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Seguridad

Contenido de este capitulo

En este capitulo se presentan las instrucciones de seguridad que deben observarse
durante la instalacién, el manejo y el servicio del convertidor. Su incumplimiento

puede causar lesiones fisicas, muertes o dafos en el convertidor de frecuencia, el

motor o la maquinaria accionada. Es importante leer estas instrucciones antes de &
iniciar cualquier trabajo en el convertidor.

Uso de las advertencias

Las advertencias previenen acerca de estados que pueden ser causa de graves
lesiones fisicas, muertes o dafios en el equipo, y le aconsejan acerca de la manera
de evitar estos peligros. En este manual se utilizan los siguientes simbolos de
advertencia:

La advertencia Electricidad previene de peligros relacionados con la
electricidad que pueden causar lesiones fisicas y/o dafios al equipo.

La advertencia General previene de situaciones que pueden causar lesiones
fisicas y/o dafios al equipo por otros medios no eléctricos.
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Seguridad durante la instalacion y el mantenimiento

Estas advertencias estan destinadas a todos aquellos que trabajen con el convertidor,
el cable de motor o el motor.

Seguridad eléctrica

ADVERTENCIA: Si no se tienen en cuenta las siguientes instrucciones,
pueden producirse lesiones fisicas, muertes o dafios en el equipo.

Sélo puede efectuar la instalaciéon y el mantenimiento del convertidor de
frecuencia un electricista cualificado.

No trabaje con el convertidor, el cable de motor o el motor cuando la alimentacion
de entrada esté conectada. Tras desconectar la alimentacién de entrada, espere
siempre 5 minutos a que se descarguen los condensadores del circuito intermedio
antes de trabajar en el convertidor de frecuencia, el motor o el cable de motor.

Con un multimetro (impedancia minima de 1 Mohmio), verifique siempre que:

1. No haya tensién entre las fases de entrada del convertidor U1, V1 y W1y la
tierra.

2. No haya tension entre los terminales BRK+ y BRK- y la tierra.

No manipule los cables de control mientras el convertidor o los circuitos de

control externo reciban alimentacion. Los circuitos de control alimentados de

forma externa pueden conducir tensién peligrosa incluso con la alimentacion del

convertidor desconectada.

No realice pruebas de aislamiento o de resistencia con el convertidor.

Desconecte el filtro EMC interno al instalar el convertidor en una red IT (sistema de
alimentacién sin conexion a tierra o con conexion a tierra de alta resistencia [superior
a 30 ohmios]); de lo contrario, el sistema se conectara al potencial de tierra a través
de los condensadores del filtro EMC. Esto podria entrafiar peligro o provocar dafios
en el convertidor. Véase la pagina 50. Nota: Cuando el filtro EMC interno esta
desconectado, el convertidor no es compatible con EMC sin un filtro externo.

Desconecte el filtro EMC interno al instalar el convertidor en una red TN con
conexion a tierra en un vértice; de lo contrario, el convertidor resultara danado.
Véase la pagina 50. Nota: Cuando el filtro EMC interno esta desconectado, el
convertidor no es compatible con EMC sin un filtro externo.

Todos los circuitos ELV (muy baja tensién) conectados al convertidor deben
usarse dentro de una zona de unién equipotencial, es decir, en una zona en que
todas las piezas conductoras accesibles simultaneamente estén conectadas
eléctricamente para evitar la aparicion de tensiones peligrosas entre ellas. Esto
se puede conseguir con una conexion a tierra de fabrica adecuada.

Nota:

Incluso con el motor parado, existe una tension peligrosa en los terminales del
circuito de potencia U1, V1, W1y U2, V2, W2 y BRK+ y BRK-.
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Convertidores para motores sincronos de imanes permanentes

Estos avisos adicionales conciernen a los convertidores con motor sincrono de
imanes permanentes. Si no se observan las instrucciones, pueden producirse
lesiones fisicas, muertes o dafos en el equipo.

ADVERTENCIA: No trabaje con el convertidor de frecuencia si el motor sin-
crono de imanes permanentes esta girando. Asimismo, cuando se desconecta

la alimentacion y se detiene el inversor, un motor sincrono de imanes permanentes
en giro suministra energia al circuito intermedio del convertidor y las conexiones de
alimentacion también estan bajo tension.

Antes de realizar trabajos de instalacion y mantenimiento en el convertidor:

Pare el motor.

Asegurese de que no haya tensién en los terminales de potencia del convertidor
siguiendo los pasos 1 0 2, y si es posible, conforme a ambos pasos.

1. Desconecte el motor del convertidor mediante un interruptor de seguridad u
otros medios. Asegurese mediante una medicién de que no haya tension en
los terminales de entrada o de salida del convertidor (U1, V1, W1, U2, V2,
W2, BRK+, BRK-).

2. Asegurese de que el motor no puede girar durante los trabajos. Asegurese de
que ningun otro sistema, como convertidores de arrastre hidraulicos, pueda
hacer rotar el motor directamente o a través de cualquier conexién mecanica
como fieltro, pliegues, cuerda, etc. Asegurese mediante una medicion de que
no haya tension presente en los terminales de entrada o salida del convertidor
(U1, V1, W1, U2, V2, W2, BRK+, BRK-). Ponga temporalmente a tierra los
terminales de salida del convertidor conectandolos entre si ademas de a la
tierra de proteccion (PE).

Seguridad general

ADVERTENCIA: Si no se tienen en cuenta las siguientes instrucciones, pueden
producirse lesiones fisicas, muertes o dafios en el equipo.

El convertidor no puede repararse en el emplazamiento. No intente nunca reparar
un convertidor defectuoso; pongase en contacto con su representante local de
ABB o con su Centro de Servicio Autorizado para su sustitucion.

Asegurese de que el polvo resultante de taladrar orificios no se introduzca en el
convertidor de frecuencia durante la instalacién. El polvo conductor de la electrici-
dad en el interior del convertidor de frecuencia puede causar dafios o un funcio-
namiento incorrecto.

Procure una refrigeracion adecuada.
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Puesta en marcha y funcionamiento seguros

Estas advertencias estan destinadas a los encargados de planificar el funcionamiento,
poner en marcha o utilizar el convertidor.

Seguridad eléctrica
Convertidores para motores sincronos de imanes permanentes

Estos avisos conciernen a los convertidores con motor sincrono de imanes perma-
nentes. Si no se tienen en cuenta las instrucciones, pueden producirse lesiones fisi-
cas, muertes o dafios en el equipo.

ADVERTENCIA: No se recomienda utilizar el motor sincrono de imanes

permanentes a mas de 1,2 veces la velocidad nominal. El exceso de velocidad
del motor puede dar lugar a una sobretension que puede dafar el convertidor de
manera irreversible.

Seguridad general

ADVERTENCIA: Si no se tienen en cuenta las siguientes instrucciones, pueden
producirse lesiones fisicas, muertes o dafios en el equipo.

» Antes de ajustar el convertidor de frecuencia y ponerlo en servicio, compruebe
que el motor y todo el equipo accionado sean adecuados para el funcionamiento
en todo el rango de velocidades proporcionado por el convertidor de frecuencia.
El convertidor de frecuencia puede ajustarse para hacer funcionar el motor a
velocidades por encima y por debajo de la velocidad obtenida al conectarlo direc-
tamente a la red de alimentacion.

» No active las funciones de restauracion automatica de fallos si existe la posibilidad
de que se produzcan situaciones peligrosas. Cuando se activan, estas funciones
restauran el convertidor y reanudan el funcionamiento tras un fallo.

* No controle el motor con un contactor de CA o un dispositivo de desconexion
(red); en su lugar, utilice las teclas de marcha y paro del panel de control y
o comandos externos (E/S o bus de campo). El nUmero maximo permitido
de ciclos de carga de los condensadores de CC, es decir, de alimentaciones, es
dos por minuto y el numero méaximo total de cargas es de 15 000.

Nota:

» Si se selecciona una fuente externa para el comando de marcha y esta ACTI-
VADA, el convertidor de frecuencia se pondra en marcha de forma inmediata tras
una interrupcion de la tension de entrada o una restauracion de fallos, a menos
que se configure para una marcha/paro de 3 hilos (por pulso).

» Cuando el lugar de control no se ha ajustado en local (no aparece LOC en la panta-
lla), la tecla de paro del panel de control no detendra el convertidor. Para detenerlo
con el panel de control, pulse primero la tecla LOC/REM y, seguidamente, la
tecla de paro (@&>.
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Introduccion al manual

Contenido de este capitulo

Este capitulo describe el alcance, los destinatarios previstos y el proposito del
manual. En él se describe el contenido del manual y hace referencia a un listado de
manuales relacionados en caso de que desee mas informacion. Asimismo, este
capitulo contiene un diagrama de flujo con los pasos de comprobacion de los ele-
mentos entregados, de instalacion y de puesta en marcha del convertidor de frecuen-
cia. El diagrama de flujo hace referencia a capitulos/apartados de este mismo
manual.

Alcance

El manual es aplicable a la version de firmware 5.100 o posterior del convertidor de
frecuencia ACS355. Véase el parametro 3307 VERSION DE FW en la pagina 273.

Destinatarios previstos

Se presupone que el lector conoce los fundamentos relativos a la electricidad, las
conexiones eléctricas, los componentes eléctricos y los simbolos esquematicos
eléctricos.

El manual se ha redactado para lectores en todo el mundo. Las unidades utilizadas
son las del Sl y las imperiales. Se facilitan instrucciones especiales para la instala-
cién en Estados Unidos.

Propésito del manual

Este manual proporciona la informacién necesaria para la planificacion de la instala-
cion, asi como para la instalacion, la puesta en marcha, la utilizacion y el servicio del
convertidor de frecuencia.
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Contenido del manual

El manual consta de los capitulos siguientes:

Seguridad (pagina 17) presenta las instrucciones de seguridad que deben obser-
varse durante la instalacion, la puesta en marcha, el manejo y el servicio del con-
vertidor.

Introduccion al manual (este capitulo, pagina 27) describe el alcance, los destina-
tarios previstos, el propésito y los contenidos del manual. También contiene un
breve diagrama de flujo de puesta en marcha e instalacion.

Principio de funcionamiento y descripcién del hardware (pagina 27) describe de
forma concisa el principio de funcionamiento, la disposicion, las conexiones de
alimentacion e interfaces de control, la etiqueta de designacion de tipo y la
informacién de designacion de tipo.

Instalacién mecanica (pagina 33) explica como se debe comprobar el lugar de
instalacion, desembalar y verificar el convertidor, y llevar a cabo su instalacion
mecanica.

Planificacion de la instalacion eléctrica (pagina 39) explica como se debe com-
probar la compatibilidad del motor y del convertidor y seleccionar los cables, los
dispositivos de proteccion y el recorrido de los cables.

Instalacion eléctrica (pagina 49) explica como comprobar el aislamiento del con-
junto y la compatibilidad con redes IT (sin conexion a tierra) y redes TN con cone-
xién a tierra en un vértice, asi como la forma de conectar cables de alimentacion
y de control.

Lista de comprobacién de la instalacion (pagina 59) contiene una lista para
verificar la instalacion eléctrica y mecanica del convertidor de frecuencia.

Puesta en marcha, control a través de E/S y marcha de ID (pagina 67) explica cémo
realizar la puesta en marcha del convertidor, y como arrancar, detener, cambiar la
direccién de giro y ajustar la velocidad del motor a través de la interfaz de E/S.

Paneles de control (pagina 75) describe las teclas, los indicadores LED y los
campos de visualizacién del panel de control y explica cémo utilizar el panel para
controlar, supervisar y cambiar los ajustes.

Macros de aplicacion (pagina 107) ofrece una breve descripcion de cada macro
de aplicacién junto con un diagrama de cableado que muestra las conexiones de
control por defecto. También explica como guardar una macro de usuario y como
recuperarla.

Funciones del programa (pagina 121) describe caracteristicas del programa
mediante listas de ajustes de usuario, sefales actuales y mensajes de alarma y
fallo relacionados.

Seriales actuales y parametros (pagina 179) describe sefiales actuales y parame-
tros. También muestra una lista de los valores por defecto de los parametros para
diferentes macros.

Control de bus de campo con bus de campo integrado (pagina 337) explica como
controlar el convertidor a través de dispositivos externos mediante una red de
comunicaciones utilizando un bus de campo integrado.
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» Control de bus de campo con adaptador de bus de campo (pagina 357) indica
cémo controlar el convertidor a través de dispositivos externos mediante una red
de comunicaciones utilizando un adaptador de bus de campo.

» Analisis de fallos (pagina 369) explica como restaurar los fallos y ver el historial
de fallos. Contiene una lista con todos los mensajes de alarma y fallo, incluyendo
la causa posible y las acciones de correccion.

» Mantenimiento y diagnéstico del hardware (pagina 3917) contiene instrucciones de
mantenimiento preventivo y descripciones de las indicaciones de los LED.

» Datos técnicos (pagina 397) contiene los datos técnicos del convertidor de frecuen-
cia como, por ejemplo, las especificaciones, los tamafos y los requisitos técnicos,
asi como las disposiciones para cumplir los requisitos relativos al marcado CE y
otros marcados.

* Planos de dimensiones (pagina 419) muestra los planos de dimensiones del
convertidor.

» Apéndice: Frenado por resistencia (pagina 429) explica como seleccionar la
resistencia de frenado.

» Apéndice: Médulos de extension (pagina 435) describe las caracteristicas comu-
nes e instalacion mecanica de los modulos de extension opcionales: el médulo
de extension de alimentacion auxiliar MPOW-01, el médulo de interfaz del enco-
der MTAC-01 y el médulo de salidas de relé MREL-01. También se describen las
caracteristicas especificas e instalacion eléctrica del médulo MPOW-01; consulte
el manual de usuario correspondiente para obtener informacién sobre los médu-
los MTAC-01 y MREL-01.

+ Apéndice: Safe Torque Off (STO) (pagina 441) describe las funciones, la
instalacion y los datos técnicos del STO.

* Apéndice: Motores sincronos de imanes permanentes (PMSM) (pagina 455)
describe los ajustes de parametros necesarios para motores sincronos de
imanes permanentes.

» Informacién adicional (en el reverso de la contraportada, pagina 459) detalla
cémo realizar solicitudes de servicio o consultas sobre el producto, obtener infor-
macion sobre formacion, dar su opinidn sobre los manuales de los convertidores
de ABB y encontrar documentacion en Internet.

Documentos relacionados

Véase la Lista de manuales relacionados en la pagina 2 (reverso de la portada).

Categorizacion por bastidores

ElI ACS355 se fabrica en los tamafios de bastidor R0...R4. Algunas instrucciones y
otros datos que conciernen solamente a determinados tamarios de bastidor se
marcan con el simbolo del tamafio bastidor (R0O...R4). Para identificar el tamafio de
bastidor de su convertidor, consulte las tablas de especificaciones en el apartado
Especificaciones, en la pagina 398.



24 Introduccion al manual

Diagrama de flujo de la instalacion rapida y la puesta en

marcha

Tarea

Identificar el tamafio de bastidor de su conver-
tidor: RO...R4.

Planificar la instalacién, seleccionar los
cables, etc.

Comprobar las condiciones ambientales,
especificaciones y flujo de aire de refrigera-
cién necesario.

Desembalar y comprobar el convertidor.

Si el convertidor de frecuencia va a conec-
tarse a una red IT (sin conexién a tierra) o con
un sistema de conexion a tierra en un vértice,
compruebe que el filtro EMC interno no esté
conectado.

L]

Instalar el convertidor de frecuencia en una
pared o en un armario.

¥

Tender los cables.

Comprobar el aislamiento del cable de ali-
mentacion y del motor y el cable de motor.

Conectar los cables de potencia.

Conectar los cables de control.

Comprobar la instalacion.

Poner en marcha el convertidor.

Véase
Principio de funcionamiento y descripcion del
hardware: Clave de designacion de tipo en la
pagina 31
Datos técnicos: Especificaciones en la
pagina 398

Planificacion de la instalacién eléctrica en la
pagina 39
Datos técnicos en la pagina 397

Instalaciéon mecanica: Desembalaje en la
pagina 35

Principio de funcionamiento y descripcion del
hardware: Clave de designacién de tipo en la
pagina 31

Instalacion eléctrica: Comprobacion de la
compatibilidad con redes IT (sin conexién a
tierra) y redes TN con conexion a tierra en un
vértice en la pagina 50

Instalacion mecanica en la pagina 33

Planificacion de la instalaciéon eléctrica:
Recorrido de los cables en la pagina 45

Instalacion eléctrica: Comprobacion del
aislamiento del conjunto en la pagina 49

Instalacion eléctrica: Conexién de los cables
de potencia en la pagina 51

Instalacion eléctrica: Conexion de los cables
de control en la pagina 53

Lista de comprobacion de la instalacion en la
pagina 59

Puesta en marcha, control a través de E/S y
marcha de ID en la pagina 61
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Términos y abreviaturas

Término/abreviatura

Explicacion

ACS-CP-A

Panel de control asistente, panel de operador avanzado para la
comunicacion con el convertidor

ACS-CP-C Panel de control basico, panel basico de operador para la comunica-
cion con el convertidor

ACS-CP-D Panel de control asistente para idiomas asiaticos, panel de operador
avanzado para la comunicacion con el convertidor

Banco de Véase Condensadores del bus de CC.

condensadores

Bastidor (tamafio)

Se refiere al tamafio del convertidor, por ejemplo R1 y R2. Para
determinar el tamafio de bastidor de un convertidor, consulte la tabla
de caracteristicas del capitulo Datos técnicos en la pagina 397.

Bus de CC

Circuito de CC entre el rectificador y el inversor

Chopper de frenado

Reconduce la energia excedente del circuito intermedio del converti-
dor a la resistencia de frenado cuando es necesario. El chopper fun-
ciona cuando la tensién del bus de CC sobrepasa un limite maximo
determinado. El incremento de tension se debe principalmente a la
deceleracion (el frenado) de un motor de alta inercia.

Circuito intermedio

Véase Bus de CC.

Condensadores del

Almacenamiento de energia que estabiliza la tensién de CC del

bus de CC circuito intermedio.

Convertidor Convertidor de frecuencia para el control de motores de CA

CRC Comprobacion de redundancia ciclica

DCU Unidad de control del convertidor

E/S Entrada(s)/Salida(s)

EFB Bus de campo integrado

EMC Compatibilidad electromagnética

ESP Programa de secuencia mejorada

FBA Adaptador de bus de campo

FCAN Médulo adaptador CANopen opcional

FDNA Mdédulo adaptador DeviceNet opcional

FECA Médulo adaptador EtherCAT opcional

FENA Médulo adaptador opcional Ethernet para los protocolos EtherNet/IP,
Modbus TCP y PROFINET IO

FLON Médulo adaptador LONWORKS® opcional

FMBA Médulo adaptador Modbus RTU opcional

FPBA Médulo adaptador opcional PROFIBUS DP

FRSA Tarjeta adaptadora RSA-485

IGBT Transistor bipolar de puerta aislada

Inversor Convierte la corriente y la tensién continua en corriente y tension
alterna.

LRFI Conjunto de filtros EMC opcionales
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Término/abreviatura

Explicacion

LSW Cdédigo menos significativo

Macro Valores predeterminados de los parametros en el programa de control
del convertidor. Cada macro esta destinada a una aplicacion especi-
fica. Véase Parametro.

Marcha de ID Marcha de identificacién

MFDT-01 FlashDrop, una herramienta para configurar un convertidor sin
alimentacion

MMP Protector de motor manual

MPOT Médulo de potencidmetro

MPOW Maédulo de extension de alimentacion auxiliar

MREL Médulo de salidas de relé

MSW Cédigo mas significativo

MTAC Médulo de interfaz del encoder

MUL1-R1 Kit opcional para bastidores R1 para el cumplimiento de NEMA 1

MUL1-R3 Kit opcional para bastidores R3 para el cumplimiento de NEMA 1

MUL1-R4 Kit opcional para bastidores R4 para el cumplimiento de NEMA 1

Parametro Instruccion de funcionamiento al convertidor ajustable por el usuario,
o bien sefal medida o calculada por el convertidor.

PLC Controlador légico programable

PMSM Motor sincrono de imanes permanentes

PROFIBUS, Marcas registradas de Pl - PROFIBUS & PROFINET International

PROFIBUS DP,

PROFINET 10

R1, R2... Bastidor (tamafio)

RCD Dispositivo de corriente residual

Rectificador Convierte la corriente y la tension alterna en corriente y tension
continua.

Red IT Un tipo de red de alimentaciéon que no tiene ninguna conexion (de
baja impedancia) a masaltierra.

Red TN Tipo de red de alimentaciéon que proporciona una conexion directa a

masa (tierra).

Resistencia de

Disipa en forma de calor la energia excedente del frenado, conducida

frenado por el chopper de frenado. Es una parte esencial del circuito de
frenado. Véase Chopper de frenado.

RFI Interferencias de radiofrecuencia

RTU Unidad terminal remota

SIL Safety Integrity Level (nivel de integridad de seguridad) Véase Apén-
dice: Safe Torque Off (STO) en la pagina 441.

SREA-01 Médulo adaptador Ethernet

STO Funcién “Safe Torque Off”. Véase Apéndice: Safe Torque Off (STO)

en la pagina 441.

Tarjeta de control

Una placa de circuitos en la que se ejecuta el programa de control.
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Principio de funcionamiento
y descripcion del hardware

Contenido de este capitulo

Este capitulo describe brevemente el principio de funcionamiento, la disposicion, la
etiqueta de designacion de tipo y la informacién de designacién de tipo. También
muestra un diagrama general de las conexiones de alimentacion y las interfaces de
control.

Principio de funcionamiento

EI ACS355 es un convertidor que se puede montar en pared o en armario para
controlar motores asincronos de induccién de CA 'y motores sincronos de imanes
permanentes.

La figura siguiente muestra el diagrama simplificado del circuito de potencia del
convertidor. El rectificador convierte la tension de CA trifasica en tension de CC.

El banco de condensadores del circuito intermedio estabiliza la tension de CC. El
inversor vuelve a convertir la tension de CC en tensién de CA para el motor de CA.
El chopper de frenado conecta la resistencia de frenado externa al circuito de CC
intermedio cuando la tension del circuito excede su limite maximo.

____________ =
Rectificador Banco de Inversor
Ul \ condensadores | U2
~_ 7 fp—
i Fue?te.qe WAl | V2 g/lota&
alimentacion T —_ e
de CA W1 — | : ~ w2

\ Chopper de J< |

renado |

N |
BRK- BRK+ /Terminales de CC comunes
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Sinopsis del producto

Disposicién

A continuacion se presenta la disposicion del convertidor. La estructura de los
distintos tamarios de bastidores R0...R4 varia ligeramente.

Con las cubiertas (R0 y R1)

Sin las cubiertas (R0 y R1)

Salida de refrigeracion por la cubierta
superior

Tornillo de conexién a tierra del filtro EMC
(EMC). Nota: En el bastidor R4, el tornillo

Véase el apartado LEDs en la pagina 395.

2 |Orificios de montaje esta en la parte frontal.

3 |Cubierta del panel (a) / panel de control 11 |Tornillo de conexion a tierra del varistor
basico (b) / panel de control asistente (c) (VAR)

4 |Cubierta de terminales (o unidad de 12 |Conexién del adaptador de bus de campo
potenciémetro opcional MPOT-01) (comunicacion serie)

5 |Conexion del panel 13 |Conexiones de E/S

6 |Conexién de dispositivos opcionales 14 |Conexién de la alimentacion de entrada

7 |Conexion STO (“Safe Torque Off”) (U1, V1, W1), conexion de la resistencia

8 [Conexién FlashDrop de frenado (BRK+, BRK-) y conexion del

9 [LED de alimentacién correcta y de fallos. motor (U2, V2, W2).

15

Placa de fijaciéon de E/S

16

Placa de fijacién

17

Abrazaderas
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Visién de conjunto de las conexiones de potencia y control

El siguiente diagrama proporciona una vision general de las conexiones. Las
conexiones de E/S son parametrizables. Véase el capitulo Macros de aplicacién en
la pagina 107 para las conexiones de E/S de las diferentes macros y el capitulo
Instalacion eléctrica en la pagina 49 para la instalacion en general.

8
Panel de control
(RJ-45)
-/

Pantalla 108CR ?{IQOSO[%%SZFTU
Entrada analégica 1 20 EA1 ;Sé SA]:7 Salida analdgica
0...10V i 30 GND mAEOE GNDO8 0...20 mA
Tension de referencia Vv .
8 40 +10V 12 RELE Y SALIDAS
+10V CC, max. 10 mA DIGITALES
Entrada analdgica 2 SQEA2 PROGRAMABLES
60 GND SRCOM/ 47
B Salida de relé
Salida de tension aux. | O) *24V P18 | 250V CA/30VCC/6A
[ 110 DCOM 020 |
Salida digital/de
120 ED1 f,Z+ 021 frecuencia,
tipo de transistor PNP
ENTRADAS DIGITALES | T3P ED2 P22 |
PROGRAMABLES 146 ED3
EDS5 también puede 150ED4 ouTH
usarse como entrada 160ED5 ouT?2
de frecuencia L
IN1
6
FlashDrop —/—mm) IN29 Médulos de
6 extension
m/~ MPOW-01
10 MREL-01
Adaptador de bus de —/—mm) MTAC-01
campo EMC& Tornillo de conexion a
tierra del filtro EMC
VAR Tornillo de conexion a
PE PE Bus CC ° tierra del varistor
L1-N=& ~ -6 U1 °°rgU” U2
|_2_.\E,_(|3 A o_ol | ~o | v1 chopperde /o
[ [ [ frenado
L3 N=9 _ o—0 _ W1 BRK+ BRK- W2
Alimentacion Filtro S Reactancia Motor de CA
trifasica, Reactancia EMC de salida
200... de entrada
480V CA

. Resistencia de frenado
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Etiqueta de designacion de tipo

La etiqueta de designacion de tipo esta situada en el lado izquierdo del convertidor
de frecuencia. A continuacion se muestra una etiqueta de ejemplo con la explicacion
de su contenido.

}l!' == == ACS355-03E-08A8-4 (1

IP20 / UL Open type @
UL Type 1 with MUL1 option S/N MYYWWRXXXX @
PN 4kW (5 HP) LR

U1_ 3~400V /480 V 3AUA00000XXXX ()
M®14AI11A

|1 with ext. choke 7.7 A/ 6.4 A RoHS
f1 48...63 Hz u.s'lsn
U2 3~0..U1V c e °N713

12 8.8 A (150% 1/10 min)
f2  0...599 Hz

1 |Designacion de tipo; véase el apartado Clave de designacion de tipo en la pagina 31.
2 |Grado de proteccion segun armario (IP y UL/INEMA).
3 |Especificaciones nominales; véase el apartado Especificaciones en la pagina 398.
4 |Numero de serie en el formato MYYWWRXXXX, donde
M: Fabricante
YY: 10, 11, 12, ... para 2010, 2011, 2012, ...
WW: 01, 02, 03, ... para semana 1, semana 2, semana 3, ...
R: A, B, C, ... para el numero de revisién del producto
XXXX: Entero que se inicia cada semana a partir de 0001

5 |Codigo MRP ABB del convertidor.

6 |Marcado CE y marcados C-Tick, C-UL US, RoHS y TUV NORD (la etiqueta de su
convertidor muestra el marcado valido en su caso).
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Clave de designacion de tipo

La designacion de tipo contiene informacion acerca de las especificaciones y la confi-

guracion del convertidor. Puede verla en la etiqueta de designacion de tipo pegada en

el convertidor de frecuencia. Los primeros digitos desde la izquierda indican la configu-
racion basica, como por ejemplo ACS355-03E-07A3-4. Las selecciones opcionales se
indican a continuacién, separadas por el signo “+”; por ejemplo: +J404. A continuacién
se describen las selecciones de la designacion de tipo:

ACS355-03E-07A3-4+J404 +...
Serie de producto ACS355 |

Monofasicaltrifasica

01 = entrada monofasica
03 = entrada trifasica

Configuracion
E = filtro EMC conectado, frecuencia: 50 Hz

U = filtro EMC desconectado, frecuencia: 60 Hz

Véase el apartado Diferencias entre los valores por defecto en los converti-
dores de tipo E y de tipo U.

Especificacion de intensidad de salida

En formato xxAy, donde “xx” indica la parte entera e “y” la parte fraccionaria,
p. €j., 07A3 significa 7,3 A.
Para mas informacion, véase el apartado Especificaciones en la pagina 398.

Rango de tension de entrada

2 =200...240V CA
4 = 380...480 V CA

Opciones

B063 = armarios IP66/IP67/UL Tipo 4x K473 = FENA-11EtherNet/IP /
(variantes del producto) Modbus TCP/PROFINET 10

J400 = panel de control asistente ACS-CP-A") K475 = FENA-21EtherNet/IP /

J404 = panel de control basico ACS-CP-C 1) Modbus TCP/PROFINET 10

J402 = MPOT-01 potencidometro H376 = kit de pasacables

K451 = FDNA-01 DeviceNet (IP66/1P67/UL Tipo 4x)

K452 = FLON-01 LONWORKS® F278 = kit del interruptor de entrada

K454 = FPBA-01 PROFIBUS DP C169 = valvula de compensacion de la

K457 = FCAN-01 CANopen presion

K458 = FMBA-01 Modbus RTU

K466 = FENA-01EtherNet/IP / Modbus Moédulos de extension
TCP/PROFINET IO G406 = mddulo de alimentacién auxiliar

K469 = FECA-01 EtherCAT MPOW-01

K470 = FEPL-02 Ethernet POWERLINK L502 = mddulo de interfaz del encoder

MTAC-01
L511 = mddulo de salidas de relé MREL-01

1) EIACS355 es compatible con paneles que tengan las siguientes revisiones de panel y versiones de
firmware del mismo. Para averiguar la version de firmware y de revisién de su panel, véase la pagina 76.

Tipo de panel Cadigo de tipo| Revision del panel | Version de firmware del panel
Panel de control basico ACS-CP-C M o posterior 1.13 o posterior
Panel de control asistente ACS-CP-A F o posterior 2.04 o posterior
Panel de control asistente (Asia) ACS-CP-D Q o posterior 2.04 o posterior

Observe que, al contrario que los demas paneles, el ACS-CP-D debe pedirse con un cédigo de material aparte.
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Instalacion mecanica

Contenido de este capitulo

Este capitulo explica como verificar el lugar de instalacion, desembalar, comprobar la
entrega e instalar el convertidor mecanicamente.

Comprobacion del lugar de instalacion

El convertidor se puede instalar en pared o en armario. Compruebe los requisitos de
proteccién por si es necesario usar la opcion NEMA 1 en instalaciones en pared
(véase el capitulo Datos técnicos en la pagina 397).

El convertidor se puede instalar de tres formas distintas, segun el tamano del bastidor:
a) montaje trasero (todos los tamarfios de bastidor),

b) montaje lateral (tamafos de bastidor R0...R2),

c) montaje sobre carril DIN (todos los tamafios de bastidor).

La unidad debe instalarse en posicion vertical.

Compruebe el emplazamiento de instalacion de conformidad con los requisitos
siguientes. Remitase al capitulo Planos de dimensiones en la pagina 419 para
obtener detalles del bastidor.

Requisitos del emplazamiento de instalacion

Condiciones de funcionamiento

Véase el capitulo Datos técnicos en la pagina 397 acerca de las condiciones de
funcionamiento permitidas para el convertidor de frecuencia.

