIR deberia emplearse en lugar de
PAR.

MINIMO

El selector de par compara la referencia de par y la salida del
regulador de velocidad, el menor de ambos valores se utiliza como la
referencia para el control del par del motor. MINIMO se selecciona
solamente en casos especiales.

MAXIMO

El selector de par compara la referencia de par y la salida del
regulador de velocidad, el mayor de ambos valores se utiliza como la
referencia para el control del par del motor. MAXIMO se selecciona
solamente en casos especiales.

ANADIR

El selector de par afade la salida del regulador de velocidad a la
referencia de par. El convertidor se controla por par en el rango de
funcionamiento normal

La seleccion ANADIR, junto con el control de ventana, forma una
funcién de supervision de la velocidad para un convertidor Esclavo
controlado por par de este modo:

* En el rango de funcionamiento normal, el Esclavo sigue la
referencia de par del Maestro (REF PAR 1).

* El control de ventana mantiene la entrada del regulador de
velocidad y la salida a cero mientras el error de velocidad
(referencia de velocidad - velocidad actual) permanezca dentro de
la ventana ajustada por parametro.

* Sijel error de velocidad se sale de la ventana, el control de ventana
conecta el error al regulador de velocidad. La salida del regulador
de velocidad aumenta o reduce la referencia interna de par, con lo
que detiene el cambio de la velocidad actual.

CERO
Esta seleccion fuerza la salida del selector de par a cero.

El control de ventana se visualiza en el subapartado Descripcion de
funcion: Maestro/Esclavo anterior. El control de ventana, junto con la
seleccion ANADIR en el parametro 60.02 SELECTOR PAR, forma una
funcion de supervision de velocidad para un convertidor controlado por
par.
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60.04 ANCHO POS
VENT

60.05 ANCHO NEG
VENT

60.06 TASA DE DROOP
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El parametro sélo es visible cuando el parametro 99.02 MACRO
APLICACION es CTRL PAR. Se debe accionar el lugar de control
externo 2 (EXT2) para habilitar el control de ventana.

NO
El control de ventana esta desactivado. Es el valor de fabrica.

Si

El control de ventana est4 activado. La seleccién Si se utiliza
solamente cuando el parametro 60.02 SELECTOR PAR es ANADIR.
El control de ventana supervisa el valor del error de velocidad
(Referencia de velocidad - Velocidad actual). En el rango de
funcionamiento normal, el control de ventana mantiene la entrada del
regulador de velocidad a cero. El regulador de velocidad sélo se evoca
Si:

e el error de velocidad supera el valor del parametro 60.04 ANCHO
POS VENT o

¢ ¢l valor absoluto del error de velocidad negativa supera el valor del
parametro 60.05 ANCHO NEG VENT.

Cuando el error de velocidad se sale de la ventana, la parte que
sobresale del valor de error se conecta al regulador de velocidad. El
regulador produce un término de referencia relativo a la entrada y la
ganancia del regulador de velocidad (Parametro 23.01 GANANCIA)
que anade el selector de par a la referencia de par. El resultado se
emplea como la referencia interna de par para el ACS 600.

Ejemplo: En un estado de pérdida de carga, la referencia interna de
par del convertidor se reduce para impedir un aumento excesivo de la
velocidad del motor. Si se desactivara el control de ventana, la
velocidad del motor aumentaria hasta alcanzar el limite de velocidad
del ACS 600. (Los parametros 20.01 VELOCIDAD MINIMA y 20.02
VELOCIDAD MAXIMA definen los limites de velocidad.)

Véase el parametro 60.03 ACT SEL VENTANA. El parametro sélo es
visible cuando el parametro 99.02 MACRO APLICACION es CTRL
PAR.

0 a 1500 rpm
El valor por defecto es 0.

Véase el parametro 60.03 ACT SEL VENTANA. El parametro sélo es
visible cuando el parametro 99.02 MACRO APLICACION es CTRL
PAR.

0 a 1500 rpm
El valor por defecto es 0.

Este valor de parametro tiene que cambiarse solamente si el Maestro y
el Esclavo estan controlados por velocidad:

* Se ha seleccionado el lugar de control 1 (EXT1) (véase el
parametro 11.02 SELEC EXT 1/EXT 2, o

Manual del Firmware

6-105



Capitulo 6 — Parametros

60.07 SENAL
MAESTRO 2

60.08 SENAL
MAESTRO 3

» Se ha seleccionado el lugar de control 2 (EXT2) (véase el
parametro 11.02 SELEC EXT 1/EXT 2) y el parametro
60.02 SELECTOR PAR esta ajustado a VELOC.

El valor por defecto es 0.

La caida de tension evita los conflictos entre el maestro y el esclavo
permitiendo una ligera diferencia de velocidad entre ellos.

La tasa de caida de tension correcta para un proceso debe definirse
caso por caso en la practica. La tasa de caida de tensién tiene que
ajustarse para el maestro y el esclavo.

La tasa de caida de tension se ajusta en un % de la velocidad nominal
del motor. La reduccion de la velocidad actual en un determinado
punto de funcionamiento depende del ajuste de la tasa de caida de
tensién y de la carga de accionamiento ( = referencia de par / salida
del regulador de velocidad). La caida de tension reduce sensiblemente
la velocidad del convertidor a medida que aumenta la carga de
accionamiento. Al 100% de la salida del regulador de velocidad, la
caida de tension esta en su valor nominal, es decir, es igual que el
valor de TASA DE DROOP. El efecto de caida de tension se reduce
linealmente hasta cero junto con la carga en disminucion.

Reduccién de velocidad =
Salida regul. veloc. - Caida tension - Vel. max.

Ejemplo de calculo:

TASA DE DROOP es 1%, salida regul. veloc es

50%, vel. max. convert. es 1500 rpm.

Aumento de veloc. = 0,01 - 0,50 - 1500 rpm = 7,5 rpm

Velocidad
nominal
de motor %

Sin caida

100% =———=——————————1} Par. 60.06 TASA DE DROOP

‘ >

100%

Sal. regulador Carga
veloc /% accionam.

Este parametro selecciona la sefal enviada por el maestro al esclavo
como Referencia 1 (referencia de velocidad). Véase la Master/Follower
Application Guide (cédigo inglés: 58962180).Formato: (x)xyy, donde
(x)x = Senal actual o grupo de parametros, yy = sefal actual o indice
de parametros.

El valor por defecto es 202, que indica Grupo de Sefnales Actuales 2,
indice 02, es decir, 2.02 REF VELOCIDAD 3.

Este parametro selecciona la sefal enviada por el maestro al esclavo
como Referencia 2 (referencia de par). Véase la Master/Follower
Application Guide (cddigo inglés: 58962180).Formato: (x)xyy, donde
(x)x = Senal actual o grupo de parametros, yy = sefal actual o indice
de parametros.

El valor por defecto es 213, que indica el Grupo de Senales Actuales 2,
Indice 13, es decir, 2.13 REF PAR USUAL.
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Grupo 70 Control DDCS EI ACS 600 puede comunicarse con equipos externos a través de
unos canales de comunicacion en serie de protocolo DDCS. Los
parametros del Grupo 70 ajustan las direcciones del nodo del ACS 600
para los canales DDCS 0y 2.

Estos valores de parametro sélo requieren ajustes en ciertos casos
especiales, y en la siguiente tabla se dan algunos ejemplos.

Tabla 6-30 Parametros del Grupo 70.

Parametro Rango Descripcion

70.01 DIREC CANAL 0 1..125 Direccién del nodo para CHO. No puede
haber dos nodos en linea con la misma
direccion. Es necesario cambiar el
ajuste si una estacion principal esta
conectada a CHO y no cambia
automaticamente la direccion del
esclavo. Ejemplos de estas estaciones
principales son una estacion Advant
Controller AC 70 ABB u otro ACS 600.

70.02 DIREC CANAL 3 1..254 Direccién del nodo para CH3. No puede
haber dos nodos en linea con la misma
direccion. Normalmente es necesario
cambiar el ajuste si el ACS 600 esta
conectado a un anillo formado por
varios ACS 600 y un PC con el
programa Drive Window® funcionando.

70.03 VEL TRANSM CH1 8;4;2; 1 Velocidad de comunicacién del canal de
MBITS fibra dptica 1. Normalmente es
necesario cambiar el ajuste sélo si el
Mddulo del Codificador de Pulsos
(NTAC) esta conectado a CH1 en lugar
de CH2. En este caso, la velocidad
debera cambiarse a 4 Mbits. Véase
también el parametro 50.05 ENCODER
CHANNEL.
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Grupo 90 D SET REC

DIRECC

Grupo 92 D SET TR
DIRECC

Estos parametros son visibles y pueden ajustarse solamente cuando
se ha activado con el Parametro 98.02 MODULO COMUNIC la
comunicacion de bus de campo.

Tabla 6-31 Parametros del Grupo 90.

Parametro Rango Descripcion
90.01 AUX DS REF3 0... 8999 | Estos parametros permiten ajustar los
parametros a través de la referencia de
90.02 AUX DS REF4 0...8999 | pys de campo. Véase Apéndice C —

90.03 AUX DS REF5 0..8999 | Control de Bus de Campo.

90.04 FUENTE DS PRAL | 1...255 Define el nimero de serie de datos
donde el convertidor lee el Cédigo de
control y las Referencias REF1 y REF2.
Véase Apéndice C — Control de Bus de
Campo.

90.05 FUENTE DS AUX 1...255 Define el nimero de serie de datos
donde el convertidor lee las Referencias
REF3, REF4 y REF5. Véase

Apéndice C — Control de Bus de Campo.

Estos parametros son visibles y pueden ajustarse solamente cuando
se ha activado con el Parametro 98.02 MODULO COMUNIC la
comunicacion de bus de campo.

Tabla 6-32 Parametros del Grupo 92.

Parametro Rango Descripcion

92.01 COD PRPAL DE 302 (fijo, Estos parametros definen las Series de

EST no visible) | datos de sefial actual principales y
auxiliares, enviadas por el ACS 600 a la

92.02 DS PRAL ACTT1 0...9999 estacion principal de bus de campo.

92.03 DS PRAL ACT2 0 .. 9999 Véase Apéndice C — Control de Bus de
Campo.

92.04 DS AUX ACT3 0...9999

92.05 DS AUX ACT4 0...9999

92.06 DS AUX ACT5 0...9999
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Grupo 96 SA EXTERNA

Capitulo 6 — Parametros

Estos parametros son visibles y pueden ajustarse sélo cuando el
Mdédulo de ampliacion analégica opcional (NAIO) se ha instalado y
activado ajustando el Parametro 98.06 MODULO EXT E/S A en
UNIPOLAR PRGPROG SA UNIP, PROG SA BIP, PROG E/S A UNIP
0 PROG E/S A BIP. Los parametros definen el contenido y el manejo
de las sefales de salida analégica del médulo.

La columna Rango/Unidad en la tabla siguiente muestra los
parametros. El texto que sigue a la tabla explica los parametros en

detalle.

Tabla 6-33 Parametros del Grupo 96.

Parametro

Rango/Unidad

Descripcion

SA EXT 1

Véase el texto que
sigue a la tabla
para conocer las

Contenido de la salida
analogica 1 del médulo de
ampliacion.

selecciones
disponibles.

2 INVERTIR SA EXT1 NO; SI Inversion de la sefal de
salida analdgica 1 del
maddulo de ampliacion.

3 MINIMO SA EXTH1 0 mA; 4 mA; Valor minimo de la sehal de

10 mA; 12 mA salida analodgica 1 del
maddulo de ampliacion.

4 FILTRO SA EXTH1 0,00 ... 10,00 s Constante de tiempo de filtro
para la SA1 del médulo de
ampliacion.

5 ESCALA SA EXT1 10 ... 1000 % Factor de escala de la sefal

de salida analdgica 1 del
modulo de ampliacion.

6 SA EXT 2

Véase el texto que
sigue a la tabla
para conocer las

Contenido de la salida
analdgica 2 del médulo de
ampliacion.

selecciones
disponibles.

7 INVERTIR SA EXT2 NO; SI Inversion de la sefal de
salida analégica 2 del
maddulo de ampliacion.

8 MINIMO SA EXT2 0 mA; 4 mA; Valor minimo de la sefal de

10 mA; 12 mA salida analdgica 2 del
maddulo de ampliacion.

9 FILTRO SA EXT2 0,00 ...10,00 s Constante de tiempo de filtro
para la SA2 del médulo de
ampliacion.

10 ESCALA SA EXT2 10 ... 1000 % Factor de escala de la sefal

de salida analogica 2 del
modulo de ampliacién.
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96.01 SA EXT 1

96.02 INVERTIR SA
EXT1

96.03 MINIMO SA1 EXT

Este parametro permite seleccionar la sefal que se conecta a la salida
analdgica SA1 del médulo de ampliacion analdgica. Los ajustes
alternativos son los mismos que para las salidas analégicas estandar.
Véase el parametro 15.01 SALIDA ANALOG 1 (O).

Si seleccioné S, la sefial de salida analégica SA1 del médulo de
ampliacion se invierte.

El valor minimo de la sefal de salida analdgica del médulo de
ampliacion puede ajustarse a0 mA, 4 mA,10 mA o 12 mA. En realidad,
el ajuste 10 mA o 12 mA no ajusta el minimo de la SA1 pero fija 10/12
mA al valor de sefal actual cero. Véase la figura siguiente.

Ejemplo: La velocidad del motor se lee a través de la salida analdgica.

» La velocidad nominal del motor es 1000 rpm (Parametro 99.08
VELOC NOM MOTOR).

+ 96.02 INVERTIR SA EXT1 es NO
+ 96.05 ESCALA SA EXT1 es 100 %

El valor de la salida analogica como una funcion de la velocidad se
muestra a continuacion.

Salida analégica

Salida analdgica
minimo de sefal

@ oma
®4mA
® 10mA
@ 12mA

96.04 FILTRO SA EXT1

96.05 ESCALA SA EXT1

96.06 SA EXT2

96.07 INVERTIR SA
EXT2

96.08 MINIMO SA EXT2
96.09 FILTRO SA EXT2
96.10 ESCALA SA EXT2

mA
A
‘ | S0
| | | | =
N R R Tl da J
: ‘ 12, 7
R, NN L R
| PR\
| @ . 2 2
[ A S N Y [ i G R
r -
‘ ® ‘ 1 1
-~ T |
< > \elocidad/rpm
-1000 -500 0 500 000

Constante de tiempo de filtro para la salida analégica del médulo de
ampliacion. Véase el parametro 15.04 FILTRO SA1.

Este parametro es el factor de escalado para la senal de salida
analdgica SA1 del Mddulo de ampliacion. Véase el parametro 15.05
ESCALA SA1.

Véase el parametro 96.01 SA EXT 1.

Véase el parametro 96.02 INVERTIR SA EXT1.
Véase el parametro 96.03 MINIMO SA1 EXT.
Véase el parametro 96.04 FILTRO SA EXT1.
Véase el parametro 96.05 ESCALA SA EXT1.
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Grupo 98 Modulos
opcionales

Capitulo 6 — Parametros

Los parametros de este grupo pueden ajustarse solamente si se ha
instalado un mdédulo opcional o si se emplea comunicacién serie
externa. Si desea mas informacion sobre los mdédulos opcionales,
consulte los manuales de los mismos.

Estos valores de parametro no pueden alterarse con el ACS 600 en

marcha.

Estos ajustes de parametros permaneceran inalterados aunque se
cambie la macro de aplicacion.

Tabla 6-34 Parametros del Grupo 98.

Parametro Rango Descripcion
98.01 MODULO TACO NO; SI Seleccion de médulo
opcional taco. Véase también
el parametro Grupo 50
Modulo Taco.
98.02 MODULO COMUNIC NO; BUS DE Seleccion de médulo
CAMPO; opcional.
ADVANT: Véase también Grupo 51
MODBUS Moédulo de Comunicacion.
ESTANDAR,;
PERSONALIZAD
98.03 MODULO1 EXTE/SD | NO; SI Seleccion de médulo
opcional.
98.04 MODULO2 EXTE/SD | NO; SI Seleccion de médulo
opcional.
98.05 MODULO3 EXT E/SD NO; SI Seleccion de médulo
opcional.
98.06 MODULO EXT E/S A NO; PROG ES Seleccion de médulo
UNIP; PROG ES opcional.
BIP; UNIPOLAR,;
BIPOLAR; PROG
SA UNIP; PROG
SA BIP
98.07 PERFIL COMUN ABB DRIVES; Seleccion del perfil de
CSA2.8/3.0 comunicacién
98.08 TARJETA NIOC-01 NO; SI Activa/desactiva la funcion de
supervision de la placa NIOC
98.09 FUNC ED NDIO1 ED7,8; SUST Selecciona el uso de los
ED1,2 canales de entrada del
modulo NDIO ndam. 1
98.10 FUNC ED NDIO2 ED9.10; SUST Selecciona el uso de los
ED1,2 canales de entrada del

moddulo NDIO ndm. 2

98.11 FUNC ED NDIO3

ED11,12; SUST
ED1,2

Selecciona el uso de los
canales de entrada del
moddulo NDIO ndm. 3

98.12 TEMP MOT E/S AN

NO; UNIPOLAR

Ajuste del moédulo NAIO para
la medicion de temperatura
del motor
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98.01 MODULO TACO

98.03 MODULO1 EXT

98.04 MODULO 2 EXT

98.02 MODULO
COMUNIC

E/SD

E/SD

Seleccione S, si hay instalado un modulo taco (opcional). Ajuste el
numero de nodo del mdédulo a 16 (consulte las direcciones en el
manual del médulo). Ver también el Grupo de Parametros 50.

Este parametro selecciona la interfaz externa de comunicacion serie.
Véase Apéndice C — Control de Bus de Campo.

NO
No se emplea comunicacion serie externa.

BUS DE CAMPO

El ACS 600 se comunica con un médulo de comunicacion (como un
adaptador de bus de campo) a través de la Comunicacion con el
adaptador de bus de campo CHO. Véase el parametro Grupo 51
Maodulo de Comunicacion.

ADVANT

El ACS 600 se comunica con un sistema ABB Advant OCS a través del
CHO con el adaptador de bus de campo. Véase el parametro Grupo 70
Control DDCS.

MODBUS ESTAN

El ACS 600 se comunica con un controlador Modbus a través de la
Comunicacién Modbus estandar. Véase también el Grupo 52 Modbus
estandar.

PERSONALIZAD

El ACS 600 puede controlarse a través de dos interfaces de
comunicacion serie de forma simultanea. Las fuentes de control deben
ser definidas por el usuario con el Parametro 90.04 FUENTE DS PRAL
y 90.05 FUENTE DS AUX.

Seleccione S, si hay instalado un modulo num. 1 de entrada/salida
digital externo (NDIO; opcional). Ajuste el niumero de nodo del médulo
en 2 (consulte las instrucciones en el manual del médulo).

NO
Se pierde la comunicacién entre el ACS 600 y el médulo 1 NDIO. Es el
valor de fabrica.

Si
Se activa la comunicacion entre el ACS 600 y el médulo 1 NDIO.

e El parametro 98.09 FUNC ED NDIO1 define con mayor detalle el
uso de las entradas digitales en el programa de aplicacion.

e Los parametros 14.10 NDIO MOD1 SR1y 14.11 NDIO MOD1 SR2
seleccionan los estados del convertidor que se indican a través de
las salidas de relé.

Seleccione SI, si hay instalado un segundo médulo NDIO (médulo de
entrada/salida num. 2). Ajuste el niumero de nodo del médulo en 3
(consulte las instrucciones en el manual del médulo).
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98.05 MODULO 3 EXT

E/SD

98.06 MODULO EXT E/S

A

Capitulo 6 — Parametros

NO
Se pierde la comunicacién entre el ACS 600 y el médulo 2 NDIO. Es el
valor de fabrica.

Si
Se activa la comunicacion entre el ACS 600 y el médulo 2 NDIO.

e El parametro 98.10 FUNC ED NDIO2 define con mayor detalle el
uso de las entradas digitales en el programa de aplicacion.

e Los parametros 14.12 NDIO MOD2 SR1y 14.13 NDIO MOD2 SR2
seleccionan los estados del convertidor que se indican a través de
las salidas de relé.

Seleccione SI, si hay instalado un tercer médulo NDIO (médulo de
entrada/salida num. 3). Ajuste el numero de nodo del médulo en 4
(consulte las instrucciones en el manual del médulo).

NO
No hay comunicacion entre el convertidor y el médulo 3 NDIO. Es el
valor de fabrica.

SI
Comunicacién entre el convertidor y el médulo NDIO num. 3 activa.

e El parametro 98.11 FUNC ED NDIO3 define con mayor detalle el
uso de las entradas digitales en el programa de aplicacion.

* Los parametros 14.14 NDIO MOD3 SR1 y 14.15 NDIO MOD3 SR2
seleccionan los estados del convertidor que se indican a través de
las salidas de relé.

El parametro activa la comunicacién a un mdédulo opcional de
ampliacion de entrada/salida analégica, NAIO.

Nota: Antes de ajustar los parametros del ACS 600, asegurese de que
los ajustes del hardware del médulo NAIO (conmutadores DIP) sean
correctos:

* El numero de nodo del mdédulo NAIO sea 5.

¢ Las selecciones del tipo de sefal de entrada coincidan con las
sefnales actuales (mA/V).

e Para el médulo tipo NAIO-03 la seleccion del modo de
funcionamiento coincide con las senales de entrada aplicadas
(unipolar/bipolar).

Para obtener instrucciones véase la Guia de instalacion y puesta en
marcha para modulos NTAC-0x/NDIO-0x/NAIO-0x (codigo EN: 3AFY
58919730).

Para obtener informacion sobre el médulo NAIO con el Programa de
aplicacion estandar del ACS 600, véase también el Apéndice D -
Mddulo de ampliacion analdgica NAIO.
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NO
Sin comunicacion entre el convertidor y el médulo NAIO. Es el valor de
fabrica.

PROG E/S A UNIP
Entradas de médulo NAIO unipolares: El nimero total de E/S en el

programa de aplicacion aumenta. El programa de aplicacion trata las
E/S analégicas de este modo:

Tipo de entrada:

0a20mA(0a10V)

Num. total de entradas: 5

Num. total de salidas:4

Terminales de entrada:

Terminales de salida:

PROG E/S A BIP
Entradas de médulo NAIO bipolares: El nimero total de E/S en el

programa de aplicacion aumenta. El programa de aplicacion trata las
E/S analdgicas de este modo:

Tipo de entrada:

Nombre de entrada en el
programa de aplicacion

Terminal de entrada
fisica

EA1 EA1 en NIOC
EA2 EA2 en NIOC
EA3 EA3 en NIOC
EA1/PALANCA EA1 en NIOC
EA2/PALANCA EA2 en NIOC
EA5 EA1 en NAIO
EA6 EA2 en NAIO
EAS5/PALANCA EA1 en NAIO
EAS5/PALANCA EA2 en NAIO

Selector del valor de
salida en el programa de
aplicacién

Terminal de salida fisica

15.01 SALIDA ANALOG 1 | SA1 en NIOC
©)
15.06 SALIDA ANALOG 2 | SA2 en NIOC
©)
96.01 SAEXT 1 SA1 en NAIO
96.06 SA EXT2 SA2 en NAIO

20220 mA (-10 2 10 V)

Num. total de entradas:Véase la selecciéon PROG E/S A UNIP
Num. total de salidas:Véase la selecciéon PROG E/S A UNIP
Terminales de entrada: Véase la seleccion PROG E/S A UNIP
Terminales de salida:Véase la seleccion PROG E/S A UNIP
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UNIPOLAR

Capitulo 6 — Parametros

Entradas de médulo NAIO unipolares: El nimero total de E/S en el
programa de aplicacion no aumenta. El programa de aplicacion trata
las E/S analdgicas de este modo:

¢ Tipo de entrada:

0a20mA (0aio0V)

e Num. total de entradas: 3

e NUm. total de salidas:2

« Terminales de entrada:

« Terminales de salida:

BIPOLAR

Nombre de entrada en el
programa de aplicacion

Terminal de entrada
fisica

EA1 EA1 en NIOC
EA2 EA1 en NAIO
EA3 EA2 en NAIO
EA1/PALANCA EA2 en NAIO
EA2/PALANCA EA1 en NAIO
EA4 EA1 en NAIO
EA5 EA2 en NAIO
EA5/PALANCA EA1 en NAIO
EA6/PALANCA EA2 en NAIO

Selector del valor de
salida en el programa de

Terminal de salida fisica

aplicacion
15.01 SALIDA ANALOG 1 | SA1en NIOCy SA1 en
©O) NAIO

15.06 SALIDA ANALOG 2

©)

SA2 en NIOC y SA2 en
NAIO

Entradas de médulo NAIO bipolares: El nimero total de E/S en el
programa de aplicacion no aumenta. El programa de aplicacién trata
las E/S analdgicas de este modo:

-20a20mA (-10a 10 V)
e Num. total de entradas: Véase la seleccién UNIPOLAR

¢ Tipo de entrada:

e Num. total de salidas:Véase la seleccion UNIPOLAR

* Terminales de entrada: Véase la seleccion UNIPOLAR

e Terminales de salida: Véase la seleccion UNIPOLAR
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98.07 PERFIL COMUN

PROG SA UNIP
Entradas de médulo NAIO unipolares: El nimero total de salidas en el
programa de aplicaciéon aumenta. El programa de aplicacion trata las

E/S analdgicas de este modo:

Tipo de entrada:

0a20mA(0aioV)

Num. total de entradas: 3

Num. total de salidas:4

Terminales de entrada:

Terminales de salida:

PROG SA BIP
Entradas de médulo NAIO bipolares: El nimero total de salidas en el
programa de aplicacion aumenta. El programa de aplicacion trata las
E/S analégicas de este modo:

Tipo de entrada:

Nombre de entrada en el
programa de aplicacion

Terminal de entrada
fisica

EA1 EA1 en NIOC
EA2 EA1 en NAIO
EA3 EA2 en NAIO
EA1/PALANCA EA2 en NAIO
EA2/PALANCA EA1 en NAIO
EA5 EA1 en NAIO
EA5 EA2 en NAIO
EAS5/PALANCA EA1 en NAIO
EA6/PALANCA EA2 en NAIO

Selector del valor de
salida en el programa de
aplicacion

Terminal de salida fisica

15.01 SALIDA ANALOG 1 | SA1 en NIOC
O)
15.06 SALIDA ANALOG 2 | SA2 en NIOC
O)
96.01 SA EXT 1 SA1 en NAIO
96.06 SA EXT2 SA2 en NAIO

20220 mA (-10a 10 V)

Num. total de entradas: Véase la seleccion PROG SA UNIP
Num. total de salidas:Véase la seleccion PROG SA UNIP
Terminales de entrada: Véase la seleccion PROG SA UNIP

Terminales de salida: Véase la seleccion PROG SA UNIP

Este parametro es visible solamente cuando se ha activado una
comunicacion de bus de campo con el parametro 98.02 MODULO

COMUNIC.

Este parametro define el perfil en que se basa la comunicacion con el
bus de campo u otro ACS 600.
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98.08 TARJETA NIOC-01

98.09 FUNC ED NDIO1

98.10 FUNC ED NDIO2

98.11 FUNC ED NDIO3

Capitulo 6 — Parametros

ABB DRIVES
Perfil de fabrica en la versién 5.0 y posteriores del programa de
aplicacién del ACS 600.

CSA 2.8/3.0
Perfil de comunicacion utilizado en las versiones 2.8x y 3.x del
programa de aplicacion del ACS 600.

El parametro activa o desactiva la supervisién de la comunicacién de
la placa de E/S estandar (NIOC).

NO
La comunicacién hacia la placa NIOC no se supervisa.

SI

La comunicacién hacia la placa NIOC se supervisa. Es el valor de
fabrica. El programa de aplicacion comprueba la comunicacion hacia
la placa NIOC de forma ciclica. Si la comunicacién falla, el programa
genera una advertencia “COMUNIC E/S”.

El parametro selecciona el uso de las entradas del Médulo de
ampliacion de E/S digital (NDIO) num. 1. Véase el parametro 98.03
MODULO1 EXT E/S D.

ED7,8

La ED1 y ED2 del médulo NDIO amplian el nimero de canales de
entrada. Las entradas NDIO se llaman ED7 y ED8 en el programa de
aplicacion del ACS 600.

SUST ED1,2

La ED1 y ED2 del médulo NDIO sustituyen a los canales de entrada
estandar ED1 y ED2. Las entradas NDIO se llaman ED1 y ED2 en el
programa de aplicacion de ACS 600. Es el valor de fabrica.

El parametro selecciona el uso de las entradas del Médulo de
ampliacion de E/S digital (NDIO) num. 2. Véase el parametro 98.04
MODULO 2 EXT E/S D.

ED9,10

La ED1 y ED2 del médulo NDIO amplian el nimero de canales de
entrada. Las entradas NDIO se llaman ED9 y ED10 en el programa de
aplicacion del ACS 600.

SUST ED3,4

La ED1 y ED2 del médulo NDIO sustituyen a los canales de entrada
estandar ED3 y ED4. Las entradas NDIO se llaman ED3 y ED4 en el
programa de aplicacion del ACS 600. Es el valor de fabrica.

El parametro selecciona el uso de las entradas del Médulo de
ampliacion de E/S digital (NDIO) num. 3. Véase el parametro 98.05
MODULO 3 EXT E/S D.

ED11,12
La ED1y la ED2 del médulo NDIO amplian el nimero total de entradas
digitales. Las entradas NDIO se llama ED11 y ED12 en el programa de
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98.12 TEMP MOT E/S AN

aplicacion del ACS 600.

SUST ED5,6

La ED1 y ED2 del mddulo NDIO sustituyen a los canales de entrada
estandar ED5 y EDG6. Las entradas NDIO se llaman ED5 y ED6 en el
programa de aplicacion de ACS 600. Es el valor de fabrica.

El parametro ajusta un Mddulo de ampliacion de E/S analdgica
opcional (NAIO) como interfase para la medicion de temperatura del
motor. Para mas informacién acerca de la funcion de medicion de
temperatura y las conexiones, véase el Grupo 35 Temp Mot Med.

Nota: Antes de ajustar los parametros del ACS 600, asegurese de que
los ajustes del hardware del médulo NAIO (conmutadores DIP) sean
los apropiados para la medida de temperatura del motor:

* El numero de nodo del médulo NAIO es 9.
» Las selecciones del tipo de senal de entrada son:

* para la medicion de un sensor Pt 100, ajuste elrangoa 0-2 V.

» para 2 a 3 sensores Pt 100 o 1 a 3 sensores PTC, ajuste el
rangoa0-10V.

¢ Para el mdédulo NAIO-03, la seleccidon del modo de funcionamiento
es unipolar.

Para obtener instrucciones véase la Guia de instalacion y puesta en
marcha para modulos NTAC-0x/NDIO-0x/NAIO-0x (codigo de la
version inglesa: 3AFY 58919730).

NO
El médulo NAIO no se utiliza en la medicién de la temperatura del
motor.

UNIPOLAR

El médulo NAIO se utiliza en la medicién de la temperatura del motor.
El uso de las entradas (EA) y salidas analdgicas (SA) del médulo NAIO
se muestra en la tabla siguiente.

Medicion de la temperatura del motor 1

SA1 | SA1 alimenta una intensidad constante al sensor de temperatura del motor 1. El valor actual depende del ajuste

del parametro 35.04 SEL EA2 TEMP MOT 2:
- SA2 es 9,1 mA. con las selecciones 1xPT100; 2xPT100; 3xPT100,
- SA2 es 1,6 mA. con la seleccion 1.3 PTC

EA1 | EA2 mide la tension en el sensor de temperatura del motor 1.

Medicion de la temperatura del motor 2

SA2 | SA2 alimenta una intensidad constante al sensor de temperatura del motor 2. El valor actual depende del ajuste

del parametro 35.04 SEL EA2 TEMP MOT 2:
- SA2 es 9,1 mA. con las selecciones 1xPT100; 2xPT100; 3xPT100,
- SA2 es 1,6 mA. con la seleccién 1..3 PTC

EA2 | EA2 mide la tensién en el sensor de temperatura del motor 2.
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Capitulo 7 — Analisis de fallos

A

Analisis de fallos

Restauracion de fallos

A

{ATENCION! Todas las tareas de mantenimiento e instalacion eléctrica
descritas en este capitulo deberan ser realizadas por un electricista
cualificado. Deberan seguirse en todo momento las Instrucciones de
Seguridad que aparecen en las primeras paginas del presente manual
y el manual del hardware pertinente.

El ACS 600 cuenta con caracteristicas de proteccién avanzadas que
protegen continuamente la unidad de dafos y periodos de paro
ocasionados por condiciones de funcionamiento incorrectas y fallos de
funcionamiento mecanicos y eléctricos.

En este capitulo se expone el procedimiento de analisis de fallos del
ACS 600 con el Panel de Control.

Todos los mensajes de Advertencia y Fallo se presentan en las tablas
que siguen, junto con informacién sobre la causa y la solucion para
cada caso. La mayoria de situaciones de Advertencia y Fallo pueden
identificarse y subsanarse con la informacion de este manual. Si no
puede solucionar el problema, pongase en contacto con un
representante del servicio de asistencia técnica de ABB.

iATENCION! No intente realizar ninguna medicién, sustitucion de
piezas ni procedimiento de reparacion y mantenimiento no descritos
en este manual. Tal accién invalidara la garantia, pondra en peligro el
funcionamiento correcto y aumentara el tiempo de paro y los gastos.

El mensaje desaparece cuando se pulsa cualquiera de las teclas del
Panel de Control, y reaparece al cabo de un minuto si la situacion no
ha cambiado. Si el convertidor de frecuencia se utiliza con el Panel de
Control separado de la unidad, el LED rojo de la plataforma de montaje
del Panel de Control indica la condicion de Fallo.

Para el ajuste de las funciones y mensajes de fallo y de atencion
programables, remitase al Capitulo 6 — Parametros.

Un fallo activo puede restaurarse pulsando la tecla RESET del
teclado, mediante bus de campo o entrada digital, o bien
desconectando temporalmente la tensién de entrada. Una vez
eliminado el fallo, puede ponerse en marcha el motor.

{ATENCION! Si se selecciona una fuente externa para el comando de
arranque y ésta estéa activada, el ACS 600 (con el Programa de
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Historial de fallos

Mensajes de

Aplicacién Estandar) se pondra en marcha inmediatamente después
de restaurar el fallo. (Si el fallo no ha sido eliminado, el ACS 600 se

volvera a disparar.)

Cuando se detecta un fallo, se almacena en el Historial de Fallos. Se

almacenan los ultimos fallos y advertencias, junto con la hora a la que

fue detectado el fallo.

{ATENCION! Después de restaurar un fallo, el convertidor se pone en
marcha si la sefal de arranque esta activada. Antes de restaurarlo,
desactive la sefial de arranque externa o asegurese de que poner en
marcha la unidad no entrafna riesgo alguno.

El Historial de Fallos se visualiza pulsando la tecla o
y

Modo de Lectura de Senales Actuales. Las teclas

en el
permiten

desplazarse por el Historial de Fallos. Para salir del Historial, pulse la

tecla
RESET.

(o)

advertencia y fallo

(®). Para borrar la informacion del Historial, pulse la tecla

Las siguientes tablas muestran los mensajes de advertencia y fallo.

Tabla 7-1 Mensajes de advertencia generados por el Firmware del convertidor.

ADVERTENCIA CAUSA SOLUCION
TEMPERATURA DEL |La temperatura interna del ACS 600 es excesiva. |Compruebe las condiciones ambientales.
ACS 600 Si la temperatura del médulo del convertidor Compruebe el caudal de aire y el funcionamiento
supera los 115 °C, aparece un mensaje de del ventilador.
advertencia. Compruebe que las aletas del radiador no han
acumulado suciedad.
Compruebe la potencia del motor con respecto a
la de la unidad.
EA < FUNC MIN Una sefal de control analdgica esta por debajo |Compruebe que los niveles de las sefales de
(funcidn del valor minimo permitido. Ello puede deberse a |control analdgicas son los adecuados.

Fallo programable
30.01)

un nivel de sefales incorrecto o a un fallo en las
conexiones de control.

Compruebe el cableado de control.
Compruebe los parametros de Funcion de Fallo
EA<FUNC MIN.

FALLO PANEL
(funcién

Fallo programable
30.02)

Un Panel de Control seleccionado como puesto
de control activo para el ACS 600 ha dejado de
comunicar.

Compruebe que el Panel esté conectado al
conector adecuado (véase el manual del
hardware apropiado).

Compruebe el conector del Panel de Control.
Vuelva a colocar el Panel de Control en la
plataforma de montaje.

Compruebe los parametros de Funcion de Fallo
de FALLO PANEL.

7-2
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ADVERTENCIA CAUSA SOLUCION

TEMP MOTOR La temperatura del motor es demasiado elevada | Compruebe las caracteristicas nominales del

(funcidén (o parece demasiado elevada). Ello puede motor, la carga y la refrigeracion.

Fallo programable deberse a una carga excesiva, a una Compruebe los datos de partida.

30.04 ... 30.10) alimentacion insuficiente del motor, a una Compruebe los parametros de Funcion de Fallo
refrigeracion inadecuada o a unos datos de de TEMP MOTOR.
partida incorrectos.

TERMISTOR La proteccion térmica del motor se ha Compruebe la carga y las caracteristicas

(funcién seleccionado como TERMISTOR y la nominales del motor.

Fallo programable temperatura es excesiva. Compruebe los datos de partida.

30.04 ... 30.05) Compruebe las conexiones del termistor para la

entrada digital ED6 de la placa NIOC.
MOTOR BLOQ El motor funciona en la zona de bloqueo. Ello Compruebe la carga del motor y las
(funcién puede deberse a una carga excesiva o a una caracteristicas nominales del .

Fallo programable
30.10)

alimentacion insuficiente del motor.

Compruebe los parametros de Funciéon de Fallo
de BLOQUEO MOT.

MODULO COMUN
(funcién
Fallo programable)

Se pierde la comunicacion ciclica entre el 600 y
el bus de campo/ACS 600 Master.

Compruebe el estado de la comunicacién de bus
de campo. Véase Apéndice C — Control de Bus
de Campo, o el manual del adaptador de bus de
campo apropiado.

Compruebe los ajustes de los parametros:

- Grupo 51 (para adaptador de bus de campo
CHO), o

- Grupo 52 (para Comunicacion Modbus
estandar)

Compruebe las conexiones de cable.
Compruebe si el master bus no se esta
comunicando o no ha sido configurado.

BAJA CARGA
(funcidén

Fallo programable
30.13)

La carga del motor es demasiado baja. Ello
puede deberse a un mecanismo de desconexion
en los equipos accionados.

Compruebe que no hay ningun problema en la
maquinaria accionada.

Compruebe los parametros de Funciéon de Fallo
de BAJA CARGA.

ENCODER Fallo de comunicacion entre el codificador de Compruebe el codificador de pulsos y su
pulsos y el médulo NTAC o entre el médulo NTAC |cableado, el médulo NTAC, los ajustes de los
y el parametros del Grupo 50 y las conexiones de
fibra dptica en el canal CH1 del NAMC.
CAMB NUM ID El nimero de ID del convertidor ha sido

cambiado a otro numero distinto de 1 en el Modo
de Seleccion de Convertidor (el cambio no se
muestra en el visor)

Para cambiar el numero de ID otra vez a 1, entre
en el Modo de Seleccién de Convertidor pul-
sando DRIVE. Pulse ENTER. Ajuste el n° de
identificacion a 1. Pulse ENTER

CAMBIO MACRO

Se esta restaurando una Macro o se esta
guardando la macro del usuario.

Espere unos momentos.

REQ ID MAG

Se requiere una identificacion del motor. Esta
advertencia es propia del procedimiento habitual
de puesta en marcha. El convertidor espera que
el usuario seleccione cémo debe ejecutarse la
identificacién del motor: por magnetizacion de ID
o marcha de ID.

Para iniciar la magnetizacién de ID:

Pulse la tecla Start.

Para iniciar el procedimiento de marcha de ID:
Seleccione el tipo de Marcha de Identificacion
(Véase el Parametro 99.10 MARCHA IDENT
MQOT)
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ADVERTENCIA CAUSA SOLUCION

IDENT MAGN La magnetizacion de identificacion del motor esta | Espere hasta que el convertidor le indique que
activada. Esta advertencia es propia del ha finalizado la identificacién del motor.
procedimiento habitual de puesta en marcha.

ID REALIZADA El ACS 600 ha ejecutado la magnetizacion de  |Siga adelante con el funcionamiento normal del
identificacion del motor y esta listo para convertidor
funcionar. Esta advertencia es propia del
procedimiento habitual de puesta en marcha.

MARCH ID SEL Se selecciona Marcha de Identificacion del Pulse la tecla Start para iniciar la Marcha de

Motor, y el convertidor esta preparado para
iniciar la Marcha de ID. Esta advertencia es
propia del procedimiento de Marcha de ID.

Identificacion.

ARRANQUE MOT

Se inicia la Marcha de Identificacion del Motor.
Esta advertencia es propia del procedimiento de
Marcha de ID.

Espere hasta que el convertidor le indique que
ha finalizado la identificacion del motor.

MARCHA ID La Marcha de Identificacion del Motor esta Espere hasta que el convertidor le indique que
activada. ha finalizado la Marcha de Identificacion.
ID REALIZADA El ACS 600 ha llevado a cabo la Marcha de Siga adelante con el funcionamiento normal del

Identificacion y esta listo para el funcionamiento.
Esta advertencia es propia del procedimiento de
Marcha de ID.

convertidor.

ENCODER A<>B

Las fases del codificador de impulsos son
incorrectas: La fase A esta conectada al terminal
de la fase By viceversa.

Intercambie la conexidn de las fases del
codificador de impulsos A y B.

TEMP MOTOR 1

La temperatura del motor medida ha superado el
limite de alarma ajustado por el parametro 35.02
ALARMA TEMP MOT 1.

Compruebe que el valor del limite de alarma sea
correcto. Compruebe que el nimero real de
sensores corresponda al valor del parametro
ajustado. Deje enfriar el motor. Compruebe su
correcta refrigeracion: el ventilador de
refrigeracion, limpie las superficies de
refrigeracion, etc.

TEMP MOTOR 2

La temperatura del motor medida ha superado el
limite de alarma ajustado por el parametro 35.05
ALARMA TEMP MOT 2.

Compruebe que el valor del limite de alarma sea
correcto. Compruebe que el nimero real de
sensores corresponda al valor del parametro
ajustado. Deje enfriar el motor. Compruebe su
correcta refrigeracion: el ventilador de
refrigeracion, limpie las superficies de
refrigeracion, etc.

TEMP MED

La medicion de la temperatura del motor se
encuentra fuera del rango aceptable.

Compruebe las conexiones del circuito de
medicion de temperatura. Véase el Grupo 35
Temp Mot Med para el diagrama de circuitos.

RECON FRENO

Estado inesperado de la sefal de reconocimiento
de freno.

Véase el Grupo 42 Control de frenado.
Compruebe la conexion de la senal de
reconocimiento de freno.
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ADVERTENCIA CAUSA SOLUCION

CONFIG E/S Una entrada o salida de un médulo de Compruebe la descripcién de la funcidn de fallo
ampliacion de E/S opcional se ha seleccionado |(el parametro 30.22 FUNC CONFIG ES) y el
como una interfase de sefal en el programa de | Grupo 98 Mddulos opcionales. Corrija los ajustes
aplicacion pero la comunicacion con el médulo  |cuando sea necesario.
de ampliacion de E/S apropiado no se ha
ajustado en consonancia.

MODO DORMIR La funcion dormir ha entrado en modo dormir.  |Véase el Grupo 40 Control PID.

Tabla 7-2 Mensajes de advertencia generados por el Firmware del Panel de Control.

ADVERTENCIA

CAUSA

SOLUCION

ESCRITURA DE-
NEGADA

AJUSTE DE
PARAMETROS NO
ES POSIBLE

Algunos parametros no se pueden cambiar
mientras el motor esta en funcionamiento. De
intentarlo, no se aceptan los cambios y se
visualiza una advertencia.

Bloqueo parametro activado

Pare el motor y cambie el valor del parametro.

Abra el bloqueo parametro (véase el parametro
16.02 BLOQUEO PARAMETRO)

FALLO DESCARGA

Se ha producido un fallo durante la funcion de
descarga del panel. No se han copiado datos
desde el Panel hacia el ACS 600.

Asegurese de que el Panel se encuentra en
modo local.

Vuelva a intentarlo (puede haber interferencias en
el enlace).

Péngase en contacto con un representante de
ABB.

FALLO CARGA

Se ha producido un fallo durante la funcién de
carga del panel. No se han copiado datos desde
el ACS 600 hacia el Panel.

Vuelva a intentarlo (puede haber interferencias en
el enlace).

Péngase en contacto con un representante de
ABB.

DATOS NO
CARGADOS
DESCARGA

NO ES POSIBLE

No se ha ejecutado la funcién de carga.

Ejecute la funcion de carga antes de la funcion de
descarga. Véase el Capitulo 2 — Sinopsis de la
programacion del 600 y del Panel de Control
CDP 312.

CONVERT
INCOMPATIBLE
DESCARGA

NO ES POSIBLE

Las versiones del programa del Panel y del no
coinciden. No es posible copiar datos desde el
Panel al .

Compruebe cuales son las versiones de los
programas (véase el grupo de parametros Grupo
33 Informacién).

CONVERT EN
MARCHA
DESCARGA

NO ES POSIBLE

No es posible realizar la descarga con el motor
en funcionamiento.

Pare el motor. Ejecute la descarga.

NO HAY NUM ID
LIBRES AJUSTE
NUMERO IDENT NO
ES POSIBLE

La Comunicacion del Panel ya cuenta con 31
estaciones.

Desconecte otra estaciéon de la comunicacién del
panel para dejar un numero ID libre.
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ADVERTENCIA

CAUSA

SOLUCION

SIN
COMUNICACION (X)

Existe un problema de cableado o una anomalia
en el hardware en la Comunicacion del Panel.

(4) = El tipo de panel no es compatible con la
version del programa de aplicacion del
convertidor. El panel CDP 312 no comunica con
la version 3.x o anterior del Programa de
Aplicacién Estandar (ACS). El Panel CDP 311 no
comunica con la version 5.x o posterior del
Programa de Aplicacion Estandar (ACS).

Compruebe las conexiones de la Comunicacion
del Panel.

Pulse la tecla RESET. El panel puede tardar unos
treinta segundos en restaurarse, espere unos
momentos.

Compruebe cual es el tipo de Panel y la versién
del programa de aplicacion del convertidor. El
tipo de Panel figura impreso en la cubierta del
Panel. La version del programa de aplicacion esta
almacenada en el parametro 33.02 VERSION
SW APLI.

Tabla 7-3 Mensajes de fallo generados por el Firmware del convertidor.
ADVERTENCIA CAUSA SOLUCION
TEMP La temperatura interna es excesiva. El nivel de |Compruebe las condiciones ambientales.

disparo de la temperatura del médulo convertidor
es 125°C.

Compruebe el caudal de aire y el funcionamiento
del ventilador.

Compruebe que las aletas del radiador no han
acumulado suciedad.

Compruebe la potencia del motor con respecto a
la de la unidad.

SOBREINTENS*)

La corriente de salida es excesiva. El limite de
disparo por sobreintensidad del software es de
3,5 bng-

Compruebe la carga de motor.

Compruebe el tiempo de aceleracion.
Compruebe el motor y el cable a motor
(incluyendo las fases) .

Compruebe que no haya condensadores de
correccion del factor de potencia o
absorbedores de sobretensiones en el cable a
motor.

Compruebe el cable del codificador (incluyendo
las fases).

CORTOCIRCUITO®

Se ha producido un cortocircuito en el(los)
cable(s)a motor o en el motor.

El puente de salida del convertidor esta averiado.

Compruebe el motor y el cable de motor.
Compruebe que no haya condensadores de
correccion del factor de potencia o
absorbedores de sobretensiones en el cable a
motor.

Consulte a un representante de ABB.

PPCC LINK*)

El enlace de fibra dptica con la tarjeta NINT es
erréneo.

Compruebe los cables de fibra 6ptica conectados
a las placas de potencia.
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ADVERTENCIA

CAUSA

SOLUCION

SOBRETEN CC

La tension de CC del circuito intermedio es
excesiva. El limite de disparo por sobretension
de CC es 1,3 - Ujax: Siendo Uqpax €l valor
maximo de la gama de tension de la red. En las
unidades de 400 V, yimax es 415 V. En las
unidades de 500 V, Ujpax €s 500 V. La tensién
real del circuito intermedio correspondiente al
nivel de disparo por tension de la red es de 728 V
CC. para las unidades de 400 V, y 877 V CC.
para las unidades de 500 V.

Compruebe que el controlador de sobretension
esta conectado (Parametro 20.05).
Compruebe que no hay sobretensiones estaticas
o de oscilacién en la red.

Compruebe el Chopper de Frenado y la
Resistencia (en su caso).

Compruebe el tiempo de deceleracion.

Use la funcién Paro Libre (si procede).
Actualice el convertidor de frecuencia con un
Chopper de Frenado y una Resistencia de
frenado.

FASE RED

La tension CC del circuito intermedio oscila. Ello
puede deberse a la falta de una fase de
alimentacion, a un fusible fundido o a un fallo
interno del puente rectificador.

Se activa el disparo cuando la fluctuacion de la
tension CC equivale al 13 por ciento de la
tension CC.

Compruebe los fusibles
y la existencia de desequilibrios en la
alimentacion de red.

SUBTENS CC

La tensién CC del circuito intermedio no es
suficiente. Ello puede deberse a la falta de una
fase de alimentacién, a un fusible fundido 0 a un
fallo interno del puente rectificador.

El limite de disparo por subtension de CC es
0.65 . Uimin » sSiendo U1min el valor minimo de la
gama de tension de la red. En las unidades de
400 V y 500 V, UTmines 380 V. La tension real
del circuito intermedio correspondiente al nivel
de disparo por tensioén de la red es de 334 V CC.

Compruebe la alimentacién de red y los fusibles.

SOBREFREC

El motor gira a una velocidad superior a la mayor
velocidad permitida. Ello puede deberse a un
ajuste incorrecto de la velocidad maxima/
minima, a un par de frenado insuficiente o a
cambios en la carga al usar la referencia del par.

El nivel de disparo es 40 Hz superior al valor
maximo absoluto del limite de velocidad (modo
Control del Par Directo activo) o del limite de
frecuencia (Control Escalar activo) de la gama de
funcionamiento. Los limites de la gama de
funcionamiento se establecen con los
Parametros 20.1 y 20.2 (modo Control del Par
Directo activo) 0 20.7 y 20.8 (Control Escalar
activo).

Compruebe los ajustes de velocidad maxima/
minima.

Compruebe la idoneidad del par de frenado del
motor.

Compruebe la pertinencia del control del par.
Compruebe la necesidad del Chopper de
Frenado y de la(s) Resistencia(s) de Frenado.

INHIBIR ARRANC

Se activa la loégica del hardware de inhibicion de
arranque opcional.

Compruebe el circuito de inhibicion de arranque
(placa NGPS).

FALLO TIERRA*)
(Funcion Fallo
programable 30.17))

La carga sobre el sistema de red de llegada esta
desequilibrada. Puede deberse a un fallo en el
motor o en el cable a motor, o bien una averia
interna.

Compruebe el motor.

Compruebe el cable a motor.

Compruebe que no haya condensadores de
correccion del factor de potencia o
absorbedores de sobretensiones en el cable a
motor.
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ADVERTENCIA CAUSA SOLUCION
EA < FUNC MIN Una sefal de control analdgica esta por debajo |Compruebe que los niveles de las sefales de
(funcidn del valor minimo permitido. Ello puede deberse a |control analdgicas son los adecuados.

Fallo programable
30.01)

un nivel de sefales incorrecto o a un fallo en las
conexiones de control.

Compruebe el cableado de control.
Compruebe los parametros de Funcion de Fallo
EA<FUNC MIN.