Pared

La pared debe presentar la maxima verticalidad y uniformidad posibles, ser de
material ignifugo y lo bastante resistente para soportar el peso del convertidor.
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Suelo

El suelo/material debajo de la instalacion debe ser ignifugo.

Espacio libre alrededor del convertidor

Es necesario dejar un espacio libre de 75 mm (3 in) por encima y por debajo del
convertidor para su refrigeracion. No se requiere separacion alguna en los laterales,
por lo que pueden instalarse varios convertidores en hilera, uno junto a otro.

Herramientas necesarias

Para instalar el convertidor necesitara lo siguiente:

» destornilladores (adecuados para los elementos de montaje utilizados)
* pelacables

+ cinta métrica

+ taladro (si el convertidor se va a instalar con tornillos/pernos)

» elementos de montaje: tornillos o pernos (si el convertidor se va a instalar con
tornillos/pernos). Para saber el nimero de tornillos/pernos, véase Instalacion
mediante tornillos en la pagina 36.
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Desembalaje
El convertidor de frecuencia (1) se entrega en un embalaje que también contiene los
siguientes elementos (en la figura se muestra el tamario de bastidor R1):

* bolsa de plastico (2) con la placa de fijacion (usada también para los cables de
E/S en los bastidores R3 y R4), la placa de fijacion de E/S (para bastidores
RO0...R2), la placa de conexidn a tierra opcional de bus de campo, abrazaderas y
tornillos

+ cubierta del panel (3)

+ plantilla de montaje, integrada en el embalaje (4)

* manual del usuario (5)

» posibles elementos opcionales (bus de campo, potenciémetro, modulo de

extension, todos con instrucciones, panel de control basico o panel de control
asistente).

@
» :—p

N
- & \

Comprobacion de la entrega

Compruebe que no existan indicios de dafios. En caso de detectar componentes
danados, notifiquelo inmediatamente al transportista.

Antes de proceder a la instalacién y el manejo, compruebe la informacion de la
etiqueta de designacion de tipo para verificar que el convertidor sea del tipo
adecuado. Véase el apartado Etiqueta de designacion de tipo en la pagina 30.
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Instalacion

Las instrucciones que contiene este manual se refieren a convertidores con grado de
proteccion IP20. Para cumplir los requisitos de NEMA 1, use el kit opcional MUL1-R1,
MUL1-R3 o MUL1-R4 que se suministra junto con las instrucciones de instalacion
multilingues (3AFE68642868, 3AFE68643147 o 3AUA0000025916, respectivamente).

Para lograr un mayor grado de proteccion, el convertidor debe instalarse dentro de
un armario. Si hay arena, polvo u otras impurezas en el entorno de trabajo, un
requisito minimo habitual para el armario de instalacién es disponer de un grado de
proteccion IP54.

Instalacion del convertidor de frecuencia

Instale el convertidor mediante tornillos o sobre un carril DIN, segun sea mas
apropiado.

Nota: Asegurese de que el polvo resultante de taladrar orificios no se introduzca en
el convertidor de frecuencia durante la instalacion.

Instalacion mediante tornillos

1. Senale el lugar en que se realizaran los orificios utilizando, por ejemplo, la planti-
lla de montaje que se incluye en el embalaje. El emplazamiento de los orificios
también se muestra en los diagramas del capitulo Planos de dimensiones en la
pagina 4179. El numero y ubicacion de los orificios necesarios varia en funcién de
cémo se instale el convertidor:

a) montaje trasero (tamafios de bastidor RO...R4): cuatro orificios

b) montaje lateral (bastidores RO...R2): tres orificios; uno de los orificios inferiores
esta situado en la placa de fijacion.

Fije los tornillos o pernos a las posiciones marcadas.
3. Coloque el convertidor de frecuencia sobre los tornillos en la pared.
4. Apriete los tornillos de modo que queden bien fijados a la pared.
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Instalacion sobre carril DIN

1. Encaje el convertidor sobre la guia con un “clic”.
Para separar el convertidor, presione sobre la palanca de liberacion situada en la
parte superior del convertidor (1b).
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Atornillamiento de las placas de fijacion

Nota: Asegurese de que no tira las placas de fijacion a la basura, ya que se necesitan
para realizar la conexion a tierra adecuada de los cables de alimentacion y de control,
asi como el bus de campo opcional.

1.

Atornille la placa de fijacion (A) a la placa situada en la parte inferior del convertidor
con los tornillos suministrados.

Atornille la placa de fijacion (B) de E/S a la placa de fijacion (bastidores RO...R2)
con los tornillos suministrados.

Colocacion del médulo de bus de campo opcional

Conecte los cables de potencia y de control tal como se describe en el capitulo
Instalacion eléctrica en la pagina 49.

Coloque el médulo de bus de campo sobre la placa de conexion a tierra (C) y
apriete el tornillo de conexién a tierra situado en la esquina izquierda del médulo
de bus de campo. De esta manera el médulo queda fijado a la placa de conexion
a tierra opcional (C).

Si la cubierta de terminales aun no esta retirada, presione el hueco de la cubierta
y, simultaneamente, deslicela hasta sacarla del bastidor.

Coloque el médulo de bus de campo unido a la placa de conexion a tierra
opcional (C) en posicién, de manera que el médulo encaje en la conexién de la
parte frontal del convertidor y los orificios de los tornillos en la placa de conexion
a tierra opcional (C) y la placa de fijacion de E/S (B) queden alineados.

Fije la placa de conexion a tierra opcional (C) a la placa de fijacion de E/S (B) con
los tornillos suministrados.

Deslice la cubierta de terminales hasta colocarla de nuevo en su posicion.
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Planificacion de la instalacion
eléctrica

Contenido de este capitulo

Este capitulo contiene las instrucciones que debe seguir al comprobar la compatibili-
dad del motor y del convertidor y al seleccionar los cables, los dispositivos de protec-
cion, el recorrido de los cables y el modo de funcionamiento del convertidor.

Nota: La instalacion debe disefiarse y efectuarse siempre conforme a las leyes y la
normativa vigentes. ABB no asume ninguna responsabilidad por una instalaciéon que
incumpla las leyes locales u otras normativas. Ademas, si no se respetan las reco-
mendaciones efectuadas por ABB, es posible que el convertidor de frecuencia pre-
sente anomalias que no cubre la garantia.

Implementacién de la conexién de la red de alimentaciéon
de CA

Véanse los requisitos en el apartado Especificaciones de la red eléctrica en la
pagina 409. Utilice una conexion fija a la red de alimentacién de CA.

ADVERTENCIA: Como la intensidad de fuga del dispositivo normalmente
A supera los 3,5 mA, es necesaria una instalacion fija segun la norma
IEC 61800-5-1.

Uso de una reactancia de entrada

En caso de redes de alimentacion inestables, es necesario usar una reactancia de
entrada. También se puede usar una reactancia de entrada para disminuir la
corriente de entrada.
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Seleccion del dispositivo de desconexion de la
alimentacion (red)

Instale un dispositivo de desconexion de alimentacién accionado manualmente (red)
entre la fuente de alimentacion de CAYy el convertidor de frecuencia. El dispositivo de

desconexion debe ser de un tipo que pueda bloquearse en posicion abierta para los
trabajos de instalacion y mantenimiento.

Union Europea

Para cumplir las Directivas de la Union Europea, segun la norma EN 60204-1,
Seguridad de las maquinas, el dispositivo de desconexion debe ser de uno de los
siguientes tipos:

* un interruptor-seccionador con categoria de uso AC-23B (EN 60947-3);

* un seccionador con un contacto auxiliar que, en todos los casos, haga que los
dispositivos de conmutacion interrumpan el circuito de carga antes de la apertura
de los contactos principales del seccionador (EN 60947-3);

* un interruptor automatico adecuado para el aislamiento segun la norma
EN 60947-2.

Otras regiones

El dispositivo de desconexion debe ajustarse a las normas de seguridad aplicables.

Comprobacion de la compatibilidad del motor y del
convertidor

Compruebe que el motor de induccion de CA trifasico y el convertidor son compati-
bles de acuerdo con la tabla de especificaciones del apartado Especificaciones en la
pagina 398. La tabla indica la potencia tipica del motor para cada tipo de convertidor.

Sélo puede conectarse un motor sincrono de imanes permanentes a la salida del
inversor.

Comprobacion de la compatibilidad del convertidor cuando
se le conectan varios motores

El convertidor se debe seleccionar segun la suma de las potencias de los motores
conectados. Habitualmente se recomienda sobredimensionar el convertidor y usar
reactancias de salida externas.

Cuando un convertidor controla varios motores, sélo es posible el control escalar.
Los parametros del motor (Pp, /o) se facilitan como la suma de los valores nomina-
les de los motores. La velocidad nominal se facilita como una media de los motores.
Se recomienda limitar la corriente maxima segun las necesidades reales y no debe
superar 1,1 - Iy (parametro 2003 INTENSID MAXIMA).
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Cuando se conectan varios motores, la suma de las longitudes de los cables de salida
no debe superar la longitud maxima de cable permitida (véase Longitud méxima reco-
mendada del cable de motor en la pagina 410). Si se usan contactores de motor, no se
recomienda cambiar su estado durante el funcionamiento.

Si necesita controlar mas de 4 motores con un convertidor, péongase en contacto con
su representante local de ABB.

Seleccion de los cables de potencia

Reglas generales

Los cables de potencia de entrada y de motor deben dimensionarse de conformidad

con la normativa local.

* Los cables de alimentacién de entrada y de motor deben poder conducir las
intensidades de carga correspondientes. Véase el apartado Especificaciones en
la pagina 398 para conocer las especificaciones de intensidad.

» El cable debe tener unas especificaciones que admitan al menos la temperatura
maxima permitida de 70 °C (158 °F) en el conductor con un uso continuado. Para
EE. UU., véase el apartado Requisitos adicionales en EE. UU. en la pagina 43.

+ La conductividad del conductor de conexion a tierra debe ser igual a la del
conductor de fase (misma seccion transversal).

» Se acepta cable de 600 V CA para un maximo de 500 V CA.
* Remitase al capitulo Datos técnicos en la pagina 397 para los requisitos EMC.

Para cumplir los requisitos EMC del marcado CE y C-Tick debe utilizarse un cable de
motor simétrico apantallado (véase la figura a continuacion).

En los cables de entrada también esta permitido usar un sistema de cuatro conductores,
pero se recomienda el uso de cables de motor apantallados simétricos.

En comparacion con el sistema de cuatro conductores, el uso de cable apantallado
simétrico reduce la emision electromagnética de todo el sistema de convertidor, asi
como las corrientes y el desgaste en los cojinetes del motor.
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Otros tipos de cables de potencia

A continuacion se presentan otros tipos de cable de potencia que pueden usarse con
el convertidor.

Cables de motor Nota: Se necesita un conductor de conexién
a tierra independiente si la conductividad de

(también recomendados para cables de -
la pantalla del cable no es suficiente para su

alimentacion)

o objetivo.
Cable apantallado simétrico: conductores
trifasicos, un conductor de conexién a tierra
concéntrico o de construccion simétrica y
una pantalla.
Conductor
de conexion Pantalla Pantalla
a tierra
y pantalla e PE

PE

Permitidos como cables de
alimentacion

Pantalla
Sistema de cuatro conductores: conductores
trifasicos y un conductor de proteccion
PE PE

Pantalla del cable de motor

Para actuar como conductor de proteccién, el apantallamiento debe tener la misma
seccion transversal que los conductores de fase cuando estan hechos del mismo
metal.

Para suprimir las emisiones de radiofrecuencia por radiacion y conduccion, la con-
ductividad de la pantalla debe ser como minimo una décima parte de la conductivi-
dad del conductor de fase. Estos requisitos se cumplen facilmente utilizando una
pantalla de cobre o aluminio. Abajo se indica el minimo exigido para la pantalla del
cable de motor en el convertidor. Se compone de una capa concéntrica de hilos de
cobre. Cuanto mejor sea la pantalla y cuanto mas cerrada esté, menores seran el
nivel de emisiones y las corrientes de los cojinetes.

Aislamiento externo Cinta o hilo de cobre Ndcleo del cable

helicogal
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Requisitos adicionales en EE. UU.

Si no se emplea un conducto metalico, se recomienda el uso de un cable de potencia
apantallado o de un cable armado de aluminio ondulado continuo de tipo MC y con
conductores de tierras simétricos para los cables de motor.

Los cables de potencia deben estar especificados para 75 °C (167 °F).

Conducto

En los casos en los que es necesario realizar empalmes en los conductos, cubra los
empalmes con un conductor de tierra unido al conducto a cada lado del empalme.
Conecte los conductos también al armario del convertidor. Utilice conductos indepen-
dientes para la alimentacion de entrada, el motor, las resistencias de frenado y el
cableado de control. No coloque el cableado a motor procedente de mas de un con-
vertidor en el mismo conducto.

Cable armado/cable de potencia apantallado

Los siguientes proveedores (sus nombres comerciales figuran entre paréntesis)
suministran cable de seis conductores (3 fases y 3 tierras) armados de aluminio
ondulado continuo de tipo MC y con conductores de tierra simétricos:

* Anixter Wire & Cable (Philsheath)

» BICC General Corp (Philsheath)

* Rockbestos Co. (Gardex)

+ Oaknite (CLX)

Los cables de potencia apantallados pueden obtenerse de los siguientes
proveedores:

+ Belden

+ LAPPKABEL (OLFLEX)

+ Pirelli
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Seleccion de los cables de control

Reglas generales

Todos los cables de control analdgico, asi como el cable utilizado para la entrada de
frecuencia, deben estar apantallados.

Utilice un cable de par trenzado con apantallamiento doble (Figura a, p. ej. JAMAK
de Draka NK Cables) para las sefiales analdgicas. Emplee un par apantallado indivi-
dualmente para cada sefial. No utilice un retorno comun para sefiales analdgicas
diferentes.

La mejor alternativa para las sefales digitales de baja tension es un cable con panta-
lla doble, aunque también puede utilizarse cable de varios pares trenzados con pan-
talla unica o sin apantallar (Figura b). Sin embargo, para la entrada de frecuencia,
debe utilizarse siempre un cable apantallado.

a b
—_— — — — 4
s=——e
————— -
——— _,__ﬂ? - ,,4
Cable de multiples pares Cable de multiples pares
trenzados con doble trenzados con apantallamiento
apantallamiento unico

Las sefales analdgicas y digitales deben transmitirse por cables separados.

Las sefales controladas por relé, siempre que su tension no sea superior a 48 V,
pueden transmitirse a través de los mismos cables que las sefiales digitales de
entrada. Se recomienda que las sefiales controladas por relé sean transmitidas
como pares trenzados.

Nunca deben mezclarse sefiales de 24 V CC y 115/230 V CA en el mismo cable.

Cable de relé
El cable de relé con apantallado metalico trenzado (p. ej., OLFLEX de LAPPKABEL)
ha sido probado y ratificado por ABB.

Cable del panel de control

El cable que conecta el panel de control con el convertidor no debe sobrepasar los
3 m (10 ft). En los kits opcionales del panel de control se utiliza el tipo de cable
probado y ratificado por ABB.
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Recorrido de los cables

El cable de motor debe instalarse apartado de otros recorridos de cables. Con varios
convertidores de frecuencia, los cables de motor pueden tenderse en paralelo, uno
junto a otro. Se recomienda que el cable de motor, el cable de potencia de entrada y
los cables de control se instalen en bandejas separadas. Debe evitarse que el cable
de motor discurra en paralelo a otros cables durante un trayecto largo, para reducir
las interferencias electromagnéticas producidas por los cambios rapidos en la
tension de salida del convertidor de frecuencia.

En los puntos en que los cables de control deban cruzarse con los cables de
potencia, asegurese de que lo hacen en un angulo lo mas préximo posible a los
90 grados.

Las bandejas de cables deben presentar una buena conexion eléctrica entre si y
respecto a los electrodos de conexion a tierra. Pueden usarse sistemas con
bandejas de aluminio para nivelar mejor el potencial.

A continuacion se muestra un diagrama del recorrido de los cables.

Cable de motor

Cable d A . .
Convertidor pgter?ciae v min. 300 mm (12 in)

Cable de potencia de
entrada Cable de motor

$min. 200mm 81in) 90°[]

:; min. 500 mm (20 in)

Cables de control

Conductos para cables de control

24V 230V 24V 230V
No se permite a menos que el cable de Introduzca los cables de control de 24 V'y
24 V esté aislado para 230 V o aislado 230 V por conductos separados en el
con un revestimiento de aislamiento para armario.
230 V.
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Proteccion del convertidor, del cable de potencia de
entrada, del motor y del cable de motor en situaciones de
cortocircuito y contra sobrecargas térmicas

Protecciéon del convertidor y el cable de potencia de entrada en
situaciones de cortocircuito

Disponga la proteccion de acuerdo con las indicaciones siguientes.

Diagrama de circuitos Proteccion contra
cortocircuito
Cuadro de Cable de Convertidor Proteja el convertidor y el
distribucion | entrada cable de entrada con
. fusibles. Véase la nota 1).
M
— —_— ; ” _
1 ~ 3
B0 |
€

") Dimensione los fusibles, interruptores automaticos o protectores de motor manuales (MMP)
de acuerdo con las instrucciones del capitulo Datos técnicos en la pagina 397. Los fusibles o
los MMP protegeran el cable de alimentacion en situaciones de cortocircuito, restringiran los
danos al convertidor y evitaran los dafios al equipo adyacente en caso de cortocircuito dentro
del convertidor.

Proteccién del motor y el cable de motor en situaciones de
cortocircuito

El convertidor protege el motor y el cable de motor en situaciones de cortocircuito
cuando el cable de motor se dimensiona de conformidad con la intensidad nominal
del convertidor. No se requieren dispositivos de proteccion adicionales.

Proteccion del convertidor, el cable de motor y el cable de potencia
de entrada contra sobrecargas térmicas

El convertidor se protege a si mismo, asi como a los cables de entrada y de motor,
contra sobrecargas térmicas cuando los cables se dimensionan de conformidad con
la intensidad nominal del convertidor de frecuencia. No se requieren dispositivos de
proteccion térmica adicionales.

ADVERTENCIA: Si el convertidor se conecta a varios motores, debe emplearse

un interruptor con dispositivo de proteccion de sobrecarga térmica independiente
para proteger cada cable y motor. Estos dispositivos podrian requerir un fusible por
separado para cortar la intensidad de cortocircuito.
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Proteccién del motor contra sobrecargas térmicas

De conformidad con la normativa, el motor debe protegerse contra la sobrecarga tér-
mica y la corriente debe desconectarse al detectarse una sobrecarga. El convertidor
de frecuencia incluye una funcion de proteccion térmica del motor que lo protege y
desconecta la corriente cuando es necesario. También es posible conectar un medi-
dor de temperatura del motor al convertidor. El usuario puede realizar ajustes adicio-
nales tanto para la funcion del modelo térmico como para la funciéon de medicién de
temperatura mediante parametros.

Los sensores de temperatura mas comunes son:

+ tamarios de motor IEC 180...225: interruptor térmico (por ejemplo, Klixon)

+ tamafios de motor IEC 200...250 y mayores: PTC o Pt100.

Para obtener mas informacién acerca del modelo térmico, véase el apartado Protec-
cion térmica del motor en la pagina 748. Para obtener mas informacion relativa a la

funcién de medicion de temperatura, véase el apartado Medicion de la temperatura
del motor a través de la E/S estandar en la pagina 158.

Implementacién de la funcion “Safe Torque Off” (STO)
Véase Apéndice: Safe Torque Off (STO) en la pagina 441.

Utilizacion de interruptores diferenciales (RCD) con el
convertidor

Los convertidores ACS355-01x son adecuados para su uso con interruptores dife-
renciales de tipo Ay los convertidores ACS355-03x para su uso con interruptores
diferenciales de tipo B. En el caso de convertidores ACS355-03x se pueden aplicar
otras medidas de proteccion en caso de contacto directo o indirecto como, por ejem-
plo, la separacion del entorno mediante aislamiento doble o reforzado o el aisla-
miento del sistema de alimentacién mediante un transformador.

Utilizaciéon de un interruptor de seguridad entre el
convertidor y el motor

Es recomendable instalar un interruptor de seguridad entre un motor sincrono de
imanes permanentes y la salida del convertidor. Es necesario para aislar el motor del
convertidor durante tareas de mantenimiento en el mismo.

Implementacion de una conexion en bypass

ADVERTENCIA: No conecte nunca la alimentacion a los terminales de salida
del convertidor de frecuencia U2, V2 y W2. La tension de red aplicada a la
salida puede provocar dafios permanentes en el convertidor.
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Si es necesario recurrir con frecuencia a conexiones en bypass, utilice contactores o
conmutadores conectados mecanicamente para asegurarse de que los terminales
del motor estan conectados a la red de alimentacion de CAy a los terminales de
salida del convertidor de forma simultanea.

Proteccion de los contactos de las salidas de relé

Las cargas inductivas (relés, contactores, motores) causan oscilaciones de tension
cuando se desconectan.

Equipe las cargas inductivas con circuitos de atenuacion de ruidos (varistores, filtros
RC [CA] o diodos [CC]) para minimizar las emisiones EMC durante la desconexion. Si
no se eliminan, las perturbaciones pueden conectar de forma capacitiva o inductiva
con otros conductores en el cable de control y ocasionar un riesgo de fallo en otras
partes del sistema.

Instale el componente de proteccion tan cerca de la carga inductiva como sea
posible. No instale componentes de proteccion en el bloque de terminales de E/S.

Varlstor’—i'—‘ e __ B

4 S |

230V CA lconverﬁdorl
FMmRCFHjW oo CIoCIooIo

B Salida de !

230 VCA

relé del |
K convertidor|
—

DMOFE?] e

: Salida de :
relé del
24V CC | Kconvertidorl
—
Il
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Instalacion eléctrica

Contenido de este capitulo

Este capitulo explica como comprobar el aislamiento del conjunto y la compatibilidad
con redes IT (sin conexién a tierra) y redes TN con conexion a tierra en un vértice,
asi como la forma de conectar cables de alimentacién y de control.

ADVERTENCIA: Las tareas que se describen en este capitulo s6lo debe

realizarlas un electricista cualificado. Siga las instrucciones del capitulo
Seguridad en la pagina 17. El incumplimiento de estas instrucciones puede causar
lesiones o muertes.

Compruebe que el convertidor de frecuencia esté desconectado de la alimenta-
cion de entrada durante la instalacion. Si el convertidor esta conectado a la
potencia de entrada, espere 5 minutos tras desconectarla. /

Comprobacién del aislamiento del conjunto

Convertidor

No realice ninguna prueba de tolerancia a tension ni de resistencia al aislamiento
(por ejemplo, alto potencial o megadhmetro) en ninguna parte del convertidor de
frecuencia, dado que tal prueba puede causar dafios al convertidor. El aislamiento de
cada convertidor de frecuencia se ha comprobado entre el circuito de potencia y el
chasis en la fabrica. Ademas, existen circuitos limitadores de tension en el interior del
convertidor que cortan automaticamente la tension de prueba.

Cable de potencia de entrada

Compruebe que el aislamiento del cable de potencia de entrada cumple la normativa
local antes de conectarlo al convertidor de frecuencia.
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Motor y cable de motor

Compruebe el aislamiento del motor y del cable de motor de la forma siguiente:

1. Compruebe que el cable de motor esté conectado al motor y desconectado de los
terminales de salida U2, V2 y W2 del convertidor.

2. Mida la resistencia de aislamiento entre el conductor de
cada fase y el conductor de proteccion a tierra con una
tension de medicion de 500 V CC. La resistencia de aisla-
miento de un motor ABB debe sobrepasar los 100 Mohmios
(valor de referencia a 25 °C o 77 °F). En cuanto a la resis-
tencia de aislamiento de otros motores, véanse las instruc-
ciones del fabricante. Nota: La humedad en el interior de la carcasa del motor
reduce la resistencia de aislamiento. Si sospecha de la presencia de humedad,
seque el motor y repita la medicion.

Comprobacion de la compatibilidad con redes IT
(sin conexion a tierra) y redes TN con conexion a tierra en
un vértice

ADVERTENCIA: Desconecte el filtro EMC interno al instalar el convertidor en

una red IT (sistema de alimentacion sin conexion a tierra o con conexién a tie-
rra de alta resistencia [superior a 30 ohmios]); de lo contrario, el sistema se conec-
tara al potencial de tierra a través de los condensadores del filtro EMC. Esto podria
entrafar peligro o provocar dafios en el convertidor.

Desconecte el filtro EMC interno al instalar el convertidor en una red TN conectada a
tierra en un vértice; en caso contrario, el convertidor resultara dafnado.

Nota: Cuando el filtro EMC interno esta desconectado, el convertidor no es compatible
con EMC sin un filtro externo.

/ 1. Sidispone de una red IT sin conexion a tierra o TN con conexion a tierra en un
vértice, desconecte el filtro EMC interno retirando el tornillo EMC. Para convertidores
trifasicos tipo U (con designacion de tipo ACS355-03U-), el tornillo EMC ya esta
retirado en la fabrica y ha sido sustituido por un tornillo de plastico.

Tornillo EMC en RO...R2.
En R3, el tornillo esta un poco mas arriba.

Tornillo EMC en R4, IP20
(detras de la cubierta en R4, NEMA 1)

I

i
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Conexion de los cables de potencia

Diagrama de conexiones

Convertidor
ENTRADA SALIDA
PE [UTVINWT] ©)[BRK+BRK-]  [U2][V2]w2] &)
1) '_ _'
T O\{J__IJ (__"“T 2)
! A e
|
Para alternativas, | - I t
véase el apartado [ (¢ I I
“J
W1

Seleccion del PE 3 \& & r-|— — |J
dispositivo de 0 i W -
desconexién de - | E E} E [L@J]
la alimentacion Lo Resistencia de
(red) en la e S frenado
pagina 40.

4 opcional o
L1/L L2/N L3 CC comuin 3

1) Conecte a tierra el otro extremo del conductor PE en el cuadro de distribucion.

2) Utilice un cable de conexion a tierra por separado si la conductividad de la pantalla del

cable es insuficiente (menor que la conductividad del conductor de fase) y no existe un
conductor de conexion a tierra de estructura simétrica en el cable. Véase el apartado
Seleccion de los cables de potencia en la pagina 41.

3) Para obtener mas informacién sobre CC comun, véase ACS355 Common DC application

guide (3AUA0000070130 [inglés]).

4) En instalaciones monofasicas, conecte el cable de conexion a neutro aqui.

Nota:

No utilice un cable de motor de estructura asimétrica.

Si existe un conductor de conexion a tierra con estructura simétrica en el cable de motor,
ademas de la pantalla conductora, conecte el conductor de conexién a tierra al terminal de
conexion a tierra en los extremos del motor y del convertidor de frecuencia.

Tienda el cable de motor, el de potencia de entrada y los cables de control por separado.
Para mas informacion, véase el apartado Recorrido de los cables en la pagina 45.

Conexion a tierra de la pantalla del cable de motor en el extremo del motor

Para minimizar las interferencias de radiofrecuencia:

* conecte el cable a tierra trenzando la pantalla del
modo siguiente: diametro > 1/5 - longitud,

* 0 conecte a tierra la pantalla del cable a 360° en la
placa de acceso al interior de la caja de terminales
del motor.
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Procedimiento de conexion

1. Pele el cable de potencia de entrada. Conecte a tierra la pantalla del cable (si la
hay) a 360° bajo la abrazadera de conexion a tierra. Fije los conductores de tierra
(PE) del cable de potencia de entrada bajo la abrazadera de conexion a tierra.
Conecte los conductores de fase a los terminales U1, V1 y W1. Utilice un par de
apriete de 0,8 N-m (7 Ibf-in) para bastidores R0...R2, de 1,7 N-m (15 Ibf-in) para
bastidores R3 y de 2,5 N-m (22 Ibf-in) para bastidores R4.

2. Pele el cable de potencia de entrada. Conecte a tierra la pantalla del cable (si la
hay) a 360° bajo la abrazadera de conexidn a tierra. Trence la pantalla para
formar un haz lo mas corto posible. Fije la pantalla trenzada bajo la abrazadera
de conexion a tierra. Conecte los conductores de fase a los terminales U2, V2 y
W2. Utilice un par de apriete de 0,8 N-m (7 Ibf-in) para bastidores R0...R2, de
1,7 N-m (15 Ibf-in) para bastidores R3 y de 2,5 N-m (22 Ibf-in) para bastidores
R4.

3. Conecte la resistencia de frenado opcional a los terminales BRK+ y BRK- con un
cable apantallado utilizando el mismo procedimiento que para el cable de motor
descrito en el paso anterior.

4. Fije los cables fuera del convertidor de forma mecanica.
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Conexion de los cables de control

Terminales de E/S

La figura siguiente muestra los terminales de E/S. El par de apriete es
0,4 N-m / 3,5 Ibf-in.

53

X1C:STO X1A: X1B:
1°2 3 4+ 1: SCR 17: ROCOM
2: EA1 18: RONC
Ceee 3: GND 19: RONO
4: +10V 20: DOSRC
5: EA2 21: DOOUT
6: GND 22: DOGND
7. SA
8. GND X1C:STO
9. +24V 1: OUT1
10: GND 2: OUT2
11: DCOM 3. IN1
12: ED1 4: IN2
13: ED2
14: ED3
15: ED4
16: ED5 entrada digital o de
frecuencia
S$1: Selecciona la tensién o la
intensidad como los tipos de

sefial para las entradas
analodgicas EA1y EA2.

| eeedeeod oo

s1f|| 22222022
ma ﬁ\ 2022 !!!!’!!!'

91 M1R2131U1516" 202122
S X1A X1B

Seleccion de tension y de corriente para las entradas analégicas

El conmutador S1 selecciona la tensién (0 [2]...10 V /-10...10 V) o la intensidad

(0 [4]...20 mA /-20...20 mA) como los tipos de sefal para las entradas analdgicas

EA1y EA2. Los ajustes de fabrica son la tension unipolar para la EA1 (0 [2]...10 V)

y la intensidad unipolar para la EA2 (0 [4]...20 mA), que corresponden al uso por

defecto en las macros de aplicaciéon. El conmutador se encuentra a la izquierda del

terminal 9 de E/S (véase la figura anterior del terminal de E/S).

S1

Posicién inferior (OFF): U (0 [2]...10 V, por defecto para EA1; 0 -10...10 V)

EA1[-[Ho
EA2 [sHZ

Posicion superior (ON): | (0 [4]...20 mA, por defecto para EA2; 0 -20...20 mA)
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Conexion de tension e intensidad para entradas analdgicas

También es posible usar una tensién bipolar (-10...10 V) y una intensidad bipolar
(-20...20 mA). Si se utiliza una conexion bipolar en lugar de unipolar, véase el
apartado Entradas analbgicas programables en la pagina 132, acerca de como
ajustar los parametros en ese caso.

Tension unipolar Tension bipolar Intensidad unipolar/bipolar

1...10 kohmios SCR ,1_ SCR SCR
EA Al (Ot e
—{GND | {GND GND

+10V Utilice una fuente de
alimentacion externa.

+10V GND -10 V
[

Configuracion PNP y NPN para entradas digitales

Es posible conectar los terminales de las entradas digitales en una configuracion
PNP o NPN.