FALLO PANEL
(funcién

Fallo programable
30.02)

Un Panel de Control o Drives Window
seleccionado como puesto de control activo para
el ACS 600 ha interrumpido la comunicacion.

Compruebe que el Panel esté conectado al
conector adecuado (véase el manual del
hardware apropiado).

Compruebe el conector del Panel de Control.
Vuelva a colocar el Panel de Control en la
plataforma de montaje.

Compruebe los parametros de Funcion de Fallo
de FALLO PANEL.

Compruebe la conexién de Drives Window.

FALLO EXTER
(funcién

Fallo programable
30.03)

Hay un fallo en uno de los elementos externos.
(Esta informacién se configura mediante una de
las entradas digitales programables).

Compruebe si hay Fallos en los aparatos
externos.

Compruebe el Parametro 30.03 FALLO
EXTERNO.

TEMP MOTOR La temperatura del motor es demasiado elevada |Compruebe la carga y las caracteristicas
(funcidén (o parece demasiado elevada). Ello puede nominales del motor.
Fallo programable deberse a una carga excesiva, a una Compruebe los datos de partida.
30.04 ... 30.09) alimentacion insuficiente del motor, a una Compruebe los parametros de Funcion de Fallo
refrigeracién inadecuada o a unos datos de de TEMP MOTOR.
partida incorrectos.
TERMISTOR La proteccion térmica del motor se ha Compruebe la carga y las caracteristicas
(funcién seleccionado como TERMISTOR y la nominales del motor.
Fallo programable temperatura es excesiva. Compruebe los datos de partida.
30.04 ... 30.05) Compruebe que el termistor esta conectado a la
entrada digital ED6.
Compruebe el cableado del termistor.
COMUNIC E/S Se ha producido un error de comunicacién en la |Compruebe las conexiones de los cables de fibra
placa NAMC, canal CH1. Optica en el canal CH1 del NAMC.
Compruebe todos los médulos de E/S (si estan
instalados) conectados al canal CH1.
Interferencia electromagnética. Compruebe que el equipo esté correctamente
puesto a tierra. Compruebe que no existan
Hay un fallo interno en la placa NIOC. componentes con niveles muy elevados de
emisiones en los alrededores.
Sustituya la placa NIOC.
TEMP AMB La temperatura del cuadro de control de Compruebe el caudal de aire y el funcionamiento

entradas/salidas es inferior a
-5...0 °C, o supera los +73...82 °C.

del ventilador.

MACRO USUARIO

No se ha almacenado una Macro de Usuario, o
bien el archivo estd danado.

Vuelva a crear la Macro de Usuario.

MOTOR BLOQ
(funcién

Fallo programable
30.10 ... 30.12)

El motor funciona en la zona de bloqueo. Ello
puede deberse a una carga excesiva o a una
alimentacion insuficiente del motor.

Compruebe la carga del motor y las
caracteristicas nominales del ACS 600.
Compruebe los parametros de Funcion de Fallo
de BLOQUEO MOT.
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ADVERTENCIA

CAUSA

SOLUCION

NO DATOS MOT

No hay datos del motor o los datos del motor no
corresponden a los datos del convertidor.

Compruebe los datos del motor proporcionados
por los Parametros

99.04... 99.09.
BAJA CARGA La carga del motor es demasiado baja. Ello Compruebe que no hay ningun problema en la
(funcién puede deberse a un mecanismo de desconexion |[maquinaria accionada.
Fallo programable en los equipos accionados. Compruebe los parametros de Funcién de Fallo
30.13 ... 30.15) de BAJA CARGA.
ERR MAR ID La Marcha de Identificacion del Motor no se ha |Compruebe la velocidad maxima (Parametro
realizado con éxito. 20.02). Deberia ser, como minimo, el 80% de la
velocidad nominal del motor (Parametro 99.08).
FASE MOTOR Una de las fases de alimentacion del motor se ha | Compruebe el motor y el cable a motor.
(funcién perdido. Ello puede deberse a un Fallo en el Compruebe el relé térmico (si se usa).

Fallo programable
30.16 (ACC: 30.10))

motor, del cable a motor, de un relé térmico (en
su caso) o de un fallo interno.

Compruebe los parametros de Funcion de Fallo
de FASE MOTOR. Elimine esta proteccion.

MODULO COMUN
(Funcion
Fallo programable)

Se pierde la comunicacion ciclica con el
ACS 600 y el bus de campo/ACS 600 Master.

Compruebe el estado de la comunicacion de bus
de campo. Véase Apéndice C — Control de Bus
de Campo, o el manual del adaptador de bus de
campo apropiado.

Compruebe los ajustes de los parametros:

- Grupo 51 (para adaptador de bus de campo
CHO0), o

- Grupo 52 (para Comunicacion Modbus
estandar)

Compruebe las conexiones de cable.
Compruebe si el master bus no se esta
comunicando o no ha sido configurado.

REGENERATIVO Fallo en el convertidor de la etapa de linea. Desplace el Panel de la tarjeta de control del
convertidor en la etapa de motor a la tarjeta de
control del convertidor en la etapa de linea.
Consulte el manual del convertidor en la etapa
de linea para la descripcién del fallo.

SC (INU 1)*) Cortocircuito en la unidad inversora que consta |Compruebe el motor y el cable de motor.

SC (INU 2) de diversos mdédulos inversores en paralelo. EI  |Compruebe los semiconductores de potencia

SC (INU 3) numero hace referencia al nimero del médulo | (IGBT integrados en un solo médulo) del médulo

SC (INU 4) inversor defectuoso. inversor. (INU 1 significa modulo inversor 1, etc.).

Fallo de conexion de fibra dptica de la tarjeta Compruebe la conexién desde la Tarjeta de
NINT en la unidad inversora que consta de interfaz del circuito de potencia del médulo
diversos mdédulos inversores en paralelo. El inversor, NINT, a la unidad distribuidora PPCC,
numero hace referencia al nimero del médulo  |NPBU. (El médulo inversor 1 esta conectado a
inversor defectuoso. NPBU CH1 etc.)

MEDIDA Fallo de intensidad del transformador en el Compruebe el transformador de intensidad

CORRIENTE circuito de medicion de intensidad de salida. conectado a la Tarjeta de interfaz del circuito
principal, NINT.

ENCODER Fallo de comunicacién entre el codificador de Compruebe el codificador de impulsos y su

impulsos y el médulo NTAC o entre el médulo
NTAC y el ACS 600.

cableado, el médulo NTAC, los ajustes del Grupo
de parametros 50 y las conexiones de fibra
Optica en el canal NAMC CH1.
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Capitulo 7 — Analisis de fallos

ADVERTENCIA

CAUSA

SOLUCION

ENCODER A<>B

Las fases del codificador de impulsos son
incorrectas: La fase A esta conectada al terminal
de la fase By viceversa.

Intercambie la conexién de las fases del
codificador de impulsos A y B.

TEMP MOTOR 1

La temperatura del motor medida ha superado el
limite de fallo ajustado por el parametro 35.03
FALLO TEMP MOT 1.

Compruebe que el valor del limite de fallos sea
correcto. Deje enfriar el motor. Compruebe su
correcta refrigeracion: el ventilador de
refrigeracion, limpie las superficies de
refrigeracion, etc.

TEMP MOTOR 2

La temperatura del motor medida ha superado el
limite de fallo ajustado por el parametro 35.06
FALLO TEMP MOT 2.

Compruebe que el valor del limite de fallos sea
correcto. Deje enfriar el motor. Compruebe su
correcta refrigeracion: el ventilador de
refrigeracion, limpie las superficies de
refrigeracion, etc.

MODO TERMICO

El modo de proteccién térmica del motor se
ajusta en DTC para un motor de alta potencia.

Véase el parametro 30.05 MODO PROT TERM
MO.

RECON FRENO

Estado inesperado de la sefial de reconocimiento
de freno.

Véase el Grupo 42 Control de frenado.
Compruebe la conexion de la senal de
reconocimiento de freno.

CONFIG E/S

Una entrada o salida de un modulo de
ampliacion de E/S opcional se ha seleccionado
como una interfase de sefal en el programa de
aplicacién pero la comunicacion con el médulo
de ampliacién de E/S apropiado no se ha
ajustado en consonancia.

Compruebe la descripcién de la funcién de fallo
(el parametro 30.22 FUNC CONFIG ES) y el
Grupo 98 Mddulos opcionales. Corrija los ajustes
cuando sea necesario.

*) En el Cédigo de control 3.12 INFOR FALLO INT se proporciona informacién mas detallada para las
unidades de potencia elevada con inversores en paralelo (Véase Apéndice C — Control de Bus de

Campo).

7-10
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Apéndice A - Lista completa de ajustes de parametros

Las tablas de este Apéndice enumeran todas las sefiales y parametros
actuales con los ajustes alternativos del ACS 600.

Los numeros entre paréntesis () en las columnas de Rango/Unidad y
Ajustes Alternativos muestran los equivalentes numéricos para su
utilizacion en el bus de campo.

Nota para usuarios de Interbus-S (modulo NIBA-01): El indice de
Parametro equivale a ((NUm. de parametro de

convertidor) « 100 + 12288) convertido a hexadecimal. Ejemplo: el
indice para el parametro de convertidor 13.09 es

1309 + 12288 = 13597 = 351Dh.

Tabla A-1 Senales Actuales del Grupo 1.

0.2 2
Nomb Rango/Unidad 2582 22§
. < ombre ango/Unida DaQ| 3w
Num. Senal abreviado () Equivalente de bus de campo "o" g £ 3 3 é g Escala para bus de campo
£288 =32
<
1.01 |VARIABLE PROCESO VAR PROC NO; rpm; %; m/s; A; V; Hz; s; h; kh; C; 1 40101 |1 =1
Ift; mA; mV; kW; W; kWh; F; hp; MWh;
m3h; I/s; bar; kPa; GPM; PSI; CFM; ft;
MGD; iHg; FPM
1.02 |VELOCIDAD VELOCIDAD |rpm 2 40102 |-20000 =-100 %
20000 = 100 %
de la veloc. max. absoluta del
motor
1.08 |FRECUENCIA FREC Hz 3 40103 |[-100=-1Hz
100=1Hz
1.04 |INTENSIDAD INTENSIDAD |A 4 40104 [(10=1A
1.05 |PAR PAR % 5 40105 |[-10000 =-100 %

10000 = 100 %
del par nominal del motor

1.06 |POTENCIA POTENCIA % 6 40106 [0=0%
1000 = 100 %
de la potencia nominal del motor

1.07 |TENSIONBUS CCV TBUSCC \Y 7 40107 (1=1V

1.08 |TENSION DE RED T RED \Y 40108 [(1=1V

1.09 |TENSION DE SALIDA TENS SAL " 40109 (1=1V

1.10 |TEMP DEL RADIADOR TEMP RAD o] 10 40110 [1=1°C

1.11 |REF EXTERNA 1 REF EXT1 rpm 11 40111 (1 =1rpm

1.12 |REF EXTERNA 2 REF EXT2 % 12 40112 [0=0%
10000 = 100 %
de la vel. max del motor / par
nominal / referencia max. de
proceso (segun la macro del ACS
600 seleccionada)

1.13 |LUGAR DE CONTROL L CTRL (1,2) LOCAL; (3) EXT1; (4) EXT2 13 40113 |(ver Rango/Unidad)

1.14 |RELOJ HORA HORAS h 14 40114 (1=1h

1.15 |KILOWATIOS HORA KW HORA kWh 15 40115 |1 =100 kWh

1.16 |SALIDA BLOQUE APL SAL APLI % 16 40116 [0=0%

10000 = 100 %
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Apéndice A — Lista completa de ajustes de parametros

0. .25 8
Lo =2
2«9 o ©
Num Senal Nombre Rango/Unidad E %3 E 2 2 - Escala para bus de campo
: abreviado () Equivalente de bus de campo o g = gl B 2 g
2238 2382
<
1.17 |ESTADO ED6-1 ED6-1 17 40117
1.18 |EA1[V] EA1[V] v 18 40118 |1=0,001V
1.19 |AI2 [mA] Al2 [mA] mA 19 40119 |1=0,001 mA
1.20 |EA3[mA] EA3 [mA] mA 20 40120 |1=0,001 mA
1.21 |ESTADO SR1-3 SR3-1 21 40121
1.22 [SA1 [mA] SA1 [mA] mA 22 40122 |1=0,001 mA
1.23 [SA2 [mA] SA2 [mA] mA 23 40123 |1=0,001 mA
1.24 |VALOR ACTUAL 1 VAL ACT1 % 24 40124 (0=0%
10000 = 100 %
1.25 VALOR ACTUAL 2 VAL ACT2 % 25 40125 [0=0%
10000 = 100 %
1.26 DESVIACION CONTR DESV CONT | % 26 40126 [-10000 =-100 %
10000 = 100 %
127 |MACRO APLICACION MACRO (1) FABRICA; (2) MANUAL/AUTO; 27 40127 |(ver Rango/Unidad)
(3) CTRL. PID.; (4) CTRL P;
(5) SEC CTRL; (6) CAR USUARIO 1;
(7) CAR USUARIO 2
1.28 SA EXT 1 [mA] SA EXT 1 mA 28 40128 |[1=0,001 mA
1.29 SA EXT 2 [mA] SA EXT 2 mA 29 40129 |[1=0,001 mA
1.30 TEMP PP 1 PP 1TEM °C 30 40130 (1=1°C
1.31 TEMP PP 2 PP 2 TEM °C 31 40131 (1=1°C
1.32 TEMP PP 3 PP 3 TEM °C 32 40132 (1=1°C
1.33 TEMP PP 4 PP 4 TEM °C 33 40133 (1=1°C
1.34 VALOR ACTUAL ACTV % 34 40134 (0=0%
10000 = 100 %
1.35 TEMP MOTOR 1 TEMP M 1 °C 35 40135 (1=1°C
1.36 TEMP MOTOR 2 TEMP M 2 °C 36 40136 (1=1°C
1.37 EST TEMP MOTOR TE MOTOR °C 37 40137 [(1=1°C
138  |EA5[mA] EAS5 [mA] mA 38 40138 |1=0,001 mA
139  |EA6[mA] EAG [mA] mA 39 40139 |1=0,001 mA
1.40 ESTADO ED7-12 ED7.12 40 40140
141 |ESTADO SR EXT SR EXT 41 40141
1.42 REL VELOCIDAD VELOC P % 42 40142 (1 =1
PROCESO
1.43 TIEMPO MARCHA MOTOR | TIEMPO h 43 40143 (1=10h
MARCHA
MOTOR
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Apéndice A — Lista completa de ajustes de parametros

Tabla A-2 Senfales Actuales del Grupo 2 para el control de la referencia de velocidad y de par.

0. 25| 3
—ow ~ =
2 T S 9o ®
Num Senal Nombre Rango/Unidad E <3 E 822 Escala para bus de campo
: abreviado () Equivalente de bus de campo o g = g3 2 g P P
£zs2 =32
< E
2.01 |REF VELOCIDAD 2 REF V2 rpm 51 40201 [0=0%
20000 = 100 %
2.02 |REF VELOCIDAD 3 REFV 3 rpm 52 40202 | 4e |a veloc. max. absoluta del
motor
2.09 |REFPAR2 REF P 2 % 59 40209 [0=0%
10000 = 100 %
2.10 |REFPAR3 REF P 3 % 60 40210 | g4e par nominal del motor
2.13 |REF PAR USUAL R PAR US % 63 40213
2.17 |VELOC ESTIMADA VEL EST rpm 67 40217 |0=0%
20000 = 100 %
de la veloc. max. absoluta del
motor
2.18 [VELOC MEDIDA VEL MED rpm 68 40218 [0=0%

20000 = 100 %
de la veloc. max. absoluta del
motor

Tabla A-3 Senales Actuales del Grupo 3 para la comunicacion de bus de campo (cada sehal es una
palabra de datos de 16 bits).

0.8z .8
Nomb Rango/Unidad 2882|238
. ~ ombre ango/Unida DAL | 30
Num. Senal abreviado () Equivalente de bus de campo "c'; g % 8|3 é g Escala para bus de campo
£2g2| =82
<
3.01 |COD PRPAL DE CTRL COD CTRL 0 ... 65535 (Decimal) 76 40301
3.02 |COD PRPAL DE EST MAIN SW 0 ... 65535 (Decimal) 77 40302
3.03 |CODIGO ESTADO AUX  |COD E AUX |0 ... 65535 (Decimal) 78 40303
3.04 |CODIGO LIMITE 1 COD LIM1 0 ... 65535 (Decimal) 79 40304
3.05 |CODIGO FALLO 1 CODF 1 0 ... 65535 (Decimal) 80 40305
3.06 |CODIGO FALLO 2 CODF 2 0 ... 65535 (Decimal) 81 40806 || contenido de estas palabras de
3.07 |FALLO SISTEMA FALL SIST 0 ... 65535 (Decimal) 82 40307 |datos se detalla en el Apéndice C —
Control de bus de campo.
3.08 |CODIGO ALARMA 1 COD ALM1 0 ... 65535 (Decimal) 83 40308
X Para conocer el contenido de la
3.09 |CODIGO ALARMA 2 COD ALM2 0 ... 65535 (Decimal) 84 40309 | senal Actual 3.11, véase la Guia de
311 |COD CONTROL PPAL CODCESC |0 ... 65535 (Decimal) 86 40311 | Aplicacién Maestro/Esclavo (3AFY
ESCLAVO 58962180 [Inglés])

3.12 |INFOR FALLO INT FALLO INT 0 ... 65535 (Decimal) 87 40312
3.13 |COL ESTADO AUX 3 COD E AUX 3 |0 ... 65535 (Decimal) 88 40313
3.14 |CODIBO ESTADO AUX 4 |COD E AUX 4 |0 ... 65535 (Decimal) 89 40314
3.15 |CODIGO FALLO 3 COD FALLO 3 |0 ... 65535 (Decimal) 20 40315
3.16 |CODIGO ALARMA 3 COD ALARM 3 |0 ... 65535 (Decimal) 91 40316
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Apéndice A — Lista completa de ajustes de parametros

Tabla A-4 Ajustes de Parametros.

0. 85 8
“OW| =
2 8o 9n ®
Parametro Ajustes Alternativos E <3 E 3 3 - Escala para bus de campo
() Equivalente de bus de campo o g £ 3| 8a g
£2g2 =82
<
99 DATOS DE PARTIDA
99.01 IDIOMA (0) ENGLISH; (1) ENGLISH(AM); (2) DEUTSCH; 1926 49901 |(ver Ajustes Alternativos)
(3) ITALIANO; (4) ESPANOL; (5) PORTUGUES;
(6) NEDERLANDS; (7) FRANCAIS; (8) DANSK;
(9) SUOMI; (10) SVENSKA
99.02 MACRO APLICACION (1) FABRICA; (2) MANUAL/AUTO; (3) CTRL PID; (4) CTRL PAR; 1927 49902 |(ver Ajustes Alternativos)
(5) CTRL SEC; (6)CAR USUARIO 1; (7) SAL USUARIO 1;
(8) CAR USUARIO 2; (9) SAL USUARIO 2
99.03 RESTAURAR APLIC (0) NO; (1) SI 1928 49903 |(ver Ajustes Alternativos)
99.04 MODO CTRL MOTOR (0) DTC; (1) ESCALAR 1929 49904 |(ver Ajustes Alternativos)
99.05 TENSION NOM MOT 1/2 - Uydel ACS 600 ... 2 - Uydel ACS 600 (impreso en la placa de 1930 49905 [1=1V
caracteristicas del motor)
99.06 INTENS NOM MOTOR 6. lnadel ACS 600 ... 2 - L,ydel ACS 600 (impreso en la placa de 1931 49906 (1=0,1A
caracteristicas del motor)
99.07 FREC NOM MOTOR 8 Hz ... 300 Hz (impreso en la placa de caracteristicas del mot.) 1932 49907 |(1=0,01Hz
99.08 VELOC NOM MOTOR 1 rpm ... 18000 rpm (impreso en la placa de caracteristicas del 1933 49908 (1 =1rpm
motor)
99.09 POTENCIA NOM MOT 0 kW ... 9000 kW (impreso en la placa de caracteristicas del 1934 49909 (1=0,1kW
motor)
99.10 MARCHA IDENT MOT (1) NO; (2) ESTANDAR; (3) REDUCIDA 1935 49910 |(ver Ajustes Alternativos)
10 MARCHA/PARO/DIR
10.01 EXT1 MAR/PARO/DIR (1) SIN SEL; (2) ED1; (3) ED1,2; (4) ED1P,2P; (5) ED1P2R3; 101 41001 (ver Ajustes Alternativos)
(6) ED1P,2P,3P; (7) EDS; (8) EDS6,5; (9) PANEL;
(10) MODULO COMUNIC; (11) ED7; (12) ED7,8; (13) ED7P,8P;
(14) ED7P,8P_9; (15) ED7P,8P9P
10.02 EXT2 MAR/PARO/DIR (1) SIN SEL; (2) ED1; (3) ED1,2; (4) ED1P,2P; (5) ED1P2R3; 102 41002 |(ver Ajustes Alternativos)
(6) ED1P,2P,3P; (7) EDS; (8) EDS6,5; (9) PANEL;
(10) MODULO COMUNIC; (11) ED7; (12) ED7,8; (13) ED7P,8P;
(14) ED7P,8P_9; (15) ED7P,8P9P
10.03 DIRECCION (1) AVANCE; (2) RETROCESO; (3) PETICION 103 41003 |(ver Ajustes Alternativos)
11 SELEC REFERENCIA
11.01 SELEC REF PANEL (1) REF1(rpm); (2) REF2(%) 126 41101 |(ver Ajustes Alternativos)
11.02 SELEC EXT1/EXT2 (1) ED1; (2) ED2; (3) ED3; (4) ED4; (5) EDS5; (6) EDS6; (7) EXTT; 127 41102 |(ver Ajustes Alternativos)
(8) EXT2; (9) MODULO COMUNIC; (10) ED7; (11) EDS;
(12) ED9; (13) ED10; (14) ED11; (15) ED12;
11.03 SELEC REF EXT1 (1) PANEL; (2) EAT1; (3) EA2; (4) EAS; (5) EA1/PALANCA,; 128 41103 |(ver Ajustes Alternativos)
(6) EA2/PALANCA,; (7) EA1+EAS; (8) EA2+EAS; (9) EA1-EAS;
(10) EA2-EA3; (11) EA1*EAS3; (12) EA2*EAS; (13) MIN(EA1,EAR);
(14) MIN(EA2,EA3); (15) MAX(EA1,EA3); (16) MAX(EA2,EA3);
(17) ED3U,4D(R); (18) ED3U,4D; (19) ED5U,6D;
(20) REF. COMUNIC; (21) REFCOM+EA1; (22) REFCOM*EAT;
(23) COMUNIC RAPIDA; (24) REFCOM+EAS5; (25)
REFCOM*EAS; (26) EAS5; (27) EA6; (28)EA5/PALANCA,; (29)
EAG6/PALANCA,; (30) EA5+EAG; (31) EA5-EAG; (32) EA5*EAG;
(33) MIN(EAS5,6); (34) MAX(EAS5,6); (35) ED11U,12D(R); (36)
ED11U,12D
11.04 REF EXT1 MINIMO 0 ... 18000 rpm 129 41104 [1=1rpm
11.05 REF EXT1 MAXIMO 0 ... 18000 rpm 130 41105 [1=1rpm
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Apéndice A — Lista completa de ajustes de parametros

0.3 .3
O =2
=NR=] an ®©
Parametro Ajustes Alternativos E s E 2 2 < Escala para bus de campo
() Equivalente de bus de campo o g £ 3l 3 2 g
F285 =32
<
11.06 SELEC REF EXT2 (1) PANEL; (2) EAT1; (3) EA2; (4) EAS; (5) EA1/PALANCA,; 131 41106 |(ver Ajustes Alternativos)
(6) EA2/PALANCA,; (7) EA1+EA3; (8) EA2+EAS3; (9) EA1-EAS;
(10) EA2-EA3; (11) EA1*EA3; (12) EA2*EAS; (13) MIN(EA1,EA3);
(14) MIN(EA2,EA3); (15) MAX(EA1,EA3); (16) MAX(EA2,EA3);
(17) ED3U,4D(R); (18) ED3U,4D; (19) ED5U,6D;
(20) REF. COMUNIC; (21) REFCOM+EA1; (22) REFCOM*EAT;
(23) COMUNIC RAPIDA; (24) REFCOM+EAS5; (25)
REFCOM*EAS5; (26) EA5; (27) EAG; (28)EAS/PALANCA,; (29)
EA6/PALANCA; (30) EA5+EAB; (31) EA5-EAS; (32) EA5*EAG;
(33) MIN(EAS5,6); (34) MAX(EAS5,6); (35) ED11U,12D(R); (36)
ED11U,12D
11.07 REF EXT2 MINIMO 0% ...100 % 132 41107 [0=0%
10000 = 100 %
11.08 REF EXT2 MAXIMO 0% ... 500 % 133 41108 [0=0%
5000 = 500 %
12 VELOC CONSTANTES
12.01 SEL VELOC CONST (1) SIN SEL; (2) ED1 (VELOCH1); (3) ED2 (VELOC?2); 151 41201 |(ver Ajustes Alternativos)
(4) ED3 (VELOCS); (5) ED4 (VELOC4); (6) ED5 (VELOCS5);
(7) ED6 (VELOCS); (8) ED1,2; (9) ED3,4; (10) ED5,6;
(11) ED1,2,3; (12) ED3,4,5; (13) ED4,5,6; (14) ED3,4,5,6; (15)
ED7(VELOC1); (16) ED8 (VELOC?2); (17) ED9(VELOCS3); (18)
ED10 (VELOC4); (19) ED11(VELOCS); (20) ED12 (VELOCS);
(21) ED7,8; (22) ED9,10; (23) ED11,12
12.02 VELOC CONST 1 0 ... 18000 rpm 152 41202 (1 =1rpm
12.03 VELOC CONST 2 0 ... 18000 rpm 153 41203
12.04 VELOC CONST 3 0 ... 18000 rpm 154 41204
12.05 VELOC CONST 4 0 ... 18000 rpm 155 41205
12.06 VELOC CONST 5 0 ... 18000 rpm 156 41206
12.07 VELOC CONST 6 0 ... 18000 rpm 157 41207
12.08 VELOC CONST 7 0 ... 18000 rpm 158 41208
12.09 VELOC CONST 8 0 ... 18000 rpm 159 41209
12.10 VELOC CONST 9 0 ... 18000 rpm 160 41210
12.11 VELOC CONST 10 0...18 000 rpm 161 41211
12.12 VELOC CONST 11 0...18 000 rpm 162 41212
12.13 VELOC CONST 12 0 ... 18000 rpm 163 41213
12.14 VELOC CONST 13 0 ... 18000 rpm 164 41214
12.15 VELOC CONST 14 0 ... 18000 rpm 165 41215
12.16 VELOC CONST 15 -18000 ... 18000 rpm 166 41216
13 ENTRADAS ANALOG
13.01 MINIMO EA1 (1) 0 V; (2) 2 V; (3) VAL AJUSTADO; (4) AJUSTE 176 41301 |(ver Ajustes Alternativos)
13.02 MAXIMO EA1 (1) 10 V; (2) VAL AJUSTADO; (3) AJUSTE 177 41302 |(ver Ajustes Alternativos)
13.03 ESCALA EA1 0...100 % 178 41303 [0=0%
10000 = 100 %
13.04 FILTRO EA1 0,00s...10,00 s 179 41304 (0=0s
1000=10s
13.05 INVERTIR EA1 (0) NO; (65535) SI 180 41305 |(ver Ajustes Alternativos)
13.06 MINIMO EA2 (1) 0 mA; (2) 4 mA; (3) VAL AJUSTADO; (4) AJUSTE 181 41306 |(ver Ajustes Alternativos)
13.07 MAXIMO EA2 (1) 20 mA; (2) VAL AJUSTADO; (3) AJUSTE 182 41307 |(ver Ajustes Alternativos)
13.08 ESCALA EA2 0...100 % 183 41308 [0=0%
10000 = 100 %
13.09 FILTRO EA2 0,00s...10,00 s 184 41309 (0=0s
1000=10s
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Apéndice A — Lista completa de ajustes de parametros