Conexion PNP (fuente) Conexion NPN (absorcién)
9 [+24 V 9 (+24V
10 |GND 10 |GND
11 |DCOM 11 |DCOM
12 |ED1 12 |ED1
13 |ED2 13 |ED2
14 |ED3 14 |ED3
15 |ED4 15 |ED4
16 |ED5 16 |[ED5

Fuente de alimentacion externa para entradas digitales

Para emplear una alimentacion de +24 V externa para las entradas digitales, consulte
la figura siguiente.

Conexion PNP (fuente) Conexion NPN (absorcién)
X1 X1
9 |+24 V 9 |+24 V
° 10 [GND + ° 10 |GND
+240\>/CCCC 11 |DCOM 23 z gg 11 |DCOM
— 12 |ED1 —|12 |ED1
—13 |ED2 —|13 |ED2
— 14 |ED3 —|14 |ED3
—15 |ED4 —|15 |ED4
—|16 |ED5 —|16 |ED5

Entrada de frecuencia

Si se utiliza la ED5 como entrada de frecuencia, véase el apartado Entrada de
frecuencia en la pagina 135 acerca de como ajustar los parametros en ese caso.
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Ejemplos de conexion de sensores de dos y tres hilos

Las macros Manual/Auto, Control PID y Control del Par (véase el apartado Macros
de aplicacion, paginas 114, 115y 116 respectivamente) utilizan la entrada analdgica
2 (EA2). Los diagramas de cableado de las macros de estas paginas utilizan un
sensor alimentado externamente (no se muestran las conexiones). Las figuras
siguientes proporcionan ejemplos de conexiones con un sensor/transmisor de dos o
tres hilos alimentado por la salida de tension auxiliar.

Nota: No debe superarse la capacidad maxima de la salida auxiliar de 24 V (200 mA).

Sensor/transmisor de dos hilos

X1A
P - 4..20 mAf5 EA2 |Referencia o medicion del valor actual del proceso,
L ’—6 GND [0(4)...20 mA, R;, = 100 ohmios
L 9 +24 V | Salida de tensién auxiliar, no aislada,
10 |GND |+24V CC, max. 200 mA

Nota: El sensor se alimenta a través de su salida de intensidad y el convertidor
suministra la tension de alimentacion (+24 V). Asi, la sefial de salida debe ser de
4...20 mA, no de 0...20 mA.

Sensor/transmisor de tres hilos

X1A
p OUT (0)4...20 mAf5 EA2 |Referencia o medicién del valor actual del proceso,

| = 6 GND [0(4)...20 mA, R;, = 100 ohmios
+

+24 V | Salida de tension auxiliar, no aislada,
L1110 |GND |*+24 V CC, méax. 200 mA

Diagrama de conexiones de E/S por defecto

La conexion por defecto de las sefales de control depende de la macro de aplicacion
utilizada, que se selecciona con el parametro 9902 MACRO DE APLIC.

La macro por defecto es la Macro Estandar ABB. Proporciona una configuracién de
E/S de cometido general con tres velocidades constantes. Los valores de
parametros son los valores predeterminados definidos en el apartado Valores por
defecto con diferentes macros en la pagina 180. Para mas informacion acerca de
otras macros, véase el capitulo Macros de aplicacién en la pagina 107.
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Las conexiones de E/S por defecto de la Macro Estandar ABB se indican en la figura
que aparece a continuacion:

X1A
1...10 kohmios A 1 [SCR Pantalla d-el cable de seﬁ-al (apant.allamiento) :
—H—+—2 |EA1 Referencia de frecuencia de salida: 0...10 V ")
’—é (’l_ | l 3 |GND Circuito de entrada analdégica comuin
\ i | 4 |+10V Tension de referencia: +10 V CC, max. 10 mA
| 5 |EA2 No se utiliza por defecto. 0...10 V
max. 500 ohmios | | 6 |GND Circuito de entrada anal6gica comun
] 7 |SA Valor de frecuencia de salida: 0...20 mA
24 8 |GND Circuito de salida analdégica comun
9 [+24V |Salida de tensién auxiliar: +24 V CC, max. 200 mA
- 10 |GND Salida de tension auxiliar comun

11 |DCOM |Entrada digital coman

" —112[ED1  |Paro (0) / Marcha (1)

] 13 |[ED2 Avance (0) / Retroceso (1)
— 14 |ED3 Seleccién de velocidad constante 2)
] 15 |ED4 Seleccion de velocidad constante 2)
T 16 |ED5 Seleccién de aceleracion y deceleracion )

X1B

17 |ROCOM Salida de relé 1

18 |RONC ﬂ Sin fallos [Fallo (-1)]

®—19|RONO
20 |DOSRC Salida digital, max. 100 mA
—&—21|bpoouT 3?&; Sin fallos [Fallo (-1)]

22 |DOGND

X1C:STO

1 |OUT1 |Conexién STO (“Safe Torque Off”)

2 |OUT2

3 [IN1

4 |IN2

1 La EA1 se utiliza como una referencia de velocidad 3) 0 = tiempos de rampa segun los parametros 2202

si se selecciona un modo vectorial. y 2203.
2) véase el grupo de parametros 12 VELOC 1 = tiempos de rampa segun los parametros 2205
CONSTANTES: y 2206.

ED3 |ED4 | Funcionamiento (parametro) 4) Conexion a tierra a 360° bajo una abrazadera.

0 |0 [Velocidad ajustada a través de EA1 | Par de apriete: 0,4 N-m/ 3,5 Ibf-in.
1|0 |Velocidad 1(7202)
0 |1 |Velocidad 2 (7203)
1 |1 |Velocidad 3 (1204)
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Procedimiento de conexion
Retire la cubierta de terminales presionando el hueco y, simultaneamente,
deslizando la cubierta hasta sacarla del bastidor.

Senales analdgicas: pele el aislamiento externo del cable de sefial analdgica
360° y conecte a tierra la pantalla expuesta bajo la abrazadera.

Conecte los conductores a los terminales adecuados. Utilice un par de apriete de
0,4 N-m (3,5 Ibf-in).

Trence los conductores de conexion a tierra de cada par del cable de sefal
analdgica y conecte el haz al terminal SCR (terminal 1).

Senales digitales: pele el aislamiento externo del cable de sefal digital 360° y
conecte a tierra la pantalla expuesta bajo la abrazadera.

Conecte los conductores del cable a los terminales adecuados. Utilice un par de
apriete de 0,4 N-m (3,5 Ibf-in).

En el caso de cables con pantalla doble, trence los conductores de conexién a
tierra de cada par en el cable y conecte el haz al terminal SCR (terminal 1).

Fije todos los cables fuera del convertidor de forma mecanica.

A no ser que deba instalar el médulo de bus de campo opcional (véase el

apartado Colocacién del médulo de bus de campo opcional en la pagina 38),
vuelva a deslizar la cubierta de terminales hasta colocarla en su lugar.

Conecte los conductores STO a los terminales adecuados. Utilice un par de
apriete de 0,4 N-m (3,5 Ibf-in).
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Lista de comprobacion de la
instalacion

Contenido de este capitulo

Este capitulo contiene una lista para verificar la instalacion eléctrica y mecanica del
convertidor de frecuencia.

Comprobacion de la instalaciéon

Compruebe la instalacién mecanica y eléctrica del convertidor de frecuencia antes
de la puesta en marcha. Repase la lista de comprobacion siguiente junto con otra
persona. Lea el capitulo Seguridad en la pagina 77 de este manual antes de trabajar
en el convertidor.

Compruebe que:
INSTALACION MECANICA

[0 Las condiciones ambientales de funcionamiento estén dentro de los limites permitidos
(véase Instalacion mecanica: Comprobacion del lugar de instalacién en la pagina 33 asi
como Datos técnicos: Pérdidas, datos de refrigeracion y ruido en la pagina 406 y
Condiciones ambientales en la pagina 413).

[0 Launidad esté correctamente instalada en una pared vertical uniforme e ignifuga. (véase
Instalacién mecanica en la pagina 33).

[0 El aire de refrigeracion fluya libremente (véase Instalacion mecanica: Espacio libre
alrededor del convertidor en la pagina 34).

[0 Elmotory el equipo accionado estén listos para la puesta en marcha (véase Planificacion
de la instalacion eléctrica: Comprobacion de la compatibilidad del motor y del convertidor
en la pagina 40 asi como Datos técnicos: Datos de conexién del motor en la pagina 409).
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Compruebe que:

INSTALACION ELECTRICA (Véase Planificacion de la instalacion eléctrica en la pagina 39 e
Instalacién eléctrica en la pagina 49).

O

0O O OO0 Oooo o oo O

Para los sistemas sin conexion a tierra y con conexion a tierra en un vértice: el filtro EMC
interno esté desconectado (tornillo EMC retirado).

Los condensadores estén reacondicionados si el convertidor ha estado almacenado mas
de un afo.

El convertidor disponga de la conexién a tierra adecuada.

La tension de alimentacién de entrada coincida con la tensién nominal de entrada del
convertidor.

Las conexiones a la potencia de entrada de U1/l, V1/N y W1, asi como sus pares de
apriete, sean correctos.

Se hayan instalado fusibles de entrada y un seccionador adecuados.
Las conexiones del motor en U2, V2 y W2 y sus pares de apriete sean correctos.

El cable de motor, el de potencia de entrada y los cables de control se encuentren
tendidos por separado.

Las conexiones de control externo (E/S) sean correctas.

Las conexiones, el funcionamiento y la reaccion de la funcidon Safe Torque Off (STO)
sean correctas.

La tension de alimentacién de entrada no pueda alcanzar la salida del convertidor de
frecuencia (con conexién en bypass).

La cubierta de terminales y, para NEMAA1, la tapa y la caja de conexiones, estén en su
lugar.
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Puesta en marcha, control a
través de E/S y marcha de ID

Contenido de este capitulo

El capitulo explica como:
» efectuar la puesta en marcha

« arrancar, detener, cambiar la direccidn de giro y ajustar la velocidad del motor a
través de la interfaz de E/S

» efectuar una marcha de identificacién para el convertidor.
En este capitulo se facilita una descripcion breve del uso del panel de control para

llevar a cabo estas tareas. Para obtener detalles acerca del uso del panel de control,
véase el capitulo Paneles de control en la pagina 75.
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Coémo poner en marcha el convertidor

ADVERTENCIA: La puesta en marcha sélo puede ser efectuada por un
A A electricista cualificado.

Deben seguirse las instrucciones de seguridad del capitulo Seguridad en la pagina 17
durante la puesta en marcha.

El convertidor se pone en marcha automaticamente al recibir alimentacion si el
comando de marcha externa esta activado y el convertidor se encuentra en modo de
control remoto.

Compruebe que la puesta en marcha del motor no entrafie ningun peligro. Desacople
la maquinaria accionada si:
» existe riesgo de dafios en caso de una direccion de giro incorrecta, o

» debe efectuarse una marcha de ID durante la puesta en marcha del convertidor.
La marcha de ID tan sélo es esencial en aplicaciones que requieran un grado
maximo de precision de control del motor.

» Compruebe la instalacion. Véase la lista de comprobacion en el capitulo Lista de
comprobacién de la instalacién, en la pagina 59.

El procedimiento de puesta en marcha depende del panel de control disponible (si lo
hay).

» Sino dispone de panel de control, siga las instrucciones facilitadas en el
apartado Como poner en marcha el convertidor sin panel de control en la
pagina 62.

» Sidispone de un panel de control basico (ACS-CP-C), siga las instrucciones
facilitadas en el apartado Coémo realizar una puesta en marcha manual de la
pagina 63.

» Sidispone de un panel de control asistente (ACS-CP-A, ACS-CP-D), puede
ejecutar el Asistente de arranque (véase el apartado Cémo realizar una puesta
en marcha guiada en la pagina 69) o bien realizar una puesta en marcha manual
(véase el apartado Como realizar una puesta en marcha manual en la pagina 63).

El Asistente de arranque, que sélo esta disponible en el panel de control asis-
tente, le orienta durante todos los ajustes esenciales que debe realizar. Durante
la puesta en marcha manual, el convertidor no proporciona ninguna orientacion;
el usuario efectua los ajustes mas basicos consultando las instrucciones facilita-
das en el apartado Coémo realizar una puesta en marcha manual en la pagina 63.

Cémo poner en marcha el convertidor sin panel de control

ALIMENTACION
O | Suministre la alimentacion de entrada y espere unos instantes.

O | Compruebe que el LED rojo no esté encendido y que el LED verde esté
encendido pero sin parpadear.

El convertidor ya esta listo para su uso.
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Como realizar una puesta en marcha manual

Para realizar la puesta en marcha manual, puede utilizar el panel de control basico o
el panel de control asistente. Las instrucciones facilitadas a continuacion son validas
para ambos paneles de control, pero las pantallas mostradas corresponden al panel
de control basico, a menos que la indicacion tan solo sea aplicable al panel de
control asistente.

Antes de empezar, asegurese de que dispone de los datos de la placa de
caracteristicas del motor.

ALIMENTACION
O | Suministre alimentacion de entrada.

REM

00 -

FWD

El panel de control basico se conecta en modo
de Salida.

El panel de control asistente le preguntara si
desea ejecutar el Asistente de arranque. Si pulsa
S\%ﬁ‘, el Asistente de arranque no se ejecuta, y
puede proseguir con la puesta en marcha
manual de un modo similar al descrito a

continuacioén para el panel de control basico.

ENTRADA MANUAL DE LOS DATOS DE ARRANQUE (grupo de parametros
99)

OUTPUT

REM T ELECCION
;Desea .
usar el asistente

de arranﬂue?

No
SALIR |1 00:00 [ACEPTAR|

a

Si dispone de un panel de control asistente,
seleccione el idioma (el panel de control basico
no es compatible con distintos idiomas). Véase el
parametro 99071 en cuanto a los valores de los
distintos idiomas disponibles.

Para instrucciones acerca de como ajustar los

parametros con el panel de control asistente, véase el
apartado Panel de control asistente en la pagina 86.

Seleccione el tipo de motor (9903).
* 1 (AM): Motor asincrono

* 2 (PMSM): Motor sincrono de imanes
permanentes.

Abajo se muestra el ajuste del parametro 9903 para

ejemplificar la configuracion de parametros mediante el

panel de control basico. Encontrara instrucciones mas

detalladas en el apartado Panel de control basico en la

pagina 76.

1. Para acceder al menu principal, pulse X si la
linea inferior muestra OUTPUT; en caso contrario,

pulse =7 repetidamente hasta que vea MENU en
la parte inferior.

2. Pulse las teclas <A™/ ¥ hasta que aparezca
“PAr’ y pulse ~Y_J.

REM & EDICION PAR —
9901 IDIOMA

ENGLISH
[0]
CANCELAl 00:00 [GUARDAR

REM

9903

PAR FWD

REM

rer

MENU FWD

—01-

PAR FWD




3. Encuentre el grupo de parametros adecuado con
las teclas «ANC Yy pulse Y.

4. Encuentre el parametro adecuado del grupo con las
teclasc AN ¥ .

5. Pulse y mantenga pulsada “X_J] durante unos dos
segundos hasta que se muestre el valor del
parametro con bajo el valor.

6. Cambie el valor con las teclas «a™/<\¥ . El valor
cambia mas rapido al mantener la tecla pulsada.

7. Guarde el valor del parametro pulsando “%J.

Seleccione la macro de aplicacion (parametro
9902) segun como estan conectados los cables
de control.

El valor de fabrica 1 (ESTAND ABB) es adecuado en
la mayoria de los casos.

Seleccione el modo de control del motor
(parametro 9904).

(VECTOR‘ VELQOC) es adecuado en la mayoria de
los ¢
2 (VECTOR PAR) es adecuado para aplicaciones de
control del p
3 (ESCALAR FREC) es el recomendado:

* para convertidores multimotor cuando el nimero de
motores conectados al convertidor es variable

+ cuando la intensidad nominal del motor es inferior al
20% de la intensidad nominal del convertidor

» cuando el convertidor se usa con fines de prueba sin
un motor conectado.

3 (ESCALAR: FREC) no es recomendable para

motores sincronos de imanes permanentes.
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9901

REM
PAR FWD
PAR FWD

REM 1
PAR FWD

REM 2
PAR FWD
PAR FWD
PAR FWD
PAR FWD
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Introduzca los datos del motor que figuran en la | Nota: Ajuste los datos del
placa de caracteristicas del motor. motor exactamente al mismo
valor que la placa de caracteris-

Ejemplo de placa de caracteristicas de un motor ticas del motor. Por ejemplo, si

asincrono: la velocidad nominal del motor
/7 0\ es de 1470 rpm en la placa, el
'G} ABB Motors C € '@' ajuste del valor del parametro
3 ~ motor M2AA 200 MLA 4 9908 VELOC NOM MOTOR a
IEC 200 M/L 55 [— 1500 rpm da lugar a un funcio-

[No namiento erréneo del converti-

[Inscl. F IP 55 dor.
v Hz |kW | ¢/min | A |cos ®[IAIN[tE/s
690Y [ 50 [30 [1475 [ 325 [0.83

400 D 50 | 30 | 1475 | 56 |0.83

660Y |50 | 30 [1470 | 34 |0.83 Tension de
380D | 50 | 30 [1470 | 59 |0.83 e |@limentacion
415D | 50 | 30 | 1475 | 54 |0.83 de 380 V
440D | 60 | 35 |1770 | 59 | 0.83

Cat. no 3GAA 202 001 - ADA

6312/C3 2 6210C3 [180 ko
{%). IEC 34-1 {%}

Ejemplo de placa de caracteristicas de un motor
sincrono de imanes permanentes:

Ab HD ER
v MS4836N4008E43C10

lo/in  9.1/9.5

Ip /.8 A Insulation cIassF
To/Tn 105/10.5 Nm

Tp 31.5 Nm ( £
Pn 3.3 kW

Fn 200 Hz

Nn 3000 r/min L US
Bemf @ Nn 2087 V@ r/min
Feedback RESOLVER 15 4836

Brake Vdc

SIN 68847184nA123

01/2007 Made in Japan )
+ tension nominal del motor (parametro 9905)
Para motores sincronos de imanes permanentes, REM 9 9 O 5
introduzca aqui la tensién Bemf a velocidad nominal. PAR FWD

En caso contrario, utilice la tensién nominal y realice
una marcha de ID.

Si la tensién se indica en forma de tensién por rpm,
p. €j., 60 V por cada 1000 rpm, la tensién correspon-
diente a una velocidad nominal de 3000 rpm es
3-60V=180V.

+ intensidad nominal del motor (parametro 9906)
Rango permitido: 0,2...2,0 - lhy A REM 9 9 O 6

PAR FWD
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« frecuencia nominal del motor (parametro 9907) 9 9 O 7
REM

PAR FWD

« velocidad nominal del motor (parametro 9908) 9 9 O 8
REM

PAR FWD

» potencia nominal del motor (parametro 9909) 9 9 O 9
REM

PAR FWD

Seleccione el método de identificacion del motor (parametro 9910).

El valor de fabrica 0 (OFF/IDMAGN) que utiliza la magnetizacion de identificacion
es adecuado para la mayoria de las aplicaciones. Se aplica en este procedi-
miento de puesta en marcha basica. Tenga en cuenta, no obstante, que esto
requiere que el parametro 9904 se ajuste a 1 (VECTOR: VELOC) 0 2 (VECTOR:
PAR).

Si su seleccion es 0 (OFF/IDMAGN), vaya al paso siguiente.
Se debe seleccionar el valor 1 (ON) si:
« el punto de funcionamiento esta cerca de la velocidad cero, y/o

 se requiere el funcionamiento en el rango de par por encima del par nominal
del motor dentro de un amplio rango de velocidad y sin que se requiera
realimentacion de velocidad medida.

Si decide realizar la marcha de ID (valor 1 [ON]), prosiga siguiendo las instruc-
ciones facilitadas en la pagina 72 del apartado Procedimiento de Marcha de ID
y vuelva al paso DIRECCION DE GIRO DEL MOTOR en la pagina 67.

MAGNETIZACION DE IDENTIFICACION CON SELECCION DE LA MARCHA DE

|

ID A 0 (OFF/IDMAGN)

Pulse la tecla para cambiar a control local (se
muestra LOC a la izquierda).

Pulse & para poner en marcha el convertidor.
En ese momento se calcula el modelo motor
magnetizando el motor durante 10 a 15 s a
velocidad cero.
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DIRECCION DE GIRO DEL MOTOR
O | Compruebe la direccién de giro del motor.

« Si el convertidor se encuentra en control remoto ([ oc
(se muestra REM a la izquierda), cambie a XXX Hz
control local pulsando @&. FWD

» Para acceder al menu principal, pulse %] si la
linea inferior muestra OUTPUT:; en caso
contrario, pulse &7 repetidamente hasta que
vea MENU en la parte inferior.

* Pulse las teclas <a/<¥_ hasta que aparezca
“rEF” y pulse ~%_.

* Aumente la referencia de frecuencia de cero a
un valor pequefio con la tecla ~a.

* Pulse para poner en marcha el motor.

» Compruebe que la direccion real del motor sea

la que se indica en la pantalla (FWD significa
avance y REV retroceso).

« Pulse para parar el motor. direccion de  direccion de
avance retroceso

Para cambiar la direccion de giro del motor:

« Para invertir las fases, cambie el valor del LOC
parametro 9974 al valor opuesto, es decir de 9 9 14

0 (NO) a1 (SI), o viceversa. PAR FWD

+ Verifique su trabajo suministrando potencia de
entrada y repitiendo la comprobacién como se
ha descrito anteriormente.

LIMITES DE VELOCIDAD Y TIEMPOS DE ACELERACION/DECELERACION
O | Ajuste la velocidad minima (parametro 2007). LocC 2 O O 1

PAR FWD

O | Ajuste la velocidad maxima (parametro 2002). LoC 2 O O 2

PAR FWD
O | Ajuste el tiempo de aceleracion 1 LoC
(parametro 2202). 2 2 O 2
Nota: Ajuste también el tiempo de aceleracion 2 PAR FwD

(parametro 2205) si se van a emplear dos tiem-
pos de aceleracion en la aplicacion.
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Ajuste el tiempo de deceleracion 1
(parametro 2203).

Nota: Ajuste también el tiempo de deceleracion 2
(parametro 2206) si se van a emplear dos
tiempos de deceleracién en la aplicacion.

LoC

2203

PAR FWD

GUARDAR UNA MACRO DE USUARIO Y COMPROBACION FINAL

La puesta en marcha ha finalizado. Sin embargo,
en este momento puede resultar util ajustar los
parametros requeridos por su aplicacion y guar-
dar los ajustes como una macro de usuario, tal
como se explica en el apartado Macros de usua-
rio en la pagina 779.

Compruebe que el estado del convertidor de
frecuencia sea el correcto.

Panel de control basico: Compruebe que no
existan fallos o alarmas en pantalla.

Si desea comprobar los LED en la parte frontal
del convertidor de frecuencia, cambie primero a
control remoto (si no, se generara un fallo) antes
de retirar el panel y verificar que el LED rojo no
esta iluminado y el LED verde esta iluminado
pero no parpadea.

Panel de control asistente: Compruebe que no
existan fallos o alarmas en pantalla y que el LED
del panel esté iluminado en verde y no parpadee.

LoC

9902

PAR FWD

El convertidor ya esta listo para su uso.
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Cémo realizar una puesta en marcha guiada

Para poder llevar a cabo la puesta en marcha guiada, requerira el panel de control
asistente. La puesta en marcha guiada es valida para motores de induccion de CA.

Antes de empezar, asegurese de que dispone de los datos de la placa de caracteris-
ticas del motor.

a

ALIMENTACION

Suministre alimentacion de entrada. El panel de
control pregunta si desea utilizar el Asistente de
arranque.

ACEPTAR

* Pulse 57 (cuando esté resaltado) para
ejecutar el Asistente de arranque.

« Pulse &5 si no desea ejecutar el Asistente de

arranque.

» Pulse la tecla <3 para resaltar 8y después pulse
§ si desea que el panel pregunte (o no) si debe
ejecutarse el Asistente de arranque la proxima vez
que se conecte la alimentacién del convertidor.

SELECCION DEL IDIOMA
Si decide ejecutar el Asistente de arranque, la panta-
lla le pedira que seleccione el idioma. Desplacese
hasta el idioma que desee con las teclas —a ¥ >

RDAR

y pulse 5] para aceptar.
Si pulsa &2, el Asistente de arranque se para.

=z
INICIO DEL AJUSTE GUIADO
El Asistente de arranque le guia por las tareas de
ajuste, empezando por el ajuste del motor. Ajuste los
datos del motor exactamente al mismo valor que la
placa de caracteristicas del motor.

Desplacese hasta el valor de parametro deseado
GUARDAR

con las teclas Ca™<3¥ 2y pulse 5] para aceptary
continuar con el Asistente de arranque.

Nota: En cualquier momento, si pulsa 2%, el

Asistente de arranque se detiene y la pantalla pasa a
modo de Salida.

La puesta en marcha basica ha finalizado. Sin
embargo, en este paso puede ser de utilidad confi-
gurar los parametros necesarios para su aplicacion y
continuar con el arranque de la aplicacion del modo
que sugiera el Asistente de arranque.

REM U ELECCION
;Desea ]
usar el asistente

de arranﬂue?
N

%)
SALIR | 00:00 [ACEPTAR|

REM U ELECCION
;Mostrar asistente
de arranque
al_arrancar?

NoO

SALIR | 00:00 [ACEPTAR

REM U EDICION PAR ——
9901 IDIOMA

ENGLISH
[o]

SALIR | 00:00 [GUARDAR

REM U EDICION PAR —
9905 TENSION NOM MOT

SALIR | 00:00 [GUARDAR

REM U ELECCION
;Desea
continuar con el

ajuste de aplicacidn?
Ssaltar

SALIR | 00:00 [ACEPTAR|




70 Puesta en marcha, control a través de E/S y marcha de ID

Seleccione la macro de aplicacién segun la cual
estan conectados los cables de control.

Continue con la configuracién de la aplicacion. Tras
completar una tarea de ajuste, el Asistente de
arranque sugiere la siguiente.

ACEPTAR

* Pulse 57 (cuando [HIEIIEIY esté resaltado)

para continuar con la tarea sugerida.
» Pulse tecla <Y para resaltar y después
ACEPTAR

pulse "5 para pasar a la tarea siguiente sin
realizar la tarea sugerida.

SALIR

* Pulse = para detener el Asistente de arranque.

REM UEDICION PAR —
9902 MACRO DE APLIC

ESTAND ABB
[1]

SALIR | 00:00 [GUARDAR

REM U ELECCION
;Desea continuar con
el ajuste de
referencia EXT1?

Saltar

SALIR | 00:00 [ACEPTAR|

DIRECCION DE GIRO DEL MOTOR

Pulse para cambiar a control local (se muestra

LOC a la izquierda).

» Si el convertidor se encuentra en control remoto
(se muestra REM en la linea de estado), cambie a
control local pulsando &.

» Si no se encuentra en el modo de Salida, pulse
25 repetidamente hasta entrar en él.

* Aumente la referencia de frecuencia de cero a un
valor pequefio con la tecla ~a,.

* Pulse para poner en marcha el motor.

» Compruebe que la direccion real del motor sea la
que se indica en la pantalla (¥ significa avance y
J retroceso).

» Pulse (& para parar el motor.

Para cambiar la direccion de giro del motor:

< Para invertir las fases, cambie el valor del
parametro 9974 al valor opuesto, es decir de
0 (NO) a1 (SI), o viceversa.

+ Verifique su trabajo suministrando potencia de
entrada y repitiendo la comprobacién como se ha
descrito anteriormente.

COMPROBACION FINAL
Después de efectuar el ajuste en su totalidad, com-
pruebe que no existan fallos o alarmas en pantalla y
que el LED del panel esté iluminado en verde y no
parpadee.

LoC &
XX.X Hz
X .X A
XX.X %

DIR | 00:00 [ MENU

direccion de
retroceso

direccion
de avance

LOC UEDICION PAR —
9914 INVERSION FASE

[1]

CANCELA] 00:00 [GUARDAR

El convertidor ya esta listo para su uso.
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Coémo controlar el convertidor mediante la interfaz de E/S
La tabla siguiente facilita informacion para el manejo del convertidor a través de las
entradas digitales y analdgicas, cuando:

+ se efectla la puesta en marcha del motor, y

* los ajustes de parametros de fabrica (estandar) son validos.

Como ejemplo, se muestran pantallas del panel de control basico.

AJUSTES PRELIMINARES

Si tiene que cambiar la direccién de giro, compruebe
que el pardmetro 7003 DIRECCION esta ajustado a 3

(PETICION).

Verifique que las conexiones de control estén Véase el apartado Seleccion de

conectadas segun el diagrama de conexiones tension y de corriente para las

facilitado para la macro estandar ABB. entradas analégicas en la
pagina 53.

Compruebe que el convertidor se encuentre en En control remoto, la pantalla

control remoto. Pulse la tecla @) para cambiar entre | del panel muestra el texto REM.
control remoto y local.

ARRANQUE Y CONTROL DE LA VELOCIDAD DEL MOTOR

Empiece conectando la entrada digital ED1.
Panel de control basico: El texto FWD empieza a REM 0.0 Hz
parpadear rapidamente y se detiene después de OUTPUT FWD

alcanzar el punto de ajuste.

Panel de control asistente: La flecha empieza a girar.
Hasta que se alcanza el punto de ajuste, la flecha es
de tipo punteado.

Regule la frecuencia de salida del convertidor
(velocidad del motor) ajustando la tensién de la REM 5 O_O Hz
entrada analégica EA1. OUTPUT FWD

CAMBIO DE LA DIRECCION DE GIRO DEL MOTOR

Direccion de retroceso: Conecte la entrada digital
ED2. REM 5 O O "

OUTPUT REV
Direccion de avance: Desconecte la entrada digital
ED2. REM 5 O O Hz
OUTPUT FWD
PARO DEL MOTOR
Desconecte la entrada digital ED1. EI motor se para.
Panel de control basico: El texto FWD empieza a REM 0.0 Hz
parpadear lentamente. OUTPUT FWD

Panel de control asistente: La flecha deja de girar.
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Coémo realizar una marcha de ID

El convertidor calcula automaticamente las caracteristicas del motor cuando se
arranca por primera vez y cada vez que se realiza cualquier cambio en los parame-
tros del motor (grupo 99 DATOS DE PARTIDA). Esto es valido cuando el parametro
9910 MARCHA ID tiene el valor 0 (OFF/IDMAGN).

En la mayoria de las aplicaciones no existe la necesidad de efectuar una marcha de
ID por separado. La marcha de ID debe seleccionarse si:

« se utiliza el modo de control vectorial (parametro 9904 = 1 [VECTOR: VELOC] o
2 [VECTOR: PAR]), y

» el punto de funcionamiento esta cerca de la velocidad cero, y/o
* se requiere el funcionamiento en un rango de par por encima del par nominal del

motor en un amplio rango de velocidades y sin que se requiera realimentacion de
velocidad medida (p. €j., sin encoder de pulsos) o bien

« se utiliza un motor sincrono de imanes permanentes y se desconoce el valor de
tension Bemf.

Nota: Si se cambian los parametros del motor (grupo 99 DATOS DE PARTIDA) tras
la marcha de ID, ésta debe repetirse.

Procedimiento de Marcha de ID

El procedimiento de ajuste de parametros general no se vuelve a explicar aqui. Para
el panel de control basico, véase la pagina 76; para el panel de control asistente,
véase la pagina 86 en el capitulo Paneles de control. La marcha de ID no se puede
realizar sin un panel de control.