(6) AVELOC; (7) PUNTEROS

0. %5 8
“OW| 5=
=R=] ]
Parametro Ajustes Alternativos E %3 E 2 g - Escala para bus de campo
() Equivalente de bus de campo o g = 3l 3 3 g
£288 =32
<
13.10 INVERTIR EA2 (0) NO; (65535) SI 185 41310 |(ver Ajustes Alternativos)
13.11 MINIMO EA3 (1) 0 mA; (2) 4 mA; (3) VAL AJUSTADO; (4) AJUSTE 186 41311 |(ver Ajustes Alternativos)
13.12 MAXIMO EA3 (1) 20 mA; (2) VAL AJUSTADO; (3) AJUSTE 187 41312 |(ver Ajustes Alternativos)
13.13 ESCALA EA3 0 ... 100 % 188 41313 (0=0%
10000 = 100 %
13.14 FILTRO EA3 0,00s...10,00s 189 41314 (0=0s
1000=10s
13.15 INVERTIR EA3 (0) NO; (65535) SI 190 41315 |(ver Ajustes Alternativos)
13.16 MINIMO EA5 (1) 0 mA; (2) 4 mA; (3) VAL AJUSTADO; (4) AJUSTE 191 41316 |(ver Ajustes Alternativos)
13.17 MAXIMO EA5 (1) 20 mA; (2) VAL AJUSTADO; (3) AJUSTE 192 41317 |(ver Ajustes Alternativos)
13.18 ESCALA EA5 0 ... 100 % 193 41318 [0=0%
10000 = 100 %
13.19 FILTRO EA5 0,00s...10,00s 194 41319 (0=0s
1000=10s
13.20 INVERT EA5 (0) NO; (65535) SI 195 41320 |(ver Ajustes Alternativos)
13.21 MINIMO EA6 (1) 0 mA; (2) 4 mA; (3) VAL AJUSTADO; (4) AJUSTE 196 41321 |(ver Ajustes Alternativos)
13.22 MAXIMO EA6 (1) 20 mA; (2) VAL AJUSTADO; (3) AJUSTE 197 41322 |(ver Ajustes Alternativos)
13.23 ESCALA EA6 0 ... 100 % 198 41323 (0=0%
10000 = 100 %
13.24 FILTRO EA6 0,00s...10,00s 199 41324 (0=0s
1000=10s
13.25 INVERT EA6 (0) NO; (65535) SI 200 41325 |(ver Ajustes Alternativos)
14 SALIDAS DE RELE
14.01 SALIDA RELE SR1 Salidas de relés 1, 2 y 3: (1) NO SE USA; (2) LISTO; 201 41401 |(ver Ajustes Alternativos)
(3) MARCHA,; (4) FALLO; (5) FALLO(-1); (6) FALLO(REAR);
14.02 SALIDA RELE SR2 (7) AVISO BLOQ; (8) FALLO BLOQ; (9) AVISO TEMP MOT; 202 | 41402
14.03 SALIDA RELE SR3 (10) FALLO TEMP MOT; (11) AVISO TEMP ACS; 203 41403
(12) FALLO TEMP ACS; (13) FALLO/AVISO; (14) AVISO;
(15) REVERSED; (16) CTRL EXT; (17) SEL REF 2;
(18) VELOC CONST; (19) SOBRETENS CC;
(20) SUBTENS CC; (21) LIM VELOC 1 (22) LIM VELOC 2;
(23) LIM TENS; (24) LIM REF 1; (25) LIM REF 2;
(26) LIM PAR 1; (27) LIM PAR 2; (28) ARRAN;
(29) PERD DE REF; (30) A VELOC; (33) MODULO COMUNIC;
(34) PUNTEROX; (35) CTRL FRENO
Salida de relés 1y 2: (31) LIM ACT 1; (32) LIM ACT 2
Salida de relé 3: (31) LISTO MAGNET; (32) SEL USUARIO 2
14.04 SR1 TON RETR 0,0 2 3600,0 s 204 41404 (10=1s
14.05 SR1 TOFF RETR 0,0 a3600,0 s 205 41405 (10=1s
14.06 SR2 TON RETR 0,0 2 3600,0 s 206 41406 (10=1s
14.07 SR2 TOFF RETR 0,0 2 3600,0 s 207 41407 (10=1s
14.08 SR3 TON RETR 0,0 2 3600,0 s 208 41408 (10=1s
14.09 SR3 TOFF RETR 0,0 a4 3600,0 s 209 41409 (10=1s
14.10 NDIO MOD1 SR1 (1) LISTO; (2) MARCHA,; (3) FALLO; (4) AVISO; (5) SEL REF 2; 210 41410 |(ver Ajustes Alternativos)
(6) A VELOC; (7) PUNTERO1
14.11 NDIO MOD1 SR2 (1) LISTO; (2) MARCHA,; (3) FALLO; (4) AVISO; (5) SEL REF 2; 211 41411 |(ver Ajustes Alternativos)
(6) AVELOC; (7) PUNTERO2
14.12 NDIO MOD2 SR1 (1) LISTO; (2) MARCHA,; (3) FALLO; (4) AVISO; (5) SEL REF 2; 212 41412 |(ver Ajustes Alternativos)
(6) A VELOC; (7) PUNTERO3
14.13 NDIO MOD2 SR2 (1) LISTO; (2) MARCHA,; (3) FALLO; (4) AVISO; (5) SEL REF 2; 213 41413 |(ver Ajustes Alternativos)
(6) AVELOC; (7) PUNTERO4
14.14 NDIO MOD3 SR1 (1) LISTO; (2) MARCHA,; (3) FALLO; (4) AVISO; (5) SEL REF 2; 214 41414 |(ver Ajustes Alternativos)
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Apéndice A — Lista completa de ajustes de parametros

0. 85 3
O =2
=NR=] an ®©
Parametro Ajustes Alternativos E s E 2 2 < Escala para bus de campo
() Equivalente de bus de campo CEx 3| 8a E
£zs2| = e
< E
14.15 NDIO MOD3 SR2 (1) LISTO; (2) MARCHA,; (3) FALLO; (4) AVISO; (5) SEL REF 2; 215 41415 | (ver Ajustes Alternativos)
(6) AVELOC; (7) PUNTERO6
15 SALIDAS ANALOG
15.01 SALIDA ANALOG 1 (1) NO SE USA,; (2) VELOC P; (3) VELOC; (4) FRECUENCIA; 226 41501 |(ver Ajustes Alternativos)
(5) INTENS; (6) PAR; (7) POTENCIA; (8) TENS BUS CC;
(9) TENS SAL; (10) SAL APLIC; (11) REFERENCIA;
(12) DISP CONTROL; (13) ACTUAL 1; (14) ACTUAL 2;
(15) MODULO COMUNIC; (16) M1 MED TIEM
15.02 INVERTIR SA1 (0) NO; (65535) SI 227 41502 |(ver Ajustes Alternativos)
15.03 MINIMO SA1 (1) 0 mA; (2) 4 mA 228 41503 | (ver Ajustes Alternativos)
15.04 FILTRO SA1 0,00s...10,00 s 229 41504 (0=0s
1000=10s
15.05 ESCALA SA1 10 % ... 1000 % 230 41505 [(100=10%
10000 = 1000 %
15.06 SALIDA ANALOG 2 (1) NO SE USA; (2) VELOC P; (3) VELOC; (4) FRECUENCIA; 231 41506 |(ver Ajustes Alternativos)
(5) INTENS; (6) PAR; (7) POTENCIA; (8) TENS BUS CC;
(9) TENS SAL; (10) SAL APLIC; (11) REFERENCIA;
(12) DISP CONTROL; (13) ACTUAL 1; (14) ACTUAL 2;
(15) MODULO COMUNIC
15.07 INVERTIR SA2 (0) NO; (65535) SI 232 41507 |(ver Ajustes Alternativos)
15.08 MINIMO SA2 (1) 0 mA; (2) 4 mA 233 41508 |(ver Ajustes Alternativos)
15.09 FILTRO SA2 0,00s...10,00 s 234 41509 [0=0s
1000=10s
15.10 ESCALA SA2 10 % ... 1000 % 235 41510 (100=10%
10000 = 1000 %
16 ENTR CONTR SIST
16.01 PERMISO DE MARCHA (1) SI; (2) ED1; (3) ED2; (4) EDS; (5) ED4; (6) EDS5; (7) ED6; 251 41601 |(ver Ajustes Alternativos)
(8) MODULO COMUNIC; (9) ED7; (10) EDS; (11) ED9; (12)
ED10; (13) ED11; (14) ED12
16.02 BLOQUEO PARAMETRO | (0) ABIERTO; (65535) BLOQUEADO 252 41602 |(ver Ajustes Alternativos)
16.03 CODIGO ACCESO 0 ... 30000 253 41603 (1=1
16.04 SEL RESTAUR FALLO (1) SIN SEL; (2) ED1; (3) ED2; (4) EDS; (5) ED4; (6) EDS; 254 41604 |(ver Ajustes Alternativos)
(7) EDS; (8) EN PARO; (9) MODULO COMUNIC; (10) ED7; (11)
EDS; (12) ED9; (13) ED10; (14) ED11; (15) ED12
16.05 CAMB ES MACR USUA (1) SIN SEL; (2) ED1; (3) ED2; (4) ED3; (5) ED4; (6) ED5; 255 41605 |(ver Ajustes Alternativos)
(7) EDS; (8) ED7; (9) EDS; (10) ED9; (11) ED10; (12) ED11;
(13) ED12
16.06 BLOQUEO LOCAL (0) NO; (65535) SI 256 41606 |(ver Ajustes Alternativos)
16.07 SALVAR PARAMETROS (0) LISTO; (1) SALVAR. 257 41607 |(ver Ajustes Alternativos)
20 LIMITES
20.01 VELOCIDAD MINIMA -18000/(numeros de pares de polos) rpm ... 20.2 VELOCIDAD 351 42001 (1=1rpm
MAXIMA
20.02 VELOCIDAD MAXIMA 20.1 VELOCIDAD MINIMA ... 18000/(numero de pares de polos) 352 42002 (1 =1rpm
rpm
20.03 INTENSIDAD MAXIMA 0,0 % kg ... 200,0 % hy 353 42003 [0=0%
20000 =200 %
20.04 PAR MAXIMO 0,0 % ... 600,0 % 354 42004 (100=1%
20.05 CTRL SOBRETENSION (0) NO; (65535) SI 355 42005 |(ver Ajustes Alternativos)
20.06 CTRL SUBTENSION (0) NO; (65535) SI 356 42006 |(ver Ajustes Alternativos)
20.07 FRECUENCIA MINIMA - 300,00 Hz ... 50 Hz (Visible sélo si se selecciona el modo de 357 42007 |-30000 = -300 Hz

control del motor ESCALAR)

5000 = 50 Hz
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Apéndice A — Lista completa de ajustes de parametros

Q. $a 52
Parametro Ajustes Alternativos E £ § E 2 Z £ Escala para bus de campo
() Equivalente de bus de campo 8 g = .§ é 3 g
aZ g = § 2
20.08 FRECUENCIA MAXIMA -50 Hz ... 300,00 Hz (Visible sélo si se selecciona el modo de 358 42008 |(-5000 = -50 Hz
control del motor ESCALAR) 30000 = 300 Hz
20.09 SELEC PAR MINIMA (0) -PAR MAXIMO; (65535) PARMIN AJUST 359 42009 |(ver Ajustes Alternativos)
20.10 PARMIN AJUST -600,0 % ... 0,0 % 360 42010 (100=1%
20.11 LIMITE POT MOT 0% ... 600% 361 42011 100 = 1%
20.12 LIMITE POT GEN -600% ... 0% 362 42012 100 = 1%
21 MARCHA/PARO
21.01 FUNCION MARCHA (1) AUTO; (2) MAGN CC; (3) MAGN CC CNST 376 42101 |(ver Ajustes Alternativos)
21.02 TIEMPO MAGN CONST 30,00 s ... 10000,0 ms 377 42102 [1=1ms
21.03 FUNCION PARO (1) PARO LIBRE; (2) RAMPA; 378 42103 |(ver Ajustes Alternativos)
21.04 RETENCION POR CC (0) NO; (65535) SI 379 42104 |(ver Ajustes Alternativos)
21.05 VELOC RETENC CC 0 rpm ... 3000 rpm 380 42105 (1=1rpm
21.06 INTENS RETENC CC 0% ...100 % 381 42106 [1=1%
21.07 FUNC PERMISO DE (1) PARO RAMPA; (2) PARO LIBRE; (3) OFF2 PARO; (4) OFF3 382 42107 |(ver Ajustes Alternativos)
MARCHA PARO
21.08 FLYSTART ESCALAR (0) NO; (1) SI 383 42108
22 ACEL/DECEL
22.01 SEL ACE/DEC 1/2 (1) ACE/DECE 1; (2) ACE/DECE 2; (3) ED1; (4) ED2; (5) ED3; (6) 401 42201 |(ver Ajustes Alternativos)
ED4; (7) EDS5; (8) EDS6; (9) ED7; (10) EDS; (11) ED9; (12) ED10;
(13) ED11; (14) ED12
22.02 TIEMPO ACELER 1 0,00 s...1800,00 s 402 42202 (0=0s
22.03 TIEMPO DECELER 1 0,00s...1800,00 s 403 42203 18000 =1800 s
22.04 TIEMPO ACELER 2 0,00 s ... 1800,00 s 404 42204
22.05 TIEMPO DECELER 2 0,00s ... 1800,00 s 405 42205
22.06 TIP RAMPA ACE/DEC 0,00s ... 1000,00 s 406 42206 (100=1s
22.07 TIEMP DEC STOP EM 0,00 s ... 2000,00 s 407 42207 (100=1s
23 CTRL VELOCIDAD Visible sélo con 99.04 MODO CTRL MOTOR = DTC
23.01 GANANCIA 0,0 ... 200,0 426 42301 (0=0
10000 = 100
23.02 TIEMP INTEGRACION 0,015...999,97 s 427 42302 (1000=1s
23.03 TIEMPO DERIVACION 0,0 ms ... 9 999,8 ms 428 42303 [1=1ms
23.04 COMPENSACION ACE 0,00s...999,98 s 429 42304 (0=0s
1=0,1s
23.05 GANANCIA DESLZMTO 0,0 % ... 400,0 % 430 42305 (1=1%
23.06 MARCHA AUTOAJUSTE (0) NO; (65535) SI 431 42306 |(ver Ajustes Alternativos)
24 CTRL PAR (Visible sélo con 99.02 MACRO APLICACION = CTRL PAR)
24.01 RAMPA PAR AUMENT 0,00s...120,00 s 451 42401 ([0=0s
24.02 RAMPA PAR DISMIN 0,00s...120,00 s 452 42402 100=1s
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Apéndice A — Lista completa de ajustes de parametros

Q. $a 52
Parametro Ajustes Alternativos E £ § E 2 ? & Escala para bus de campo
() Equivalente de bus de campo 8 g £ .§ é 2 g
aZ g = ¢E: 2
25 VELOC CRITICAS
25.01 SEL VELOC CRITICA (0) NO; (65535) SI 476 42501 |(ver Ajustes Alternativos)
25.02 VELOC CRIT 1 BAJA 0 rpm ... 18000 rpm 477 42502 [(1=1rpm
25.03 VELOC CRIT 1 ALTA 0 rpm ... 18000 rpm 478 42503
25.04 VELOC CRIT 2 BAJA 0 rpm ... 18000 rpm 479 42504
25.05 VELOC CRIT 2 ALTA 0 rpm ... 18000 rpm 480 42505
25.06 VELOC CRIT 3 BAJA 0 rpm ... 18000 rpm 481 42506
25.07 VELOC CRIT 3 ALTA 0 rpm ... 18000 rpm 482 42507
26 CONTROL MOTOR
26.01 OPTIMIZACION FLUJ (0) NO; (65535) SI 501 42601 |(ver Ajustes Alternativos)
26.02 FRENADO FLUJO (0) NO; (65535) SI 502 42602 |(ver Ajustes Alternativos)
26.03 COMPENSACION IR 0 % ... 30 % (visible sélo si se selecciona 99.04 MODO CTRL 503 42603 [(100=1%
MOTOR el modo de control del motor ESCALAR)
26.05 DEBIL CAMPO HEX (0) NO; (1) SI 504 42605
30 FUNCIONES FALLOS
30.01 EA<FUNCION MINIMA (1) FALLO; (2) NO; (3) VEL CONST 15; (4) ULTIMA VELOC 601 43001 |(ver Ajustes Alternativos)
30.02 FALLO PANEL (1) FALLO; (2) VEL CONST 15; (3) ULTIMA VELOC 602 43002 |(ver Ajustes Alternativos)
30.03 FALLO EXTERNO (1) SIN SEL; (2) ED1; (3) ED2; (4) EDS3; (5) ED4; (6) EDS5; (7) 603 43003 |(ver Ajustes Alternativos)
EDG6; (8) ED7; (9) EDS; (10) ED9; (11) ED10; (12) ED11;
(13) ED12
30.04 PROT TERMICA MOT (1) FALLO; (2) ATENCION; (3) NO 604 43004 |(ver Ajustes Alternativos)
30.05 MODO PROT TERM MOT [(1) DTC; (2) MODO USUARIO; (3) TERMISTOR 605 43005 |(ver Ajustes Alternativos)
30.06 TIEMPO TERM MOTOR 256,0s...9999,8s 606 43006 [1=1s
30.07 CURVA CARGA MOTOR 50,0 % ... 150,0 % 607 43007 [(1=1%
30.08 CARGA VELOC CERO 25,0 % ... 150,0 % 608 43008 (1=1%
30.09 PUNTO RUPTURA 1,0 Hz ... 300,00 Hz 609 43009 (100=1Hz
30000 = 300 Hz
30.10 FUNCION BLOQUEO (1) FALLO; (2) ATENCION; (3) NO 610 43010 |(ver Ajustes Alternativos)
30.11 FREC ALT BLOQUEO 0,5Hz ... 50,0 Hz 611 43011 [50=0,5Hz
5000 = 50 Hz
30.12 TIEMPO BLOQUEO 10,00 s ... 400,00 s 612 43012 (1=1s
30.13 FUNC BAJA CARGA (1) FALLO; (2) AVISO; (3) NO 613 43013 |(ver Ajustes Alternativos)
30.14 TIEMPO BAJA CARGA 0s..600s 614 43014 |1=1s
30.15 CURVA BAJA CARGA 1..5 615 43015 |(ver Ajustes Alternativos)
30.16 FALLO FASE MOTOR (0) NO; (65535) FALLO 616 43016 |(ver Ajustes Alternativos)
30.17 FALLO A TIERRA (0) AVISO; (65535) FALLO 617 43017 |(ver Ajustes Alternativos)
30.18 FUNCFALLO COMUN (1) FALLO; (2) NO; (3) VEL CONST 15; (4) ULTIMA VELOC 618 43018 |(ver Ajustes Alternativos)
30.19 FALL COM TIME-OUT 0,1s..60,0s 619 43019 [(10=0,1s
6000 =60 s
30.20 FALL COM SR/SA (0) CERO; (65535) ULTIMO VALOR 620 43020 |(ver Ajustes Alternativos)
30.21 AUX DSET TIME-OUT 0,1s..60,0s 621 43021 [10=0,1s
6000 =60 s
30.22 FUNC CONF ES (1) NO; (2) AVISO 622 43022 |(ver Ajustes Alternativos)
31 REARME AUTOMATICO
31.01 NUMERO TENTATIVAS 0..5 626 43101
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Apéndice A — Lista completa de ajustes de parametros

REARME

Q. $a 52
Parametro Ajustes Alternativos E £ § E 2 Z £ Escala para bus de campo
() Equivalente de bus de campo oEx=8| 8aE
E282 =82
< =
31.02 TIEMPO TENTATIVAS 1,0s..180,0s 627 43102 (100=1s
18000=180s
31.03 TIEMPO DE DEMORA 0,0s..30s 628 43103 [0=0s
300=3s
31.04 SOBREINTENSIDAD (0) NO; (65535) SI 629 43104 |(ver Ajustes Alternativos)
31.05 SOBRETENSION (0) NO; (65535) SI 630 43105 |(ver Ajustes Alternativos)
31.06 SUBTENSION (0) NO; (65535) SI 631 43106 |(ver Ajustes Alternativos)
31.07 SENAL EA<MIN (0) NO; (65535) SI 632 43107 |(ver Ajustes Alternativos)
32 SUPERVISION
32.01 FUNCION VELOC 1 (1) NO; (2) LIMITE BAJO; (3) LIMITE ALTO; (4) LIM BAJO ABS 651 43201 |(ver Ajustes Alternativos)
32.02 LIMITE VELOC 1 - 18 000 rpm ... 18000 rpm 652 43202 (1=1rpm
32.03 FUNCION VELOC 2 (1) NO; (2) LIMITE BAJO; (3) LIMITE ALTO; (4) LIM BAJO ABS 653 43203 |(ver Ajustes Alternativos)
32.04 LIMITE VELOC 2 - 18000 rpm ... 18000 rpm 654 43204 (1 =1rpm
32.05 FUNCION INTENS (1) NO; (2) LIMITE BAJO; (3) LIMITE ALTO 655 43205 |(ver Ajustes Alternativos)
32.06 LIMITE INTENSIDAD 0...1000 A 656 43206 (1=1A
32.07 FUNCION PAR1 (1) NO; (2) LIMITE BAJO; (3) LIMITE ALTO 657 43207 |(ver Ajustes Alternativos)
32.08 LIMITE PAR 1 -400 % ... 400 % 658 43208 (10=1%
32.09 FUNCION PAR 2 (1) NO; (2) LIMITE BAJO; (3) LIMITE ALTO 659 43209 |(ver Ajustes Alternativos)
32.10 LIMITE PAR 2 -400 % ... 400 % 660 43210 (10=1%
32.11 FUNCION REF 1 (1) NO; (2) LIMITE BAJO; (3) LIMITE ALTO 661 43211 |(ver Ajustes Alternativos)
32.12 LIMITE REF 1 0 rpm ... 18000 rpm 662 43212 (1=1rpm
32.13 FUNCION REF 2 (1) NO; (2) LIMITE BAJO; (3) LIMITE ALTO 663 43213 |(ver Ajustes Alternativos)
32.14 LIMITE REF 2 0% ... 500 % 664 43214 (10=1%
32.15 FUNCION ACT1 (1) NO; (2) LIMITE BAJO; (3) LIMITE ALTO 665 43215 |(ver Ajustes Alternativos)
32.16 LIMITE ACT1 0% ... 200 % 666 43216 (0=0%
10=1%
32.17 FUNCION ACT2 (1) NO; (2) LIMITE BAJO; (3) LIMITE ALTO 667 43217 |(ver Ajustes Alternativos)
32.18 LIMITE ACT2 0% ... 200 % 668 43218 [0=0%
10=1%
33 INFORMACION
33.01 VERSION SW (Version del software del ACS 600) 676 43301
33.02 VERSION SW APLI (Version del software del ACS 600) 677 43302
33.03 FECHA PRUEBA (Fecha de la prueba) 678 43303
34 VARIABLE DE PROCESO
34.01 ESCALA 0,00 ... 100000,00 701 43401 (1=1
34.02 UNIDAD VAR P (1) NO; (2) rpm; (3) %; (4) m/s; (5) A; (6) V; (7) Hz; (8) s; (9) h; (10) 702 43402 |(ver Ajustes Alternativos)
kh; (11) C; (12) Ift; (13) mA; (14) mV; (15) kW; (16) W; (17) kWh;
(18) F; (19) hp; (20) MWh; (21) m3h; (22) I/s; (23) bar; (24) kPa;
(25) GPM; (26) PSI; (27) CFM; (28) ft; (29) MGD ; (30) iHg; (31)
FPM;
34.03 SEL VAR PROCESO 0a 9999 703 43403
34.04 TIEM FILTRO VEL MOT 0 a 20000 ms 704 43404 (1=1
34.05 TIEM FILT PAR ACT 0a 20000 ms 705 43405 (1=1
34.06 TIEMPO MARCHA (0) NO; (65535) SI 706 43406 |(ver Ajustes Alternativos)
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0. 85 3
O =2
=NR=] an ®©
Parametro Ajustes Alternativos E s E 2 2 < Escala para bus de campo
() Equivalente de bus de campo CEx 3| 8a E
£zs2| = 32
< E
35 MED TEMP MOTOR
35.01 SEL EA1 TEMP MOT 1 (1) NO SE USA; (2) 1XPT100; (3) 2XPT100, (4) 3XPT100, (5) 1..3 726 43501 |(ver Ajustes Alternativos)
PTC
35.02 ALARMA TEMP MOT1 -10 a 5000 ohm/°C (PTC/Pt100) 727 43502 |1=1
35.03 FALLO TEMP MOT 1 -10 a 5000 ohm/°C (PTC/Pt100) 728 43503 (1=1
35.04 SEL EA2 TEMP MOT 2 (1) NO SE USA; (2) 1XPT100; (3) 2XPT100; (4) 3XPT100; (5) 1..3 729 43504 |(ver Ajustes Alternativos)
PTC
35.05 ALARMAL TEMP MOT 2  |-10 ... 180°C (Pt 100) 6 O ... 5000 ohm (PTC) 730 43505 (1=1
35.06 FALLO TEMP MQOT 2 -10 ... 180°C (Pt 100) 6 0 ... 5000 ohm (PTC) 731 43506 [(1=1
35.07 COMPENS MOD MOT (1) NO; (0) Si 732 43507 |(ver Ajustes Alternativos)
40 CONTROL PID (40.14 MODO TRIM a 40.18 SELECCION TRIM: no es visible con
99.02 MACRO APLICACION = CTRL PID, 40.18 SELECCION
TRIM: visible sélo cuando 99.02 MACRO APLICACION = CTRL
PAR, 40.20 SELECCION DORMIR to 40.24 RETRASO
DESPERTAR: visible s6lo cuando 99.02 MACRO APLICACION =
CTRL PID)
40.01 GANANCIA PID 0,1...100,0 851 44001 [(10=0,1
10000 = 100
40.02 TIEMPO INTEG PID 0,02 s ... 320,00 s 852 44002 (2=0,02s
32000 =320 s
40.03 TIEMPO DERIV PID 0,00s...10,00 s 853 44003 [0=0s
1000 =10s
40.04 FILTRO DERIV PID 0,04s..10,00 s 854 44004 (4=0,04s
1000=10s
40.05 INV VALOR ERROR (0) NO; (65535) SI 855 44005 |(ver Ajustes Alternativos)
40.06 SEL VALOR ACTUAL (1) ACT1; (2) ACT1 - ACT2; (3) ACT1 + ACT2; 856 44006 |(ver Ajustes Alternativos)
(4) ACT1 * ACT2; (5) ACT1/ACT2; (6) MIN(A1,A2);
(7) MAX(A1,A2); (8) raiz(A1 - A2); (9) raizA1 + raizA2
40.07 SEL ENTR ACTUAL 1 (1) EAT; (2) EA2; (3) EAS; (4) EAS; (5) EAB; (6) INTENS; (7) PAR; 857 44007 |(ver Ajustes Alternativos)
(8) POTENCIA
40.08 SEL ENTR ACTUAL 2 (1) EAT; (2) EA2; (3) EAS; (4) EA5; (5) EAB; (6) INTENS; (7) PAR; 858 44008 |(ver Ajustes Alternativos)
(8) POTENCIA
40.09 ACT 1 MINIMO -1000 % ... 1000 % 859 44009 |[-10000 = -1000 %
1 =1 %e
40.10 ACT 1 MAXIMO -1000 % ... 1000 % 860 44010 0000 = 1000 %
40.11 ACT 2 MINIMO -1000 % ... 1000 % 861 44011
40.12 ACT 2 MAXIMO -1000 % ... 1000 % 862 44012
40.13 INTEGRACION PID (1) NO; (2) SI 863 44013 |(ver Ajustes Alternativos)
40.14 MODO TRIM (1) NO; (2) PROPORCIONAL; (3) DIRECTO 864 44014 | (ver Ajustes alternativos)
40.15 SEL REF TRIM (1) EA1; (2) EA2; (3) EAS; (4) EAS5; (5) EAB; (6) PAR 40.16 865 44015 | (ver Ajustes alternativos)
40.16 REFERENCIA TRIM -100,0% a 100,0% 866 44016 [100=1%
40.17 AJUSTE RANGO TRIM -100,0% a 100,0% 867 44017 [(100=1%
40.18 SELECCION TRIM (1) VELOC TRIM; (2) PAR TRIM 868 44018 | (ver Ajustes alternativos)
40.19 TIEMPO FILTRO ACT 0,04 s a 10,00s 869 44019 [(100=1s
40.20 SELECCION DORMIR (1) NO; (2) INTERNO; (3) ED1; (4) ED2; (5) ED3; (6) ED4; 870 44020 |(ver Ajustes alternativos)
(7) ED5; (8) EDS; (9) ED7; (10) EDS; (11) ED9; (12) ED10;
(13) ED11; (14) ED12
40.21 NIVEL DORMIR 0,0 a 7200,0 rpm 871 44021 |1=1rpm
40.22 RETRASO DORMIR 0,0 s a3600,0s 872 44022 (10=1s
40.23 NIVEL DESPERTAR 0,0 % a 100,0 % 873 44023 [100=1%
40.24 RETRASO DESPERTAR 0,0 s a3600,0s 874 44024 (10=1s
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Parametro

Ajustes Alternativos
() Equivalente de bus de campo

PROFIBUS
Num. Par.
(Anadir 4000 en
Modo FMS)

Modbus/
Modbus Plus
Num. Par.

Escala para bus de campo

42 CONTROL FRENO

(No accesible desde Profibus)

CERO (Visible si 99.02 MACRO APLICACION es CTRL P)

42.01 CONTRL FRENO (1) NO; (2) SI - 44201 |(ver Ajustes alternativos)
42.02 RECONOC FRENO (1) NO; (2) EDS5; (3) EDS; (4) ED11; (5) ED12 - 44202 |(ver Ajustes alternativos)
42.03 DEMORA APERT FRENO |0,0a5,0s - 44203 [(100=1s
42.04 DEMORA CIERRE FRENO |0,0 2a60,0 s - 44204 (100=1s
42.05 VEL CIERRE FRENO ABS |0 a 1000 rpm - 44205 (100 =1 rpm
42.06 FUNC FALLO FRENO (1) FALLO; (2) ATENCION - 44206 |(ver Ajustes alternativos)
42.07 SEL REF PAR ARRAN (1) NO; (2) EA1; (3) EA2; (4) EA3; (5) EAS5; (6) EA6; (7) PAR 42.08 - 44207 |(ver Ajustes alternativos)
42.08 REF PAR ARRAN -300 a 300% - 44208 (100 =1%
45 SELECCION DE FUNCION (No accesible desde Profibus)
45.01 PUNTERO1 GRUPO+IND  |-9999 a 9999 - 1=1
45.02 PUNT1 BIT Oai5 - 1=1
45.03 PUNT2 GRUPO+IND -9999 a 9999 - 1=1
45.04 PUNT2 BIT Oai5 - 1=1
45.05 PUNT3 GRUPO+IND -9999 a 9999 - 1=1
45.06 PUNT3 BIT 0ai5 - 1=1
45.07 PUNT4 GURPO+IND -9999 a 9999 - 1=1
45.08 PUNT4 BIT O0ai5 - 1=1
45.09 PUNT GRUPO+IND -9999 a 9999 - 1=1
45.10 PUNT5 BIT O0ai5 - 1=1
45.11 PUNT6 GRUPO+IND -9999 a 9999 - 1=1
45.12 PUNT6 BIT 0ai5 - 1=1
50 MODULO TACO (Visible con 98.01 MODULO ENCODER ajustado).
50.01 NUMERO PULSOS 0 ... 29999 1001 45001 |1 =1 ppr
50.02 MODO MEDIDA VELOC (1)ABDIR;(2)A".;(3)A_BDIR; (4 A B 1002 45002 |(ver Ajustes alternativos)
50.03 ENCODER DEFECTO (0) AVISO; (65535) FALLO 1003 45003 |(ver Ajustes alternativos)
50.04 RETR ENCODER 5 ms... 50000 ms 1004 45004 [1=1ms
50.05 CANAL ENCODER (1) CANAL1; (2) CANAL 2 1005 45005 |(ver Ajustes alternativos)
50.06 SEL REALIM VELOC (0) INTERNO; (65535) ENCODER 1006 45006 |(ver Ajustes alternativos)
51 MODULO COMUNICACION | (Visible con 98.02 ENLACE DE MODULO DE COMUNIC 1026 ... 45101

ajustado. Véase el Manual del médulo.)
52 MODBUS ESTANDAR
52.01 NUM ESTACION 1a247 1051 45201 |(ver Ajustes alternativos)
52.02 VEL TRANSM (1) 600; (2) 1200; (3) 2400; (4) 4800; (5) 9600; (6) 19200 1052 45202 |(ver Ajustes alternativos)
52.03 PARIDAD (1) 1STOPBIT; (2) 2STOPBIT; (3) IMPAR; (4) PAR 1053 45203 |(ver Ajustes alternativos)
60 MAESTRO/ESCLAVO
60.01 MODO DE COM. (1) NO SE USA; (2) MAESTRO; (3) ESCLAVO 1195 46001 |(ver Ajustes alternativos)
MAESTRO
60.02 SELECTOR PAR (1) VELOC; (2) PAR; (3) MINIMO; (4) MAXIMO; (5) ANADIR; (6) 1196 46002
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Apéndice A — Lista completa de ajustes de parametros

0. 25 8
O =2
=NR=] an ®©
Parametro Ajustes Alternativos E s E 2 2 < Escala para bus de campo
() Equivalente de bus de campo CEx 3| 8a E
2828 =582
<
60.03 ACT SEL VENTANA (0) NO; (65535) SI (Visible si 99.02 MACRO APLICACION es 1167 46003 |(ver Ajustes alternativos)
CTRL P)
60.04 ANCHO POS VENT 0 a 1500 (Visible si 99.02 MACRO APLICACION es CTRL P) 1198 46004 (20000 = 1500
60.05 ANCHO NEG VENT 0 a 1500 (Visible si 99.02 MACRO APLICACION es CTRL P) 1199 46005 |20000 = 1500
60.06 TASA DE DROOP 0a 100% 1200 46006 [(10=1%
60.07 SENAL MAESTRO 2 0000 a 9999 1201 46007 (1=1
60.08 SENAL MAESTRO 3 0000 a 9999 1202 46008 (1=1
70 CONTROL DDCS
70.01 DIREC CANAL 0 1..125 1375 47001 |(ver Ajustes alternativos)
70.02 DIREC CANAL 3 1..254 1376 47002 |(ver Ajustes alternativos)
70.03 VEL TRANSM CHA1 (0) 8Mbits; (1) 4 Mbits; (2) 2 Mbits; (3) 1 Mbits 1377 47003 |(ver Ajustes alternativos)
90 D SET REC DIRECC
90.01 AUX DS REF3 0 ... 8999 (Formato: (X)XYY, donde (X)X = Grupo de parametros, 1735 49001 |(ver Ajustes alternativos)
YY = Indice de parametros)
90.02 AUX DS REF4 0 ... 8999 (Formato: (X)XYY, donde (X)X = Grupo de parametros, 1736 49002 |(ver Ajustes alternativos)
YY = Indice de parametros)
90.03 AUX DS REF5 0 ... 8999 (Formato: (X)XYY, donde (X)X = Grupo de parametros, 1737 49003 |(ver Ajustes alternativos)
YY = Indice de parametros)
90.04 FUENTE DS PRAL 1..255 1738 49004 |(ver Ajustes alternativos)
90.05 FUENTE DS AUX 1..255 1739 49005 |(ver Ajustes alternativos)
92 D SET TR DIRECC
92.01 COD PRPAL DE EST Fijo en 302 (COD PRPAL DE EST), no visible 1771 49201 |(ver Ajustes alternativos)
92.02 DS PRAL ACT1 0 ... 9999 (Formato: (X)XYY, donde (X)X = Grupo de parametros, 1772 49202 |(ver Ajustes alternativos)
YY = Indice de parametros)
92.03 DS PRAL ACT2 0 ... 9999 (Formato: (X)XYY, donde (X)X = Grupo de parametros, 1773 49203 |(ver Ajustes alternativos)
YY = Indice de parametros)
92.04 DS AUX ACT3 0 ... 9999 (Formato: (X)XYY, donde (X)X = Grupo de parametros, 1774 49204 | (ver Ajustes alternativos)
YY = Indice de parametros)
92.05 DS AUX ACT4 0 ... 9999 (Formato: (X)XYY, donde (X)X = Grupo de parametros, 1775 49205 |(ver Ajustes alternativos)
YY = Indice de parametros)
92.06 DS AUX ACT5 0 ... 9999 (Formato: (X)XYY, donde (X)X = Grupo de parametros, 1776 49206 |(ver Ajustes alternativos)
YY = Indice de pardmetros)
96 SA EXT (Visible con 98.06 MODULO EXT E/S A ajustado en UNIPOLAR
PRG o BIPOLAR PRG)
96.01 SAEXT 1 (1) NO SE USA,; (2) VELOC P; (3) VELOC; (4) FRECUENCIA; 1843 49601 | (ver Ajustes alternativos)
(5) INTENS; (6) PAR; (7) POTENCIA; (8) TENS BUS CC;
(9) TENS SAL; (10) SAL APLIC; (11) REFERENCIA;
(12) DISP CONTROL; (13) ACTUAL 1; (14) ACTUAL 2;
(15) MODULO COMUNIC
96.02 INVERTIR SA EXT1 (0) NO; (65535) SI 1844 49602 | (ver Ajustes alternativos)
96.03 MINIMO SA EXT1 (1) 0 mA; (2) 4 mA; (3) 10mA 1845 49603 | (ver Ajustes alternativos)
96.04 FILTRO SA EXT1 0,00s...10,00 s 1846 49604 (0=0s
1000=10s
96.05 ESCALA SA EXT1 10 % ... 1000 % 1847 49605 [(100=10%

10000 = 1000 %
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Apéndice A — Lista completa de ajustes de parametros

0. 85 8
“OW| 5=
=R=] ]
Parametro Ajustes Alternativos E %3 E 2 g - Escala para bus de campo
() Equivalente de bus de campo o g = 3l 3 3 g
T288 =32
<
96.06 SA EXT 2 (1) NO SE USA,; (2) VELOC P; (3) VELOC; (4) FRECUENCIA; 1848 49606 |(ver Ajustes alternativos)
(5) INTENS; (6) PAR; (7) POTENCIA; (8) TENS BUS CC;
(9) TENS SAL; (10) SAL APLIC; (11) REFERENCIA;
(12) DISP CONTROL; (13) ACTUAL 1; (14) ACTUAL 2;
(15) MODULO COMUNIC
96.07 INVERTIR SA EXT2 (0) NO; (65535) SI 1849 49607 |(ver Ajustes alternativos)
96.08 MINIMO SA EXT2 (1) 0 mA; (2) 4 mA; (3) 10mA 1850 49608 |(ver Ajustes alternativos)
96.09 FILTRO SA EXT2 0,00s...10,00 s 1851 49609 (0=0s
1000 =10s
96.10 ESCALA SA EXT2 10 % ... 1000 % 1852 49610 [100=10%
10000 = 1000 %
98 MODULOS OPCIONAL
98.01 MODULO ENCODER (0) NO; (65535) SI 1901 49801 |(ver Ajustes alternativos)
98.02 ENLACE DE MODULO DE |(1) NO; (2) BUS DE CAMPO; (3) ADVANT; (4) MODBUS 1902 49802 |(ver Ajustes alternativos)
COMUNIC ESTANDAR,; (5) PERSONALIZAD
98.03 MODULO1 EXT E/SD (0) NO; (65535) Sl 1903 49803 |(ver Ajustes alternativos)
98.04 MODULO2 EXT E/S D (0) NO; (65535) SI 1904 49804 |(ver Ajustes alternativos)
98.05 MODULOS3 EXT E/S D (0) NO; (65535) SI 1905 49805 |(ver Ajustes alternativos)
98.06 MODULO EXT E/S A (1) NO; (2) UNIPOLAR; (3) BIPOLAR; (4)UNIP SA PRG; (5) BIP 1906 49806 |(ver Ajustes alternativos)
SA PRG; (6)UNIP EAO PRG; (7) BIP EAO PRG
98.07 PERFIL COMUN (0) ABB DRIVES; (65535) CSA2.8/3.0 (visible solamente cuando 1907 49807 |(ver Ajustes alternativos)
esta activado el parametro 98.02 ENLACE DE MODULO DE
COMUNIC)
98.08 TARJETA NIOC-01 (1) NO; (2) Si 1908 49808 |(ver Ajustes alternativos)
98.09 FUNC ED NDIO1 (1) ED7,8; (2) REPL ED1,2 1909 49809 |(ver Ajustes alternativos)
98.10 FUNC ED NDIO2 (1) ED9.10; (2) REPL ED3,4 1910 49810 |(ver Ajustes alternativos)
98.11 FUNC ED NDIO3 (1) ED11,12; (2) REPL ED5,6 1911 49811 |(ver Ajustes alternativos)
98.12 TEMP MOT E/S AN (1) NO; (2) UNIPOLAR 1912 49812 |(ver Ajustes alternativos)
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Apéndice B — Ajustes de fabrica de las macros de
aplicacion

Las tablas de este apéndice enumeran todos los ajustes de fabrica de
los parametros de todas las Macros de Aplicacion del ACS 600. Use
esta tabla como guia de referencia cuando seleccione y personalice
las macros de aplicacion para su ACS 600.

Tabla B-1 Ajustes de fabrica de los parametros para las Macros de Aplicacion del ACS 600.

Parametro Fabrica Manual/Auto Control PID Control del Par Sfc?.lr::r:zlial Ajuste usuario

SENALES ACTUALES (TRES SENALES POR DEFECTO EN EL MODO LECTURA SENAL ACTUAL DEL PANEL DE CONTROL)
FREC FREC VELOC VELOC FREC
INTENS INTENS VAL ACTH PAR INTENS
POTENCIA PTO CTRL DESV CON PTO CTRL POTENCIA

99 DATOS DE PARTIDA

99.01 IDIOMA INGLES INGLES INGLES INGLES INGLES

99.02 MACRO APLICACION FABRICA MANUAL/AUTO |CTRL PID CTRL PAR CTRL SEC

99.03 RESTAURAR APLIC NO NO NO NO NO

99.04 MODO CTRL MOTOR DTC DTC DTC DTC DTC

99.05 TENSION NOM MOT oV oV ov ov ov

99.06 INTENS NOM MOTOR 0.0A 0.0A 0.0A 0.0A 0.0A

99.07 FREC NOM MOTOR 50.0 Hz 50.0 Hz 50.0 Hz 50.0 Hz 50.0 Hz

99.08 VELOC NOM MOTOR 1 rpm 1 rpm 1 rpm 1 rpm 1 rpm

99.09 POTENCIA NOM MOT 0.0 kW 0.0 kW 0.0 kW 0.0 kW 0.0 kW

99.10 MARCHA IDENT MOT NO NO NO NO NO

10 MARCHA/PARO/DIR

10.01 EXT1 MAR/PARO/DIR ED1,2 ED1,2 ED1 ED1,2 ED1,2

10.02 EXT2 MAR/PARO/DIR SIN SEL ED6,5 ED6 ED1,2 SIN SEL

10.03 DIRECCION AVANCE PETICION AVANCE PETICION PETICION

11 SELEC REFERENCIA

11.01 SELEC REF PANEL REF1 (rpm) REF1 (rpm) REF1 (rpm) REF1 (rpm) REF1 (rpm)

11.02 SELEC EXT1/EXT2 EXT1 ED3 ED3 ED3 EXT1

11.03 SELEC REF EXT1 EA1 EA1 EA1 EA1 EA1

11.04 REF EXT1 MINIMO 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm

11.05 REF EXT1 MAXIMO 1500 rpm 1500 rpm 1500 rpm 1500 rpm 1500 rpm

11.06 SELEC REF EXT2 PANEL EA2 EA1 EA2 EA1

11.07 REF EXT2 MINIMO

0%

0%

0%

0%

0%

11.08 REF EXT2 MAXIMO

100 %

100 %

100 %

100 %

100 %
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Apéndice B — Ajustes de fabrica de las macros de aplicacion

Parametro Fabrica Manual/Auto Control PID Control del Par Sg:‘:::atr:z:al Ajuste usuario
12 VELOC CONSTANTES
12.01 SEL VELOC CONST ED5,6 ED4(VELOC4) ED4(VELOC4) ED4(VELOC4) ED4,5,6
12.02 VELOC CONST 1 300 rpm 300 rpm 300 rpm 300 rpm 300 rpm
12.03 VELOC CONST 2 600 rpm 600 rpm 600 rpm 600 rpm 600 rpm
12.04 VELOC CONST 3 900 rpm 900 rpm 900 rpm 900 rpm 900 rpm
12.05 VELOC CONST 4 300 rpm 300 rpm 300 rpm 300 rpm 1200 rpm
12.06 VELOC CONST 5 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 1500 rpm
12.07 VELOC CONST 6 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 2400 rpm
12.08 VELOC CONST 7 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 3000 rpm
12.09 VELOC CONST 8 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm
12.10 VELOC CONST 9 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0rpm
12.11 VELOC CONST 10 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0rpm
12.12 VELOC CONST 11 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0rpm
12.13 VELOC CONST 12 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm
12.14 VELOC CONST 13 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0rpm
12.15 VELOC CONST 14 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0rpm
12.16 VELOC CONST 15 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0rpm
13 ENTRADAS ANALOG
13.01 MINIMO EA1 ov ov ov ov oV
13.02 MAXIMO EA1 10V 10V 10V 10V 10V
13.03 ESCALA EA1 100 % 100 % 100 % 100 % 100 %
13.04 FILTRO EA1 0.10 s 0.10s 0.10s 0.10s 0.10s
13.05 INVERTIR EA1 NO NO NO NO NO
13.06 MINIMO EA2 0 mA 0mA 0mA 0mA 0mA
13.07 MAXIMO EA2 20 mA 20 mA 20 mA 20 mA 20 mA
13.08 ESCALA EA2 100 % 100 % 100 % 100 % 100 %
13.09 FILTRO EA2 0.10s 0.10s 0.10s 0.10s 0.10s
13.10 INVERTIR EA2 NO NO NO NO NO
13.11 MINIMO EA3 0 mA 0mA 0mA 0mA 0mA
13.12 MAXIMO EA3 20 mA 20 mA 20 mA 20 mA 20 mA
13.13 ESCALA EA3 100 % 100 % 100 % 100 % 100 %
13.14 FILTRO EA3 0.10s 0.10s 0.10s 0.10s 0.10s
13.15 INVERTIR EA3 NO NO NO NO NO
14 SALIDAS DE RELE
14.01 SALIDA RELE SR1 LISTO LISTO LISTO LISTO LISTO
14.02 SALIDA RELE SR2 EN MARCHA EN MARCHA EN MARCHA EN MARCHA EN MARCHA
14.03 SALIDA RELE SR3 FALLO(-1) FALLO(-1) FALLO(-1) FALLO(-1) FALLO(-1)
14.04 SR1 TON RETR 0.0s 0.0s 0.0s 0.0s 0.0s
14.05 SR1 TOFF RETR 0.0s 0.0s 0.0s 0.0s 0.0s
14.06 SR2 TON RETR 0.0s 0.0s 0.0s 0.0s 0.0s
14.07 SR2 TOFF RETR 0.0s 0.0s 0.0s 0.0s 0.0s
14.08 SR3 TON RETR 0.0s 0.0s 0.0s 0.0s 0.0s
14.09 SR3 TOFF RETR 0.0s 0.0s 0.0s 0.0s 0.0s
14.10 NDIO MOD1 SR1 LISTO LISTO LISTO LISTO LISTO
14.11 NDIO MOD1 SR2 EN MARCHA EN MARCHA EN MARCHA EN MARCHA EN MARCHA
14.12 NDIO MOD2 SR1 FALLO FALLO FALLO FALLO FALLO
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Apéndice B — Ajustes de fabrica de las macros de aplicacion