COMPROBACION PREVIA
ADVERTENCIA: El motor funcionara hasta aproximadamente un
AA 50...80% de la velocidad nominal durante la marcha de ID. EI motor
girara en avance. Verifique que sea seguro accionar el motor antes de efectuar
la marcha de ID.

O | Desacople el motor del equipo accionado.

O | Si se cambian valores de parametros (grupo 01 DATOS FUNCIONAM a grupo
98 OPCIONES) antes de la marcha de ID, compruebe que los nuevos ajustes
satisfagan los siguientes requisitos:

O | 2001 VELOCIDAD MINIMA < 0 rpm

O 2002 VELOCIDAD MAXIMA > 80% de la velocidad nominal del motor

O | 2003 INTENSID MAXIMA > oy

a 2017 PAR MAX 1>50% o0 2018 PAR MAX 2 > 50%, dependiendo de cual sea
el limite utilizado segun el parametro 20714 SEL PAR MAXIMO.

O | Compruebe que la sefial de Permiso de marcha esté activada (parametro 1607).

O | Verifique que el panel se halle en control local (se muestra LOC arriba). Pulse la

tecla para cambiar entre control local y remoto.
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MARCHA DE ID CON EL PANEL DE CONTROL BASICO

Cambie el pardmetro 9910 MARCHA ID a 1 (ON).
Para guardar el nuevo ajuste del parametro,
pulse Y.

Si desea supervisar valores actuales durante la
marcha de ID, pase a modo de Salida pulsando
7 repetidamente hasta llegar a dicho modo.

Pulse para iniciar la marcha de ID. El panel
sigue cambiando entre la pantalla mostrada al
iniciar la marcha de ID y la visualizacion de
alarma mostrada a la derecha.

En general, se recomienda no pulsar ninguna de
las teclas del panel de control durante la marcha
de ID. No obstante, puede detener la marcha de
ID en cualquier momento pulsando (@>.

Tras finalizar la marcha de ID, la alarma deja de
visualizarse.

Si la marcha de ID no se efectla satisfactoria-
mente, se visualiza el fallo de la derecha.

- 9 9 10
PAR FWD
LoC 1
PAR FWD

LoC

Hz
| |

OUTPUT FWD
“ A2019
FWD

“ FOO11

FWD

MARCHA DE ID CON EL PANEL DE CONTROL ASISTENTE

Cambie el parametro 9970 MARCHA ID a 1 (ON).
Para guardar el nuevo ajuste del parametro,

GUARDAR
pulse =X -

Si desea supervisar valores actuales durante la
marcha de ID, pase a modo de Salida pulsando

S%ﬁ repetidamente hasta llegar a dicho modo.

Pulse para iniciar la marcha de ID. El panel
sigue cambiando entre la pantalla mostrada al
iniciar la marcha de ID y la visualizacion de
alarma mostrada a la derecha.

En general, se recomienda no pulsar ninguna de
las teclas del panel de control durante la marcha
de ID. No obstante, puede detener la marcha de
ID en cualquier momento pulsando (@>.

REM U EDICION PAR —
9910 MARCHA ID

[1]

CANCELAI 00:00 [GUARDAR
LoC o

0.0 Hz
0.0 A
0.0 %

" DIR 100:00 [ MENU _

LOC UALARMA

ALARMA 2019

MARCHA ID
00:00
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O | Tras finalizar la marcha de ID, la alarma deja de
visualizarse.

Si la marcha de ID no se efectua satisfactoria-
mente, se visualiza el fallo de la derecha.

LOC UFALLO

FALLO 11

ERR MAR ID

1 00:00 [
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Paneles de control

Contenido de este capitulo

Este capitulo describe los botones, indicadores LED y campos de visualizacion de
los paneles de control. También proporciona instrucciones acerca de su uso para
controlar, supervisar y cambiar los ajustes del panel.

Acerca de los paneles de control

Utilice un panel de control para controlar el ACS355, leer datos de estado y ajustar
parametros. El convertidor de frecuencia funciona con cualquiera de los dos tipos de
panel de control:

» Panel de control basico: Este panel (descrito en el apartado Panel de control
basico de la pagina 76) proporciona herramientas basicas para la entrada manual
de valores de parametros.

» Panel de control asistente: Este panel (descrito en el apartado Panel de control
asistente en la pagina 86) incluye asistentes preprogramados para automatizar
las configuraciones de los parametros mas comunes. El panel ofrece soporte
para idiomas. Esta disponible con distintos conjuntos de idiomas.
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Alcance

Este manual es valido para paneles con las revisiones y versiones de firmware
indicadas en la tabla siguiente.

Tipo de panel Codigo de | Revision de panel Version de
tipo firmware del panel
Panel de control basico ACS-CP-C M o posterior 1.13 o posterior
Panel de control asistente ACS-CP-A F o posterior 2.04 o posterior
Panel de control asistente (Asia) ACS-CP-D Q o posterior 2.04 o posterior

Para determinar cual es la revision de panel, consulte la etiqueta de la parte posterior
de éste. A continuacion se muestra una etiqueta de ejemplo con la explicacion de su
contenido.

(1| ABB Oy, ACS-CP-A
(2)| SIN M0935E0001  RoHS ((3)

1 |Cddigo de tipo del panel

2 |Numero de serie en el formato MAASSRXXXX donde

M: Fabricante

AA: 09, 10, 11, ..., para 2009, 2010, 2011, ...

SS: 01, 02, 03, ... para semana 1, semana 2, semana 3, ...
R: A, B, C... para la revision de panel

XXXX: Entero que se inicia cada semana a partir de 0001

3 [Marca RoHS (la etiqueta del convertidor muestra marcados validos)

Para determinar cudl es la version de firmware del panel de control asistente, véase
la pagina 90. Para el panel de control basico, véase la pagina 79.

Véase el parametro 9901 IDIOMA para ver los idiomas disponibles en los distintos
paneles de control asistente.

Panel de control basico

Caracteristicas

El panel de control basico tiene las siguientes caracteristicas:
* panel de control numérico con una pantalla LCD

» funcién de copia: los parametros pueden copiarse en la memoria del panel de
control para una transferencia posterior a otros convertidores, o para la copia de
seguridad de un sistema concreto.
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Sinopsis

La tabla siguiente resume las funciones de los botones y las pantallas del panel de
control basico.

N.° |Uso
1 |Pantalla LCD — Se divide en cinco areas:

a. Parte superior izquierda — Lugar de control:
LOC: el control del convertidor es local, es decir,
desde el panel de control
REM: el control del convertidor es a distancia,
como la E/S del convertidor o bus de campo.

b. Parte superior derecha — Unidad del valor
visualizado.

c. Centro — Variable, en general muestra valores de
parametros y sefiales, menus o listas. También
muestra codigos de fallo y alarma.

d. Parte inferior izquierda y centro — Estado de
funcionamiento del panel:

OUTPUT: Modo de Salida
PAR: Modo de Parametro
MENU: Menu principal.
EXYW): Modo de Fallo.
e. Parte inferior derecha — Indicadores:
FWD (avance) / REV (retroceso): direccion de rotacion del motor
Destellando lentamente: parado
Destellando rapidamente: en marcha, no esta en el punto de ajuste
Fijo: en marcha, esta en el punto de ajuste
H=: El valor visualizado puede modificarse (en los modos de Parametro y Referencia).

2 |RESET/EXIT: Sale al siguiente nivel del menu superior sin guardar los valores

cambiados. Restaura los fallos en los modos de Salida y Fallo.

3 |MENU/ENTER: Permite profundizar en el nivel del menu. En el Modo de Parametro,

guarda el valor visualizado como el nuevo ajuste.

4 |Arriba:

» Permite desplazarse hacia arriba por un menu o lista.

» Incrementa un valor si se ha seleccionado un parametro.

» Incrementa el valor de la referencia en el modo de Referencia.

* Mantener el botén pulsado hace que el valor cambie con mayor rapidez.

5 |Abajo:

» Permite desplazarse hacia abajo por un menu o lista.

* Reduce un valor si se ha seleccionado un parametro.

* Reduce el valor de la referencia en el modo de Referencia.

* Mantener el botén pulsado hace que el valor cambie con mayor rapidez.

LOC/REM: Cambia entre control local y remoto del convertidor.

DIR: Cambia la direccion de giro del motor.

STOP: Detiene el convertidor en control local.

©| 0| N O

START: Arranca el convertidor en control local.
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Funcionamiento

El panel de control funciona mediante menus y botones. Puede seleccionar una
opcion, p. ej. el modo de funcionamiento o un parametro, pulsando los botones de
navegacion <~a~ y ¥~ hasta que la opcion sea visible en la pantalla y pulsando el
botén .

Con el botdén T7” puede volver al nivel anterior de funcionamiento sin guardar los
cambios efectuados.

El panel de control basico tiene cinco modos: Modo de Salida, Modo de Referencia,
Modo de Parametro, Modo de Copia 'y Modo de Fallo. El manejo en los cuatro
primeros modos se describe en este capitulo. Cuando se produce un fallo o una
alarma, el panel se sitla automaticamente en el Modo de Fallo y muestra el cédigo
de fallo o alarma. Puede restaurar el fallo o la alarma en el modo de Salida o Fallo
(véase el capitulo Analisis de fallos en la pagina 369).

Tras conectar la alimentacion, el panel se encuentra

en Modo de Salida, en el cual es posible efectuarla  [REV 4 9_1 Hz
puesta en marcha y el paro, cambiar la direccion, OUTPUT FWD
cambiar entre control remoto y local, y monitorizar

hasta tres valores actuales (uno a la vez). Para REM PA r'
realizar otras tareas, se debe ir primero al menu MENU FWD

principal y seleccionar el modo correspondiente.

Coémo realizar tareas habituales

La tabla siguiente detalla las tareas habituales, el modo en que es posible efectuarlas y el
numero de la pagina en que se describen en detalle los pasos para realizar la tarea.

Tarea Modo Pagina
Cémo determinar la version de firmware del panel Ala conexion 79
Cbémo cambiar entre control local y remoto Cualquiera 79
Cémo poner en marcha y detener el convertidor Cualquiera 79
Cbémo cambiar la direccion de giro del motor Cualquiera 80
Cdémo navegar por las sefiales monitorizadas Salida 80
Coémo ajustar la velocidad, frecuencia o referencia de par Referencia 81
Cbémo cambiar el valor de un parametro Parametro 82
Coémo seleccionar las sefiales monitorizadas Parametro 83
Coémo restaurar fallos y alarmas Salida, Fallo 369
Cdmo copiar parametros del convertidor al panel de control Copia 85
Coémo restaurar parametros del panel de control al convertidor Copia 85




Como determinar la version de firmware del panel
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alimentacion y lea la version de firmware del panel
mostrada en la pantalla.

Al soltar el botén (%), el panel entra en modo de
Salida.

Paso | Accion Pantalla
1. | Sila alimentacién esta conectada, desconéctela.
2. | Mantenga pulsado el botén (% mientras conecta la

XXX

Coémo poner en marcha, detener y cambiar entre control remoto y control local

Puede efectuar la puesta en marcha y el paro y cambiar entre control local y remoto
en cualquier modo. Para poder poner en marcha o detener el convertidor, éste debe
estar en control local.

Paso

Accion

Pantalla

1.

« Para cambiar entre control remoto (se muestra
REM a la izquierda) y control local (se muestra
LOC a la izquierda), pulse G2.

Nota: El cambio a control local puede desactivarse
con el parametro 1606 BLOQUEO LOCAL.

Tras pulsar el botdn, la pantalla muestra brevemente
el mensaje “LoC” o “rE”, segun corresponda, antes
de volver a la pantalla anterior.

La primera vez que se pone en marcha la unidad,
esta en control remoto (REM) y se controla desde
los terminales de E/S del convertidor. Para
cambiar a control local (LOC) y controlar el
convertidor con el panel de control, pulse G29.

El resultado dependera del tiempo que mantenga

pulsada el botén:

+ Si suelta el botén inmediatamente (en la
pantalla destella “LoC”), el convertidor se
detiene. Ajuste la referencia de control local
como se indica en la pagina 817.

» Si mantiene pulsado el botén unos dos segun-
dos (y la suelta cuando la pantalla cambia de
“LoC” a “LoC r”), el convertidor sigue funcio-
nando como antes. El convertidor copia los
valores remotos actuales para el estado de mar-
chalparo y la referencia, y los utiliza como los
ajustes de control local iniciales.

« Para detener el convertidor en control local,

pulse (@.

« Para arrancar el convertidor en control local,

pulse CO.

LoC

491 -

OUTPUT FWD

LoC

LoC_

El texto FWD o REV en la linea
inferior empieza a destellar
lentamente.

El texto FWD o REV en la linea
inferior empieza a destellar
rapidamente. Deja de destellar
cuando el convertidor alcanza
el punto de ajuste.
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Como cambiar la direccién de giro del motor

Puede cambiar la direccién de giro del motor en cualquier modo.

Paso | Accion Pantalla

1. | Si el convertidor se encuentra en control remoto (se [ oc
muestra REM a la izquierda), cambie a control local 4 9 1 Hz
pulsando &). La pantalla muestra brevemente el OUTPUT R
mensaje “LoC” antes de volver a la pantalla anterior.

2. | Para cambiar la direccién de avance (se muestra LoC
FWD en la linea de estado) a retroceso (se muestra 4 9 1 Hz
REV en la linea de estado), o viceversa, pulse (. .

OUTPUT REV

Nota: El parametro 7003 DIRECCION debe estar
ajustado a 3 (PETICION).

Modo de Salida

En el Modo de Salida, puede:

» supervisar valores actuales de hasta tres sefiales del grupo 07 DATOS
FUNCIONAM, una sefal a la vez
» efectuar la puesta en marcha y el paro, maodificar la direcciéon y cambiar entre
control local y remoto.

Puede acceder al Modo de Salida pulsando 7 hasta que la pantalla muestre el
texto OUTPUT en la parte inferior.

La pantalla muestra el valor de una sefial del grupo
01 DATOS FUNCIONAM. La unidad se muestra a la
derecha. La pagina 83 explica como seleccionar
hasta tres sefiales a supervisar en el modo de Salida.
La tabla siguiente muestra cémo verlas una a una.

Como navegar por las seiales monitorizadas

« 491~

OUTPUT

Paso | Accion Pantalla
1. | Si ha seleccionado mas de una sefial a supervisar
(véase la pagina 83), puede navegar por ellas en el |[REM 4 9 1 Hz
modo de Salida. -
. i OUTPUT FWD
Para avanzar por las sefales, pulse el botén ~~a™
repetidamente. Para retroceder por las sefales, O 5 A
. ; REM
pulse el botén < ¥_~ repetidamente. A
OUTPUT FWD

o 107 -
FWD

OUTPUT




Modo de Referencia

En el Modo de Referencia, puede:

 ajustar la velocidad, frecuencia o referencia de par
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« efectuar la puesta en marcha y el paro, modificar la direccion y cambiar entre
control local y remoto.

Coémo ajustar la referencia de velocidad, frecuencia o par

Paso | Accion Pantalla
1. | Para acceder al menu principal, pulse “S_J si se
encuentra en modo de Salida; en caso contrario, REM PA r'
pulse =7 repetidamente hasta que vea MENU en la VEN W
parte inferior. v
2. | Siel convertidor se encuentra en control remoto (se ([ oc
muestra REM a la izquierda), cambie a control local PA r'
pulsando @&). La pantalla muestra brevemente “LoC”
antes de cambiar a control local. MENU WD
Nota: Con el grupo 11 SELEC REFERENCIA se
puede permitir la modificacién de las referencias en
control remoto (REM).
3. | Siel panel no esta en modo de Referencia (“rEF” no ([ oc
es visible), pulse el botdn <A™ o ¥ hasta que r' E F
vea “rEF” y entonces pulse “X_J. Ahora la pantalla MENU
muestra el valor de referencia actual con bajo el
= 491
Hz
FWD
4. |+ Paraincrementar el valor de referencia, pulse LoC
o 500 -
» Para reducir el valor de referencia, pulse <\.¥_. FWD

El valor cambia inmediatamente al pulsar el botén.
Se guarda en la memoria permanente del converti-
dor y se restaura de forma automatica tras desco-

nectar la alimentacion.
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Modo de Parametro

En el Modo de Parametro, puede:

* very cambiar valores de parametros

» seleccionar y modificar las sefiales mostradas en el Modo de Salida

» efectuar la puesta en marcha y el paro, modificar la direcciéon y cambiar entre
control local y remoto.

Como seleccionar un parametro y cambiar su valor

Paso | Accion Pantalla
1. | Para acceder al mend principal, pulse “S_J si se LoC
encuentra en modo de Salida; en caso contrario, r‘ E F
pulse 7 repetidamente hasta que vea MENU en la
parte inferior. MENU FWD
2. | Siel panel no estd en Modo de Parametro (“PAr’ no ([ oc
es visible), pulse el botén <A~ 0 ¥ hasta que PA r'
vea “PAr” y entonces pulse “Y_J. La pantalla muestra MENU WD
el numero de uno de los grupos de parametros.
“ =01
PAR FWD
3. | Utilice los botones <A™y \¥_~ para encontrar el ([ oc
grupo de parametros deseado. —_— l 1 —_—
PAR FWD
4. |Pulse Y. La pantalla muestra uno de los parametros ([ oc
del grupo seleccionado. 1 1 O 1
PAR FWD
5. | Utilice los botones <A™y \.¥_~ para encontrar el ([ oc
parametro deseado. 1 1 O 3
PAR FWD
6. |Pulse y mantenga pulsada “S_J] durante unos dos LoC
segundos hasta que la pantalla muestre el valor del 1
parametro con debajo indicando que ya es
posible cambiar el valor. PAR FWD
Nota: Cuando sea visible, pulsar los botones
A y ¥ simultaneamente cambia el valor
visualizado al valor de fabrica del parametro.
7. | Utilice los botones (“a™ y \.¥_ para seleccionar el |[_oc
valor del parametro. Cuando haya cambiado el valor 2
del parametro, empieza a parpadear. PAR WD
» Para guardar el valor de parametro visualizado, LoC

pulse Y.
» Para cancelar el nuevo valor y mantener el
original, pulse =7.

1103

PAR FWD




Coémo seleccionar las seiiales monitorizadas
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Paso

Accion

Pantalla

1.

Puede seleccionar qué sefiales se supervisan en el
modo de salida y cdmo se visualizan con los para-
metros del grupo 34 PANTALLA PANEL. Véase la
pagina 82 para obtener instrucciones detalladas
sobre el cambio de los valores de parametros.

Por defecto, la pantalla muestra tres sefiales.

Sefial 1: 0102 VELOCIDAD para las macros de 3
hilos, alterna, potenciometro del motor, manual/
automatica y de control PID;

0103 FREC SALIDA para las macros estandar ABB
y de control del par

Sefial 2: 0104 INTENSIDAD

Sefial 3: 0105 PAR.

Para cambiar las sefiales de fabrica, seleccione
hasta tres sefiales del grupo 07 DATOS FUN-
CIONAM a visualizar.

Sefial 1: Cambie el valor del parametro 34017 PARAM
SENAL 1 al indice del parametro de sefial en el
grupo 071 DATOS FUNCIONAM (= nimero del
parametro sin el cero inicial), p. €j., 105 significa el
parametro 0705 PAR. El valor 100 significa que no
se muestra ninguna sefal.

Repitalo para las sefiales 2 (3408 PARAM SENAL 2)
y 3 (3415 PARAM SENAL 3). Por ejemplo, si
3401=0y 3415 =0, se desactiva la navegacion y
so6lo aparece la sefial especificada por 3408 en la
pantalla. Si los tres parametros se ajustan a 0, es
decir, no se han seleccionado sefales para
monitorizacion, el panel muestra el texto “n.A”.

~ 103

PAR FWD

© 104

PAR FWD

10 5

PAR FWD

Especifique la ubicacion de la coma decimal, o utilice
la ubicacion de la coma decimal y la unidad de la
sefal de origen (ajuste 9 [DIRECTQ]). Los graficos
de barras no estan disponibles en el panel de control

basico. Para mas detalles, véase el parametro 3404.

Sefial 1: parametro 3404 FORM DSP SALIDA1
Sefial 2: parametro 3411 FORM DSP SALIDA2
Sefial 3: parametro 3418 FORM DSP SALIDAS.

LocC 9

PAR FWD

Seleccione las unidades a visualizar para las
sefales. Esto no tiene efecto si el parametro
3404/3411/3418 se ajusta a 9 (DIRECTO). Para mas
detalles, véase el parametro 3405.

Sefial 1: parametro 3405 UNIDAD SALIDA1

Senfal 2: parametro 3412 UNIDAD SALIDA2

Senfial 3: parametro 3419 UNIDAD SALIDAS3.

Loc 3

PAR FWD
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Paso | Accién Pantalla
4. | Seleccione el escalado para las sefiales LOC

especificando los valores de visualizacion minimo y O O Hz
maximo. Esto no tiene efecto si el parametro
3404/3411/3418 se ajusta a 9 (DIRECTO). Para mas PAR Fwb
detalles, véanse los parametros 3406 y 3407. Loc 5 O O O
Sefal 1: parametros 3406 SALIDA1 MIN y 3407 Hz
SALIDA1 MAX PAR HE1 FWD
Sefal 2: parametros 3413 SALIDA2 MIN y 3414
SALIDA2 MAX
Sefal 3: parametros 3420 SALIDA3 MIN y 3421
SALIDA3 MAX.

Modo de Copia

El panel de control basico puede almacenar un juego completo de parametros del
convertidor y hasta tres juegos de parametros del usuario en el panel de control. La
carga y descarga se puede llevar a cabo en control local. La memoria del panel de
control es permanente.

En el Modo de Copia, puede:

Copiar todos los parametros del convertidor al panel de control (uL — Cargar).
Esto incluye todos los juegos de parametros definidos por el usuario y
parametros internos (no ajustables por el usuario) como los creados por la
marcha de ID.

Restaurar el juego de pardmetros completo del panel de control al convertidor
(dL A — Descargar todo). Esto escribe todos los parametros, incluyendo los
parametros del motor internos no ajustables por el usuario, en el convertidor.
No incluye los juegos de parametros de usuario.

Nota: Utilice esta funcion solamente para restaurar un convertidor, o para
transferir pardmetros a sistemas que sean idénticos al sistema original.

Copiar un juego de parametros parcial del panel de control a un convertidor
(dL P — Descargar parcial). El juego parcial no incluye parametros de usuario,
parametros internos del motor, los parametros 9905...9909, 1605, 1607, 5201 ni
ningun parametro de los grupos 57 MOD COMUNIC EXTy 53 PROTOCOLO
BCI.

Los convertidores origen y destino y sus tamafios de motor no necesitan ser los
mismos.

Copiar el juego de parametros de usuario 1 del panel de control al convertidor
(dL u1 — Descargar juego de usuario 1). Un juego de usuario incluye parametros
del grupo 99 DATOS DE PARTIDA y los parametros internos del motor.

La funcidn sélo se muestra en el menu cuando se ha guardado en primer lugar el
juego de usuario 1 utilizando el parametro 9902 MACRO DE APLIC (véase el
apartado Macros de usuario en la pagina 1719) y después se ha cargado al panel.
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» Copiar el juego de parametros de usuario 2 del panel de control al convertidor
(dL u2 — Descargar juego de usuario 2). El procedimiento es el mismo que se ha
descrito para dLu1 — Descargar juego de usuario 1.

» Copiar el juego de parametros de usuario 3 del panel de control al convertidor
(dL u3 — Descargar juego de usuario 3). El procedimiento es el mismo que se ha
descrito para dLu1 — Descargar juego de usuario 1.

» Poner en marcha, detener, cambiar la direcciéon y cambiar entre control remoto y
control local.

Como cargar y descargar parametros

En cuanto a las funciones de carga y descarga disponibles, véase la informacion
anterior. Observe que el convertidor debe estar en control local para la carga y la
descarga.

Paso | Accion Pantalla
1. | Para acceder al menu principal, pulse “S_J si se LocC
encuentra en modo de Salida; en caso contrario, PA r‘
pulse =7 repetidamente hasta que vea MENU en la
parte inferior (si REM se muestra a la izquierda, MENU FWD
pulse primero para cambiar a control local).
2. | Siel panel no estd en Modo de Copia (“CoPY” no es ([ oc
visible), pulse el botén ~a™ 0 ¥ hasta que vea C O PY
“CoPY".
CoPY MENU FWD
Pulse Y. Loc L
MENU FWD
3. | Para cargar todos los parametros (incluidos los LoC
parametros de usuario) del convertidor al panel de u L
control, pase a “uL” con los botones ANy ¥ . MENU Fub
Pulse “Y_J]. Durante la transferencia, la pantalla LoC
muestra el estado de transferencia como un u L 5 O %
porcentaje de finalizacion.
FWD
Para realizar descargas, pase a la operacion LoC
correspondiente (en este caso se utiliza como C L A
ejemplo “dL A”, Descargar todo) con los botones VENU Fub
CANYy Y.
Pulse “Y_J. Durante la transferencia, la pantalla LoC
muestra el estado de transferencia como un C L 5 O %
porcentaje de finalizacion. i
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Cédigos de alarma del panel de control basico

Ademas de los fallos y alarmas generados por el convertidor (véase el capitulo
Anélisis de fallos en la pagina 369), el panel de control basico indica las alarmas del
panel con un codigo de formato AS5xxx. Véase el apartado Alarmas generadas por el
Panel de control basico en la pagina 375 para obtener una lista de los cédigos de
alarma y sus descripciones.

Panel de control asistente

Caracteristicas

El panel de control asistente tiene las siguientes caracteristicas:

panel de control alfanumérico con una pantalla LCD
seleccion de idioma para la pantalla
asistente de arranque para facilitar la puesta en marcha del convertidor

funcién de copia: los parametros pueden copiarse en la memoria del panel de
control para una transferencia posterior a otros convertidores, o para la copia de
seguridad de un sistema concreto

ayuda sensible al contexto
reloj de tiempo real.
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Sinopsis

La tabla siguiente resume las funciones de los botones y las pantallas del panel de
control asistente.

N.°

Uso

1

LED de estado: Verde para el funcionamiento
normal. Si el LED parpadea o esta en rojo, consulte
el apartado LEDs en la pagina 395.

Pantalla LCD — Se divide en tres areas principales:

a. Linea de estado: variable segun el modo de
funcionamiento, véase el apartado Linea de
estado en la pagina 88.

b. Centro: variable, en general muestra valores de
parametros, menus o listas. También muestra
fallos y alarmas.

c. Linea inferior: muestra la funcién actual de los
dos botones multifuncion y la indicacién horaria,
si se ha activado.

Boton multifuncion 1: La funcidon depende del
contexto. El texto en la esquina inferior izquierda de
la pantalla LCD indica la funcion.

Botén multifuncion 2: La funcion depende del contexto. El texto en la esquina inferior
derecha de la pantalla LCD indica la funcion.

Arriba:
» Permite el desplazamiento ascendente por un menu o lista visualizada en la parte
central de la pantalla LCD.

» Incrementa un valor si se ha seleccionado un parametro.
» Incrementa el valor de referencia si esta resaltada la esquina superior derecha.
Mantener el botén pulsado hace que el valor cambie con mayor rapidez.

Abajo:
» Permite el desplazamiento descendente por un menu o lista visualizada en la parte
central de la pantalla LCD.

* Reduce un valor si se ha seleccionado un parametro.
* Reduce el valor de referencia si esta resaltada la esquina superior derecha.
Mantener el boton pulsado hace que el valor cambie con mayor rapidez.

LOC/REM: Cambia entre control local y remoto del convertidor.

Ayuda: Muestra informacion sensible al contexto al pulsar el botén. La informacién
visualizada describe el elemento actualmente resaltado en el area central de la pantalla.

STOP: Detiene el convertidor en control local.

START: Arranca el convertidor en control local.
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Linea de estado

La linea superior de la pantalla LCD muestra la informacién de estado basica del
convertidor de frecuencia.

| Loc v ‘ ‘ LOC UMENU PRPAL —1 |
@ @ ®@ G @
N.° |Campo Alternativas Significado
1 |Lugar de control |LOC El control del convertidor es local, es decir,
desde el panel de control.

REM El control del convertidor es a distancia,
como la E/S del convertidor o bus de
campo.

2 |Estado v Direccion de avance del eje.

J Direccion de retroceso del eje.

Flecha giratoria El convertidor esta funcionando en el punto
de ajuste.

Flecha giratoria punteada|El convertidor esta funcionando pero no en
el punto de ajuste.

Flecha estacionaria El convertidor esta parado.
Flecha punteada El comando de marcha esta presente pero
estacionaria el motor no funciona, por ejemplo, porque
falta el permiso de inicio.
3 |Modo de manejo * Nombre del modo actual.
del panel + Nombre de la lista 0 menu visualizado.

* Nombre del estado de funcionamiento,
p. €j., EDICION PAR.

4  |Valor de referen- » Valor de referencia en el Modo de
cia o numero del Salida.
elemento seleccio- « Numero del elemento resaltado, p. €.,
nado modo, grupo de parametros o fallo.

Funcionamiento

El panel de control se maneja mediante menus y botones. Los botones incluyen dos
botones multifuncién sensibles al contexto, cuya funcién actual se indica mediante el
texto mostrado en la pantalla encima de cada boton.

Puede seleccionar una opcion, p. €j., el modo de funcionamiento o un parametro,
pulsando los botones de navegacion <a™ y ¥ hasta que la opcion quede resal-
tada (en video inverso) y pulsando el botén multifuncién adecuado. Normalmente, el
botén multifuncidon derecho -] permite entrar en un modo, aceptar una opcion o
guardar los cambios. El botén multifuncién izquierdo &7 suele utilizarse para cance-
lar los cambios efectuados y volver al nivel anterior de funcionamiento.

El panel de control asistente tiene nueve modos: Modo de Salida, Modo de Parame-
tro, Modo de Asistentes, Modo Parametros modificados, Modo Registrador de fallos,
Modo Fecha y hora, Modo de Copia de seguridad de parametros, Modo Ajustes de
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E/S y Modo de Fallo. El manejo en los ocho primeros modos se describe en este
capitulo. Cuando se produce un fallo o una alarma, el panel se situa automatica-
mente en el Modo de Fallo y muestra el fallo o la alarma. Puede restaurarlo en el
Modo de Salida o Fallo (véase el capitulo Analisis de fallos en la pagina 369).

Inicialmente el panel se encuentra en Modo de Salida, en
el cual es posible efectuar la puesta en marcha y el paro,
cambiar la direccién, cambiar entre control remoto y local,
modificar el valor de referencia y monitorizar hasta tres
valores actuales.

Para realizar otras tareas, se debe ir primero al menu prin-
cipal y seleccionar el modo correspondiente. La linea de
estado (véase el apartado Linea de estado en la pagina
88) muestra el nombre del menu, modo, elemento o
estado actual.

Coémo realizar tareas habituales

LoCc v
49.1 Hz

0.5 A
10.7 %
1 00:00 [
LOC_TMENU PRPAE— 1

PARAMETROS
ASISTENTES
PAR CAMBIADO

SALIR | 00:00 [ INTRO

DIR MENU

La tabla siguiente detalla las tareas habituales, el modo en que es posible efectuarlas y
el numero de la pagina en que se describen en detalle los pasos para realizar la tarea.

Tarea Modo Pagina

Cémo obtener ayuda Cualquiera 90

Cémo determinar la version del panel Ala conexion 90

Cémo ajustar el contraste de la pantalla Salida 93

Cémo cambiar entre control local y remoto Cualquiera 91

Coémo poner en marcha y detener el convertidor Cualquiera 92

Coémo cambiar la direccién de giro del motor Salida 92

Coémo ajustar la velocidad, frecuencia o referencia de par Salida 93

Cbémo cambiar el valor de un parametro Parametros 94

Coémo seleccionar las sefiales monitorizadas Parametros 95

Coémo realizar tareas guiadas (especificacion de conjuntos de | Asistentes 96

parametros relacionados) con asistentes

Coémo ver y editar parametros modificados Parametros 98
modificados

Cémo ver fallos Registrador de 99
fallos

Coémo restaurar fallos y alarmas Salida, Fallo 369

Coémo mostrar/ocultar el reloj, cambiar los formatos de fechay |Fechay hora 100

hora, ajustar el reloj y activar/desactivar transiciones

automaticas del reloj segun los cambios de ahorro con luz diurna

Cémo copiar parametros del convertidor al panel de control Copiadeseguridad| 703
de parametros

Cémo restaurar parametros del panel de control al convertidor |Copiadeseguridad| 703
de parametros

Coémo ver informacién de copia de seguridad Copiadeseguridad| 104
de parametros

Cémo editar y cambiar ajustes de parametros relacionados con |Ajustes de E/S 105

terminales de E/S
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Cémo

obtener ayuda

Paso

Accion

Pantalla

1.

Pulse (2) para leer el texto de ayuda sensible al
contexto del elemento resaltado.

Si existe texto de ayuda para el elemento, se muestra en
la pantalla.

LOC UGRUPOS PARAM—10
01 DATOS FUNCIONAM

03 SENALES ACT BC

04 HISTORIAL FALLOS
11 SELEC REFERENCIA

| SALIR 1 00:00 [ SEL |

LOC LAYUDA————
Este grupo define
fuentes externas
(EXTL y EXT2) para
ordenes que activan
cambios de marcha,
SALIR | 00:00 [

Sino es posible ver todo el texto, desplace las lineas con
los botones ANy ¥ .

LOC L AYUDA——
fuentes externas
(EXT1 y EXT2) para
ordenes que activan
cambios de marcha,
paro y direccion.
SALIR | 00:00 [

Después ggulger el texto, vuelva a la pantalla anterior
pulsando =~.

LOC ¥ GRUPOS PARAM—10
01 DATOS FUNCIONAM

03 SENALES ACT BC

04 HISTORIAL FALLOS
lL0_MARCHA/PARO/DIR __|
11 SELEC REFERENCIA
|_SALIR | 00:00 [ SEL

Cémo

determinar la versién del panel

Paso

Accién

Pantalla

Si la alimentacion esta conectada, desconéctela.

Mantenga el el botén (2) presionado mientras conecta la
alimentacion y lee la informacion. La pantalla muestra la
siguiente informacion del panel:

Panel SW: version del firmware del panel

ROM CRC: suma de control de la ROM del panel

Flash Rev: version del contenido Flash

Comentario sobre el contenido Flash.

Al soltar el boton (2), el panel entra en modo de Salida.

PANEL VERSION INFO

Panel SW: X . XX
Rom CRC: XXXXXXXXXX
Flash Rev: X . XX

XXXXXXXXXXXXXXXXXXXXX
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Coémo poner en marcha, detener y cambiar entre control remoto y control local

Puede efectuar la puesta en marcha y el paro y cambiar entre control local y remoto
en cualquier modo. Para poder poner en marcha o detener el convertidor, éste debe
estar en control local.

Paso | Accién Pantalla
1. |« Para cambiar entre control remoto (se muestra REM LOC T MENSAJE
en la linea de estado) y control local (se muestra LOC ||Cambiando_al modo
en la linea de estado), pulse &5). de control Tocal
Nota: El cambio a control local puede desactivarse 1 00:00 |
con el parametro 1606 BLOQUEO LOCAL. :
La primera vez que se pone en marcha la unidad, esta
en control remoto (REM) y se controla desde los
terminales de E/S del convertidor. Para cambiar a
control local (LOC) y controlar el convertidor con el
panel de control, pulse &. El resultado dependera
del tiempo que mantenga pulsado el boton:
+ Si suelta el botén inmediatamente (en la pantalla
destella el mensaje “Cambiando al modo de control
local”), el convertidor se detiene. Ajuste la referen-
cia de control local como se indica en la pagina 93.
+ Si pulsa el botén durante unos dos segundos, el
convertidor sigue funcionando como antes. El con-
vertidor copia los valores remotos actuales para el
estado de marcha/paro y la referencia, y los utiliza
como los ajustes de control local iniciales.
» Para detener el convertidor en control local, La flecha (Lo U)enla
pulse (@D. linea de estado deja de
girar.
» Para arrancar el convertidor en control local, La flecha (oY) enla
pulse (. linea de estado empieza a
girar. Hasta que se alcanza
el punto de ajuste, la flecha
es de tipo punteado.
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Modo de Salida

En el Modo de Salida, puede:
supervisar valores actuales, hasta tres sefiales del grupo 01 DATOS FUNCIONAM

cambiar la direccion de giro del motor

ajustar la velocidad, frecuencia o referencia de par

ajustar el contraste de la pantalla

efectuar la puesta en marcha y el paro, maodificar la direcciéon y cambiar entre
control local y remoto.

SALIR

Es posible acceder al modo de Salida pulsando = repetidamente.

En la esquina superior derecha LoC ©
de la pantalla se muestra el 49.1 Hz I Hz50%
valor de referencia. El centro 0.5 A 0.4

puede configurarse para mostrar 10.7 % 24.4 %

hasta tres valores de sefial o DIR 1 00:00 [ MENU DIR 1 00:00 [ MENU

graficos de barras. Si solo se
selecciona una o dos sefiales para visualizar en pantalla, el nimero y el nombre de

cada una se muestra ademas del valor o grafico de barras. Véase la pagina 95 para
obtener instrucciones sobre la seleccion y la modificacion de las sefales monitoriza-
das.

Como cambiar la direccion de giro del motor

ajustado a 3 (PETICION)).

Paso | Accion Pantalla
1. | Si no se encuentra en el modo de Salida, pulse % REM &
repetidamente hasta entrar en él. 49 1 Hz
0.5 A
10.7 %
DIR | 00:00 [ MENU
2. | Siel convertidor se encuentra en control remoto (se LoC &
muestra REM en la linea de estado), cambie a control 49 1 Hz
local pulsando ). La pantalla muestra un mensaje - T A
sobre el cambio de modo brevemente, y después vuelve " o
al modo de Salida. 10 7 A
DIR ] 00:00 [ MENU
3. | Para cambiar la direccién de avance (se muestra® enla |[Loc &
linea de estado) a direccién de retroceso (sDIe muestra \J 49 1 Hz
en la linea de estado), o viceversa, pulse = O " 5 A
, 10.7 %
Nota: El parametro 7003 DIRECCION debe estar BIR 1 00:00 [ MENU
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Como ajustar la referencia de velocidad, frecuencia o par

Paso | Accion Pantalla
1. |Si no se encuentra en el modo de Salida, pulse % REM ©
repetidamente hasta entrar en él. 49 1 Hz
0.5 A
10.7 %
DIR | 00:00 [ MENU
2. | Siel convertidor se encuentra en control remoto (se LoC &
muestra REM en la linea de estado), cambie a control 4 1 Hz
local pulsando ). La pantalla muestra un mensaje - 5 A
sobre el cambio de modo brevemente, y después vuelve " o
al modo de Salida. 10 .7 A
Nota: Con el grupo 717 SELEC REFERENCIA se puede DIR 100:00 [ MENU
permitir la modificacién de las referencias en control
remoto.
3. |- Para‘incremen‘tar el valor de referenciaresaltadoenla |[loc & HNEH
esquina superior derecha de la pantalla, pulse «a™. 50 O Hz
El valor cambia inmediatamente. Se guarda en la 0 " 5 A
memoria permanente del convertidor y se restaura de . o
forma automética tras desconectar la alimentacion. 10 . 7 A
» Para reducir el valor, pulse <. DIR 100:00 [ MENU
Como ajustar el contraste de la pantalla
Paso | Accion Pantalla
1. | Sino se encuentra en el modo de Salida, pulse %ﬁ LoC ©
repetidamente hasta entrar en él. 49 1 Hz
0.5 A
10.7 %
DIR ] 00:00 [ MENU
2. |+ Paraaumentar el contraste, pulse los botones % Yy |[loc ©
<A™ de forma simultéanea. 49 1 Hz
« Para reducir el contraste, pulse los botones % y 5 A
¥ de forma simultanea. 10 - 7 %
DIR | 00:00 [ MENU

Modo de Parametro

En el Modo de Parametro, puede:
* very cambiar valores de parametros

« efectuar la puesta en marcha y el paro, modificar la direccion y cambiar entre
control local y remoto.
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Como seleccionar un parametro y cambiar su valor

Paso | Accion Pantalla
1. ParaaccederalmenupﬁndpaLpube<¥%ﬁsiseeq%uen- LOC L MENU PRPAL—1
tra en modo de Salida; en caso contrario, pulse PARAMETROS
repetidamente hasta llegar al menu principal. ASISTENTES
PAR CAMBIADO
SALIR | 00:00 [TINTRO
2. | Vaya al Modo de Parametro seleccionando PARAME- LOC  GRUPOS PARAM—O1
TROS en el menu con los botones ANy S\ ¥/, y pul- | (RN SEEVNGTY]
sando SI&R9 03 SENALES ACT BC
N 04 HISTORIAL FALLOS
10 MARCHA/PARO/DIR
11 SELEC REFERENCIA
SALIR | 00:00 [ SEL
3. | Seleccione el grupo de parametros adecuado con los LOC © GRUPOS PARAM—99
botones ANy (¥ . 99 DATOS DE_PARTIDA
01 DATOS FUNCIONAM
03 SENALES ACT BC
04 HISTORIAL FALLOS
10 MARCHA/PARO/DIR
SALIR | 00:00 [ SEL
SEL
Pulse % LOC T PARAMETROS |
9901 IDIOMA
ENGLISH
9902 MACRO DE APLIC
9903 TIPO MOTOR
9904 MODO CTRL MOTOR
SALIR | 00:00 [EDITAR
4. | Seleccione el parametro adecuado con los botones LOC U PARAMETROS ]
Ay ¥ . El valor actual del parametro se muestra TDIOMA
; ; i MACRO DE APLIC
debajo del parametro seleccionado. ESTAND ARB
9903 TIPO MOTOR
9904 MODO CTRL MOTOR
SALIR | 00:00 [EDITAR
EDITAR
Pulse N LOC Y EDICION PAR——
9902 MACRO DE APLIC
ESTAND ABB
[1]
CANCELA] 00:00 [GUARDAR
5. | Especifique un nuevo valor para el parametro con los LOC U EDICION PAR—]
botones ANy ¥ .
- . 9902 MACRO DE APLIC
Una pulsacion del botéon aumenta o reduce el valor. HILOS
Mantener el boton pulsado hace que el valor cambie con 5
mayor rapidez. Pulsar los botones simultaneamente (2] 100:00 |
sustituye el valor visualizado por el valor de fabrica. CANCELA[00: GUARDAR
6. |- %mgw@mdnwmv%mm%e%ﬁ.

+ Para (igwrggglar el nuevo valor y mantener el original,
pulse =~

LOC U PARAMETROS
9901 IDIQMA

9902 MACRO DE APLIC
3 HILOS

9903 TIPO MOTOR
9904 MODO CTRL MOTOR
SALIR | 00:00 [EDITAR
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los valores de visualizacion minimo y maximo. Esto no
tiene efecto si el parametro 3404/3411/3418 se ajustaa 9
(DIRECTO). Para mas detalles, véanse los parametros
3406y 3407.

Senfal 1: parametros 3406 SALIDA1 MIN y 3407
SALIDA1 MAX

Sefal 2: parametros 3413 SALIDA2 MIN 'y 3414
SALIDA2 MAX

Senfal 3: parametros 3420 SALIDA3 MIN 'y 3421
SALIDA3 MAX.

Paso | Accién Pantalla

1. | Puede seleccionar qué sefiales se supervisan en el LOC U EDICION PAR —
modo de salida y como se visualizan con los parametros 3401 PARAM SERAL 1
del grupo 34 PANTALLA PANEL. Véase la pagina 94
para obtener instrucciones detalladas sobre el cambio de FREC SALIDA
los valores de parametros. [103]
Por defecto, la pantalla muestra tres sefiales. CANCELAI 00:00 |GUARDAR
Sefial 1: 0102 VELOCIDAD para las macros de 3 hilos, ||LOC T EDICION PAR —
alterna, potenciémetro del motor, manual/automatica y 3408 PARAM SENAL 2
de control PID; INTENSIDAD
0103 FREC SALIDA para las macros estandar ABB y de [104]
control del par CANCELAI 00:00 [GUARDAR
Sefial 2: 0104 INTENSIDAD T0C T EDICION PAR
Sefial 3: 0105 PAR. -
Para cambiar las sefiales de fabrica, seleccione hasta tres 3415 PARAM SENAL 3
sefales del grupo 01 DATOS FUNCIONAM a visualizar. [105]
Sefial 1: Cambie el valor del parametro 3401 PARAM .
SENAL 1 al indice del parametro de sefial en el grupo 07 CANCELA] 00:00 [GUARDAR
DATOS FUNCIONAM (= numero del parametro sin el
cero inicial), p. €j., 105 significa el parametro 0705 PAR.
El valor 0 significa que no se muestra ninguna sefial.
Repitalo para las sefales 2 (3408 PARAM SENAL 2)y 3
(3415 PARAM SENAL 3).

2. | Seleccione como desea mostrar las sefiales: como LOC U EDICION PAR —
numero decimal o como grafico de barras. En el caso de
cifras decimales se puede especificar la posicion de la  ||{3404 FORM DSP _SALIDA1
coma decimal o utilizar la posicién de la coma decimal y DIRECTO
la unidad de la sefial de fuente (ajuste 9 [DIRECTO]). [9]
Para mas detalles, véase el parametro 3404. CANCELA] 00:00 [GUARDAR
Sefial 1: parametro 3404 FORM DSP SALIDA1
Sefial 2: parametro 3411 FORM DSP SALIDA2
Sefial 3: parametro 3418 FORM DSP SALIDA3.

3. | Seleccione las unidades a visualizar para las sefiales. LOC U EDICION PAR —
Esto no tiene efecto si el parametro 3404/3411/3418 se
ajusta a 9 (DIRECTO). Para mas detalles, véase el 3405 UNIDAD SALIDAL
parametro 3405. Hz
Sefial 1: parametro 3405 UNIDAD SALIDA1 (3] 00:00
Sefial 2: parametro 3412 UNIDAD SALIDA2 CANCELAI 00:00 [GUARDAR
Sefial 3: parametro 3419 UNIDAD SALIDAS3.

4. | Seleccione el escalado para las sefiales especificando LOC U EDICION PAR —

3406 SALIDA1l MIN
0.0 Hz

CANCELA] 00:00 [GUARDAR

LOC M EDICION PAR —
3407 SALIDALl MAX

0.0 Hz

CANCELA| 00:00 [GUARDAR
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Modo de Asistentes

Al encender por vez primera el convertidor de frecuencia, el Asistente de arranque le
guia en la configuracién de los parametros basicos. El Asistente de arranque esta
formado por varios asistentes, cada uno de ellos responsable de la especificacién de
un juego de parametros relacionado como, por ejemplo, el ajuste del motor o el con-
trol PID. El Asistente de arranque activa estos asistentes sucesivamente. También
puede utilizarlos de forma independiente. Para mas informacién acerca de las tareas
de los asistentes véase el apartado Asistente de arranque en la pagina 121.

En el Modo de Asistentes, puede:

+ utilizar asistentes para guiarle por la especificacion de un juego de parametros
béasicos

« efectuar la puesta en marcha y el paro, maodificar la direcciéon y cambiar entre
control local y remoto.

Como utilizar un asistente

En la tabla siguiente se muestra la secuencia basica de acciones que le permite
utilizar los asistentes. Se utiliza como ejemplo el Asistente de ajuste del motor.

Paso | Accion Pantalla

1. | Para acceder al ment principal, pulse & si se LOC L MENU PRPAL—1

(SaArE%Jentra.en modo de Salida; en caso (':onFrar_io, pulse PARAMETROS
= repetidamente hasta llegar al menu principal. ASISTENTES

PAR CAMBIADO

SALIR | 00:00 [ INTRO

2. | Vaya al Modo de Asistentes seleccionando ASISTENTES ([ oCc ©, ASISTENTES 1
en el menu con los botones ~a™ y ¥ 7, y pulsando
%’_ Ajuste del motor

Aplicacion

control veloc. EXT1
control veloc. EXT2
SALIR | 00:00 [ SEL

3. | Seleccione asistente con los botones ANy ¥, LOC L EDICION PAR —
luego pulse %

Si selecciona cualquier otro asistente distinto del Asis-
tente de arranque, le guiara por la tarea de especificar su
juego de parametros como se muestra en los pasos 4. y
5. siguientes. Tras ello, puede seleccionar otro asistente
en el menu de asistentes o salir del Modo de Asistentes.
Se utiliza como ejemplo el Asistente de ajuste del motor.

9905 TENSION NOM MOT

Vv

SALIR | 00:00 [GUARDAR

Si selecciona el Asistente de arranque, se activa el LOC T ELECCION

primer asistente que le guia por la tarea de especificar su ||;Desea continuar con
juego de parametros como se muestra en los pasos 4. y g;'l ﬂgg}gnge

5. siguientes. Seguidamente, el Asistente de arranque le r

pregunta si desea continuar con el siguiente asistente o Saltar

saltarlo. Seleccione la respuesta apropiada con los SALIR ] 00:00 [ACEPTAR|
botones ANy \ ¥, y pulse % Si decide saltarlo,
el Asistente de arranque formula la misma pregunta para
el siguiente asistente, etc.
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Paso | Accién Pantalla
4. |+ Para especificar un nuevo valor, pulse los botones LOC T EDICION PAR —
CAaNy ¥
9905 TENSION NOM MOT
SALIR 1 00:00 [GUARDAR
+ Para pedir informacion acerca del parametro solicitado, |[Loc © AvUDA
pulse el botén (2). Desplace el texto de ayuda con los AJg%tar1 exa1ctam<:.jnﬁe como
inaica la aca del motor.
botones <"A™ y \.W_. Para cerrar la ayuda, pulse E1 valor de tension debe
. corresponder a Ta conexidn
D/Y del motor.
SALIR 1 00:00 [
5. |+ Para aceptar el nuevo valor y cgﬂglguar con el ajuste

del siguiente parametro, pulse .

. LIR
« Para detener el asistente, pulse =

LOC T EDICION PAR ——
9906 INTENS NOM MOT

SALIR | 00:00 [GUARDAR
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Modo Parametros modificados

En el Modo de Parametros modificados, puede:

* ver una lista de todos los parametros que se han modificado a partir de los
valores de fabrica de las macros

* cambiar estos parametros

» efectuar la puesta en marcha y el paro, modificar la direcciéon y cambiar entre
control local y remoto.

Como ver y editar parametros modificados

Paso | Accion Pantalla
1. | Para acceder al menu principal, pulse “&= si se LOC L MENU PRPAL—1
gﬂg&lentra_en modo de Salida; en caso (,:on?rar_lo, pulse PARAMETROS
=7 repetidamente hasta llegar al menu principal. ASISTENTES
PAR CAMBIADO
SALIR | 00:00 [TINTRO
2. | Parair al modo de parametros modificados, seleccione |[Loc t, PAR CAMBIADO —
PAR CAMBIADI(,?TS)n el menu con los botones ANy 02 VELOC CONST
XY,y pulse - 100 VELOC CORST
1204 VELOC CONST 3
9902 MACRO DE APLIC
SALIR | 00:00 [EDITAR
3. Seleccione el parametro modificado de la lista con los LOC U EDICION PAR —
botones <A™y \.¥_. El valor del parametro seleccio-
nado se muestra debajo de él. Pulse <5 para modificar 1202 VELOC CONST 1
el valor. 0 ’ 0 Hz
CANCELA| 00:00 [GUARDAR
4. Especifique un nuevo valor para el parametro con los LOC U EDICION PAR —
botones ANy \ ¥ /.
- . 1202 VELOC CONST 1
Una pulsacion del botdon aumenta o reduce el valor. 5 O Hz
Mantener el boton pulsado hace que el valor cambie con .
mayor rapidez. Pulsar los botones simultaneamente 1 00:00 |
sustituye el valor visualizado por el valor de fabrica. CANCELA . GUARDAR
5. » Para aceptar el nuevo valor, pulse GUA%AR Si el nuevo

valor es el valor por defecto, el parametro se elimina
de la lista de los parametros modificados.

« Para cancelar el nuevo valor y mantener el original,
pulse =2~.

LOC U PAR CAMBIADO ——
02 VELOC CONST
Hz

1203 VELOC CONST

1204 VELOC CONST 3

9902 MACRO DE APLIC

SALIR | 00:00 [EDITAR




Modo Registrador de fallos

En el Modo de Registrador de fallos, puede:

 ver el historial de fallos del convertidor con un maximo de diez fallos (tras una
desconexion, sélo se guardan en memoria los tres ultimos fallos)
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+ ver los detalles de los tres ultimos fallos (tras una desconexién, sélo se guardan
en memoria los detalles del fallo mas reciente)

» leer el texto de ayuda para el fallo

» efectuar la puesta en marcha y el paro, modificar la direcciéon y cambiar entre
control local y remoto.

Coémo ver fallos

Paso

Accién

Pantalla

1.

Para acceder al menu principal, pulse sx @ Si se encuen-
tra en modo de Salida; en caso contrario, pulse =7
repetidamente hasta llegar al menu principal.

LOC U MENU PRPAE——1

PARAMETROS
ASISTENTES
PAR CAMBIADO

SALIR | 00:00 [ INTRO

2. |Parairal Modo de Registrador de fallos, seleccione LOC L REGISTR FALL—T1
REGISTR FALL Len el menu con los botones ANy :19 B%R%SP'%‘EIM
¥, y pulse @ La p"a\n_talla muestra el registro de o CUBTENSION CC
fallos empezando por el dltimo fallo. 7: FALLO EA1
El numero de la fila es el cddigo de fallo segun el cual se 1 00:00 |
detallan las causas y las acciones correctoras en el SALIR : DETALLE
capitulo Analisis de fallos en la pagina 369.

3. | Para ver los detalles de un fallo, seleccionelo con los LOC T PERD PANEL
botones ~a™y ¥, y pulse @ ED ESTADQO EN FALLO

y yp 00000 bin
TIEM FALLO 1
:04:5
TIEM FALLO 2
SALIR ] 00:00 [ DIAG
4. |Para ver el texto de ayuda, pulse <. Desplace eltexto | 0C © DIAGNOSTICO—]
de ayuda con los botones @ y Comprobar Lineas
EPTAR conex. comunic.,
Después de leer el texto, pulse @ para volver a la param
pantalla anterior. params. en os
grupos 10 y

SALIR | OO 00 IACEPTAR
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Modo Fecha y hora

En el Modo de Fecha y hora, puede:

* mostrar u ocultar el reloj

» cambiar los formatos de visualizacion de la fecha y la hora
» ajustar la fecha y la hora

» activar o desactivar las transiciones automaticas del reloj segun los cambios de
ahorro con luz diurna

« efectuar la puesta en marcha y el paro, maodificar la direcciéon y cambiar entre
control local y remoto.

El panel de control asistente contiene una pila para garantizar el funcionamiento del
reloj cuando el panel no esta siendo alimentado por el convertidor.

Como mostrar u ocultar el reloj, cambiar los formatos de visualizacién, ajustar
la fecha y la hora, y activar o desactivar las transiciones del reloj seguin los
cambios de ahorro con luz diurna

Paso | Accion Pantalla
1. | Para acceder al menu principal, pulse % si se LOC L MENU PRPAL—1
gﬂg&lentra en modo de Salida; en caso contrario, pulse PARAMETROS
=7 repetidamente hasta llegar al menu principal. ASISTENTES

PAR CAMBIADO

SALIR | 00:00 [ INTRO

2. |Parair al Modo de Fecha y Hora seleccione FECHA'Y LOC & FECHA Y HORA—1

HORA en eI menu con los botones FANYy ¥,y VISIBILIDAD DEL RELOJ]
pulse @ FORMATO HORA

FORMAT FECHA

AJUST HORA

AJUST FECHA
SALIR | 00:00 [ SEL

3. |+ Paramostrar (ocultar) el reloj, seleccione VISIBILIDAD |[_oCc &, VISIB RELOJ—1
DEL RELOJ en el menu, pulse % seleccione
Mostrar reloj (Ocultar reloj) y pulse % o bien, si Ocultar relo]

desea volver a Ia pantalla anterior sin efectuar
cambios, pulse 7

SALIR | 00:00 [ SEL

+ Para especificar el formato de la fecha, selecmone LOC T FORMAT FECHA—T]
FORMATO DE FECHA en el men, pulse T yelia ||GE
=2 [ [mm aa
un formato adecuado. Pulse @ paraguardaro =~ ||44’ mm’ 29aa
para cancelar los cambios realizados. mm/dd/aaaa

CANCELA| 00:00 JACEPTAR

+ Para especificar el formato de la hora, seleccmne LOC & FORMATO DE——1
FORMATO DE HORA en el menu pulse 5 @ y eluNCELA HORA
un formato adecuado. Pulse * para guardaro =~ 19 horas

para cancelar los cambios realizados.

CANCELA] 00:00 [ SEL
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Paso

Accién

Pantalla

Para especificar la hora, seleccione AJUSTAR HORA

SEL
en el menu y pulse 5J- Introduzca las horas con los

botones AN Yy (¥, y pulse ﬁ . A continuacién

Al
introduzca los minutos. Pulse ) para guardar o

%ﬁ* para cancelar los cambios realizados.

Para especificar la fecha, selecmone AJUSTAR
FECHA en el menl y pulse ~x— ty Especifique la
primera parte de la fecha (dia o mes en funcion del
formato de fecha seleccionado) con los botones ~aA™
y ¥, y pulse * - Repitalo para la segunda parte.
Tras especn‘lcar eI ano pulse x| @ Para cancelar sus
cambios, pulse 7

Para activar o desactivar las transiciones automaticas
del reloj segun los cambios de ahorro con luz diurna,
sSeEILeccione AHORRO DIURNO en el menu y pulse

Si pulsa @ se abre la ayuda que muestra las fechas
de inicio y final del periodo durante el cual se emplea
el horario de ahorro diurno en cada pais o area en los
que pueden seleccionarse cambios de ahorro diurno.
Desplace el texto de ayuda con los botones Ay
.

+ Para desactivar las transiciones automaticas del
reloj segun los cambios de ahorro con luz diurna,
seleccione Desact y pulse S@

+ Para activar las transiciones automaticas del reloj,
seleccione el pais o area Cuyos ¢ camblos de ahorro
diurno deban seguirse y pulse @

» Para volver a Iaspantalla anterior sin efectuar
cambios, pulse = -

LOC UAJUST HORA ——

41

CANCELA] 00:00 [ACEPTAR

LOC UAJUST FECHA ——

fE].03.05

CANCELAI] 00:00 [ACEPTAR

LOC & AHORRO DIURN—1
UE

EEUU
Australial:NSw,vict..
Australia2:Tasmania..

SALIR | 00:00 [ SEL

LOC U AYUDA
UE

Conexién: Mar.
ultimo dom1ngo
Desconexion: Oct.
Uultimo domingo

SALIR 1 00:00 |
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Modo de Copia de seguridad de parametros

El Modo de Copia de seguridad de parametros sirve para exportar parametros de un
convertidor a otro o para efectuar una copia de seguridad de los parametros del con-
vertidor. Al cargar al panel se guardan todos los parametros del convertidor en el
Panel de control asistente, incluyendo hasta tres juegos del usuario. El juego com-
pleto, el juego de parametros parcial (aplicacién) y los juegos de usuario pueden
descargarse del panel de control a otro convertidor o el mismo convertidor. La carga
y descarga se puede llevar a cabo en control local.

La memoria del Panel de control es permanente y no depende de la pila del panel.

En el Modo de Copia de seguridad de parametros, puede:

Copiar todos los parametros del convertidor al panel de control (CARGAR A
PANEL). Esto incluye todos los juegos de parametros definidos por el usuario y
parametros internos (no ajustables por el usuario) como los creados por la
marcha de ID.

Visualizar la informacion sobre la copia de seguridad guardada en el panel de
control con CARGAR A PANEL (INFO BACKUP). Ello incluye, por ejemplo, el tipo
y la especificacion del convertidor en el que se efectud la copia de seguridad.
Resulta util comprobar esta informaciéon cuando vaya a copiar los parametros a
otro convertidor con DESCARG TODO A UNIDAD para garantizar que los
convertidores concuerdan.

Restaurar el juego de parametros completo del panel de control al convertidor
(DESCARG TODO A UNIDAD). Esto escribe todos los parametros, incluyendo
los parametros del motor internos no ajustables por el usuario, en el convertidor.
No incluye los juegos de parametros de usuario.

Nota: Utilice esta funcién solamente para restaurar un convertidor desde una
copia de seguridad, o para transferir parametros a sistemas que sean idénticos al
sistema original.

Copiar un juego de parametros parcial (parte del juego completo) del panel de
control a un convertidor (DESCARGAR APLICACION). El juego parcial no incluye
parametros de usuario, parametros internos del motor, los parametros
9905...9909, 1605, 1607, 5201 ni ningun parametro de los grupos 57 MOD
COMUNIC EXTy 53 PROTOCOLO BCI.

Los convertidores origen y destino y sus tamafios de motor no necesitan ser los
mismos.

Copiar parametros del juego de usuario 1 del panel de control al convertidor
(DESCARGA USUARIO1). Un juego de usuario incluye parametros del grupo
99 DATOS DE PARTIDA y los parametros internos del motor.

La funcion s6lo se muestra en el menu cuando el juego de usuario 1 se ha guardado
con el parametro 9902 MACRO DE APLIC (véase el apartado Macros de usuario en
la pagina 719) y se ha cargado en el panel de control con CARGAR A PANEL.
Copiar parametros del juego de usuario 2 del panel de control al convertidor
(DESCARGA USUARIO?2). Igual que se ha explicado para DESCARGA
USUARIO1 anteriormente.
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» Copiar parametros del juego de usuario 3 del panel de control al convertidor
(DESCARGA USUARIQ3). Igual que se ha explicado para DESCARGA
USUARIO1 anteriormente.

» Poner en marcha, detener, cambiar la direcciéon y cambiar entre control remoto y
control local.

Coémo cargar y descargar parametros

En cuanto a las funciones de carga y descarga disponibles, véase la informacion
anterior. Observe que el convertidor debe estar en control local para la carga y la

descarga.
Paso | Accién Pantalla
1. | Para acceder al menu principal, pulse <& si se LOC & MENU PRPAL—T|

encuentra en modo de Salida; en caso contrario, pulse
? repetidamente hasta llegar al menu pr|nC|paI - Si
REM se muestra en la linea de estado, pulse primero ‘
para cambiar a control local.