Parametro Fabrica Manual/Auto Control PID Control del Par Sfc?.lr::r:zlial Ajuste usuario
14.13 NDIO MOD2 SR2 AVISO AVISO AVISO AVISO AVISO
14.14 NDIO MOD3 SR1 SEL REF 2 SEL REF 2 SEL REF 2 SEL REF 2 SEL REF 2
14.15 NDIO MOD3 SR2 AVELOC AVELOC AVELOC AVELOC AVELOC
15 SALIDAS ANALOG
15.01 SALIDA ANALOG 1 VELOCIDAD VELOCIDAD VELOCIDAD VELOCIDAD VELOCIDAD
15.02 INVERTIR SA1 NO NO NO NO NO
15.03 MINIMO SA1 0mA 0mA 0mA 0mA 0mA
15.04 FILTRO SA1 0.10s 0.10s 0.10s 0.10s 0.10s
15.05 ESCALA SA1 100 % 100 % 100 % 100 % 100 %
15.06 SALIDA ANALOG 2 INTENSIDAD INTENSIDAD INTENSIDAD INTENSIDAD INTENSIDAD
15.07 INVERTIR SA2 NO NO NO NO NO
15.08 MINIMO SA2 0mA 0mA 0 mA 0 mA 0 mA
15.09 FILTRO SA2 2.00s 2.00s 2.00 s 2.00s 2.00s
15.10 ESCALA SA2 100 % 100 % 100 % 100 % 100 %
16 ENTR CONTR SIST
16.01 PERMISO DE MARCHA SI SI ED5 ED6 SI
16.02 BLOQUEO PARAMETRO ABIERTO ABIERTO ABIERTO ABIERTO ABIERTO
16.03 CODIGO ACCESO 0 0 0 0 0
16.04 SEL RESTAUR FALLO SIN SEL SIN SEL SIN SEL SIN SEL SIN SEL
16.05 CAMB ES MACR USUA SIN SEL SIN SEL SIN SEL SIN SEL SIN SEL
16.06 BLOQUEO LOCAL NO NO NO NO NO
16.07 SALVAR PARAMETROS LISTO LISTO LISTO LISTO LISTO
20 LIMITES
20.01 VELOCIDAD MINIMA (calculada) (calculada) (calculada) (calculada) (calculada)
20.02 VELOCIDAD MAXIMA (calculada) (calculada) (calculada) (calculada) (calculada)
20.03 INTENSIDAD MAXIMA 200.0 % hy 200.0 % hy 200.0 % hy 200.0 % hy 200.0 % hy
20.04 PAR MAXIMO 300,0 % 300,0 % 300,0 % 300,0 % 300,0 %
20.05 CTRL SOBRETENSION SI SI SI SI SI
20.06 CTRL SUBTENSION S| S| S| S| S|
20.07 FRECUENCIA MINIMA -50 Hz -50 Hz -50 Hz - 50 Hz -50 Hz
20.08 FRECUENCIA MAXIMA 50 Hz 50 Hz 50 Hz 50 Hz 50 Hz
20.09 SELEC PAR MINIMA -PAR MAXIMO  [-PAR MAXIMO |-PAR MAXIMO [-PAR MAXIMO |-PAR MAXIMO
20.10 PARMIN AJUST -300,0 % -300,0 % -300,0 % -300,0 % -300,0 %
20.11 LIMITE POT MOT 300% 300% 300% 300% 300%
20.12 LIMITE POT GEN -300% -300% -300% -300% -300%
21 MARCHA/PARO
21.01 FUNCION MARCHA AUTO AUTO AUTO AUTO AUTO
21.02 TIEMPO MAGN CONST 500,0 ms 500,0 ms 500,0 ms 500,0 ms 500,0 ms
21.03 FUNCION PARO PARO LIBRE PARO LIBRE PARO LIBRE PARO LIBRE RAMPA
21.04 RETENCION POR CC NO NO NO NO NO
21.05 VELOC RETENC CC 5rpm 5rpm 5 rpm 5 rpm 5rpm
21.06 INTENS RETENC CC 30.0 % 30.0 % 30.0 % 30.0 % 30.0 %
21.07 FUNC PERMISO DE MARCHA PARO RAMPA PARO RAMPA PARO RAMPA PARO RAMPA PARO RAMPA
21.08 FLYSTART ESCALAR NO NO NO NO NO
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Parametro Fabrica Manual/Auto Control PID Control del Par Sg:‘:::r:::al Ajuste usuario
22 ACEL/DECEL
22.01 SEL ACE/DEC 1/2 ED4 ACE/DEC 1 ACE/DEC 1 ED5 ED3
22.02 TIEMPO ACELER 1 3,00 s 3,00 s 3,00 s 3,00s 3,00s
22.03 TIEMPO DECELER 1 3,00s 3,00 s 3,00s 3,00s 3,00s
22.04 TIEMPO ACELER 2 60,00 s 60,00 s 60,00 s 60,00 s 60,00 s
22.05 TIEMPO DECELER 2 60,00 s 60,00 s 60,00 s 60,00 s 60,00 s
22.06 TIPO RAMPA ACE/DEC 0,00 s 0,00 s 0,00 s 0,00s 0,00 s
22.07 TIEMP DEC STOP EM 3,00 s 3,00 s 3,00 s 3,00s 3,00s
23 CTRL VELOCIDAD
23.01 GANANCIA 10,0 10,0 10,0 10,0 10,0
23.02 TIEMP INTEGRACION 2,50s 2,50s 2,50 s 2,50s 2,50s
23.03 TIEMPO DERIVACION 0,0 ms 0,0 ms 0,0 ms 0,0 ms 0,0 ms
23.04 COMPENSACION ACE 0,00 s 0,00 s 0,00s 0,00s 0,12s
23.05 GANANCIA DESLZMTO 100,0 % 100,0 % 100,0 % 100,0 % 100,0 %
23.06 MARCHA AUTOAJUSTE NO NO NO NO NO
24 CTRL PAR
24.01 AUMENT RAMPA PAR 0,00 s
24.02 DISMIN RAMPA PAR 0,00s
25 VELOC CRITICAS
25.01 SEL VELOC CRITICA NO NO - NO NO
25.02 VELOC CRIT 1 BAJA 0 rpm 0rpm - 0 rpm 0rpm
25.03 VELOC CRIT 1 ALTA 0 rpm 0 rpm - 0 rpm 0 rpm
25.04 VELOC CRIT 2 BAJA 0 rpm 0 rpm - 0 rpm 0 rpm
25.05 VELOC CRIT 2 ALTA 0 rpm 0 rpm - 0 rpm 0 rpm
25.06 VELOC CRIT 3 BAJA 0 rpm 0rpm - 0 rpm 0rpm
25.07 VELOC CRIT 3 ALTA 0 rpm 0 rpm - 0 rpm 0rpm
26 CONTROL MOTOR
26.01 OPTIMIZACION FLUJ NO NO NO NO NO
26.02 FRENADO FLUJO S| S| Sl Sl Sl
26.03 COMPENSACION IR 0,0 % 0,0 % 0,0 % 0,0 % 0,0 %
26.05 DEBIL CAMPO HEX NO NO NO NO NO
30 FUNCIONES FALLOS
30.01 EA<FUNCION MINIMA FALLO FALLO FALLO FALLO FALLO
30.02 FALLO PANEL FALLO FALLO FALLO FALLO FALLO
30.03 FALLO EXTERNO SIN SEL SIN SEL SIN SEL SIN SEL SIN SEL
30.04 PROT TERMICA MOT NO NO NO NO NO
30.05 MODO PROT TERM MOT DTCY DTCY DTCY DTCY DTCY
30.06 TIEMPO TERM MOTOR (calculado) (calculado) (calculado) (calculado) (calculado)
30.07 CURVA CARGA MOTOR 100,0 % 100,0 % 100,0 % 100,0 % 100,0 %
30.08 CARGA VELOC CERO 74,0 % 74,0 % 74,0 % 74,0 % 74,0 %
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Parametro Fabrica Manual/Auto Control PID Control del Par Sfc?.lr:r:zlial Ajuste usuario
30.09 PUNTO RUPTURA 45,0 Hz 45,0 Hz 45,0 Hz 45,0 Hz 45,0 Hz
30.10 FUNCION BLOQUEO FALLO FALLO FALLO FALLO FALLO
30.11 FREC ALT BLOQUEO 20,0 Hz 20,0 Hz 20,0 Hz 20,0 Hz 20,0 Hz
30.12 TIEMPO BLOQUEO 20,00 s 20,00 s 20,00 s 20,00 s 20,00 s
30.13 FUNC BAJA CARGA NO NO NO NO NO
30.14 TIEMPO BAJA CARGA 600,0 s 600,0 s 600,0 s 600,0 s 600,0 s
30.15 CURVA BAJA CARGA 1 1 1 1 1
30.16 FALLO FASE MOTOR NO NO NO NO NO
30.17 FALLO A TIERRA FALLO FALLO FALLO FALLO FALLO
30.18 FUNC FALLO COMUN FALLO FALLO FALLO FALLO FALLO
30.19 FALL COM TIME-OUT 1,00 s 1,00 s 1,00 s 1,00 s 1,00 s
30.20 FALL COM SR/SA CERO CERO CERO CERO CERO
30.21 AUX DSET TIME-OUT 30s 30s 30s 30s 30s
30.22 FUNC CONF ES AVISO AVISO AVISO AVISO AVISO
31 REARME AUTOMATICO
31.01 NUMERO TENTATIVAS 0 0 0 0 0
31.02 TIEMPO TENTATIVA 30,0s 30,0s 30,0s 30,0s 30,0s
31.03 TIEMPO DE DEMORA 00s 0,0s 0,0s 0,0s 00s
31.04 SOBREINTENSIDAD NO NO NO NO NO
31.05 SOBRETENSION NO NO NO NO NO
31.06 SUBTENSION NO NO NO NO NO
31.07 SENAL EA<MIN NO NO NO NO NO
32 SUPERVISION
32.01 FUNCION VELOC 1 NO NO NO NO NO
32.02 LIMITE VELOC 1 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm
32.03 FUNCION VELOC 2 NO NO NO NO NO
32.04 LIMITE VELOC 2 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm
32.05 FUNCION INTENS NO NO NO NO NO
32.06 LIMITE INTENSIDAD 0A 0A 0A 0A 0A
32.07 FUNCION PART1 NO NO NO NO NO
32.08 LIMITE PAR 1 0% 0% 0% 0% 0%
32.09 FUNCION PAR 2 NO NO NO NO NO
32.10 LIMITE PAR 2 0% 0% 0% 0% 0%
32.11 FUNCION REF 1 NO NO NO NO NO
32.12 LIMITE REF1 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm
32.13 FUNCION REF 2 NO NO NO NO NO
32.14 LIMITE REF2 0% 0% 0% 0% 0%
32.15 FUNCION ACT1 NO NO NO NO NO
32.16 LIMITE ACT1 0% 0% 0% 0% 0%
32.17 FUNCION ACT2 NO NO NO NO NO
32.18 LIMITE ACT2 0% 0% 0% 0% 0%
33 INFORMACION
33.01 VERSION SW (Version) (Version) (Version) (Version) (Version)
33.02 VERSION SW APLI (Version) (Version) (Version) (Version) (Version)
33.03 FECHA PRUEBA (Fecha) (Fecha) (Fecha) (Fecha) (Fecha)
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Apéndice B — Ajustes de fabrica de las macros de aplicacion

Parametro Fabrica Manual/Auto Control PID Control del Par Sg:‘:::atr:z:al Ajuste usuario
34 VARIABLE DE PROCESO
34.01 ESCALA 100.00 100.00 100.00 100.00 100.00
34.02 UNIDAD VAR P % % % % %
34.03 SEL VAR PROCESO 142 142 142 142 142
34.04 TIEM FILTRO VEL MOT 500 ms 500 ms 500 ms 500 ms 500 ms
34.05 TIEM FILT PAR ACT 100 ms 100 ms 100 ms 100 ms 100 ms
34.06 TIEMPO MARCHA REARME NO NO NO NO NO
35 MED TEMP MOTOR
35.01 SEL EA1 TEMP MOT 1 NO SE UTILIZA |[NO SE UTILIZA |NO SE UTILIZA |NO SE UTILIZA |NO SE UTILIZA
35.02 ALARMA TEMP MOTH1 110 110 110 110 110
35.03 FALLO TEMP MOT 1 130 130 130 130 130
35.04 SEL EA2 TEMP MOT 2 NO SE UTILIZA [NO SE UTILIZA |NO SE UTILIZA |NO SE UTILIZA |NO SE UTILIZA
35.05 ALARMA L TEMP MOT 2 110 110 110 110 110
35.06 FALLO TEMP MOT 2 130 130 130 130 130
35.07 COMPENS MOD MOT SI SI Sl Sl Sl
40 CONTROL PID
40.01 GANANCIA PID 1,0 1,0 1,0 1,0 1,0
40.02 TIEMPO INTEG PID 60,00 s 60,00 s 60,00 s 60,00 s 60,00 s
40.03 TIEMPO DERIV PID 0,00 s 0,00 s 0,00 s 0,00s 0,00 s
40.04 FILTRO DERIV PID 1,00 s 1,00 s 1,00 s 1,00s 1,00 s
40.05 INV VALOR ERROR NO NO NO NO NO
40.06 SEL VALOR ACTUAL ACT1 ACT1 ACT1 ACT1 ACT1
40.07 SEL ENTR ACTUAL1 Al2 Al2 Al2 Al2 Al2
40.08 SEL ENTR ACTUAL2 Al2 Al2 Al2 Al2 Al2
40.09 ACT1 MINIMO 0% 0% 0% 0% 0%
40.10 ACT1 MAXIMO 100 % 100 % 100 % 100 % 100 %
40.11 ACT2 MINIMO 0% 0% 0% 0% 0%
40.12 ACT2 MAXIMO 100 % 100 % 100 % 100 % 100 %
40.13 INTEGRACION PID ACTIVADO ACTIVADO ACTIVADO ACTIVADO ACTIVADO
40.14 MODO TRIM NO NO NO NO
40.15 SEL REF TRIM EA1 EA1 EA1 EA1
40.16 REFERENCIA TRIM 0,0% 0,0% 0,0% 0,0%
40.17 AJUSTE RANGO TRIM 0,0% 0,0% 0,0% 0,0%
40.18 SELECCION TRIM VELOC.TRIM
40.19 TIEMPO FILTRO ACT 0,04 s 0,04 s 0,04s 0,04s 0,04 s
40.20 SELECCION DORMIR NO
40.21 NIVEL DORMIR 0,0 rpm
140.22 RETRASO DORMIR 0,0s
40.23 NIVEL DESPERTAR 0,0 %
40.24 RETRASO DESPERTAR 0,0s
42 CONTROL FRENO
42.01 CONTRL FRENO NO NO NO NO NO
42.02 RECONOC FRENO NO NO NO NO NO
42.03 DEMORA APERT FRENO 0,0s 00s 0,0s 0,0s 00s
42.04 DEMORA CIERRE FRENO 0,0s 0,0s 0,0s 0,0s 00s
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Apéndice B — Ajustes de fabrica de las macros de aplicacion

Parametro Fabrica Manual/Auto Control PID Control del Par S::tlr:r:zlial Ajuste usuario
42.05 VEL CIERRE FRENO ABS 100 rpm 100 rpm 100 rpm 100 rpm 100 rpm
42.06 FUNC FALLO FRENO FALLO FALLO FALLO FALLO FALLO
42.07 SEL REF PAR ARRAN NO NO NO NO NO
42.08 REF PAR ARRAN 0% 0% 0% 0% 0%
50 MODULO TACO
50.01 NUMERO PULSOS 2048 2048 2048 2048 2048
50.02 MODO MEDIDA VELOC A .B_. A B A B A B A B
50.03 ENCODER DEFECTO AVISO AVISO AVISO AVISO AVISO
50.04 RETR ENCODER 1000 1000 1000 1000 1000
50.05 ENCODER CANAL CANAL 2 CANAL 2 CANAL 2 CANAL 2 CANAL 2
50.06 SELEC REALIM VELOC INTERNO INTERNO INTERNO INTERNO INTERNO
51 MODULO COMUNICACION
52 MODBUS ESTANDAR
52.01 NUM ESTACION 1 1 1 1 1
52.02 VEL TRANSM 9600 9600 9600 9600 9600
52.03 PARIDAD IMPAR IMPAR IMPAR IMPAR IMPAR
60 MAESTRO/ESCLAVO
60.01 MODO DE COM. MAESTRO NO SE UTILIZA |NO SE UTILIZA |NO SE UTILIZA |NO SE UTILIZA [NO SE UTILIZA
60.02 SELECTOR PAR no visible no visible no visible PAR no visible
60.03 ACT SEL VENTANA no visible no visible no visible NO no visible
60.04 ANCHO POS VENT no visible no visible no visible 0 no visible
60.05 ANCHO NEG VENT no visible no visible no visible 0 no visible
60.06 TASA DE DROOP 0a 100% 0% 0% 0% 0%
60.07 SENAL MAESTRO 2 0000 a 9999 202 202 202 202
60.08 SENAL MAESTRO 3 0000 a 9999 213 213 213 213
70 CONTROL DDCS
70.01 DIREC CANAL 0 1 1 1 1 1
70.02 DIREC CANAL 3 1 1 1 1 1
70.03 VEL TRANSM CH1 2 Mbits 2 Mbits 2 Mbits 2 Mbits 2 Mbits
90 D SET REC DIRECC
90.01 AUX DS REF3 0 0 0 0 0
90.02 AUX DS REF4 0 0 0 0 0
90.03 AUX DS REF5 0 0 0 0 0
90.04 FUENTE DS PRAL 1 1 1 1 1
90.05 FUENTE DS AUX 3 3 3 3 3
92 D SET TR DIRECC
92.01 COD PRPAL DE EST 302 302 302 302 302 FIJO
92.02 DS PRAL ACT1 102 102 102 102 102
92.03 DS PRAL ACT2 105 105 105 105 105
92.04 DS AUX ACT3 305 305 305 305 305
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Parametro Fabrica Manual/Auto Control PID Control del Par Sg:‘:::atr:z:al Ajuste usuario
92.05 DS AUX ACT4 308 308 308 308 308
92.06 DS AUX ACT5 306 306 306 306 306
96 SA EXT
96.01 SAEXT 1 VELOCIDAD VELOCIDAD VELOCIDAD VELOCIDAD VELOCIDAD
96.02 INVERTIR SA EXT1 NO NO NO NO NO
96.03 MINIMO SA EXT1 0 mA 0mA 0mA 0mA 0mA
96.04 FILTRO SA EXT1 0,01s 0,01s 0,01s 0,01s 0,01s
96.05 ESCALA SA EXT1 100 % 100 % 100 % 100 % 100 %
96.06 SA EXT 2 INTENSIDAD INTENSIDAD INTENSIDAD INTENSIDAD INTENSIDAD
96.07 INVERTIR SA EXT2 NO NO NO NO NO
96.08 MINIMO SA EXT2 0mA 0mA 0mA 0mA 0mA
96.09 FILTRO SA EXT2 2,00s 2,00s 2,00s 2,00s 2,00s
96.10 ESCALA SA EXT2 100 % 100 % 100 % 100 % 100 %
98 MODULOS OPCIONAL
98.01 MODULO TACO NO NO NO NO NO
98.02 ENLACE DE MODULO DE NO NO NO NO NO
COMUNIC
98.03 MODULO1 EXT E/S D NO NO NO NO NO
98.04 MODULO2 EXT E/S D NO NO NO NO NO
98.05 MODULO3 EXT E/S D NO NO NO NO NO
98.06 MODULO EXT E/S A NO NO NO NO NO
98.07 PERFIL COMUN ABB DRIVES ABB DRIVES ABB DRIVES ABB DRIVES ABB DRIVES
98.08 TARJETA NIOC-01 SI SI Sl Sl Sl
98.09 FUNC ED NDIO1 ED7,8 ED7,8 ED7,8 ED7,8 ED7,8
98.10 FUNC ED NDIO2 ED9.10 ED9.10 ED9.10 ED9.10 ED9.10
98.11 FUNC ED NDIO3 ED11,12 ED11,12 ED11,12 ED11,12 ED11,12
98.12 TEMP MOT E/S AN NO NO NO NO NO

1) Parametro 30.05 MODO PROT TERM MOT: En el caso de las unidades ACx 607-0400-3, -0490-3 -
0490-6 y superiores, el ajuste de fabrica es MODO USUARIO.

B-8
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Apéndice C - Control de Bus de Campo

Sinopsis

El ACS 600 puede conectarse a un sistema de control externo —
normalmente un bus de campo — a través de un mddulo adaptador
(conectado al canal de fibra 6ptica CHO en la tarjeta NDCO) y/o una
conexion RS-485 de protocolo Modbus (en la tarjeta NIOC-01).

Control de Bus

de Campo
Nombre de seleccion
de fuente de senal:
MODULO COMUN
o REF. COMUNIC

Controlador de
bus de campo

Bus de campo

Otros
dispositivos

CHO

(DDCS)

Comunic. Modbus estandar

Adaptador de bus de campo

RS-485

Aislamiento galvanico

(Modbus RTU)

Flujo de datos

<¢——Cadigo control (CW)
<—— Referencias (REF1...REF5) ——

RS-485
NBCI
RS-232
L p. e. Puerto serie PC
NPCU

Cédigo estado (SW)———»»
—Valores actuales (ACT1...ACT5)—»

-
Peticiones/respuestas de lectura/escritura de parametros

Figura C-1 Control de bus de campo.

El convertidor puede ajustarse para recibir toda su informacion de

control de un canal de bus de campo, o el control puede distribuirse
entre los dos canales de bus de campo y otras fuentes disponibles,
como entradas analdgicas y digitales.
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Apéndice C — Control de Bus de

Control a través del
canal CHO de Ia
Tarjeta NDCO

Ajuste de la
comunicacion del
adaptador

Campo

El canal de fibra 6ptica de protocolo DDCS, que se halla en la tarjeta
adicional de comunicacién NDCO, se emplea para conectar el ACS
600 a un modulo adaptador de bus de campo. (La tarjeta NDCO puede
pedirse montada de fabrica o como kit de accesorio. También se
instala en fabrica si lo requiere otra opcién.)

El canal CHO se emplea para la conexion del ACS 600 a un sistema de
control Advant. Desde el punto de vista del convertidor, la conexion
Advant es similar a la conexién de un adaptador de bus de campo.

Antes de configurar el ACS 600 para el control de bus de campo, el
modulo adaptador debe instalarse mecanica y eléctricamente de
conformidad con las instrucciones detalladas en el Manual del
hardware del convertidor y el manual del médulo.

La comunicacién entre el ACS 600 y el médulo adaptador de bus de
campo se activa ajustando el parametro 98.02 MODULO COMUNIC.
Después de inicializarse la comunicacion, los parametros de
configuracion del médulo estan disponibles en el convertidor en el
Grupo 51. Estos parametros son especificos para el médulo
empleado; vea su manual para obtener informacion sobre los ajustes
disponibles.

Tabla C-1 Parametros de ajuste de comunicacion para el canal CHO (para la conexion de un

adaptador de bus de campo).

Ajuste para el

Parametro Ajustes alternativos Control a través de Funcién/Informacion

CHo

INICIALIZACION DE LA COMUNICACION

98.02 MODULO NO; BUS DE CAMPO; FIELDBUS Inicializa la comunicacién entre el convertidor

COMUNIC ADVANT; MODBUS (canal de fibra 6ptica CHO) y el médulo
ESTANDAR; adaptador de bus de campo. Activa los
PERSONALIZAD parametros del médulo (Grupo 51).

98.07 PERFIL COMUN ABB DRIVES; ABB DRIVES Selecciona el perfil de comunicacién empleado
CSA 2.8/3.0 por el convertidor. Afecta a ambos canales de

bus de campo (canal de fibra 6ptica CHO y
Comunicacién Modbus estandar). Véase la
seccion Perfiles de comunicacion mas adelante
en este Apéndice.

CONFIGURACION DEL MODULO ADAPTADOR (especifica para el médulo, véase el manual del médulo.)

51.01 (PARAMETRO DE
BUS DE CAMPO 1)

51.15 (PARAMETRO DE
BUS DE CAMPO 15)

Después de ajustar los Parametros en el Grupo 51, los parametros de
control del convertidor (mostrados en la Tabla C-4) deben
comprobarse y ajustarse si es necesario.
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Conexion de AF 100

Tipos de componentes
opticos

Apéndice C — Control de Bus de Campo

La conexién de un ACS 600 a un bus AF (Bus de campo Advant) 100
es similar a la de otros buses de campo, con la excepcién de que una
de las interfaces AF 100 listadas a continuacion se sustituye por el
adaptador de bus de campo. A diferencia de otros buses de campo, el
Grupo de parametros 51 contiene parametros no ajustables. El
convertidor (canal CHO) esta conectado a la interfaz del AF 100
mediante cables de fibra 6ptica. La lista siguiente muestra las
interfaces adecuadas:

¢ CI810A Fieldbus Communication Interface (FCI)
Se requiere Interfaz de puerto dptica ModuleBus TB811 (5 MBd) o
TB810 (10 MBA)

e Advant Controller 70 (AC 70)
Se requiere Interfaz de puerto dptica ModuleBus TB811 (5 MBd) o
TB810 (10 MBd)

* Advant Controller 80 (AC 80)
Conexién ModuleBus dptica: Se requiere Interfaz de puerto dptica
ModuleBus TB811 (5 MBd) o TB810 (10 MBd)
Conexion DriveBus: Conectable a tarjeta NAMC-11 con opcion de
comunicacion NDCO-01.

Es posible que una de las interfaces anteriores se halle en el bus AF
100. En caso contrario, esta disponible un kit de Bus de campo Advant
100 (NAFA-01), que contiene la Interfaz de comunicacion de bus de
campo CI810A, una Interfaz de puerto éptica ModuleBus TB811, y un
Conector tap de linea TC505. (Esta disponible mas informacion sobre
estos componentes en la Guia del usuario de E/S S800, 3BSE 008
878 [ABB Industrial Systems, Vasteras, Suecial).

La interfaz de puerto 6ptica ModuleBus TB811 esta equipada con
componentes 6pticos de 5 MBd, mientras que la TB810 tiene
componentes de 10 MBd. Todos los componentes en un enlace de
fibra éptica deben ser del mismo tipo ya que los componentes de 5
MBd no se comunican con los de 10 MBd. La eleccion entre TB810 y
TB811 depende del equipo conectado.

La TB811 (5 MBd) deberia emplearse al conectar el convertidor al
siguiente equipo:

» Tarjeta NAMC-03 (no empleada con el Programa de aplicacion
estandar 5.2 o posteriores)

e Tarjeta NAMC-11/51 con Opcién de comunicacion NDCO-02

e Tarjeta NAMC-11/51 con Opcién de comunicacion NDCO-03

* Tarjeta NAMC-22.

La TB810 (10 MBd) deberia emplearse al conectar el convertidor al
siguiente equipo:

e Tarjeta NAMC-11/51 con Opcién de comunicacion NDCO-01
e Tarjeta NAMC-21
* Unidades distribuidoras NDBU-85/95 DDCS.
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Apéndice C — Control de Bus de Campo

Ajuste de la comunicacion

La comunicacion entre el ACS 600 y la interfaz del AF 100 se activa

ajustando el pardmetro 98.02 MODULO COMUNIC a ADVANT.

Tabla C-2 Parametros de ajuste de la comunicacion para el canal CHO (para conexion de AF 100).