PARAMETROS
ASISTENTES

PAR CAMBIADO

SALIR | 00:00 [ INTRO

2. | Vaya al Modo de Copia de seguridad de parametros LOC T SALVAR PARAM —1]
seleccionando SALVAR PARAM en IeNITFEQemJ con los CARGAR A PANEL
INFO BACKUP
botones CA> y S/, y pulsando “x- DESCARG TODO A UNIDAD
DESCARGAR APLICACION
DESCARGA USUARIO1
SALIR |1 00:00 [ SEL
3. |+ Para copiar todos los parametros (incluyendo juegos

de usuario y parametros internos) del convertidor al
panel de control, seleccione CARGAR A PANEL en el
menu Salvar param con los botones ANy Yy
pulse . Durante la transferencia, la pantalla mues-
trael es ado de tran§feren0|a como un porcentaje de
finalizacion. Pulse =7 si desea detener el proceso.

Tras finalizar la carga, la pantalla muestra un mensaje
acerca de la finalizacion. Pulse ﬁ para volver al
menu de Copia de seguridad de parametros.

» Para efectuar descargas, seleccione la operacion
apropiada (aqui DESCARG TODO A UNIDAD se usa
como ejemplo) en el menu Salvar param con los boto-
nes ANy ¥/ ypulse . La pantalla muestra
el estado de transferenc:la como un porcentaje de fina-
lizacion. Pulse 7 si desea detener el proceso.

Tras finalizar la descarga, la pantallaﬁrpqyestra un men-
saje acerca de la finalizacion. Pulse S para volver al
menu de Copia de seguridad de parametros.

LOC ¥ SALVAR PARAM —
Copiando parametros
| 50%

ANULAR ] 00:00 |

LOC UMENSAJE
Carga de parametros
completada

ACEPTAR] 00:00 |

LOC USALVAR PARAM —

Descargando
parametros
(entero)

ANULAR ] 00:00 |

LOC UMENSAJE
Descarga de
parametros
finalizada con éxito.

ACEPTAR]| 00:00 |
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Como ver informacion sobre la copia de seguridad

Paso | Accion Pantalla
1. | Para acceder al menu principal, pulse @ si se encuen- [[L0C & MENU PRPAL —1
tra en modo de Salida; en caso contrario, pulse = PARAMETROS
repetidamente hasta llegar al menu principal. ASISTENTES

PAR CAMBIADO

SALIR | 00:00 [ INTRO

2. | Vaya al Modo de Copia de seguridad de parametros LOC U SALVAR PARAM —1
seleccionando SALVAR PARAM en el menu con los
botones &~y W7, y pulsando . DESCARG TODO A UNIDAD

DESCARGAR APLICACION
DESCARGA USUARIO1
SALIR | 00:00 [ SEL

3. | Seleccione INFO BACKUP en el menu Salvar param con |[[oC ¥ INFO BACKUP——
los botones ~a™y ¥, y pulse . La pantalla T/:E(P:(S)3|§|§: CONVERTIDOR
muestra la |nformac,|on S|gL§|ente acerca dgl convertidor 3304 BSPECIE UNIDAD
en el que se efectud la copia de seguridad: 9A741
TIPO DE CONVERTIDOR:tipo de convertidor 33231XEF(5){)9“(‘)OD|E Fw
ESPECIF UNIDAD: especificacion del convertidor en Toc T INFO BACKUP

formato XXXYZ, donde ACS355
XXX: especificacion de 3304 ESPECIF UNIDAD
. . : “pn A741
intensidad nominal. Una “A 3301 VERSION DE Fw
indica la coma decimal, p. ej. 9A7 ||_241A hex
significa 9,7 A. SALIR ] 00:00 |
Y: 2=200V
4=400V
Z: i = paquete de carga
europeo
n = paquete de carga
estadounidense
VERSION DE FW:-: version de firmware del
convertidor.
Puede desplazar la informacién con los botones —a™y
.
4. |Pulse 7 para volver al menu de Copia de seguridad LOC U SALVAR PARAM —1

de parametros.

ICARGAR A PANEL ____|
INFO BACKUP

DESCARG TODO A UNIDAD
DESCARGAR APLICACION
DESCARGA USUARIOL

SALIR | 00:00 [ SEL




Modo Ajustes de E/S

En el Modo de Ajustes de E/S, puede:
» Comprobar los ajustes de parametros relacionados con cualquier terminal de E/S.
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« Editar el ajuste de parametros. Por ejemplo, si “1103: REF1” esta listado bajo
Aen1 (entrada analdgica 1), es decir, el parametro 7703 SELEC REF1 tiene el
valor EA1, puede cambiar su valor, p. €j., a EA2. Sin embargo, no es posible
ajustar el valor del parametro 1106 SELEC REF2 a EAT1.

« Efectuar la puesta en marcha y el paro, modificar la direcciéon y cambiar entre
control local y remoto.

Coémo editar y cambiar ajustes de parametros relacionados con terminales de

E/S
Paso | Accion Pantalla
1. | Para acceder al menu principal, pulse si se LOC L MENU PRPAL —1]
eﬂcl:éjentra en modo de Salida; en caso contrario, pulse PARAMETROS
= repetidamente hasta llegar al menu principal. ASISTENTES
PAR CAMBIADO
SALIR | 00:00 [ INTRO
2. | Vaya al Modo de Ajustes de E/S seleccionando LOC L AJUSTES E/S —1
AJUSTES E/S en eI menu con los botones ANy s 1%3’
¥, y pulsando *g. SALIDAS RELE (SALR)
SALIDAS ANALOG (SALA)
PANEL
SALIR ] 00:00 [ SEL
3. | Seleccione el grupo de E/S, p. €. ENTRSI:E)LIGITALES, LOC L AJUSTES E/S —
con los botones ANy ¥, y pulse . Tras una
pausa breve, la pantalla muestra los ajustes actuales }gg%iMARCHA/PARO (ED
para la seleccion. 1001:DIR (E1)
-ED3-
SALIR ] 00:00 |
4. | Seleccione el ajuste (linea con un nimero de parametro) |[[6C © EDICION PAR —
con los botones ANy N\ ¥, y pulse
y yP @ 1001 COMANDOS EXT1
’
[2]
CANCELA| 00:00 [GUARDAR
5. | Especifique un nuevo valor para el ajuste con los LOC U EDICION PAR —
botones Fa™Ny ¥ .
. ) 1001 COMANDOS EXT1
Una pulsacién del botén aumenta o reduce el valor. EDlP 2 P
Mantener el boton pulsado hace que el valor cambie con 3 ’
mayor rapidez. Pulsar los botones simultaneamente (3] 1 00:00 |
sustituye el valor visualizado por el valor de fabrica. CANCELA : GUARDAR
6. |+ Para guardar el nuevo valor, pulse ‘g [0C LAJUSTES E/Ss —

* Para cancelar el nuevo valor y mantener el original,
pulse 7

1001:PLS MARCHA (E1)
-ED2-

1001:PLS PARO (E1)
-ED3-

SALIR ] 00:00 |
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Macros de aplicacion

Contenido de este capitulo

Este capitulo describe las macros de aplicacién. Para cada una se presenta un
diagrama de conexiones que muestra las conexiones de control por defecto (E/S
digitales y analdgicas). También se explica como guardar una macro de usuario y
coémo recuperarla.

Sinopsis de las macros

Las macros de aplicacion son conjuntos de parametros preprogramados. Al poner en
marcha el convertidor, el usuario acostumbra a seleccionar una de las macros (la
mas indicada para el objetivo previsto) con el parametro 9902 MACRO DE APLIC,
que permite realizar los cambios basicos y guardar el resultado como una macro de
usuario.

EI ACS355 dispone de ocho macros estandar y tres macros de usuario. La tabla
siguiente contiene un resumen de las macros y describe las aplicaciones adecuadas.

Macro Aplicaciones adecuadas

Estandar ABB Aplicaciones de control de velocidad ordinarias en las que se utilizan
ninguna, una, dos o tres velocidades constantes. El proceso de
marcha/paro se controla con una entrada digital (marcha y paro nivel).
Es posible cambiar entre dos tiempos de aceleracion y deceleracion.

3 hilos Aplicaciones de control de velocidad ordinarias en las que se utilizan
ninguna, una, dos o tres velocidades constantes. El convertidor se pone
en marcha y se detiene con los pulsadores.

Alterna Aplicaciones de control de velocidad en las que se utilizan ninguna, una,
dos o tres velocidades constantes. La marcha, el paro y la direccion se
controlan con dos entradas digitales (la combinacion de los estados de
entrada determina la operacion).
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Macro

Aplicaciones adecuadas

Potenciometro del
motor

Aplicaciones de control de velocidad en las que se utilizan ninguna o una
velocidad constante. La velocidad se controla con dos entradas digitales
(aumentar / disminuir / mantener).

Manual/ Aplicaciones de control de velocidad en las que se necesite el cambio

Automatico entre dos dispositivos de control. Unas terminales de sefales de control se
reservan para un dispositivo y el resto para el otro. Una entrada digital
selecciona entre los terminales (dispositivos) en uso.

Control PID Aplicaciones de control de proceso, por ejemplo sistemas de control de

bucle cerrado diferentes como el control de la presion, el control del nivel y
el control del flujo. Es posible cambiar entre el control de velocidad y de
proceso: unas terminales de sefiales de control se reservan para el control
de proceso y las otras para el control de velocidad. Una entrada digital
selecciona entre el control de proceso y el de velocidad.

Control del par

Aplicaciones de control de par. Es posible cambiar entre el control de pary
de velocidad: unas terminales de sefales de control se reservan para el
control de par y las otras para el control de velocidad. Una entrada digital
selecciona entre el control de par y el de velocidad.

Modbus AC500 Aplicaciones que requieren una légica de control y cuando se conecta
mediante un enlace Modbus RTU. La configuracion esta realizada para
comunicacion con el PLC AC500 de ABB.

Usuario El usuario puede guardar la macro estandar personalizada, es decir, los

ajustes de parametros que incluyen el grupo 99 DATOS DE PARTIDA y los
resultados de la identificacion del motor en la memoria permanente, y
puede recuperar los datos posteriormente. Por ejemplo, se pueden usar
tres macros de usuario cuando se requiere cambiar entre tres motores
distintos.
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Resumen de conexiones de E/S de las macros de aplicacion

La tabla siguiente presenta un resumen de las conexiones de E/S por defecto de
todas las macros de aplicacion.

Entrada/ Macro
salida  [Egtandar |3 hilos |Alterna |Potencié- |Manual/ Control |Control
ABB metro del |Automatico [PID del par
motor
EA1 Ref. de Ref. veloc. |Ref. veloc. |- Ref. veloc. [Ref. proc. |Ref. veloc.
(0...10 V) |frec. (Manual) (PID) / (Velocidad)
Ref. de
frec.
(Manual)
EA2 (0... |- - - - Ref. veloc. [Valorde [Ref. par.
20 mA) (Auto) proceso |(Par)
SA Frec. Velocidad |Velocidad |Velocidad |Velocidad Velocidad | Velocidad
salida
ED1 Paro/ Marcha Marcha Paro/ Marcha/ Marcha/ |Marcha/
Marcha (Pulso) (Avance) |Marcha Paro Paro Paro
(Manual) (PID) (Veloc.)
ED2 Avan./ Paro Marcha Avan./ Avan./Retr. |PID/ Avan./
Retr. (Pulso) (Retr.) Retr. (Manual) Manual |Retr.
ED3 Entrada Avan./ Entrada Ref. veloc. |Manual/ Veloc. Velocidad/
veloc. Retr. veloc. aument. |automatico |const.1 |Par
const. 1 const. 1
ED4 Entrada Entrada Entrada Ref. veloc. |Avan./Retr. |Permiso |Veloc.
veloc. veloc. veloc. dismin. (Auto) marcha |const. 1
const. 2 const. 1 const. 2
ED5 Seleccion |Entrada Seleccion |Veloc. Marcha/ Paro/ Seleccion
par de veloc. par de const. 1 Paro (Auto.) |marcha |par de
rampa const. 2  |rampa (Manual) |rampa
SR Fallo (-1) [Fallo (-1) |Fallo (-1) [Fallo (-1) |Fallo (-1) Fallo (-1) |Fallo (-1)
SD Fallo (-1) [Fallo (-1) |Fallo (-1) [Fallo(-1) |Fallo (-1) Fallo (-1) |Fallo (-1)
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Macro Estandar ABB

Es la macro por defecto. Proporciona una configuracion de E/S de cometido general
con tres velocidades constantes. Los valores de parametros son los valores prede-
terminados definidos en el apartado Parametros en la pagina 192.

Si utiliza unas conexiones diferentes a las conexiones por defecto que se presentan
a continuacion, véase el apartado Terminales de E/S en la pagina 53.

Conexiones de E/S por defecto

X1A
1...10 kohmios 1 |SCR Pantalla del cable de sefial (apantallamiento)
FH 12 [EA Referencia de frecuencia de salida: 0...10 vV 1)
’—é £~ | I 3 |GND Circuito de entrada analdégica comun
{ ! } 4 |+10V Tension de referencia: +10 V CC, max. 10 mA
| | 5 |EA2 No se utiliza por defecto. 0...10 V
méax. 500 ohmios | | 6 |GND Circuito de entrada analégica comun
T 7 |SA Valor de frecuencia de salida: 0...20 mA
e 8 |GND Circuito de salida analégica comun
9 [+24V Salida de tension auxiliar: +24 V CC, max. 200 mA
10 |GND Salida de tension auxiliar comun
- 11 |DCOM |Entrada digital comun

- ~_[12]ED1 _ |Paro (0)/ Marcha (1)

g 13 |ED2 Avance (0) / Retroceso (1)

e 14 |ED3 Seleccion de velocidad constante 2)

g 15 |ED4 Seleccién de velocidad constante 2)

] 16 |[ED5S Seleccion de aceleracion y deceleracion 3)
X1B
17 |ROCOM Salida de relé 1
18 |RONC ﬂ Sin fallos [Fallo (-1)]

®—119 |[RONO !
20 |DOSRC Salida digital, max. 100 mA
—&®—21|DOOUT EF«#Z Sin fallos [Fallo (-1)]

22 [DOGND

1) La EA1 se utiliza como una referencia de velocidad ) 0 = tiempos de rampa segun los parametros 2202
si se selecciona un modo vectorial.

Véase el grupo de parametros 712 VELOC

CONSTANTES:

y 2203.
1 = tiempos de rampa segun los parametros 2205
y 2206.

4) Conexion a tierra a 360° bajo una abrazadera.

ED3 | ED4 | Funcionamiento (parametro)

0 0 Velocidad ajustada a través de EA1

Par de apriete: 0,4 N-m / 3,5 Ibf-in.

Velocidad 1 (1202)

Las conexiones Safe Torque Off (X1C:STO; no se

1 0
0 1 Velocidad 2 (1203)
1 1

muestra en el diagrama) se saltan por defecto.

Velocidad 3 (1204)
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Macro 3 hilos

Esta macro se utiliza cuando la unidad se controla mediante botones momentaneos.
Proporciona tres velocidades constantes. Para habilitarla, ajuste el valor del parame-
tro 9902 MACRO DE APLIC a 2 (3 HILOS).

Para los valores por defecto de los parametros, véase el apartado Valores por
defecto con diferentes macros en la pagina 7180. Si utiliza unas conexiones diferentes
a las conexiones por defecto que se presentan a continuacion, véase el apartado
Terminales de E/S en la pagina 53.

Nota: Cuando se desactiva la entrada de paro (sin entrada) (ED2), se inhabilitan los
botones de marcha y paro del panel de control.

Conexiones de E/S por defecto

X1A
1..10 kohmios P 1 [SCR Pantalla d.el cable de_seﬁal (apantallamiento)
L i 2 |EA1 Referencia de velocidad del motor: 0...10 V
’—é ,f‘|_ | I 3 |GND Circuito de entrada analdgica comun
—— 4 [+10V Tension de referencia: +10 V CC, max. 10 mA
| | 5 |EA2 No se utiliza por defecto. 0...10 V
max. 500 ohmios | | 6 |GND Circuito de entrada analdgica comun
7 |SA Valor de velocidad del motor: 0...20 mA
! |= 2 8 |GND Circuito de salida analégica comun
9 |[+24V Salida de tension aukxiliar: +24 V CC, max. 200 mA
O 10 |[GND Salida de tensién auxiliar comun
11 [DCOM |Entrada digital comudn

]
|

ED1 Marcha (pulso 4)

—elo—113 |[ED2 Paro (pulso V)
— 14 |ED3 Avance (0) / Retroceso (1)
L~ {15|ED4 Seleccion de velocidad constante ')
L 16 |[ED5 Seleccién de velocidad constante ")
X1B
17 |[ROCOM Salida de relé 1

18 [RONC :, Sin fallos [Fallo (-1)]
& 19 |RONO [

20 |DOSRC Salida digital, max. 100 mA

®—21 [DoOUT Equ Sin fallos [Fallo (-1)]

22 [DOGND

) véase el grupo de parametros 712 VELOC 2) Conexion a tierra a 360° bajo una abrazadera.
CONSTANTES: Par de apriete: 0,4 N-m / 3,5 Ibf-in.

ED4 |ED5 | Funcionamiento (parametro) Las conexiones Safe Torque Off (X1C:STO; no se

0 0 Velocidad ajustada a través de EA1 muestra en el diagrama) se saltan por defecto.

1 0 Velocidad 1 (7202)

0 1 Velocidad 2 (1203)

1 1 Velocidad 3 (7204)
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Macro Alterna

Esta macro ofrece una configuracion de E/S adaptada a una secuencia de sefiales
de control de ED utilizadas cuando se alterna el sentido de rotacion del motor. Para
habilitarla, ajuste el valor del parametro 9902 MACRO DE APLIC a 3 (ALTERNA).

Para los valores por defecto de los parametros, véase el apartado Valores por
defecto con diferentes macros en la pagina 180. Si utiliza unas conexiones diferentes
a las conexiones por defecto que se presentan a continuacién, véase el apartado
Terminales de E/S en la pagina 53.

Conexiones de E/S por defecto

X1A
1...10 kohmios 1 [SCR Pantalla del cable de sefial (apantallamiento)
¢ = _Pi’ 2 |EA1 Referencia de velocidad del motor: 0...10 V
’-é .f’l_ | i 3 |GND Circuito de entrada analdégica comun
t } 4 |+10V Tension de referencia: +10 V CC, max. 10 mA
| ! 5 |EA2 No se utiliza por defecto. 0...10 V
méax. 500 ohmios | | 6 |GND Circuito de entrada analdégica comun
T 7 |SA Valor de velocidad del motor: 0...20 mA
23 8 |GND Circuito de salida analdgica comun
9 |+24V Salida de tension auxiliar: +24 V CC, max. 200 mA
10 |GND Salida de tension auxiliar comun
= 11 |DCOM |Entrada digital comin
g 12 |[ED1 Marcha en avance: si ED1 = ED2 el convertidor se detiene.
Erg— 13 |[ED2 Marcha en retroceso
e 14 |ED3 Seleccién de velocidad constante ")
] 15 |ED4 Seleccion de velocidad constante ')
e 16 |ED5 Seleccién de aceleracion y deceleracion 2)
X1B
17 |ROCOM Salida de relé 1
18 |[RONC ﬂ Sin fallos [Fallo (-1)]
®—19 |RONO
20 |DOSRC Salida digital, max. 100 mA
——&®——21 |DOOUT EFd,z Sin fallos [Fallo (-1)]
22 |DOGND
1) vease el grupo de parametros 72 VELOC 2= tiempos de rampa segun los parametros 2202
CONSTANTES: y 2203. ] .
ED3 |ED4 | Funcionamiento (parametro) ; gztbe6rT1pos de rampa segun los parametros 2205

0 0 Velocidad ajustada a través de EA1

Velocidad 1 (7202) Par de apriete: 0,4 N-m / 3,5 Ibf-in.

1 0
0 1 Veloc?dad 2(1203) Las conexiones Safe Torque Off (X1C:STO; no se
1 1 Velocidad 3 (71204) muestra en el diagrama) se saltan por defecto.

) Conexion a tierra a 360° bajo una abrazadera.
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Macro Potenciéometro del motor

Esta macro proporciona una interfaz rentable para PLC que varien la velocidad del
motor empleando solamente sefiales digitales. Para habilitarla, ajuste el valor del
parametro 9902 MACRO DE APLIC a 4 (POTENC MOT).

Para los valores por defecto de los parametros, véase el apartado Valores por
defecto con diferentes macros en la pagina 180. Si utiliza unas conexiones diferentes
a las conexiones por defecto que se presentan a continuacion, véase el apartado
Terminales de E/S en la pagina 53.

Conexiones de E/S por defecto

X1A
1 [SCR Pantalla del cable de sefal (apantallamiento)
2 |EA1 No se utiliza por defecto. 0...10 V
3 |GND Circuito de entrada analdgica comun
4 |[+10V Tension de referencia: +10 V CC, max. 10 mA
5 |EA2 No se utiliza por defecto. 0...10 V
méax. 500 ohmios 6 |GND Circuito de entrada analdgica comun
| I 7 |SA Valor de velocidad del motor: 0...20 mA
<2 8 |GND Circuito de salida analégica comun
9 |+24V Salida de tension auxiliar: +24 V CC, max. 200 mA
10 [GND Salida de tension auxiliar comun
- 11 |DCOM |Entrada digital comun

g 12 |ED1 Paro (0) / Marcha (1)

e 13 |[ED2 Avance (0) / Retroceso (1)

] 14 |[ED3 Incremento de la velocidad de referencia ")

g 15 |ED4 Reduccién de la velocidad de referencia V)

— 16 |ED5S Velocidad constante 1: parametro 7202
X1B
17 |[ROCOM Salida de relé 1
18 |[RONC Q Sin fallos [Fallo (-1)]

& 19 |[RONO
20 |DOSRC Salida digital, max. 100 mA
& 21 |DOOUT 2?4# Sin fallos [Fallo (-1)]

22 |DOGND

D sila ED3 y la ED4 estan ambas activas o

inactivas, la referencia de velocidad no varia.

2) Conexidn a tierra a 360° bajo una abrazadera.
Par de apriete: 0,4 N°-m/ 3,5 Ibf-in.

La referencia de velocidad existente se guarda Las conexiones Safe Torque Off (X1C:STO; no se

durante el paro y la desexcitacion.

muestra en el diagrama) se saltan por defecto.
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Macro Manual/Automatico

Esta macro se puede utilizar cuando se necesite el cambio entre dos dispositivos de
control externo. Para habilitarla, ajuste el valor del parametro 9902 MACRO DE
APLIC a5 (MANUAL/AUTO).

Para los valores por defecto de los parametros, véase el apartado Valores por
defecto con diferentes macros en la pagina 180. Si utiliza unas conexiones diferentes
a las conexiones por defecto que se presentan a continuacién, véase el apartado
Terminales de E/S en la pagina 53.

Nota: El parametro 2708 INHIBIR MARCHA debe permanecer en el ajuste por
defecto 0 (OFF).

Conexiones de E/S por defecto

X1A
1...10 kohmios L 1 |SCR Pantalla del cable de sefial (apantallamiento)
— 72 |EA1 Referencia de velocidad del motor (Manual): 0...10 V
’_é P | | 3 |GND Circuito de entrada analdgica comun
[ | 4 |+10V Tension de referencia: +10 V CC, max. 10 mA
’—®= ."l_ i | 5 |EA2 Referencia de velocidad del motor (Automatico): 0...20 mA 2
méx. 500 ohmids § | 6 |GND Circuito de entrada analdgica comun
%; 7 |SA Valor de velocidad del motor: 0...20 mA
27 8 |GND Circuito de salida analdgica comun

9 |[+24V Salida de tension auxiliar: +24 V CC, max. 200 mA

10 |GND Salida de tensién auxiliar comun

11 [DCOM |Entrada digital comun

- [12]ED1 Paro (0) / Marcha (1) (Manual)

g 13 |ED2 Avance (0) / Retroceso (1) (Manual)

e 14 |ED3 Seleccion de control manual (0) / automatico (1)

g 15 |ED4 Avance (0) / Retroceso (1) (Auto)

196 |ED5 _ |Paro (0) / Marcha (1) (Auto)

X1B
17 |ROCOM Salida de relé 1
18 |[RONC ?—| Sin fallos [Fallo (-1)]
&——19 |[RONO
20 |DOSRC Salida digital, max. 100 mA
—&®—21 |DOOUT E_Fdz Sin fallos [Fallo (-1)]
22 |DOGND
1 Conexidn a tierra a 360° bajo una abrazadera. Par de apriete: 0,4 N-m / 3,5 Ibf-in.
2) La fuente de la sefial recibe alimentacion externa.  Las conexiones Safe Torque Off (X1C:STO; no se
Consulte las instrucciones del fabricante. Para muestra en el diagrama) se saltan por defecto.

usar sensores suministrados por la salida de
tensién aux. del convertidor, consulte la pagina 55.
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Macro Control PID

Esta macro proporciona ajustes de parametros para sistemas de control en bucle
cerrado como el control de presion, control de flujo, etc. El control también puede
cambiarse a control de velocidad mediante una entrada digital. Para habilitarla,
ajuste el valor del parametro 9902 MACRO DE APLIC a 6 (CONTROL PID).

Para los valores por defecto de los parametros, véase el apartado Valores por
defecto con diferentes macros en la pagina 180. Si utiliza unas conexiones diferentes
a las conexiones por defecto que se presentan a continuacién, véase el apartado
Terminales de E/S en la pagina 53.

Nota: Las conexiones de E/S por defecto que se describen a continuacion son
aplicables para versiones de firmware 5.050 o posteriores. Para los valores por defecto
de versiones anteriores de firmware, véase la revision A de este manual del usuario.
Nota: El parametro 2108 INHIBIR MARCHA debe permanecer en el ajuste por
defecto 0 (OFF).

Conexiones de E/S por defecto
X1A

1...10 kohmios P 1 |SCR Pantalla del cable de sefial (apantallamiento)
HT=—2 |EA1 Ref. proc. (PID) / Ref. de frec. (Manual): 0...10V
’_‘—lj = | | 3 |GND Circuito de entrada analdgica comun
[ | 4 |+10V Tension de referencia: +10 V CC, max. 10 mA
F@: a i 5 |EA2 Valor actual del proceso: 4...20 mA 3)
méx. 500 ohmids * | l 6 |GND Circuito de entrada analdgica comun
%; 7 [SA Valor de velocidad del motor: 0...20 mA
e 8 |GND Circuito de salida analégica comun
9 |[+24V Salida de tension auxiliar: +24 V CC, max. 200 mA
10 |[GND Salida de tensién auxiliar comun
- 11 [DCOM |Entrada digital comudn
- 112|ED1 Paro (0) / Marcha (1) (PID)
g 13 |[ED2 Seleccion de control PID (0) / Manual (1)
— 14 |ED3 Velocidad constante 1: parametro 71202
— 15 |ED4 Permiso marcha
L~_116|ED5 | Paro (0) / Marcha (1) (Manual)
X1B
17 |[ROCOM Salida de relé 1
18 [RONC ﬂ Sin fallos [Fallo (-1)]
®—19 |[RONO |
20 |DOSRC Salida digital, max. 100 mA
& 21 |DOOUT Equ Sin fallos [Fallo (-1)]
22 I DOGND
1 Manual:0...10 V -> referencia de velocidad. usar sensores suministrados por la salida de
PID: 0...10 V ->0...100% punto de ajuste PID. tension aux. del convertidor, consulte la pagina 55.
2) Conexién a tierra a 360° bajo una abrazadera. Par de apriete: 0,4 N-m / 3,5 Ibf-in.

3) La fuente de la sefial recibe alimentacion externa.  Las conexiones Safe Torque Off (X1C:STO; no se
Consulte las instrucciones del fabricante. Para muestra en el diagrama) se saltan por defecto.
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Macro Control de par

Esta macro proporciona ajustes de parametros para aplicaciones que requieren
control del par del motor. También se puede pasar a control de velocidad mediante
una entrada digital. Para habilitarla, ajuste el valor del parametro 9902 MACRO DE
APLIC a 8 (CTRL PAR).

Para los valores por defecto de los parametros, véase el apartado Valores por
defecto con diferentes macros en la pagina 180. Si utiliza unas conexiones diferentes
a las conexiones por defecto que se presentan a continuacion, véase el apartado
Terminales de E/S en la pagina 53.

Conexiones de E/S por defecto

X1A
1...10 kohmios P 1 |SCR Pantalla del cable de sefial (apantallamiento)
=2 |EA1 Referencia de velocidad del motor (velocidad): 0...10 V
’_‘% ~— | | 3 |GND Circuito de entrada analdgica comun
[ | 4 |+10V Tension de referencia: +10 V CC, max. 10 mA
’—@r £ I i | 5 |EA2 Referencia de par del motor (par): 4...20 mA 4)
méx. 500 ohmids § | 6 |GND Circuito de entrada analdégica comun
%‘2‘: 7 |SA Valor de velocidad del motor: 0...20 mA
25 8 |GND Circuito de salida analdégica comun
9 |+24V Salida de tension auxiliar: +24 V CC, max. 200 mA
10 [GND Salida de tensién auxiliar comdn
L 11 [DCOM |Entrada digital comun
Eg 12 |[ED1 Paro (0) / Marcha (1) (Velocidad)
113 [ED2 Avance (0) / Retroceso (1) !
e 14 |ED3 Seleccién de control de velocidad (0) / par (1)
g 15 |ED4 Velocidad constante 1: parametro 1202
] 16 |[ED5 Seleccion de aceleracion y deceleracion 2)
X1B
17 |ROCOM Salida de relé 1
18 |RONC ?—| Sin fallos [Fallo (-1)]
®—119 |[RONO !
20 |DOSRC Salida digital, max. 100 mA
—&®—21 |DOOUT 3?42 Sin fallos [Fallo (-1)]
22 |DOGND
1 Control de velocidad: Cambia el sentido de 4) La fuente de la seial recibe alimentacién externa.
rotacion. Consulte las instrucciones del fabricante. Para
Control de par: Cambia la direccién del par. usar sensores suministrados por la salida de
0 = tiempos de rampa segun los parametros 2202y te’ns_ién aux. del convertidor, consulte la
2203. pagina 55.

1 = tiempos de rampa segun los parametros 2205y Par de apriete: 0,4 N-m / 3,5 Ibf-in.
2206.

3 Las conexiones Safe Torque Off (X1C:STO; no se
) Conexién a tierra a 360° bajo una abrazadera. muestra en el diagrama) se saltan por defecto.
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Macro Modbus AC500

La macro de aplicaciéon Modbus AC500 configura los parametros de control y
comunicacion del convertidor ACS355 para que sean aplicables con el PLC AC500 y
el convertidor ACS355 en una conexion STD Modbus (adaptador FMBA-01).

La macro esta disponible en convertidores ACS355 con una version de firmware 5.03C
0 posterior.

Para activar la macro, ajuste el parametro 9902 MACRO DE APLIC a AC500
MODBUS (10).

[ ]
I u UL PLC AC500
Modbus
Otros
Convertidor dispositivos
FMBA-01
Convertidor
Adaptador | |
FMBA-01

Flujo de datos

-¢—— Palabra de control (CW) ——

<¢—— Referencias —— E/S d

—— Palabra de estado (SW) —» (CiC”CZSp)roceso
Valores actuales ——=

-

Peticiones/respuestas

de R/W de parametros Mensajes de servicio

(aciclico)
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Los valores por defecto de la macro de aplicacion Modbus AC500 para los parame-
tros del convertidor corresponden a la macro Estandar ABB (parametro 9902, valor 1
(ESTAND ABB), véase el apartado Macro Estandar ABB en la pagina 710), con las

diferencias siguientes:

N.° Nombre

Valor por defecto

1001  COMANDOS EXT1 10 (COMUNIC)
1102  SELEC EXT1/EXT2 8 (COMUNIC)
1103  SELEC REF1 8 (COMUNIC)
1604 SEL RESTAUR FALLO 8 (COMUNIC)
2201 SELACE/DEC 1/2 0 (SIN SEL)
3018 FUNC FALLO COMUN 1 (FALLO)
5302 ID ESTACION BCI 2

5303 VEL TRANSM BCI 192 (19.2 kb/s)
5304 PARIDAD BCI 1 (8NT)

5305 PERFIL CTRL BCI

2 (ABB DRV FULL)

5310 PARBCI 10

101

5311  PARBCI 11

303

5312 PARBCI 12

305

9802 SEL PROT COM

1 (STD MODBUS)

Nota: La direccién de esclavo por defecto del convertidor es 2 (parametro 5303 ID
ESTACION BCI), pero si se usan varios convertidores, la direccion debe ser Unica
para cada uno.

Para mas informacion sobre la configuracion del kit de inicio, consulte la
AC500-eCo and ACS355 quick installation guide (2CDC125145M0201 [inglés]) y la
ACS355 and AC500-eCo application guide (2CDC125152M0201 [inglés]).
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Macros de usuario

Ademas de las macros de aplicacion estandar, es posible crear tres macros de
usuario. La macro de usuario permite a éste guardar los ajustes de parametros,
incluyendo el grupo 99 DATOS DE PARTIDA, y los resultados de la identificacion del
motor en la memoria permanente y recuperar los datos con posterioridad. La
referencia del panel también se guarda si la macro se guarda y se carga en control
local. El ajuste del control remoto se guarda en la macro de usuario, pero el ajuste
del control local no se guarda.

Los pasos que se presentan a continuacion muestran como crear y recuperar la
Macro de Usuario 1. El procedimiento para las otras dos macros de usuario es
idéntico y sélo cambian los valores del parametro 9902 MACRO DE APLIC.

Para crear la Macro de Usuario 1:

» Ajuste los parametros. Realice la identificacion del motor si lo requiere la
aplicacion pero no lo ha hecho aun.

» Guarde los ajustes de parametros y los resultados de la identificacion del motor

en la memoria permanente cambiando el parametro 9902 MACRO DE APLIC a
-1 (SAL USUAR S1).

MENU
* Pulse M%AR (panel de control asistente) o % (panel de control basico) para
guardar.

Para recuperar la Macro de Usuario 1:
» Cambie el parametro 9902 MACRO DE APLIC a 0 (CAR USUAR S1).

MENU
GUARDAR . INTRO o
* Pulse N (panel de control asistente) o N (panel de control basico) para
cargar.

La macro de usuario también puede conmutarse mediante entradas digitales (véase
el parametro 1605 CAMB AJ PAR USU).

Nota: La carga de la macro de usuario también restaura los ajustes del parametro,
incluido el grupo 99 DATOS DE PARTIDA y los resultados de la identificacion del
motor. Compruebe que los ajustes correspondan al motor utilizado.

Sugerencia: El usuario puede, por ejemplo, conmutar el convertidor entre tres
motores sin tener que ajustar los parametros del motor y repetir su identificacion
cada vez que se cambia. El usuario solo tiene que establecer los ajustes y realizar la
identificacion del motor una sola vez para cada motor y, a continuacién, guardar los
datos como tres macros de usuario. Cuando se cambia el motor, sélo tiene que
cargarse la macro de usuario correspondiente y el convertidor esta listo para
funcionar.
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11

Funciones del programa

Contenido de este capitulo

El capitulo describe las funciones del programa. Para cada una de ellas hay una lista
de ajustes de usuario, sefiales actuales y mensajes de alarma y fallo relacionados.

Asistente de arranque

Introduccion

El Asistente de arranque (requiere el panel de control asistente) guia al usuario
durante el procedimiento de puesta en marcha, ayudandole a facilitar los datos
solicitados (valores de parametros) al convertidor. El Asistente de arranque también
comprueba que los valores que se han introducido sean validos, es decir, que se
encuentren dentro del intervalo permitido.

El Asistente de arranque llama a otros asistentes, cada uno de los cuales guia al usua-
rio en la tarea de especificar un juego de parametros asociado. Durante la primera
puesta en marcha, el convertidor sugiere acceder a la primera tarea, la Seleccion de
idioma. El usuario puede activar las tareas una tras otra como sugiere el Asistente de
arranque o bien de forma independiente. Asimismo, el usuario puede ajustar los para-
metros del convertidor del modo convencional sin emplear el asistente en ningun
momento.

Véase el apartado Modo de Asistentes en la pagina 96 para obtener informacion
acerca de como iniciar el Asistente de arranque y otros asistentes.
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Orden predeterminado de las tareas

En funcién de la seleccion efectuada en la tarea Aplicacion (parametro 9902 MACRO
DE APLIC), el Asistente de arranque decide qué tareas subsiguientes sugiere. Las
tareas predeterminadas se muestran en la tabla siguiente.

Seleccion de Tareas predeterminadas
aplicacion
ESTAND ABB Seleccién de idioma, Ajuste del motor, Aplicacion, Médulos opciona-

les, Control de velocidad EXT1, Control de velocidad EXT2, Control
de Marcha/Paro, Funciones temporizadas, Protecciones, Sefales de
salida

3 HILOS Seleccioén de idioma, Ajuste del motor, Aplicacion, Médulos opciona-
les, Control de velocidad EXT1, Control de velocidad EXT2, Control
de Marcha/Paro, Funciones temporizadas, Protecciones, Sefales de
salida

ALTERNA Seleccién de idioma, Ajuste del motor, Aplicacion, Médulos opciona-
les, Control de velocidad EXT1, Control de velocidad EXT2, Control
de Marcha/Paro, Funciones temporizadas, Protecciones, Sefiales de
salida

POTENC MOT Seleccion de idioma, Ajuste del motor, Aplicacién, Médulos opciona-
les, Control de velocidad EXT1, Control de velocidad EXT2, Control
de Marcha/Paro, Funciones temporizadas, Protecciones, Sefiales de
salida

MANUAL/ AUTO Seleccién de idioma, Ajuste del motor, Aplicacion, Modulos opciona-
les, Control de velocidad EXT1, Control de velocidad EXT2, Control
de Marcha/Paro, Funciones temporizadas, Protecciones, Sefales de
salida

CONTROL PID Seleccién de idioma, Ajuste del motor, Aplicacion, Médulos opciona-
les, Control PID, Control de velocidad EXT2, Control de Mar-
cha/Paro, Funciones temporizadas, Protecciones, Sefales de salida

CTRL PAR Seleccion de idioma, Ajuste del motor, Aplicacién, Médulos opciona-
les, Control de velocidad EXT2, Control de Marcha/Paro, Funciones
temporizadas, Protecciones, Sefales de salida

AC500 MODBUS Seleccién de idioma, Ajuste del motor, Aplicacion, Médulos opciona-
les, Control de velocidad EXT1, Control de velocidad EXT2, Control
de Marcha/Paro, Funciones temporizadas, Protecciones, Sefales de
salida
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Lista de las tareas y los parametros relevantes del convertidor

En funcién de la seleccion efectuada en la tarea Aplicacion (parametro 9902 MACRO
DE APLIC), el Asistente de arranque decide qué tareas subsiguientes sugiere.

Nombre

Descripcion

Ajustar parametros

Selecc. idioma

Seleccion del idioma

9901

Ajuste del motor

Ajuste de los datos del motor

Realizacién de la identificacién del motor.
(Si los limites de velocidad no se encuentran
dentro del rango permitido: Ajuste de los
limites).

9904...9909
9910

Aplicacion Seleccion de la macro de aplicacion 9902, parametros
asociados a la macro

Médulos Activacion de los médulos opcionales Grupo 35 TEMP MOT

opcionales MED, grupo 52
COMUNIC PANEL
9802

Control veloc. Seleccion de la fuente de la referencia de 1103

EXT1

velocidad

(Si se usa EA1: Ajuste de limites, escala,
inversion de la entrada analdgica EA1)

Ajuste de los limites de referencia
Ajuste de los limites de velocidad

(7301...1303, 3001)

1104, 1105
2001, 2002 (2007, 2008)

(frecuencia)
Ajuste de los tiempos de aceleracion y 2202, 2203
deceleracién

Control veloc. Seleccion de la fuente de la referencia de 1106

EXT2

velocidad

(Si se usa EA1: Ajuste de limites, escala,
inversion de la entrada analégica EA1)

Ajuste de los limites de referencia

(71301...1303, 3007)

1107, 1108

Control de par

Seleccion de la fuente de la referencia de par

(Si se usa EA1: Ajuste de limites, escala,
inversion de la entrada analégica EA1)

Ajuste de los limites de referencia

1106
(1301...1303, 30071)

1107, 1108

Control PID

Seleccion de la fuente de la referencia de
proceso

(Si se usa EA1: Ajuste de limites, escala,
inversion de la entrada analdgica EA1)

Ajuste de los limites de referencia
Ajuste de los limites de velocidad (frecuencia)

Ajuste de la fuente y los limites del valor
actual de proceso

1106

(71301...1303, 3007)

1107, 1108
2001, 2002 (2007, 2008)
4016, 4018, 4019
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Nombre Descripcion Ajustar parametros
Control de Seleccion de la fuente de las sefales de 1001, 1002
Marcha/Paro marcha y paro de los dos lugares de control

externos, EXT1y EXT2

Seleccién entre EXT1 y EXT2 1102

Definicion del control de direccion 1003

Definicion de los modos de marcha y paro 2101...2103

Seleccion del uso de la sefial de Permiso de | 1601

marcha
Protecciones Ajuste de los limites de par e intensidad 2003, 2017

Senales de Seleccién de las sefales indicadas a través | Grupo 14 SALIDAS DE
salida de la salida de relé SR1 o, si se utiliza el RELE

médulo de salidas de relé MREL-01,

SR2...SR4.

Seleccién de las sefiales indicadas a través | Grupo 15 SALIDAS

de la salida analégica SA ANALOG

Ajuste del minimo, maximo, escalado e

inversion
Funciones Ajuste de las funciones temporizadas Grupo 36 FUNCIONES
temporizadas TEMP

Seleccién del control temporizado de
marcha/paro para los lugares de control
externo EXT1y EXT2

Seleccion del control temporizado EXT1/EXT2
Activacion de la velocidad constante 1
temporizada

Seleccion del estado de la funcion temporizada
indicado a través de la salida de relé SR1 o, si
se utiliza el médulo de salidas de relé MREL-
01, SR2...SR4.

Seleccién del control temporizado del juego
de parametros PID1 1/2

1001, 1002

1102
1201

1401...1403, 1410

4027
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Contenido de las pantallas del asistente

Existen dos tipos de pantallas en el Asistente de arranque: pantallas principales y
pantallas de informacién. Las primeras instan al usuario a que facilite informacion.
El asistente avanza por las pantallas principales. Las pantallas de informacion
contienen textos de ayuda relativos a las pantallas principales. La siguiente figura
muestra un ejemplo tipico de ambos tipos de pantallas y explica su contenido.

Pantalla principal Pantalla de informacion
REM U EDICION PAR — LOC L AYUDA
Ajustar_exactamente como
1 9905 TENSION NOM MOT indica Ta placa del
motor
2 220 \4 En conexio6n con
varios motores
CANCELA] 00:00 [GUARDAR SALIR ] 00:00
1 | Parametro Texto de ayuda...
2 | Campo de entrada ... continuacién del texto de ayuda
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Control local frente a control externo

El convertidor puede recibir comandos de marcha, paro y direccién y valores de
referencia del panel de control o a través de entradas analégicas y digitales. Un bus
de campo integrado o un adaptador de bus de campo opcional permite el control a
través de un enlace de bus de campo abierto. Un PC con la herramienta
DriveWindow Light 2 también puede controlar el convertidor.

Control local Convertidor Control externo

f Conexion del Conexién del
D panel (X2) panel (X2)
E o bien Bus de campo
=2 Adaptador integrado
Panel de control FMBA (Modbus*)

Conexién del
adaptador de bus Adaptador de
de campo (X3) bus de campo

o bien
Herramienta de PC

E/S estandar

Potenciometro

* Con el moédulo adaptador de Ethernet SREA-01 es posible utilizar Modbus TCP/IP con Ethernet.
Para mas informacion, consulte el SREA-01 Ethernet adapter module user’s manual
(3AUA0000042896 [inglés]).

Control local

Los comandos de control se facilitan desde el teclado del panel de control cuando el
convertidor se halla en control local. LOC indica control local en la pantalla del panel.

Panel de control asistente Panel de control basico
LoC Ju
49.1 1z -
L] A L]
10.7 % OUTPUT FWD
DIR | 00:00 [ MENU

El panel de control siempre tiene preferencia sobre las fuentes de la sefal de control
externo cuando se emplea en modo local.
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Control externo

Cuando el convertidor se encuentra en control externo (remoto), los comandos se
facilitan a través de los terminales de E/S estandar (entradas analdgicas y digitales)
y/o la interfaz del bus de campo. Ademas, también es posible ajustar el panel de
control como la fuente de control externo.

El control externo se indica mediante REM en la pantalla del panel.

Panel de control asistente Panel de control basico
REM L
B |G 491
0.5 A L
10.7 % OUTPUT FWD
"~ DIR 100:00 [ MENU |

El usuario puede conectar las sefiales de control a dos lugares de control externo,
EXT1 o0 EXT2. En funcion de la seleccién del usuario, uno de los dos esta activo en
un momento determinado. Esta funcién tiene un tiempo de ejecucion de 2 ms.

Ajustes
Tecla del panel Informacion adicional
LOC/REM Seleccion entre control local y externo (remoto)
Parametro
1102 Seleccion entre EXT1y EXT2
1001/1002 Fuente de marcha, paro y direccion para EXT1/EXT2
1103/1106 Fuente de referencia para EXT1/EXT2

Diagnésticos

Seiial actual Informacion adicional
0111/0112 EXT1/EXT2 referencia
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Diagrama de bloques: Fuente de marcha, paro y direccion para EXT1

La figura siguiente muestra los parametros que seleccionan la interfaz para la marcha,
el paro y la direccion del lugar de control externo EXT1.

ED1 =2

: ED5 EXT1

ED5 6 — Marcha/paro/
Seleccion de bus de direccion
campo —
Véanse los capitulos COMUNIC 1

Bus de campo — Control de bus de campo 1007

integrado con bus de campo inte-
grado en la pagina 337y
Control de bus de campo

Adaptador de bus de — ¢op adaptador de bus de

campo campo en la pagina 357.

Panel de control PANEL

Funcién temporizada FUNC TEMP 1...4

Tempor./Contador MARCHA/PARO

Programacion de PROG SEC

secuencias

Diagrama de bloques: Fuente de referencia para EXT1

La figura siguiente muestra los parametros que seleccionan la interfaz para la
referencia de velocidad del lugar de control externo EXT1.

EA1 — EA1, EA2, ED3, ED4, ED5
EA2 EXT1
ED3 Seleccion de bus de 6 — nggqenma
ED4 campo i ] (Hz/rpm)
ED5 Véanse los capitulos |
Control de bus de campo | COMUNIC
Bus de campo __| con bus de campo inte-
inltjegrado P grado en la pagina 331y 1103
Control de bus de campo
Adaptador de bus de —{ con adaptador de bus de
campo campo en la pagina 357.
Entrada de frecuencia FREC ENTRADA
Panel de control PANEL
Programacion de PROG SEC
secuencias
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Tipos de referencia y proceso

El convertidor puede aceptar diversas referencias ademas de la entrada analdgica
convencional y las sefales del panel de control.

+ La referencia del convertidor puede facilitarse con dos entradas digitales: una
entrada digital aumenta la velocidad y la otra la reduce.

» El convertidor puede formar una referencia a partir de dos sefiales de entrada
analdgicas mediante funciones mateméaticas: suma, resta, multiplicacion y
division.

» El convertidor puede formar una referencia a partir de una sefial de entrada
analdgica y una sefial recibida a través de una interfaz de comunicacioén serie
mediante funciones matematicas: suma, resta, multiplicacién y division.

» La referencia del convertidor puede facilitarse con dos entradas de frecuencia.

» Con el lugar de control externo EXT1/EXT2, el convertidor puede formar una
referencia a partir de una sefal de entrada analdgica y una sefial recibida a
través de una programacion de secuencias mediante funciones matematicas:
suma.

Es posible escalar la referencia externa de modo que los valores minimo y maximo
de la sefial correspondan a una velocidad distinta de los limites de velocidad minimo
y maximo.

Ajustes
Parametro Informacion adicional
Grupo 11 SELEC REFERENCIA Fuente de referencia externa, tipo y escalado
Grupo 20 LIMITES Limites de funcionamiento
Grupo 22 ACEL/DECEL Rampas de aceleracion y deceleracion de la referencia
de velocidad
Grupo 24 CTRL PAR Tiempos de rampa de la referencia de par
Grupo 32 SUPERVISION Supervision de referencia
Diagnésticos
Senal actual Informacién adicional
0111/0112 Referencia REF1/REF2
Grupo 03 SENALES ACT BC Referencias en distintas etapas de la cadena de
proceso de referencia
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Correccion de la referencia

En la correccion de la referencia, la referencia externa se corrige en funcién del valor
medido de una variable de aplicacion secundaria. El siguiente diagrama de bloques
ilustra esta funcion.

1105 REF1 MAXIMO |

1108 REF2 MAXIMO @
Conmut?) Seleccionar
IConmut,|
frec. | — 2 (DIRECTO)
max. y 1 (PROPOR-
veloc / / (Hz/rpm)/1_ (CIONAL)
max. | | REF2 (%) REF1 (Hz/rpm) /
: — 0 —| 0(SINSEL) REF2 (%)) Suma] .
9904 onmu
MODO CTRL 4230 Mul | [ Ml |||
MOTOR - % > —
par_| / 4231 ESCALA TRIM—]
max. .
4233
SELECCION
TRIM Conmut
RefPIDZJ— PID2| PID2 /
Act. PID2— salida \
4232 FUENTE DE CORREC

REF1 (Hz/rpm) / REF2 (%) = Referencia del convertidor antes de la correccion
REF’ = Referencia del convertidor después de la correccion

veloc. max. = par. 2002 (o 2001 si el valor absoluto es mayor)

frec. max. = par. 2008 (o 2007 si el valor absoluto es mayor)

par max. = par. 2074 (o 2013 si el valor absoluto es mayor)

Ref. PID2 = par. 4210

Act PID2 = par. 4214...4221

1) Nota: La correccion de la referencia de par solo es para la referencia externa REF2 (%).
2 REF1 o REF2 dependiendo de cual esté activa. Véase el parametro 7702.

3) Cuando el par. 4232 = REFPID2, |a referencia de correccidon maxima se define con el
parametro 7705 cuando REF1 esta activa y con el parametro 7708 cuando REF2 esta activa.
Cuando el par. 4232 = SALIDAPID?2, la referencia de correccidon maxima se define con el

parametro 2002 si el valor del parametro 9904 es VECTOR: VELOC o VECTOR: PARy con
el valor del parametro 2008 si el valor del parametro 9904 es ESCALAR: FREC.

Ajustes
Parametro Informacion adicional
1102 Seleccién REF1/2
4230 ...4232 Ajustes de la funcion de correccion
4201 ...4229 Ajustes de control PID
Grupo 20 LIMITES Limites de funcionamiento del convertidor
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El convertidor acciona una cinta transportadora. Se controla mediante velocidad,
pero también debe tenerse en cuenta la tension de la cinta: si la tension medida
supera el punto de ajuste de tension, la velocidad se reducira ligeramente y

viceversa.

Para obtener la correcciéon de velocidad requerida, el usuario:

+ activa la funcion de correccion y le conecta el punto de ajuste de tension y la

tension medida;

+ ajusta la correccién a un nivel adecuado.

Referencia de
velocidad

Medicién
de tension

Punto de ajuste
de la tension

Diagrama de bloques simplificado

Cinta transportadora controlada por velocidad

Medicién de tension

Suma

PID

Rodillos de accionamiento
(arrastre)

Referencia de
velocidad corregida
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Entradas analégicas programables

El convertidor dispone de dos entradas de tension/intensidad analdgicas programa-
bles. Cada entrada puede invertirse y filtrarse, y los valores maximo y minimo pueden
ajustarse. El ciclo de actualizacién de las entradas analdgicas es de 8 ms (un ciclo de
12 ms por segundo). El tiempo de ciclo es inferior cuando se transfiere informacion al
programa de aplicacion (8 ms -> 2 ms).

Ajustes

Parametro

Informacion adicional

Grupo 11 SELEC REFERENCIA

EA como fuente de referencia

Grupo 13 ENTRADAS ANALOG

Proceso de entradas analégicas

3001, 3021, 3022, 3107

Supervisién de pérdida de EA

Grupo 35 TEMP MOT MED

EA en medicién de la temperatura del motor

Grupos 40 CONJ PID PROCESO 1
...42PID TRIM / EXT

EA como referencia de control de proceso PID o
fuente de valores actuales

8420, 8425, 8426
8430, 8435, 8436

8490, 8495, 8496

EA como referencia de programacién de secuencias
o sefal de disparo

Diagnésticos

Senal actual Informacion adicional

0120, 0121 Valores de la entrada analégica

1401 Pérdida de sefial en EA1/EA2 a través de SR 1

1402/1403/1410 Pérdida de sefal en EA1/EA2 a través de SR 2...4.
Solo con médulo opcional MREL-01.

Alarma

FALLO EA1/ FALLO EA2

Sefial de EA1/EA2 por debajo del limite de 3021 EA1
FALLO LIMIT | 3022 EA2 FALLO LIMIT

Fallo

FALLO EA1/ FALLO EA2

Sefial de EA1/EA2 por debajo del limite de 3021 EA1
FALLO LIMIT | 3022 EA2 FALLO LIMIT

PAR ESCALA EA

Escalado incorrecto de la sefial de EA (1302 < 1301 0
1305 < 1304)
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Salida analégica programable

El convertidor dispone de una salida de intensidad programable (0...20 mA). La
sefal de salida analdgica puede invertirse y filtrarse, y los valores maximo y minimo
pueden ajustarse. Las sefales de salida analdgica pueden ser proporcionales a la
velocidad del motor, la frecuencia de salida, la intensidad de salida, el par motor, la
potencia del motor, etc. El ciclo de actualizacién de la salida analégica es de 2 ms.

La salida analégica se puede controlar mediante programacion de secuencias.
También es posible escribir un valor en una salida analdgica a través de un enlace
de comunicacion serie.

Ajustes
Parametro Informacién adicional
Grupo 75 SALIDAS ANALOG Seleccioén y proceso del valor de la SA
Grupo 35 TEMP MOT MED SA en la medicion de la temperatura del motor
8423/8433/...18493 Control de la SA con programacion de secuencias

Diagnosticos

Seiial actual Informacién adicional
0124 Valor de la SA
0170 Valores de control de la SA definidos por la programacion

de secuencias

Fallo
PAR ESCALA SA Escalado incorrecto de la sefial de SA (1503 < 1502)
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Entradas digitales programables

El convertidor dispone de cinco entradas digitales programables. Su tiempo de
actualizacion es de 2 ms.

Una entrada digital (ED5) se puede programar como entrada de frecuencia. Véase el
apartado Entrada de frecuencia en la pagina 135.

Ajustes

Parametro Informacion adicional

Grupo 10 MARCHA/PARO/DIR ED como marcha, paro, direccion

Grupo 11 SELEC REFERENCIA ED en seleccién de referencia o fuente de referencia

Grupo 72 VELOC CONSTANTES |ED en seleccion de velocidad constante

Grupo 176 CONTROLES SISTEMA |ED como Permiso de marcha externo, restauracion de
fallos o sefial de cambio de macro de usuario

Grupo 19 TEMPOR Y CONTADOR |ED como fuente de la sefial de control de temporizador o

contador

2013, 2014 ED como fuente de limite de par

2109 ED como fuente de orden de paro de emergencia
externa

2201 ED como sefal de seleccién de rampa de aceleracion y
deceleracion

2209 ED como sefal de forzar a cero la rampa

3003 ED como fuente de fallo externo

Grupo 35 TEMP MOT MED ED en la medicién de la temperatura del motor

3601 ED como fuente de la sefial de permiso de la funcion
temporizada

3622 ED como fuente de la sefial de activacion del reforzador

4010/411014210 ED como fuente de la sefial de referencia del controlador
PID

4022/4122 ED como sefial de activacion de la funcion dormir en
PID1

4027 ED como fuente de la sefal de seleccién del juego de
parametros PID1 1/2

4228 ED como fuente de la sefial de activacion de la funcion
PID2 externa

Grupo 84 PROG SECUENCIA ED como fuente de la sefial de control de la

programacion de secuencias

Diagnésticos

Senal actual Informacion adicional
0160 Estado de la ED
0414 Estado de la ED en el momento en que se produjo el

Ultimo fallo
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Salidas de relé programables

El convertidor dispone de una salida de relé programable. Es posible agregar tres
salidas de relé adicionales con el médulo opcional de salidas de relé MREL-01.

Para més informacién, consulte el MREL-01 output relay module user's manual
(3AUA0000035974 [inglés]).

Mediante el ajuste de parametros, es posible elegir qué informacién va a indicarse a
través de la salida de relé: listo, en marcha, fallo, alarma, etc. Su tiempo de actualiza-
cion es de 2 ms.

Puede copiarse un valor en una salida de relé mediante un enlace de comunicacion
serie.

Ajustes
Parametro Informacién adicional
Grupo 14 SALIDAS DE RELE Selecciones y tiempos de funcionamiento del valor de
la SR
8423 Control de la SR con programacion de secuencias
Diagnésticos
Senal actual Informacion adicional
0134 Palabra de control de la SR a través del control de bus
de campo
0162 Estado SR 1
0173 Estado SR 2...4. S6lo con médulo opcional MREL-01.

Entrada de frecuencia

La entrada digital ED5 se puede programar como entrada de frecuencia. La entrada
de frecuencia (de 0 a 16000 Hz) se puede utilizar como fuente de la sefial de referen-
cia externa. Su tiempo de actualizacién es de 50 ms. El tiempo de actualizacién es
menor cuando se transfiere informacién al programa de aplicacion (50 ms -> 2 ms).

Ajustes
Parametro Informacion adicional
Grupo 18 ENT FREC Y SAL TRA Filtrado y valores maximo y minimo de la entrada de
frecuencia
1103/1106 Referencia externa REF1/2 a través de la entrada de
frecuencia
4010, 4110, 4210 Entrada de frecuencia como fuente de la referencia
PID
Diagnésticos
Seiial actual Informacion adicional
0161 Valor de la entrada de frecuencia
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Salida de transistor

El convertidor dispone de una salida de transistor programable. Dicha salida puede
utilizarse como salida digital o de frecuencia (0...16000 Hz). El tiempo de actualiza-
cion de la salida de transistor/frecuencia es de 2 ms.

Ajustes

Parametro

Informacion adicional

Grupo 18 ENT FREC Y SAL TRA

Ajustes de la salida de transistor

8423

Control de la salida de transistor en programacion de
secuencias

Diagnosticos

Senal actual Informacion adicional
0163 Estado de la salida de transistor
0164 Frecuencia de la salida de transistor

Senales actuales

Estan disponibles varias sefiales actuales:

» Intensidad, tensién, potencia y frecuencia de salida del convertidor

* Velocidad y par del motor

» Tension de CC del circuito intermedio
» Lugar de control activo (LOCAL, EXT1 o0 EXT2)

* Valores de referencia

» Temperatura del convertidor

» Contador de tiempo de funcionamiento (h), contador de kWh
» Estados de las E/S digital y E/S analdgica
» Valores actuales del regulador PID.

En la pantalla del panel de control asistente se pueden visualizar tres sefiales simulta-
neamente (una sefal en la pantalla del panel de control basico). También es posible
leer los valores a través del enlace de comunicacion serie o a través de las salidas

analdgicas.
Ajustes
Parametro Informacion adicional
1501 Seleccién de una sefial actual para la SA
1808 Seleccion de una sefal actual para la salida de

frecuencia

Grupo 32 SUPERVISION

Supervisién de sefial actual
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Parametro

Informacion adicional

Grupo 34 PANTALLA PANEL

Seleccion de las sefiales actuales que se visualizaran en
el panel de control

Diagnésticos

Senal actual Informacion adicional
Grupos 01 DATOS FUNCIONAM | Listas de sefiales actuales
... 04 HISTORIAL FALLOS

Identificacion del motor

El rendimiento del control vectorial se basa en un modelo preciso del motor
determinado durante la puesta en marcha del mismo.

Se efectia una Magnetizacion de identificacion del motor de forma automatica la
primera vez que se facilita la orden de marcha. Durante la primera puesta en marcha,
el motor se magnetiza a velocidad cero durante varios segundos para permitir la
creacion del modelo del motor. Este método de identificacion es adecuado para la

mayoria de las aplicaciones.

En aplicaciones exigentes, puede realizarse una Marcha de identificacién (Marcha

de ID) por separado.

Ajustes
Parametro 9910 MARCHA ID
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Funcionamiento con cortes de la red

Si se interrumpe la tensién de alimentacion entrante, el convertidor permanecera
funcionando empleando la energia cinética del motor en giro. El convertidor seguira
plenamente operativo mientras el motor gire y genere energia para el convertidor. El
convertidor puede seguir funcionando tras la interrupcion si el contactor principal
permanecio cerrado.

(1 1R
W IR o,

M sal CcC
(N-m) (Hz) (V cc) Ucd
160 80 520
120 60 390

e fsal
80 40 260 7// R
“ N\
—T,
40 20 130 // S~
pd
e
0 0 0 t(s)
1,6 4,8 8 11,2 14,4

Ucc= Tension del circuito intermedio del convertidor, fs, = Frecuencia de salida del
convertidor,

Ty = Par del motor
Pérdida de la tension de alimentacion con carga nominal (fsy = 40 Hz). La tensién de CC
del circuito intermedio cae hasta el limite minimo. El regulador mantiene la tension estable
mientras la alimentacion de entrada esta desconectada. El convertidor acciona el motor en
modo generador. La velocidad del motor se reduce, pero el convertidor se mantendra en
funcionamiento mientras el motor posea suficiente energia cinética.

Ajustes
Parametro 2006 CTRL SUBTENSION

Magnetizacion por CC

Cuando se activa la magnetizacion por CC, el convertidor magnetiza de forma
automatica el motor antes del arranque. Esta funcion garantiza el mayor par de
arranque posible, hasta el 180% del par nominal del motor. Al ajustar el tiempo de
premagnetizacion, es posible sincronizar el arranque del motor y, por ejemplo, una
liberacion del freno mecanico. La funcién de arranque automatico y la magnetizacion
por CC no pueden activarse a la vez.

Ajustes
Parametros 2701 FUNCION MARCHA'y 2103 TIEMPO MAGN CC
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Desencadenantes de mantenimiento

Se puede activar un desencadenante de mantenimiento para que muestre un aviso
en la pantalla del panel cuando, por ejemplo, el consumo de potencia del convertidor
supera el punto de disparo definido previamente.