Ajuste para el

Parametro Ajustes alternativos Control a través de Funcién/Informacion
CHoO

INICIALIZACION DE LA COMUNICACION

98.02 MODULO NO; BUS DE CAMPO; ADVANT Inicializa la comunicacién entre el convertidor

COMUNIC ADVANT; MODBUS (canal de fibra 6ptica CHO) y la interfaz de AF
ESTANDAR, 100. La velocidad de transmision es de 4 Mbit/s.
PERSONALIZAD

98.07 PERFIL COMUN ABB DRIVES; ABB DRIVES Selecciona el perfil de comunicacién empleado
CSA 2.8/3.0 por el convertidor. Afecta a ambos canales de

bus de campo (canal de fibra 6ptica CHO y
Comunicacion Modbus estandar). Véase la
seccion Perfiles de comunicacion mas adelante
en este Apéndice.

Después de ajustar los parametros de activacién de la comunicacion,
la interfaz del AF 100 debe programarse de conformidad con su
documentacion, y los parametros de control del convertidor (en la
Tabla C-4) deben comprobarse y ajustarse si es necesario.

En una conexién éptica ModuleBus, el valor para el Parametro de
convertidor 70.01 CHO NODE ADDRESS se calcula desde el valor del
terminal POSICION en el elemento de base de datos apropiado (para
el AC 80, DRISTD) de este modo:

1. Multiplique las centenas del valor de POSICION por 16.
2. Sume las decenas y unidades del valor de POSICION al resultado.

Por ejemplo, si el terminal POSICION del elemento de base de datos
DRISTD tiene el valor 110 (el décimo convertidor en el anillo
ModuleBus éptico), el Parametro 70.01 debe ajustarsea 16 x 1 + 10 =
26.

En una conexiéon AC 80 DriveBus, los convertidores se direccionan
de 1 a 12. La direccién del convertidor (ajustada con el Parametro
70.01) esta relacionada con el valor del terminal DRNR del elemento
PC ACSRX.
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Comunicacion
Modbus estandar

Ajuste de la
comunicacion

Apéndice C — Control de Bus de Campo

Los jacks modulares (X28 y X29) en la tarjeta NIOC-01 del ACS 600
constituyen la Comunicacion Modbus estandar. Esta comunicacion
puede emplearse para el control externo con un controlador Modbus
de protocolo RTU. El controlador puede conectarse directamente o
empleando un modulo de interfaz de conexion de bus de panel NBCI
para obtener aislamiento galvanico y conexion paralela o a larga
distancia de diversos convertidores.

Un puerto RS-232 (como un puerto serie de un PC) puede conectarse
a la Comunicaciéon Modbus estandar a través de una Unidad de
conexién NPCU-01 PC, que proporciona aislamiento galvanico y
conversion RS-232/RS-485. (De todas formas, la herramienta ligera
PC Drive Window sélo puede conectarse al conector del Panel de
control en la tarjeta NAMC.)

La comunicacion a través de Comunicacion Modbus estandar se
inicializa ajustando el parametro 98.02 MODULO COMUNIC a STD
MODBUS. Después, es necesario ajustar los parametros en el Grupo
52. Véase la tabla siguiente.

Tabla C-3 Parametros de ajuste de comunicacion para Comunicacion Modbus estandar.

Ajuste para el control a

Parametro Ajustes alternativos tr_aves_ d ela Funcién/Informacion
Comunicacion Modbus
estandar

INICIALIZACION DE LA COMUNICACION

98.02 MODULO NO; BUS DE CAMPO; STD MODBUS Inicializa la comunicacion entre el convertidor

COMUNIC ADVANT; MODBUS (Comunicacion Modbus estandar) y el
ESTANDAR; controlador de protocolo Modbus. Activa los
PERSONALIZAD Parametros de comunicacion en el Grupo 52.

98.07 PERFIL COMUN ABB DRIVES; ABB DRIVES Selecciona el perfil de comunicacién empleado
CSA 2.8/3.0 por el convertidor. Afecta a ambos canales de

bus de campo (canal de fibra éptica CHO y
Comunicacion Modbus estandar). Véase la
seccion Perfiles de comunicacion mas
adelante en este Apéndice.

PARAMETROS DE COMUNICACION

52.01 NUM ESTACION

1a247

Especifica el numero de estacion del
convertidor en la Comunicacién Modbus
estandar.

52.02 VEL TRANSM

600; 1200; 2400; 4800;
9600

Velocidad de comunicacion para la
Comunicacion Modbus estandar.

52.03 PARIDAD

ODD; EVEN; - Ajuste de paridad para la Comunicacion
NONE1STOPBIT; Modbus estandar.
NONE2STOPBIT

Después de ajustar los parametros en el Grupo 52, los parametros de
control del convertidor (en la Tabla C-4) deberian comprobarse y
ajustarse si es necesario.
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Parametros de control
del convertidor

Después de que se hayan ajustado los canales de bus de campo
requeridos, deberian comprobarse y ajustarse si es necesario los
parametros de control del convertidor listados en la Tabla C-4.

La columna Ajuste para el control de bus de campo proporciona el
valor a emplear cuando cualquiera de los canales de bus de campo
(CHO o Comunicacion Modbus estandar) es la fuente requerida o el

destino para una sefal en particular. La columna Funcion/
Informacidn facilita una descripcion del parametro.

La composicidon de los mensajes y las rutas de senales de bus de
campo se explican en este Apéndice en La interfaz de Control de
Bus de Campo. También se facilita informacion sobre los ajustes de
parametros alternativos en el Capitulo 6.

Tabla C-4 Parametros de control del convertidor que deben ajustarse y comprobarse para el control

de bus de campo.

Parametro

Ajuste para el
Control de Bus de
Campo

Funcién/Informacion

SELECCION DE LA FUENTE DE LOS COMANDOS DE CONTROL

10.01 EXT1
MAR/PARO/DIR

10.02 EXT2
MAR/PARO/DIR

MODULO COMUNIC

Activa el Cédigo de Control de bus de campo (salvo el bit 11)
cuando se selecciona EXT1 como lugar de control.

Activa el Cédigo de Control de bus de campo (salvo el bit 11)
cuando se selecciona EXT2 como lugar de control.

10.03 DIRECCION

PETICION

Activa el control de la direccidn de rotacién segun la definicién
de los Parametros 10.01 y 10.02.

11.02 SELEC EXT1/
EXT2

MODULO COMUNIC

Activa la seleccion de EXT1/EXT2 mediante el bit 11 del
Cédigo de Control de bus de campo EXT CTRL LOC.

11.03 SELEC REF
EXT1

11.06 SELEC REF
EXT2

REFCOM.,

COM RAP,
REFCOM.+EA1,
REFCOM.+EAS5,
REFCOM * EA1 6
REFCOM. * EA5

Se usa la Ref. de Bus de Campo REF1 cuando se selecciona
EXT1 como lugar de control.

Véase la seccion Referencias para informacion sobre los
ajustes alternativos.

Se usa la Ref. de Bus de Campo REF2 cuando se selecciona
EXT2 como lugar de control.

Véase la seccion Referencias para informacion sobre los
ajustes alternativos.
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Parametro

Ajuste para el
Control de Bus de
Campo

Funcion/Informacion

SELECCION DE FUENTE DE LAS SENALES DE SALIDA

14.01 SALIDA RELE
SR1

14.02 SALIDA RELE
SR2

14.03 SALIDA RELE
SR3

15.01 SALIDA
ANALOG 1

15.06 SALIDA
ANALOG 2

MODULO COMUNIC

Activa el control de la salida de relé SR1 con el bit 13 de la
referencia de bus de campo REF3.

Activa el control de la salida de relé SR2 con el bit 14 de la
referencia de bus de campo REF3.

Activa el control de la salida de relé SR3 con el bit 15 de la
referencia de bus de campo REF3.

Dirige el contenido de la referencia de bus de campo REF4 a
la salida analdgica SA1.
Escala: 20000 = 20 mA

Dirige el contenido de la referencia de bus de campo REF5 a
la salida analdgica SA2.
Escala: 20000 = 20 mA.

ENTRADAS DE CONTROL DEL SISTEMA

16.01 PERMISO DE
MARCHA

16.04 SEL
RESTAUR FALLO

MODULO COMUNIC

Activa el control de la sefial de permiso de marcha a través del
bit 3 de Cddigo de control de bus de campo.

Activa la restauracion de fallos a través del bit 7 de Cédigo de
control de bus de campo.

16.07 SALVAR
PARAMETROS

Salva los cambios en los valores de los parametros
(incluyendo los realizados a través del control de bus de
campo) a la memoria permanente. Véase el Capitulo 6 -
Pardmetros.

FUNCIONES DE FALLO DE COMUNICACIO

N

30.18 FUNC.
FALLO COMUNIC

30.19 FALL COM
TIME-OUT

30.20 FALL COM
SR/SA

30.21 AUX DSET
TIME-OUT

Determina la actuacion del convertidor en caso de que se
pierda la comunicacién de bus de campo.

Nota: La deteccién de pérdida de comunicacion se basa en el
control de las series de datos principal y auxiliar recibidas
(cuyas fuentes se seleccionan con los parametros 90.04 y
90.05).

Define el tiempo que transcurre entre la pérdida de la Serie de
datos de referencia principal y la actuacién seleccionada con
el Parametro 30.18.

Determina el valor a que se ajustan las salidas de relé SR1 a
SR3y las salidas analdgicas SA1y SA2 al perderse la Serie
de datos de referencia auxiliar.

Define el tiempo que transcurre entre la pérdida de la Serie de
datos de referencia auxiliar y la actuacion seleccionada con el
Parametro 30.18.

Nota: Esta funcion de supervision se desactiva si los Par.

90.01, 90.02 y 90.03 se ajustan a 0.
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Parametro

Ajuste para el
Control de Bus de
Campo

Funcién/Informacion

SELECCION FINAL DE LA REFERENCIA DE BUS DE CAMPO (no visible cuando 98.02 esta ajustado en

NO)

90.01 AUX DS REF3

90.02 AUX DS REF4

90.03 AUX DS REF5

Define el parametro del convertidor en el que se escribe el
valor de la referencia de bus de campo REF3.

Formato: xxyy, donde xx = Grupo de Parametros (10 a 89),
yy = indice de Parametros. P. e. 3001 = Parametro 30.01.

Define el parametro del convertidor en el que se escribe el
valor de la referencia de bus de campo REF4.
Formato: véase el Parametro 90.01.

Define el parametro del convertidor en el que se escribe el
valor de la referencia de bus de campo REF5.
Formato: véase el Parametro 90.01.

90.04 FUENTE DS
PRAL

1u81

Si 98.02 MODULO COMUNIC es PERSONALIZAD el
parametro selecciona el canal de bus de campo del que el
convertidor lee la Serie de datos de referencia principal (que
consta del Cédigo de control de bus de campo, la referencia
de bus de campo REF1 y la referencia de bus de campo
REF2).

90.05 FUENTE DS
AUX

3u83

Si 98.02 MODULO COMUNIC es PERSONALIZAD este
parametro selecciona el canal de bus de campo del que se lee
la Serie de datos de referencia auxiliar (que comprende las
referencias de bus de campo REF3, REF4 y REF5).

SELECCION DE LA SENAL ACTUAL DE BUS DE CAMPO (no visible cuando 98.02 est4 ajustado en NO)

92.01 COD PRPAL
DE EST

302 (Fijo)

El Cédigo de Estado se transmite como la primera palabra de
la Serie de datos de sefales actuales principal.

92.02 DS PRAL
ACT1

92.03 DS PRAL
ACT2

92.04 DS AUX ACT3

92.05 DS AUX ACT4

92.06 DS AUX ACT5

Selecciona la sefal actual o el valor del parametro que se
transmitiran como la segunda palabra (ACT1) de la Serie de
datos de senales actuales principal.

Formato: (x)xyy, donde (x)x = Grupo de Sefales Actuales o
Grupo de Parametros, yy = Sefial Actual o indice de
Parametros.

P. e. 103 = Sefal Actual 1.03 FRECUENCIA; 2202 =
Parametro 22.02 TIEMPO ACELER 1.

Selecciona la Sefal Actual o valor de Parametro que se
transmitiran como la tercera palabra (ACT2) de la Serie de
datos de senales actuales principal.

Formato: véase el Parametro 92.02.

Selecciona la Sefial Actual o el valor de Parametro que se
transmitirdn como la primera palabra (ACT3) de la Serie de
datos de sefales actuales auxiliar.

Formato: véase el Parametro 92.02.

Selecciona la Sefial Actual o el valor de Parametro que se
transmitira como la segunda palabra (ACT4) de la Serie de
datos de senales actuales auxiliar.

Formato: véase el Parametro 92.02.

Selecciona la Sefial Actual o el valor de Parametro que se
transmitira como la tercera palabra (ACT5) de la Serie de
datos de senales actuales auxiliar.

Formato: véase el Parametro 92.02.

C-8
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Interfase de Control
de Bus de Campo

El Codigo de Control y
el Codigo de Estado

Referencias

Seleccion y correccion de
la ref. de bus de campo

Apéndice C — Control de Bus de Campo

La comunicacidn entre un sistema de bus de campo y el ACS 600
emplea series de datos. Una serie de datos consta de tres palabras de
16 bits. El Programa de aplicacion estandar del ACS 600 permite el
uso de cuatro series de datos, dos en cada direccion. EI ACS 600
dispone de una ubicacion de memoria para dos series de datos de
control y dos series de datos de estado para cada canal de bus de
campo (el canal CHO de fibra 6ptica y el canal de Comunicacion
Modbus estandar), con lo que el total es de 4 ubicaciones de memoria
de entrada y 4 de salida. Dos de las cuatro series de datos de entrada
se seleccionan con el Parametro 98.02 MODULO COMUNIC, 90.04
FUENTE DS PRAL y 90.05 FUENTE DS AUX. Las series de datos
seleccionadas constituyen las Series de datos de referencia principal
que se emplean para controlar el convertidor.

La informacién de estado transmitida por el convertidor se selecciona
con los Parametros 92.01 a 92.03 (la Serie de datos de sefhales
actuales principal), y del 92.04 al 92.06 (la Serie de datos de sefales
actuales auxiliar).

El tiempo de actualizacion para las Series de datos de senales
actuales principal y de referencia principal es de 12 milisegundos; para
las Series de datos de sefales actuales auxiliar y de referencia auxiliar
es de 100 milisegundos.

La Figura C-2 y la Figura C-3 demuestran las rutas de las senales de
entrada y salida para el control de bus de campo.

El Cédigo de Control (CW) es el medio principal para controlar el
convertidor desde un sistema de bus de campo. Es efectivo cuando el
lugar de control actual (EXT1 o EXT2, véanse los Parametros 10.01y
10.02) se ajusta a MODULO COMUN.

La estacion principal del bus de campo (que se detalla en Tabla C-5)
manda el Cddigo de Control al convertidor. El convertidor alterna entre
los estados (ver Figura C-4) segun las instrucciones codificadas en
bits acerca del Cédigo de Control.

El Cédigo de Estado (SW) es un cddigo que contiene informacion de
estado que envia el convertidor a la estacién principal. La composiciéon
del Codigo de Estado se explica en la Tabla C-6.

Las referencias (REF) son palabras de 16 bits que constan de un bit de
signo y un valor entero de 15 bits. Se forma una referencia negativa
(que indica una direccién de rotacion inversa) calculando el
complemento de las dos desde el valor de referencia positivo
correspondiente si el valor del Parametro 10.01 EXT1 MAR/PARO/DIR
6 10.02 EXT2 MAR/PARO/DIR es MODULO COMUN.

La referencia de bus de campo (denominada REF COMUN en
contextos de seleccion de sefal) se selecciona ajustando un
parametro de seleccion de Referencia — 11.03 SELEC REF1 EXT 6
11.06 SELEC REF2 EXT- a REF COMUNIC, COMUN RAP, REF
COMUN+EA1, REF COMUN*EA1, REF COMUN+EAS5, 6 REF

Manual del Firmware
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Apéndice C — Control de Bus de Campo

COMUN*EAS. Los cuatro ultimos permiten corregir la referencia de
bus de campo utilizando las entradas analdgicas como se muestra a
continuacién. (Se requiere un Mddulo de ampliacion de E/S analdgica
opcional NAIO-03 para utilizar la entrada analdgica EAS5).

REF COMUN
La referencia de bus de campo se transmite como tal sin correccion.

COMUNIC RAP

La referencia de bus de campo se transmite como tal sin correccién.
La referencia se lee cada 2 milisegundos si se da alguna de las
siguientes condiciones:

e Ellugar de control es EXT1, el Par. 99.04 MODO CTRL MOTOR es
DTC, y el Par. 40.14 MODO TRIM es DESACTIVADO.

* Ellugar de control es EXT2, el Par. 99.04 MODO CTRL MOTOR es
DTC, el Par. 40.14 MODO TRIM es DESACTIVADO, y se utiliza
una referencia de par.

En cualquier otro caso, la referencia de bus de par se lee cada 6
milisegundos.

Nota: La seleccion COMUNIC RAP desactiva la funcién de velocidad
critica.

REF COMUN+EA1; REF COMUN+EA5; REF COMUN*EA1; REF
COMUN*EA5

Estas selecciones permiten la correccion de la referencia de bus de
campo de este modo:

Ajuste del Efecto de EA1/EA5 Tension de Entrada en la Ref. de Bus de
Parametro Campo
REF COMUN+EA1

REF COMUN+EA5 Coef. de correccién
de ref. de bus de campo A

(100 + 0.5 x [Par. 13.03])%

100%

(100 — 0.5 x [Par. 13.03])%

o 5V joy  Entrada EA1/EAS
Tensién

C-10
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Escalado de la Referencia

Apéndice C — Control de Bus de Campo

de ref. de bus de campoj

100%

Ajuste del Efecto de EA1/EA5 Tension de Entrada en la Ref. de Bus de
Parametro Campo

REF COMUN*EA1

REF COMUN*EA5 Coef. de correccion

50%

0%

5V 1oy  Entrada EA1/EAS
Tension

Las referencias de bus de campo REF1 y REF2 corregidas (véase

de Bus de Campo mas arriba, si se aplica correccion) se escalan como se indica en esta
tabla.
Macro de
Nuam. aplicacién Tipo de
Ref. utilizada referencia Rango Escala Notas
(Param. 99.02)
REF1 (cualquiera) Velocidad o -32765 ... 32765 | -20000 = -[Par. 11.05] | No limitado por los Param. 11.04/
Frecuencia 0=0 11.05.
20000 = [Par. 11.05] | Referencia final limitada por 20.01/
20.02 (velocidad) o 20.07/20.08
(frecuencia).
REF2 FABRICA, Velocidad o -32765 ... 32765 | -20000 = -[Par. 11.08] | No limitado por los Param. 11.07/
MANUAL/ Frecuencia 0=0 11.08.
AUTO, o CTRL 20000 = [Par. 11.08] | Referencia final limitada por 20.01/
SEC 20.02 (velocidad) o0 20.07/20.08
(frecuencia).
CTRL PAR o Par -32765 ... 32765 | -10000 = -[Par. 11.08] | No limitado por los Param. 11.07/
M/E (opcional) 0=0 11.08.
10000 = [Par. 11.08] | Referencia final limitada por el Par.
20.04.
CTRL PID Referencia -32765 ... 32765 | -10000 = -[Par. 11.08] | No limitado por los Param. 11.07/
PID 0=0 11.08.
10000 = [Par. 11.08]
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Apéndice C — Control de Bus de Campo

direccion de giro en el

Como se determina la

control de bus de campo

El control de la direccion de giro se configura para cada lugar de
control (EXT1 y EXT2) con los parametros en el Grupo 10. Las
referencias de bus de campo son bipolares, es decir, pueden ser
negativas o positivas. Los siguientes diagramas ilustran como
interactuan los parametros del Grupo 10 y el signo de la referencia de
bus de campo.

Los siguientes diagramas muestran la relacion entre la referencia de
bus de campo y la REF1/REF2 resultante cuando

— El parametro 10.01/10.02 EXTx MAR/PARO/DIR = MODULO
COMUN,

O

— El parametro 11.03/11.06 SELEC REF EXT x se ajusta en COMUNIC
RAP.

REF1/2
resultante
[11.05/11.08] 4-- - - - -
Par. 10.03 DIRECCION = l
AVANCE Bus campo| . ; |
Ref. 1/2 . |
| -20000* 20000* |
-32767 32767
—[11.05/11.08] 4
REF1/2
resultante
—+ [11.05/11.08]
Par. 10.03 DIRECCION = -32767 32767
RETROCESO Bus campo| -20000* 20000* |
Ref. 1/2 ’ ! : ’
/o L —[11.05/11.08]
REF1/2
resultante
[11.05/11.08]4- - - - -
Par. 10.03 DIRECCION = 32767 :
PETICION Bus camp0| —200[00* : |
Ref. 1/2 T T
’ ; 20000* \
. 32767
/o L —[11.05/11.08]
*10000 si el tipo de referencia es Par o PID

C-12
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Apéndice C — Control de Bus de Campo

Los siguientes diagramas muestran la relacién entre la referencia de
bus de campo y la REF1/REF2 resultante cuando

— El Par. 10.01/10.02 EXTx MAR/PARO/DIR no se ha ajustado en
MODULO COMUN

Y

— El Par. 11.03/11.06 SELEC REF EXT x no se ha ajustado en
COMUNIC RAP.

Direccién recibida por la fuente definida por el Par.

10.01/10.02 EXTx MAR/PAR

O/DIR = AVANCE

Direccion recibida por la fuente definida por el Par.
10.01/10.02 EXTx MAR/PARO/DIR =

RETROCESO
REF1/2 REF1/2
resultante resultante
[11.05/11.08] - - - - - [11.05/11.08] - - - - -
Par. 10.03 DIRECCION = I I
e — | et — —|
. T T . T T
| -20000* 20000° | | -20000* 20000* |
-32767 32767 -32767 32767
—[11.05/11.08] 1 —[11.05/11.08] 1
REF1/2 REF1/2
resultante resultante
+ [11.05/11.08] -+ [11.05/11.08]
Par. 10.03 DIRECCION = -32767 32767 -32767 32767
RETROCESO Bus campo| -20000 20000 | Bus campo| -20000 20000" |
Ref. 1/2 ’ T 1 ‘ Ref. 1/2 ‘ T T ’
—[11.05/11.08] 4-- - - - -\ —[11.05/11.08] 4-- - - - -
REF1/2 REF1/2
resultante resultante
[11.05/11.08] +- - - - - -+ [11.05/11.08]
Par. 10.03 DIRECCION = ! -32767 32767
PETICION g:fs ;:/azmpo| . ] gufs 1072mp0| -20000* 20000" |
A T T er. T T
| -20000* 20000* | | |
-32767 32767 :
—[11.05/11.08] 4 —[11.05/11.08] £+ - - - =) '
*10000 si el tipo de referencia es Par o PID
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Apéndice C — Control de Bus de Campo

Valores actuales

Direccionamiento
Modbus

Los Valores Actuales (ACT) son palabras de 16 bits que contienen
informacidn sobre unas operaciones especificas seleccionadas del
convertidor. Las funciones a controlar se seleccionan con los
parametros del Grupo 92. La escala de los valores enteros enviados al
maestro como Valores Actuales depende de la funcidn seleccionada;

véase la columna Escala para el bus de campo en las tablas del
Apéndice A.

Desde la Tabla C-7 de este Apéndice en adelante se presenta el
contenido de las Senales Actuales del Grupo 3. (Los cédigos de
control y estado también estan disponibles como Sefales actuales
3.01 y 3.02 respectivamente.)

En la memoria del controlador Modbus, el Cddigo de control, el Cédigo

de estado, las referencias y los valores actuales se correlacionan de
este modo:

‘ Direcc. ‘ Contenido ‘ ‘ Direcc. ‘ Contenido
40001 Cdd. control 40004 Cdd. estado
40002 REF1 40005 ACT1
40003 REF2 40006 ACT2
40007 REF3 40010 ACT3
40008 REF4 40011 ACT4
40009 REF5 40012 ACT5

Esta disponible mas informacién en la publicacién Guia de instalacion
y puesta en marcha de NMBA-01 (BAFY 58919772 [Inglés]; publicada
por ABB Industry Oy, Helsinki, Finlandia) y el sitio web de Modicon
http:\\www.modicon.com.

C-14
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Figura C-2 Entrada de datos de control desde bus de campo.
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Figura C-3 Seleccion de valor actual para bus de campo.
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Perfiles de
comunicacion

Apéndice C — Control de Bus de Campo

El Programa de aplicacion estandar 5.0 (o version posterior) soporta el
perfil de comunicacion ABB Drives, que estandariza la interfaz de
control (como el Cddigo de control y estado) entre los convertidores
ABB. El perfil ABB Drives se deriva de la interfaz de control
PROFIBUS y proporciona diversas funciones de control y de
diagnéstico (véanse la Tabla C-5, Tabla C-6 y Figura C-4).

Para mantener la compatibilidad descendente con el Programa de
aplicacién estandar versiones 2.8 y 3.0, puede seleccionarse un perfil
de comunicacion adecuado para estas versiones con el Parametro
98.07 COMM INTERFACE. Ello elimina la necesidad de reprogramar
el PLC cuando se sustituyen convertidores ACS 600 con versiones de
programa 2.8 o 3.0.

Los Cédigos de control y estado para el perfil de comunicacion CSA
2.8/3.0 se detallan en las tablas Tabla C-19 y Tabla C-20
respectivamente.

Nota: El parametro selector del perfil de comunicacion 98.07 PERFIL
COMUN afecta a los canales CHO 6ptico y Modbus estandar.
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Apéndice C — Control de Bus de Campo

Tabla C-5 Cddigo de Control (Senal Actual 3.01) para el perfil de comunicacion ABB Drives. El texto
en mayusculas y negrita se refiere a los estados que se muestran en la Figura C-4.

Bit

Nombre

Valor

Introduzca ESTADO/Descripcién

0

ON

1

Introduzca READY TO OPERATE

OFF1

0

Paro de emergencia, parar con el tiempo definido por el Par. 22.07 TIEMP DEC STOP EM
Introduzca OFF1 ACTIVE; continuar con READY TO SWITCH ON a menos que se hayan
activado otros bloqueos (OFF2, OFF3)

OFF2

Continuar la operacion (OFF2 inactivo)

OFF emergencia, paro libre.
Introduzca OFF2 ACTIVE; continuar con SWITCH-ON INHIBITED

OFF3

Continuar la operacion (OFF3 inactivo)

Paro de emergencia, parar con el tiempo definido por el Par. 22.07 TIEMP DEC STOP EM
Introduzca OFF3 ACTIVE; continuar con SWITCH-ON INHIBITED.

Atencion: Asegurese de que el motor y la maquina en funcionamiento pueden ser detenidos
utilizando este modo de paro.

START

Introduzca OPERATION ENABLED (Nota: la sefal de permiso de marcha debe estar activa,
véase el Parametro 16.01. Si el Param. 16.01 se ha ajustado en MODULO DE , este bit también
activa la sefal de permiso de marcha)

Inhiba el funcionamiento. Introduzca OPERATION INHIBITED

RAMP_OUT_
ZERO

Funcionamiento normal.
Introduzca RAMP FUNCTION GENERATOR: OUTPUT ENABLED

Fuerce la salida del Generador de Funcién de Rampa a cero.
El convertidor rampa hasta pararse (limites de intensidad y tensién de CC en vigor)

RAMP_HOLD

Activar la funcién de rampa.
Introduzca RAMP FUNCTION GENERATOR: ACCELERATOR ENABLED

Detener rampa (se retiene la salida del generador de funcién de rampa)

RAMP_IN_
ZERO

Funcionamiento normal. Introduzca OPERATING

Se fuerza el valor de entrada del generador de funcién de rampa a cero

RESET

Restauracioén de fallo si existe un fallo activo. Introduzca SWITCH-ON INHIBITED

Continuar con el funcionamiento normal

INCHING_1

No se utiliza.

No se utiliza.

INCHING_2

No se utiliza.

No se utiliza.

10

REMOTE_CMD

Control de bus de campo conectado

Cédigo de control <> 0 o Referencia <> 0: Conserva los ultimos Cddigos de control y Referencia
Cadigo de control = 0 y Referencia = 0: Control de bus de campo conectado.
La referencia y la rampa de aceleracién/deceleracién estan bloqueadas.

11

EXT CTRLLOC

Seleccione el Lugar de Control Externo 2 (EXT2). Efectivo si el Par. 11.02 se ajusta a MODULO
COMUN

Seleccione el Lugar de Control Externo 1 (EXT1). Efectivo si el Par. 11.02 se ajusta a MODULO
COMUN

12a15

Reservado
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Tabla C-6 Cddigo de Estado (Sefal Actual 3.02) para el perfil de comunicacion ABB Drives. El texto
en mayusculas y negrita se refiere a los estados que se muestran en la Figura C-4.

Bit Nombre Valor ESTADO/Descripcion
0 RDY_ON 1 READY TO SWITCH ON.
0 NOT READY TO SWITCH ON.
1 RDY_RUN 1 READY TO OPERATE.
0 OFF1 ACTIVE.
2 RDY_REF 1 OPERATION ENABLED.
0 OPERATION INHIBITED.
3 TRIPPED 1 FAULT.
0 Sin fallos
4 OFF_2_STA 1 OFF2 inactivo
0 OFF2 ACTIVE.
5 OFF_3_STA 1 OFF3 inactivo
0 OFF3 ACTIVE.
6 SWC_ON_INHIB 1 SWITCH-ON INHIBITED.
0
7 ALARM 1 Aviso/Alarma
0 Sin Aviso/Alarma
8 AT_SETPOINT 1 OPERATING. El valor actual es igual al valor de referencia (= esté dentro de los limites
de tolerancia)
0 El valor actual es diferente del valor de referencia (= esta fuera de los limites de
tolerancia)
9 REMOTE 1 Localizacion del control del convertidor: REMOTE (EXT1 o EXT2)
0 Localizacion del control del convertidor: LOCAL
10 ABOVE_LIMIT 1 La frecuencia actual o el valor de la velocidad son iguales o mayores que el limite de
supervision. 32.02). Valido en ambas direcciones de rotacién independientemente del
valor del Parametro 32.02.
0 La frecuencia actual o el valor de la velocidad estan dentro del limite de supervisién
11 EXT CTRL LOC 1 Se ha seleccionado el Lugar de control externo 2 (EXT2)
0 Se ha seleccionado el Lugar de control externo 1 (EXT1)
12 EXT RUN ENABLE 1 Sefal de permiso de marcha externo recibida
0 Permiso de marcha negativo externo recibido
13 a 14 |Reservado
15 1 Error en la comunicacion detectado por el médulo adaptador de bus de campo (en el
canal de fibra 6ptica CHO).
0 Comunicacién de adaptador de bus de campo (CHO) OK
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<1
| |
SWITCH-ON
MAINS OFF INHIBITED | — (sw Bite=1) ACS 600
+ Conexion a red + (CW Bit0=0) Maql.“na de eStadO
| . [y4
- ' la aplicacion est
— de la aplicacion est.
TO SWITCH ON }—— H+0=
ABCD (SW Bit0=0) —
CW = Cddigo de Control
SW = Cddigo de Estado
. (CW=xxxx x1xx xxxx x110) n = Velocidad
(CW Bit3=0) | = Intensidad de entrada
RFG = Generador Funciéon Rampa
o f = Frecuencia
OPERATION SWITCHON | (g Bito=1) -
INHIBITED | (SW Bit2=0)
funci X desde cualquier estado
'unlt:llonamlento I (CW=xxxx x1xx xxxx x111)
inhibido
~ Fallo
-
READY TO
OPERATE | (SW Bit1=1) FAULT | (SW Bit3=1)
desde cualquier estado
| (CW Bit7=1)
E (CW=xxxx xTxx xxxx 1111
OFF1 (CW Bit0=0) y SW Bit12=1) >
OFF1 desde cualquier estado desde cualquier estado
ACTIVE L (swBit1=0) Vv Paro de emergencia Paro de emergencia A
o OFF2 (CW Bit1=0
(CW Bita=1 + OFF3 (CW Bit2=0) + (CW Bit1=0)
n()=0/1=0 and OFF3 OFF2
SW Bit12=1
‘ ) v ACTIVE —— (sw Bits=0) | ACTIVE |—— (sw Bit4=0)
n(f)=0/1=0
(CW Bit4=0)
I~
-
cD OPERATION
ENABLED  [—— (sw Bit2=1)
A
(CW Bit5=0) (CW=xxxx x1xx xxx1 1111)
l\
RFG: OUTPUT
ENABLED
(CW Bit6=0) (CW=xxxx x1xx xx11 1111)
RFG: ACCELERATOR
ENABLED
C
(CW=xxxx x1xx x111 1111)
OPERATING .
——(sw Bits=1)
D—<—I

Figura C-4 La mdquina de estado del ACS 600 para el Programa de aplicacion estandar (Perfil de
comunicacion ABB Drives), efectiva en control de bus de campo.
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Tabla C-7 Cddigo de Estado auxiliar (Sefal Actual 3.03).

Bit Nombre ‘ Descripcion
0 Reservado
1 OUT OF WINDOW ‘ Diferencia de velocidad fuera de la ventana (en control de velocidad)*.
2 Reservado
3 MAGNETIZED ‘ Se ha formado flujo en el motor.
4 Reservado
5 SYNC RDY Contador de posicién sincronizado.
6 1 START NOT DONE El convertidor no se ha puesto en marcha después de cambiar los
parametros del motor en el Grupo 99.
7 IDENTIF RUN DONE Marcha de identificaciéon del motor completada con éxito.
8 START INHIBITION Prevencion de puesta de marcha intempestiva activa.
9 LIMITING Control en un limite. Véase la sefal actual 3.04 CODIGO LIMITE 1.
10 | TORQ CONTROL Se sigue la referencia de par*.
11 | ZERO SPEED El valor absoluto de la velocidad actual del motor esta por debajo del limite
cero de velocidad (4% de la velocidad sincrona).
12 | INTERNAL SPEED FB Se sigue la realimentacién de velocidad interna.
13 | M/F COMM ERR Error de comunicacién del enlace Maestro/Esclavo (en CH2)*.
14 | Reservado
15 | Reservado

* Véase Master/Follower Application Guide (3AFY 58962180 [Inglés]).

Tabla C-8 Cddigo de Limite 1 (Senal Actual 3.04).

Bit Nombre Limite activo

0 TORQ MOTOR LIM Limite de desincronizacion.

1 SPD_TOR_MIN_LIM Limite min. de par de control de
velocidad.

2 SPD_TOR_MAX_LIM Limite max. de par de control de
velocidad.

3 |TORQ_USER_CUR_LIM Limite de intensidad definido por
el usuario.

4 TORQ_INV_CUR_LIM Limite interno de intensidad.

5 | TORQ_MIN_LIM Cualquier limite min. de par.

6 | TORQ_MAX_LIM Cualquier limite méax. de par.

7 TREF_TORQ_MIN_LIM Limite min. de referencia de par.

8 TREF_TORQ_MAX_LIM Limite max. de referencia de
par.

9 FLUX_MIN_LIM Limite min. de referencia de
flujo.

10 | FREQ_MIN_LIMIT Limite min. de Velocidad/
Frecuencia.

11 | FREQ_MAX_LIMIT Limite méax. de Velocidad/
Frecuencia.

12 | DC_UNDERVOLT Limite de subtension de CC.
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Bit Nombre Limite activo
13 | DC_OVERVOLT Limite de sobretension de CC.
14 | TORQUE LIMIT Cualquier limite de par.
15 | FREQ_LIMIT Cualquier limite de velocidad/
frecuencia.
Tabla C-9 Cddigo de Fallo 1 (Sehal Actual 3.05).
Bit Nombre Descripcion
0 CORTOCIRCUITO
1 SOBRETENS
2 SOBRETEN CC .
En lo referente a las posibles causas y
3 ACx 600 TEMP soluciones, véase
el capitulo 7 — Localizacion de fallos.
4 FALLO A TIERRA
5 |TERMISTOR
6 |TEMP MOTOR
7 FALLO SISTEMA | El Cédigo de Fallo del Sistema indica un
fallo (Sefal Actual 3.07)
8 BAJA CARGA En lo referente a las posibles causas y
S0 c soluciones, véase
9 BREFRE el capitulo 7 — Localizacion de fallos.
10 | Reservado
Reservado
15 | Reservado
Tabla C-10 Cddigo de Fallo 2 (Senal Actual 3.06).
Bit Nombre Descripcion
0 FASE RED )
En lo referente a las posibles causas y
1 NO DATOS MOT | soluciones, véase
/ itulo 7 — Localizacid fallos.
B SUBTENS GG el capitulo ocalizacion de fallos
3 Reservado
4 MARCH DESACT
5 ENCODER
DEFECTO En lo referente a las posibles causas y
soluciones, véase
6 COMUNIC E/S el capitulo 7 — Localizacion de fallos.
7 | TEMP. AMBIENTE
8 FALLO EXTER
9 OVER SWFREQ | Fallo sobrefrecuencia conmutacion
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Bit Nombre Descripcion
10 |[FUNC EA <MIN
11 | PPCC LINK
12 |MODULO En lo referente a las posibles causas y
COMUNIC soluciones, véase
13 | FALLO PANEL el capitulo 7 — Localizacion de fallos.
14 | MOTOR BLOQ
15 | FASE MOTOR
Tabla C-11 Cddigo de Fallo del Sistema (Sehal Actual 3.07).
Bit Nombre Descripcién
0 FLT (F1_7) Error de archivo param. ajustados de fabrica
1 MACRO Error de archivo macro usuario
USUARIO
2 FLT (F1_4) Error de funcionamiento de la FPROM
3 FLT (F1_5) Error de datos de la FPROM
4 FLT (F2_12) Desbordamiento nivel tiempo interno 2
5 FLT (F2_13) Desbordamiento nivel tiempo interno 3
6 FLT (F2_14) Desbordamiento nivel tiempo interno 4
7 FLT (F2_15) Desbordamiento nivel tiempo interno 5
8 FLT (F2_16) Desbordamiento maquina de estado
9 FLT (F2_17) Error ejecucion del programa de aplicacion
10 |FLT (F2_18) Error ejecucién del programa de aplicacion
11 | FLT (F2_19) Instruccién no permitida
12 | FLT (F2_3) Desbordamiento de pila de registros
13 |FLT (F2_1) Desbordamiento de pila de sistema
14 | FLT (F2_0) Subdesbordamiento de pila de sistema
15 | Reservado
Tabla C-12 Cddigo de Alarma 1 (Senal Actual 3.08).
Bit Nombre Descripcion
0 |START INHIBIT En lo referente a las posibles causas y
soluciones, véase
el capitulo 7 — Localizacion de fallos.
1 Reservado
2 Reservado
3 | TEMP MOTOR
4 ACx 600 TEMP En lo referente a las posibles causas y
soluciones, véase
5 |ENCODERERR | g/ capitulo 7 - Localizacién de fallos.
6 |TEMP MED
7 Reservado
8 Reservado

Apéndice C — Control de Bus de Campo
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Bit Nombre Descripcién
9 Reservado
10 | Reservado
11 | Reservado
12 | MODULO
COMUNIC En lo referente a las posibles causas y
13 | TERMISTOR Z(/)?;,LI)%‘T;/E; ’ ;e—aiicalizacidn de fallos.
14 |FALLO A TIERRA
15 | Reservado

Tabla C-13 Cddigo de Alarma 2 (Senal Actual 3.09).

Bit Nombre Descripcion
0 Reservado
1 BAJA CARGA En lo referente a las posibles causas y
soluciones, véase
el capitulo 7 — Localizacion de fallos.
2 Reservado
3 SUBTENS CC
4 SOBRETEN CC En lo referente a las posibles causas y
soluciones, véase
5 SOBREINTENS el capitulo 7 — Localizacion de fallos.
6 SOBREFREC
7 ALM (A_16) Error al restaurar POWERFAIL.DDF.
8 ALM (A_17) Error al restaurar POWERDOWN.DDF.
9 MOTOR BLOQ En lo referente a las posibles causas y
10 | FUNG EA < MIN soluciones, véase
< el capitulo 7 — Localizacién de fallos.
11 | Reservado
12 | Reservado
13 | FALLO PANEL En lo referente a las posibles causas y
soluciones, véase
el capitulo 7 — Localizacion de fallos.
14 | Reservado
15 | Reservado
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Tabla C-14 3.12 Codigo de informacion de fallo NINT (Senal actual 3.12). El codigo incluye
informacion sobre la ubicacion de los fallos COMUNICACION PPCC, SOBRETENS, FALLO A
TIERRA y CORTOCIRCUITO (véase la Tabla C-9 Codigo de fallo 1, Tabla C-10 Cddigo de fallo 2, y
Capitulo 7 - Analisis de fallos).

Bit Nombre Descripcion

0 NINT 1 FLT Fallo de tarjeta NINT 1*

1 NINT 2 FLT Fallo de tarjeta NINT 2~

2 NINT 3 FLT Fallo de tarjeta NINT 3*

3 NINT 4 FLT Fallo de tarjeta NINT 4~

4 NPBU FLT Fallo de tarjeta NPBU*

5 - No se emplea

6 U-PHSC U Cortocircuito de IGBT(s) del brazo superior de Fase U

7 U-PHSCL Cortocircuito de IGBT(s) del brazo inferior de Fase U

8 V-PH SC U Cortocircuito de IGBT(s) del brazo superior de Fase V

9 V-PHSC L Cortocircuito de IGBT(s) del brazo inferior de Fase V

10 W-PH SC U Cortocircuito de IGBT(s) del brazo superior de Fase W

11 W-PH SC L Cortocircuito de IGBT(s) del brazo inferior de Fase W
12...15 No se emplea

* S6lo se emplea con inversores paralelos. NINT 0 se conecta a NPBU CH1, NINT 1 a CH2

Diagrama de bloques del inversor

i | NAMC Tarjeta de aplicacién y control del
@ @ @ IGBT del brazo superior motor
NINT Tarjeta de interfaz del circuito de
NAMC ——
NINT| ) potencia
@ @ @ IGBT del brazo inferior NPBU Unidad distribuidora de comunicacion
! I | PPCS
u V] w
Diagrama de bloques de la unidad inversora (de dos a cuatro inversores paralelos)
NAMC| | NPBU CH3
CH1 CH2
—_— T

' I
5 e
/ NINT|
EE

NINT]

&
)
2
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Tabla C-15 Cddigo de control auxiliar 3 (Sefal Actual 3.13)

Bit Nombre Descripcion
0 INVERTIDO El motor gira en direccion inversa.

1 CTRL EXT Se ha seleccionado el control externo.

2 REF 2 SEL Se ha seleccionado la referencia 2.

3 VELOC CONST Se ha seleccionado una velocidad constante (1...15).

4 | ORD MARCHA El ACS 600 ha recibido un comando de Marcha.

5 SEL USUARIO 2 | Se ha cargado la macor de usuario 2.

6 OPEN BRAKE El comando Open Brake esta ACTIVADO. Véase el Grupo 42 CONTROL DE FRENADO.
7 PERDIDA REF Se ha perdido la referencia.

8 Reservado

15 | Reservado

Tabla C-16 Cddigo de control auxiliar 4 (Sefial Actual 3.14)

Bit Nombre Descripcién

0 LIM VELOC 1 La velocidad de salida ha excedido o ha caido por debajo del limite de supervision 1. Véase el grupo
32 SUPERVISION.

1 LIM VELOC 2 La velocidad de salida ha excedido o ha caido por debajo del limite de supervision 2. Véase el grupo
32 SUPERVISION.

2 LIM INTENS La intensidad del motor ha excgdido o ha caido por debajo del limite establecido de supervision.
Véase el grupo 32 SUPERVISION.

3 LIM REF 1 La referencia 1 ha excgdido o ha caido por debajo del limite establecido de supervision. Véase el
grupo 32 SUPERVISION.

4 LIM REF 2 La referencia 2 ha excg;dido o ha caido por debajo del limite establecido de supervision. Véase el
grupo 32 SUPERVISION.

5 LIM PAR 1 El par del motor ha excedido o ha caido por debajo del limite de supervision PAR1. Véase el grupo
32 SUPERVISION.

6 LIM PAR 2 El par del motor,ha excedido o ha caido por debajo del limite de supervision PAR2. Véase el grupo
32 SUPERVISION.

7 LIM ACT 1 El valor actual 1 del Regulador PID ha excedjdo o ha caido por debajo del limite establecido de
supervision. Véase el grupo 32 SUPERVISION.

8 LIM ACT 2 El valor actual 2 del Regulador PID ha excedjdo o ha caido por debajo del limite establecido de
supervision. Véase el grupo 32 SUPERVISION.

9 Reservado

Reservado
15 | Reservado
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Tabla C-17 Cddigo de alarma 4 (Sehal Actual 3.15)

Bit Nombre Descripcion

0 Reservado

1 TEMP MOTOR 1

En lo referente a las posibles causas y soluciones, véase

TEMP MOTOR 2 el capitulo 7 — Localizacion de fallos.

2
3 RECON FRENO
4

Reservado

Reservado

15 | Reservado

Tabla C-18 Codigo de alarma 4 (Senfal Actual 3.16)

Bit Nombre Descripcién

0 Reservado

1 TEMP MOTOR 1

2 TEMPMOTOR2 | o referente a las posibles causas y soluciones, véase
3 RECON FRENO | € capitulo 7 — Localizacidn de fallos.
4 | MODO DORMIR
5 Reservado
Reservado

15 | Reservado

Tabla C-19 Cddigo de control para el Perfil de comunicacion CSA 2.8/3.0.

Bit Nombre Descripcién
0 Reservado
1 ENABLE 1 = Activado
0 = Paro libre
2 Reservado

3 MARCHA/PARO | 041 = Marcha
0 = Paro de acuerdo con el Parametro 21.03 FUNCION
PARO.

4 Reservado

5 CNTRL_MODE 1 = Seleccionar modo de control 2
0 = Seleccionar modo de control 1

6 Reservado

7 Reservado

8 RESET_FAULT 0/ 1 = Restauracion de fallo del convertidor

9...15 | Reservado
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Tabla C-20 Cddigo de estado para el Perfil de comunicacion CSA 2.8/3.0.

Bit Nombre Descripcion

0 READY 1 = Listo para marcha
0 = Inicializando o error de inicializacion

1 ENABLE 1 = Activado
0 = Paro libre

2 Reservado

3 RUNNING 1 = En marcha con la referencia seleccionada
0 = Parado

4 Reservado

5 REMOTE 1 = Convertidor en modo remoto
0 = Convertidor en modo local

6 Reservado

7 AT_SETPOINT 1 = Convertidor en la referencia
0 = El convertidor no se halla en la referencia

8 FAULTED 1 = Fallo activo
0 = Sin fallos activos

9 WARNING 1 = Advertencia activa
0 = Sin advertencias activas

10 LIMIT 1 = Convertidor en un limite
0 = El convertidor no esta en un limite

11...15 | Reservado
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Control de velocidad Esta seccion describe el empleo del Médulo de ampliaciéon analégica
mediante NAIO NAIO en el control de velocidad del ACS 600 equipado con el
Programa de aplicacién estandar 6.0.

Se describen dos variantes:
e Entrada bipolar en control de velocidad basico
* Entrada bipolar en modo de palanca

Sdlo se describe el empleo de una entrada bipolar (+ rango de sefal).
El empleo de una entrada unipolar correspondera a una entrada
estandar cuando:

e se hayan efectuado los ajustes descritos en Comprobaciones
bdsicasy Ajustes de NAIO (a continuacién), y

* la comunicacién entre el médulo y el convertidor se active con el
Parametro 98.06 MODULO EXT E/S A.

Comprobaciones Asegurese de que el ACS 600 esté:
basicas .
e instalado y puesto a punto, y
* se hayan conectado las sefales externas de marcha y paro.
Asegurese de que el modulo NAIO:
» tenga definidos los ajustes. (Ver Ajustes de NAIO a continuacion).
* esté instalado y la sefal de referencia se haya conectado a EA1.

* se haya conectado al ACS 600.

Ajustes de NAIO Ajuste la direccion de nodo del médulo a 5.
Seleccione el tipo de senal para la entrada EA1 (conmutador DIP).

Seleccione el modo de manejo del médulo NAIO-03 (conmutador DIP).
En el mdédulo NAIO-01 y NAIO-02 los modos son fijos. Vea la tabla

siguiente.
Modo NAIO-01 | NAIO-02 | NAIO-03
Unipolar X - X
Bipolar - X X

Nota: Asegurese de que el ajuste de parametros del convertidor
corresponda al modo del médulo NAIO (98.06 MODULO EXT E/S A).

Ajustes de parametros  Ajuste los parametros del ACS 600 (véase el subapartado apropiado
del ACS 600 en las paginas siguientes).
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Entrada bipolar en La tabla siguiente lista los parametros que afectan al manejo de la
control de velocidad referencia de velocidad recibida a través de la entrada EA1 bipolar del
basico mddulo NAIO.

Parametro Ajuste
98.06 MODULO EXT E/S A BIP AlO PRG; BIP AO PRG; BIPOLAR
10.03 DIRECCION AVANCE; PETICION!"; RETROCESO
11.02 SELEC EXT1/EXT2 (O) EXTA1
11.03 SELEC REF EXT1 (O) EA2
A11.04 REF1 EXT MINIMA REF1min
11.05 REF EXT1 MAXIMA REF1max
13.06 MINIMO EA2 EA1min
13.07 MAXIMO EA2 EA1max
13.08 ESCALA EA2 100%
13.10 INVERTIR EA2 NO
30.01 EA<FUNCION MINIMA @

") Para el rango de velocidad negativo, el convertidor debe recibir un comando de
inversion separado.
2) Ajustar si se emplea la supervision de cero vivo.

La siguiente figura representa la referencia de velocidad
correspondiente a la entrada bipolar EA1 del médulo NAIO.

Rango de funcionamiento

scaled |, _ _ _ _ _________.__
REF1max '
1 110.03 DIRECCION =
E ; ! AVANGCE o
3 ! PETICION")
S : 1
£ REFimin !
3
8 ! '
& -REFimin ;
g : 1
\g ‘
o 1 :
‘ +10.03 DIRECCION =
1 ' RETROCESO o
; PETICION")
-scaled ! !
REFimax 777
-EATmax -EA1min EA1min EA1max
Senal de entrada analégica
EA1min = 13.05 INVERTIR EA1 (0 sea EA1 NAIO)
EA1max = 13.07 MAXIMO EA2 (0 sea EA1 NAIO)
REF1max = 13.08 ESCALA EA2 x 11.05 REF EXT1 MAXIMA
escalada
REF1min = A11.04 REF1 EXT MINIMA
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Entrada bipolar en La tabla siguiente lista los parametros que afectan al manejo de la
modo de palanca referencia de velocidad y direccidn recibida a través de la entrada EA1
bipolar del médulo NAIO.

Parametro Ajuste
98.06 MODULO EXT E/S A BIP AlO PRG; BIP AO PRG; BIPOLAR
10.03 DIRECCION AVANCE; PETICION('; RETROCESO
11.02 SELEC EXT1/EXT2 (O) EXT1
11.03 SELEC REF EXT1 (O) EA2/PALANCA
A11.04 REF1 EXT MINIMA REF1min
11.05 REF EXT1 MAXIMA REF1max
13.06 MINIMO EA2 EA1min
13.07 MAXIMO EA2 EA1max
13.08 ESCALA EA2 100%
13.10 INVERTIR EA2 NO
30.01 EA<FUNCION MINIMA @

1) Permite el empleo de la gama de velocidades negativa y positiva.
2) Ajustar si se emplea la supervision de cero vivo.

La siguiente figura representa la referencia de velocidad
correspondiente a la entrada bipolar EA1 del médulo NAIO en modo

de palanca.
scaled Ra“fgo d_e ont
REF1max uncionamiento

'10.03 DIRECCION =
AVANCE o
PETICIONT)

—_

Referencia de velocidad

110.03 DIRECCION =

_

RETROCESO o
PETICION
-scaled
REF1max
-EA1max -EA1min EA1min EA1max

Senal de entrada analogica

EA1min = 13.05 INVERTIR EA1 (o0 sea EA1 NAIO)
EA1max = 13.07 MAXIMO EA2 (o sea EA1 NAIO)
REF1max = 13.08 ESCALA EA2 x 11.05 REF EXT1 MAXIMA
escalada

REF1min = A11.04 REF1 EXT MINIMA
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