Ajustes

Grupo de parametros 29 DISP MANTENIMIENTO

Retencién por CC

Al activar la funcién de Retencion por CC del
motor, es posible bloquear el rotor a velocidad : ‘
cero. Cuando la referencia y la velocidad del !
. . Veloc. de !
motor caen por debajo de la velocidad de ret. por CC
retencién por CC preajustada, el convertidor
detiene el motor y empieza a suministrar CC

al motor. Cuando la velocidad de referencia

vuelve a superar la velocidad de retencion por
CC, se reanuda el funcionamiento normal del Vew
convertidor. ret. por CC

Velocidad del motor
. Retencién por CC
———————— P

S

s)

Referencia de velocidad

» 1 (S)
Ajustes
Parametros 2101...2106
Paro con compensacion de velocidad
E.I paro con compensacién de vellocic.iad esta Velocidad del motor
disponible, por ejemplo, para aplicaciones en A
que una cinta transportadora deba desplazarse Orden de paro
una determinada distancia tras recibir la orden Veloc. | areaA=areaB
de paro. A velocidad maxima el motor se max.
detiene habitualmente siguiendo la rampa de A
deceleracion definida. Por debajo de la veloci- Veloc..
dad maxima, el paro se demora haciendo fun- usada
cionar el convertidor a la velocidad actual antes B
de que el motor siga la rampa hasta pararse. >1(s)

Tal como se muestra en la figura, la distancia
recorrida tras la orden de paro es la misma en ambos casos, es decir, el area A es igual
al area B.

Puede restringirse la aplicacién de la compensacién de velocidad a la direccién de
giro en avance o en retroceso.

Nota: La funcion de paro con compensacion de la velocidad sélo esta activa si la
velocidad usada es superior al 10% de la velocidad maxima.

Ajustes
Parametro 2102 FUNCION PARO
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Frenado por flujo

El convertidor puede proporcionar una mayor deceleracion aumentando el nivel de
magnetizacion en el motor. Al incrementar el flujo del motor, la energia generada por
éste durante el frenado puede convertirse en energia térmica del motor.

Velocidad del motor T (%)
A Ts = par de frenado

Tn = 100 N'm

Sin frenado por flujo

7

Frenado por flujo

Frenado por

flujo Sin frenado por flujo
> f(s) A : ; ; . » f(Hz)
50 Hz / 60 Hz
P fr 9 .
ar de frenado (%) Frenado por flujo 5grtninal motor
100

T ) 7.5kW
@ 2,2kw

o/
ﬂ( 3 0,37 kW
N

40 1

M
20 \\M
0 ‘ ‘ ‘ ‘ ‘ ‘ ‘ ‘ — f(Hz)
I) 5 10 15 20 25 30 35 40 45
Par de frenado (%
ar de frenado (%) Sin frenado por flujo
100 A
80 -
1
60
40 - )
\2\
N\
] &SM
0 : : : : : : : : : f(Hz)

0 5 10 15 20 25 30 35 40 45
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El convertidor monitoriza el estado del motor de forma continua, también durante el
frenado por flujo. Por lo tanto, el frenado por flujo puede emplearse tanto para detener
el motor como para cambiar la velocidad. Otras ventajas del frenado por flujo son:

» Elfrenado empieza inmediatamente después de facilitar un comando de paro. La
funcioén no tiene que esperar a la reduccion de flujo antes de que pueda iniciar el
frenado.

» La refrigeracion del motor es eficiente. La intensidad del estator del motor
aumenta durante el frenado por flujo, y no la intensidad del rotor. El estator se
refrigera de forma mucho mas eficaz que el rotor.

Ajustes
Parametro 2602 FRENADO FLUJO

Optimizacién de flujo

La optimizacién de flujo reduce el consumo total de energia y el nivel de ruido del
motor cuando el convertidor funciona por debajo de la carga nominal. El rendimiento
total (motor y convertidor) puede aumentarse de un 1% a un 10%, en funcion de la
velocidad y el par de la carga.

Ajustes
Parametro 2601 OPTIMIZAC FLUJ

Rampas de aceleracion y deceleracion

Estan disponibles dos rampas de aceleracion y
deceleracion que el usuario puede seleccionar.
Es posible ajustar los tiempos de aceleracién y A Linea
deceleracion y la forma de rampa. El cambio I )
entre las dos rampas puede controlarse con una

entrada digital o bus de campo. \ Curva en 5

Velocidad del motor

Las alternativas disponibles para la forma
de rampa son Lineal y Curva en S.

La forma Lineal es adecuada para convertidores > t(s)
que requieran una aceleracion/deceleracion ‘ 2
constante o lenta.

La forma de Curva en S es ideal para cintas que transportan cargas fragiles u otras
aplicaciones en las que se requiere una transicion suave al cambiar la velocidad.
Ajustes

Grupo de parametros 22 ACEL/DECEL

La programacion de secuencias ofrece ocho tiempos de rampa adicionales. Véase el
apartado Programacion de secuencias en la pagina 170.



142 Funciones del programa

Velocidades criticas

Existe una funcion de velocidades criticas para aplicaciones en las que es necesario
evitar determinadas velocidades del motor o franjas de velocidad debido, por ejem-

plo, a problemas de resonancia mecanica. El usuario puede definir tres velocidades
criticas o franjas de velocidad diferentes.

Ajustes

Grupo de parametros 25 VELOC CRITICAS

Velocidades constantes

Es posible definir siete velocidades constantes positivas. Estas velocidades se
seleccionan a través de entradas digitales. La activacion de la velocidad constante
toma precedencia sobre la referencia de velocidad externa.

Las selecciones de velocidad constante se ignoran en cualquiera de los casos
siguientes:

* el control de par esta activo, o

» se sigue la referencia PID, o

» el convertidor esta en modo de control local.

Esta funcion tiene un tiempo de ejecuciéon de 2 ms.

Ajustes

Parametro Informacién adicional

Grupo 12 VELOC CONSTANTES | Ajustes de velocidad constante

1207 Velocidad constante 6. Se usa también para funcién de
avance lento. Véase el apartado Avance lento en la
pagina 163.

1208 Velocidad constante 7. También se usa para funciones de
fallo (véase el grupo 30 FUNCIONES FALLOS)y la
funcion de avance lento (véase el apartado Avance lento
en la pagina 163).
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Relacion U/f personalizada

El usuario puede definir una curva U/f (tensién de salida como una funcién de la
frecuencia). Esta relacion personalizada sélo se utiliza en aplicaciones especiales en
que no basta con las relaciones U/f lineales y cuadraticas (p. €j., cuando se necesita
potenciar el par de arranque del motor).

Tension (V) Relacién U/f personalizada

A
Par. 2618
Par.2616f —— — — — — — — — — — — — — — — — — — — — — — 2

Par. 26714} — - - — -~ — = - = — = = — = = — —

Par. 2612
Par. 2670f — - — — _

Par. 2603

: : : » f(Hz)
Par. 2671 Par. 2613 Par. 2615 Par. 2617 Par. 9907

Nota: La curva U/f solo puede utilizarse en control escalar, es decir, cuando el ajuste
de 9904 MODO CTRL MOTOR es ESCALAR: FREC.

Nota: Los puntos de tension y de frecuencia de la curva U/f deben cumplir las
condiciones siguientes:

2610< 2612< 2614<2616< 2618y
2611 < 2613 < 2615< 2617 < 9907

ADVERTENCIA: Las altas tensiones a bajas frecuencias pueden dar lugar a
un bajo rendimiento o provocar dafios al motor (sobrecalentamiento).

Ajustes
Parametro Informacion adicional
2605 Activacion de la relacion U/f personalizada
2610...2618 Ajustes de la relacion U/f personalizada

Diagnésticos

Fallo Informacion adicional

PAR U/F ADAPT Relacion U/f incorrecta
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Ajuste del regulador de velocidad

Es posible ajustar de forma manual la ganancia, el tiempo de integracion y el tiempo
de derivacion del regulador, o puede dejarse que el convertidor efectie una Marcha
de autoajuste independiente del regulador de velocidad (parametro 2305 MARCHA
AUTOAJUST). En esta Marcha de autoajuste, el regulador de velocidad se ajusta
basandose en la carga y la inercia del motor y de la maquina. La siguiente figura
muestra respuestas de velocidad a un escaldn de referencia de velocidad (tipica-
mente, del 1 al 20%).

ok

\J

A: Subcompensado

B: Ajustado normalmente (autoajuste)

C: Ajustado normalmente (manualmente). Mejor rendimiento dinamico que con B
D: Regulador de velocidad sobrecompensado

La figura siguiente es un diagrama de bloques simplificado del regulador de
velocidad. La salida del regulador es la referencia para el regulador de par.

Derivada
aceleracion
compensacion

Proporcional,

i +
Referencia +__ Valor integral +3" Referencia
de velocidad -k de error + de par

Derivada

Velocidad actual calculada

Nota: El regulador de velocidad puede utilizarse en control vectorial, es decir, cuando
el ajuste de 9904 MODO CTRL MOTOR es VECTOR: VELOC o VECTOR: PAR.
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Ajustes
Grupos de parametros 23 CTRL VELOCIDAD y 20 LIMITES

Diagnosticos
Senfial actual 0702 VELOCIDAD

Cifras de rendimiento del control de velocidad

La tabla siguiente muestra las cifras de rendimiento tipicas del control de velocidad.

?N (%)
1 Tcarga
Control de Sin encoder [Con encoder 100
velocidad
Precision 20% del 2% del
estatica deslizamiento |deslizamiento t(s)
del motor del motor »-
nominal nominal - , 0
Precision <1%scon |<1%s con %ref ClArea<1%s
dinamica escalén de par |escalén de par N
del 100% del 100% Ty = par nominal del motor
ny = velocidad nominal del motor
Nyt = velocidad real
nees = referencia de velocidad
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Cifras de rendimiento del control del par

El convertidor puede llevar a cabo un control preciso del par sin realimentacion de
velocidad del eje del motor. La tabla siguiente muestra las cifras de rendimiento
tipicas del control de par.

$ (%)
N Tref N\
Controlde  [Sin encoder [Con encoder | 100 T
par 90-|- - - - / act
No linealidad (+5% con par  |+5% con par '
nominal nominal :
(20% en el l
punto de '
funcionamiento '
mas exigente) :
Tiempo de <10 ms con <10 ms con '
incremento de |par nominal par nominal !
escalon de par 10-|- - - - ' t(s)
-— >
<5ms
Ty = par nominal del motor
T.ef = referencia de par
Tyt = par real

Control escalar

Es posible seleccionar el control escalar como el método de control del motor en
lugar del control vectorial. En el modo de control escalar, el convertidor se controla
con una referencia de frecuencia.

Se recomienda activar el modo de control escalar en las siguientes aplicaciones
especiales:

» En convertidores multimotor: 1) si la carga no se comparte equitativamente entre
los motores, 2) si los motores tienen tamafios distintos, o 3) si los motores van a
cambiarse tras la identificacién del motor.

« Silaintensidad nominal del motor es inferior al 20% de la intensidad de salida
nominal del convertidor.

» Cuando el convertidor se usa con fines de prueba sin un motor conectado.

No se recomienda utilizar el modo de control escalar para motores sincronos de
imanes permanentes.

En el modo de control escalar, algunas funciones estdndar no estan disponibles.

Ajustes
Parametro 9904 MODO CTRL MOTOR
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Compensacion IR para un convertidor con control escalar

La compensacion IR esta activa sélo cuando el
modo de control del motor es escalar (véase el 1
apartado Control escalar en la pagina 7146).
Cuando se activa la compensacion IR, el con-
vertidor aporta un sobrepar de tension al motor |

a bajas velocidades. La compensacion IR es util |

en aplicaciones que requieren un elevado par ¥ Sin compensacion

de arranque. En control vectorial no se admite | > f(Hz)
ni se necesita compensacion IR. !

A\ Tension del motor

Compensacion IR

Ajustes
Parametro 2603 TENS COMP IR

Funciones de proteccion programables

EA<Min

La funcién EA<Min define el funcionamiento del convertidor si una sefial de entrada
analdgica cae por debajo del limite minimo preajustado.

Ajustes
Parametros 3007 EA<FUNCION MIN, 3021 EA1 FALLO LIMITy 3022 EA2 FALLO
LIMIT

Pérdida del panel

La funcion de Pérdida del panel define el funcionamiento del convertidor cuando el
panel de control seleccionado como lugar de control del convertidor deja de
comunicar.

Ajustes

Parametro 3002 ERROR COM PANEL

Fallo externo

Los fallos externos (1 y 2) pueden supervisarse definiendo una entrada digital como
fuente para una sefal de indicacion de fallo externo.

Ajustes

Parametros 3003 FALLO EXTERNO 1y 3004 FALLO EXTERNO 2
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Proteccioén contra bloqueo

El convertidor protege el motor en una situacion de bloqueo. Es posible ajustar los
limites de supervision (frecuencia, tiempo) y elegir cémo reacciona el convertidor al
estado de bloqueo del motor (indicacion de alarma / indicacion de fallo y paro del
convertidor / sin reaccion).

Ajustes

Parametros 3070 FUNCION BLOQUEO, 3011 FREC DE BLOQUEOYy 3012 TIEMPO
BLOQUEO

Proteccion térmica del motor

Se puede proteger el motor frente a un sobrecalentamiento activando la funcion de
Proteccion térmica del motor.

El convertidor calcula la temperatura del motor partiendo de las siguientes
suposiciones:

» El motor se encuentra a la temperatura ambiente de 30 °C (86 °F) cuando se
suministra alimentacion al convertidor.

» Latemperatura del motor se calcula con el tiempo térmico y la curva de carga del
motor ajustables por el usuario o calculados de forma automatica (véanse las
figuras siguientes). Debe ajustarse la curva de carga si la temperatura ambiente
supera los 30 °C (86 °F).

Carga del,
motor Intensidad de salida en
100% + A relacion (%) con la intensidad
150 nominal del motor
T Punto de ruptura
t ;Curva de carga
> | mot
Aumento) | P 3007 100 =1~~~ _ del motor
temp. : \ 127% |
100% | !
‘ P3008 50 + % !
63% [ - o/ Carga a vé‘alocidad cero
|
| t [ f
Constante de tiempo térmica del motor P 3009
Ajustes

Parametros 3005 PROT TERMIC MOT, 3006 TIEMPO TERM MOT, 3007 CURVA
CARGA MOT, 3008 CARGA VEL CERO'y 3009 PUNTO RUPTURA

Nota: También es posible utilizar la funcion de medicion de la temperatura del motor.
Véase el apartado Medicién de la temperatura del motor a través de la E/S estandar
en la pagina 158.
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Proteccién de baja carga

La pérdida de la carga del motor puede indicar un fallo del proceso. El convertidor
proporciona una funcién de baja carga para proteger la maquinaria y el proceso en
este tipo de estados de fallo graves. Se pueden elegir los limites de supervisiéon
(curva de baja carga y tiempo de baja carga), al igual que la accién adoptada por el
convertidor al darse el estado de baja carga (indicacién de alarma / indicacién de
fallo y paro del convertidor / sin reaccion).

Ajustes

Parametros 3013 FUNC BAJA CARGA, 3014 TIEM BAJA CARGA 'y 3015 CURVA
SUBCARGA

Proteccion de fallo a tierra

La proteccion de fallo a tierra detecta los fallos a tierra en el motor o el cable de
motor. Es posible seleccionar que esta proteccién se active durante el arranque y el
funcionamiento o sélo durante el funcionamiento.

Un fallo a tierra en la red de alimentacion no activa la proteccion.

Ajustes

Parametro 3017 FALLO TIERRA

Cableado incorrecto

Define el funcionamiento cuando se detecta una conexion incorrecta del cable de
potencia de entrada.

Ajustes
Parametro 3023 FALLO CABLE

Pérdida de fase de entrada

Los circuitos de proteccién de pérdida de fase de entrada supervisan el estado de la
conexion del cable de potencia de entrada mediante la deteccion del rizado del
circuito intermedio. Si se pierde una fase, el rizado aumenta.

Ajustes

Parametro 3016 FASE RED
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Fallos preprogramados

Sobreintensidad

El limite de disparo por sobreintensidad del convertidor es el 325% de su intensidad
nominal.

Sobretension de CC

El limite de disparo por sobretension de CC es de 420 V para convertidores de 200 V
y de 840 V (para convertidores de 400 V).

Subtension de CC

El limite de disparo por subtensién de CC es adaptativo. Véase el parametro 2006
CTRL SUBTENSION.

Temperatura del convertidor

El convertidor supervisa la temperatura de los IGBT. Existen dos limites de supervision:
limite de alarma y limite de disparo por fallo.

Cortocircuito

Si se produce un cortocircuito, el convertidor no se pone en marcha y se indica un
fallo.

Fallo interno

Si el convertidor detecta un fallo interno, se detiene y se indica un fallo.

Limites de funcionamiento
El convertidor dispone de limites ajustables para la velocidad, la intensidad (maxima),
el par (maximo) y la tensién de CC.
Ajustes
Grupo de parametros 20 LIMITES

Limite de potencia

La limitacion de potencia se utiliza para proteger el puente de entrada y el circuito
intermedio de CC. Si se supera la potencia maxima permitida, el par del convertidor
se restringe de forma automatica. Los limites de potencia continua y de sobrecarga
maxima dependen del hardware del convertidor. Para consultar valores especificos,
véase el capitulo Datos técnicos en la pagina 397.
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Restauraciones automaticas

El convertidor puede restaurarse de forma automatica tras fallos de sobreintensidad,
sobretension, subtensién, externos y “entrada analdgica por debajo de un minimo”.
Las restauraciones automaticas deben ser activadas por el usuario.

Ajustes

Parametro Informacion adicional
Grupo 31 REARME AUTOMATIC | Ajustes de restauracion automatica

Diagnésticos

Alarma Informacién adicional
REARME AUTOMATICO Alarma de restauracion automatica
Supervisiones

El convertidor monitoriza si determinadas variables que puede seleccionar el usuario
se encuentran dentro de los limites definidos por el mismo. El usuario puede ajustar
limites para la velocidad, la intensidad, etc. El estado de la supervision se puede
indicar mediante salidas digitales o de relé.

Estas funciones tienen un tiempo de ejecucion de 2 ms.

Ajustes

Grupo de parametros 32 SUPERVISION

Diagnésticos

Senal actual Informacioén adicional

1401 Estado de la supervision mediante SR 1

1402/1403/1410 Estado de la supervisiéon mediante SR 2...4. Sélo con
modulo opcional MREL-01.

1805 Estado de la supervision mediante SD

8425, 8426/ 8435, 8436 /.../8495, | Cambio de estado de programacion de secuencias seguin

8496 las funciones de supervision

Bloqueo de parametros

El usuario puede evitar el ajuste de parametros activando el bloqueo de parametros.

Ajustes
Parametros 1602 BLOQUEO PARAMy 1603 CODIGO ACCESO
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Control PID

El convertidor dispone de dos reguladores PID integrados:
» PID de proceso (PID1) y
» PID externo/trim (PID2).

El regulador PID puede usarse cuando es necesario controlar la velocidad del motor
basandose en variables del proceso, como la presion, el flujo o la temperatura.

Cuando se activa el control PID, se conecta una referencia de proceso (punto de
ajuste) al convertidor en lugar de una referencia de velocidad. También se transmite
un valor actual (realimentacion de proceso) al convertidor. El convertidor compara la
referencia y los valores actuales y ajusta automaticamente su velocidad para mante-
ner la cantidad medida del proceso (valor actual) en el valor deseado (referencia).

El control tiene un tiempo de ejecucion de 2 ms.

Regulador de proceso PID1

El PID1 tiene dos juegos de parametros diferentes (40 CONJ PID PROCESO 1,
41 CONJ PID PROCESO 2). La seleccion entre el juego 1y el 2 esta definida por un
parametro.

En la mayoria de los casos cuando Unicamente hay conectada al convertidor una
sefial del transductor, sélo es necesario el juego de parametros 1. Los dos juegos de
parametros (1y 2) se utilizan, por ejemplo, cuando la carga del motor cambia
considerablemente a lo largo del tiempo.

Regulador externo/trim PID2

El PID2 (42PID TRIM / EXT) se puede utilizar de dos maneras diferentes:

» Regulador externo: En lugar de utilizar un hardware de regulador PID adicional,
el usuario puede conectar la salida del PID2 a través de la salida analdgica del
convertidor o un regulador de bus de campo para controlar un instrumento de
campo, como un amortiguador o una valvula.

» Regulador “trim”: El PID2 se puede utilizar para realizar un “trim” o ajuste de
precision de la referencia del convertidor. Véase el apartado Correccion de la
referencia en la pagina 130.
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Diagramas de bloques

La siguiente figura muestra un ejemplo de aplicacion: el regulador ajusta la velocidad
de una bomba de carga de presion de conformidad con la presion medida y la
referencia de presién ajustada.

Ejemplo: Diagrama de bloques del control PID

Bomba de carga de presion )
0,

Converti- voref rkef
dor a002] g
! onmut| .
Valores actuales| 4003| td _dRsff?éiﬂgscia
4014 i % =N
: 4004| dFiltT j\_ Referencia
4005| errViny,

4021 ~_| | |’ __[de velocidad
Eﬁ; PIDmax| oh1 '
PIDmin| ol1 9904 =0

Y%ref = 4010

IMOT
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La figura siguiente muestra el diagrama de bloques del control de velocidad/escalar

para un regulador de proceso PID1.
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Ajustes
Parametro Informacién adicional
1101 Seleccion del tipo de referencia del modo de control
local
1102 EXT1/EXT2 Seleccion
1106 Activacion PID1
1107 Limite minimo de REF2
1501 Conexion de salida del PID2 (regulador externo) a la SA
9902 Seleccién de la macro de control PID

Grupos 40 CONJ PID PROCESO
1...41 CONJ PID PROCESO 2

Ajustes PID1

Grupo 42PID TRIM / EXT

Ajustes PID2

Diagnésticos

Senal actual Informacion adicional

0126/0127 Valor de salida PID 1/2

0128/0129 Valor del punto de ajuste PID 1/2

0130/0131 Valor de realimentacién PID 1/2

0132/0133 Desviacion PID 1/2

0170 Valor de la SA definido por la programacion de

secuencias
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Funcién dormir para el control PID de proceso (PID1)
La funcién dormir tiene un tiempo de ejecucion de 2 ms.

El siguiente diagrama de bloques ilustra la l6gica de activacion/desactivacion de la
funcién dormir. Esta funcion sélo puede emplearse cuando el control PID esta activo.

Conmut

Compar. Selecc.
Frecuencia_| 1 SIN SEL—

de salida
¢ 1<2 HNTERNO — AN v Demora
Veloc._| 1, ED1]

motor [ 40232 022 | { Aj/Rest.
, . | IS
9204 %refActiva —| & 1)
MOTSTeR: CtrilPIDActivo | 4024 SR [
modulando —]
R
[e)
5320 (B1)
<1
5320 (B2)-{ —
Compar.
(6]
0132—11 2 SIN SEL | Selecc. Demora
>2 | INTERNOH i~
AN : 4q <1
4025—{2 ED1-d C | ;%17 Pet. marcha] =
-
4022 4026 1) 1 = Activar |a funcién dormir

0 = Desactivar la funcion dormir

Velocidad del motor: velocidad actual del motor

%refActiva: la referencia en % (REF EXT2) esta en uso. Véase el parametro 1102 SELEC
EXT1/EXT2.

CtrIPIDActivo: Parametro 9902 MACRO DE APLIC = CONTROL PID.

modulando: El control IGBT del convertidor esta funcionando.
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El siguiente esquema temporal ilustra el funcionamiento de la funcién dormir.

A

Velocidad del motor

ty = Demora Dormir (4024)

ty

Indicacion en el

. panel de ]
' ' control: |
Nivel dormir\ ] '
(4023) | DORMIR !
! PID ]
l . »
Paro Marcha
Valor actual ' '
A Demora

despertar (4025)

Desviacion deI

despertar (4026)

y

Funcién dormir para una bomba de carga de presion con control PID (cuando el
parametro 4022 SELECCION DORMIR esta ajustado a INTERNO): El consumo de
agua disminuye por la noche. Como resultado, el regulador de proceso PID reduce la
velocidad del motor. Sin embargo, debido a las pérdidas naturales en las tuberias y
al reducido rendimiento de la bomba centrifuga a bajas velocidades, el motor no se
detiene y sigue girando. La funcion dormir detecta el giro lento y detiene el bombeo
innecesario tras haber superado la demora para dormir. El convertidor pasa a modo
dormir y sigue supervisando la presién. El bombeo se reinicia cuando la presion cae
por debajo del nivel minimo permitido y la demora para despertar ha transcurrido.

Ajustes
Parametro Informacion adicional
9902 Activacion del control PID

4022...4026, 4122...4126

Ajustes de la funcion dormir

Diagnosticos

Parametro Informacién adicional

1401 Estado de la funcién dormir PID por SR 1

1402/1403/1410 Estado de la funcién dormir PID por SR 2...4. Sélo con
mddulo opcional MREL-01.

Alarma Informacién adicional

DORMIR PID Modo dormir
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Medicion de la temperatura del motor a través de la E/S
estandar

Este apartado describe la medicion de la temperatura de un motor cuando se usan
las terminales de E/S del convertidor como interfaz de conexion.

La temperatura del motor se puede medir utilizando sensores Pt100 o PTC
conectados a las salidas y entradas analégicas.

Un sensor Tres sensores
— , ] ~ [EAT
! . EA1 ‘ o
Motor ) j s Motor o " loND
L T T 7T — !
R ! A i SA
g ¥ ~GND
GNP 33nF =
3,3 nF_:|:_

ADVERTENCIA: Segun IEC 60664, la conexion del sensor de temperatura

del motor requiere aislamiento doble o reforzado entre las piezas con corriente
del motor y el sensor. El aislamiento reforzado implica un margen y una distancia de
descarga de 8 mm (0,3 in) (equipo de 400/500 V CA).

Si el conjunto no cumple este requisito, los terminales de la tarjeta de E/S deben
protegerse contra el contacto y no pueden conectarse a otros equipos, o bien el
sensor de temperatura debe estar aislado de los terminales de E/S.

También es posible medir la temperatura del motor conectando un sensor PTC y un
relé de termistores entre la alimentacion de tensién de +24 V CC que ofrece el
convertidor y la entrada digital. La siguiente figura muestra conexiones alternativas.

Par. 3501 = TERM(0) o TERM(1)

Relé del
termistor

¢ % ~ | ED1..5
T 1 . +24V CC

] 1
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ADVERTENCIA: Segun IEC 60664, la conexion del termistor del motor a la

entrada digital requiere aislamiento doble o reforzado entre las partes en

tension del motor y el termistor. El aislamiento reforzado implica un margen y
una distancia de descarga de 8 mm (0,3 in) (equipo de 400/500 V CA).

Si el conjunto del termistor no cumple el requisito, los otros terminales de E/S del
convertidor deben protegerse contra contacto, o debe emplearse un relé de termistor
para aislar el termistor de la entrada digital.

Ajustes
Parametro Informacién adicional
Grupo 13 ENTRADAS ANALOG Ajustes de la entrada analdgica
Grupo 75 SALIDAS ANALOG Ajustes de la salida analdgica
Grupo 35 TEMP MOT MED Ajustes de medicion de la temperatura del motor
Otros

En el extremo del motor, la pantalla del cable debe conectarse a tierra a través de un
condensador de, por ejemplo, 3,3 nF. Si ello no es posible, el apantallamiento debe dejarse
sin conectar.

Diagnésticos

Senal actual Informacién adicional

0145 Temperatura del motor
Alarmal/fallo Informacién adicional

TEMP MOTOR/EXCESO TEMP Temperatura del motor excesiva
MOTOR

Control de un freno mecanico

El freno mecanico se emplea para mantener el motor y la maquinaria accionada a
velocidad cero cuando se detiene el convertidor o no esta excitado.

Ejemplo

La siguiente figura muestra un ejemplo de aplicacién del control de freno.

ADVERTENCIA: Asegurese de que la maquinaria en la que se integra el con-

vertidor con la funcién de control de freno cumpla las normas relativas a la segu-

ridad del personal. Tenga en cuenta que el convertidor de frecuencia (un médulo
completo o un médulo basico, como se define en IEC 61800-2), no se considera un
dispositivo de seguridad mencionado en la Directiva Europea sobre Maquinas y las
normas armonizadas relacionadas. Por ello, la seguridad del personal respecto a toda
la maquinaria no debe basarse en una funcion especifica del convertidor de frecuencia
(como la funcién de control de freno), sino que tiene que implementarse como se
define en las normas especificas para la aplicacion.
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La légica de control de freno
se integra en el software de
aplicacién del convertidor.
El usuario debe proveer la
fuente de alimentacion y el
cableado.

El control de conexién/
desconexién del freno se
realiza a través de la salida
de relé SR.

™ Fuentede "1 |
' alimentacion ' ' X1B

| 23°VCA ’-LWSRCOM

18 SRNC :;

19 SRNO [

I_ - T = _|

GV 'h |

I |
Freno de '

lemergencia| | _
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Esquema del tiempo de funcionamiento

El siguiente esquema temporal ilustra el funcionamiento de la funcién de control de
freno. Véase también el apartado Cambios de estado en la pagina 162.

Orden de marcha

Referencia externa de
velocidad

Inversor modulando I I I I
. 4 po2 | \ |
Motor magnetizado dm

— \ |

Orden de apertura del
freno (SR/SD) ‘—l | :
\ \

Referencia interna de
velocidad (vel. actual
del motor)

Isalida ! Par

Is/Pg Intensidad/par de apertura del freno (parametro 4302 NIVEL APER FRENO o
intensidad/par del parametro 0779 PAR GUARDADO)

Imem! Tmem Intensidad/par de cierre del freno (guardados en el parametro 0179 PAR

GUARDADO)
tim Demora de magnetizacion del motor (parametro 4305 RETAR MAGN
FRENO)
t4a Demora de apertura del freno (pardametro 4301 RETAR APER FRENO)
Ny Velocidad de cierre del freno (parametro 4303 NIVEL CIERR FREN)

tyc Demora de cierre del freno mecanico
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Cambios de estado

Desde cualquier estado
1y (flanco ascendente)

SIN

MODULACION [ 0/0/1

== 2)

Y

]
ABRIR

FRENO [ 110
- 3
=3 4 A
ENTRADA

LIBERAR RFG [— 1/1/0

-4

I
ENTRADA RFG

A CERO —1/1/1

—— 7)

CERRAR

8) 9)

Estado (Simbolo

- NN: nombre del estado

- XIYIZ: operaciones/salidas de estado

X =1
Y =1
z=1

XIYIZ )

Condiciones de cambio de estado (Simbolo )

RFG = generador de funcién de
rampa (Ramp Function Generator)
en el bucle de control de velocidad
(tratamiento de referencia).

Abrir el freno. Se excita la salida de relé ajustada en control de
activacion/desactivacion del freno.

Marcha forzada. La funcién mantiene activada la Marcha interna hasta que se
cierra el freno sin importar el estado de la sefial de Marcha externa.

Rampa en cero. Fuerza la referencia de velocidad utilizada (interna) a cero por
una rampa.

1)  Control de freno activo 0 -> 1 o bien inversor modulando = 0

2)  Motor magnetizado = 1 AND convertidor en marcha = 1

3) Freno abierto AND Demora de apertura de freno transcurrida AND Marcha = 1
4) Marcha=0
5) Marcha=0

6) Marcha=1
7)  |Velocidad actual del motor| < Velocidad de cierre del freno AND Marcha = 0
8) Marcha=1

9) Freno cerrado AND Demora de cierre de freno transcurrida = 1 AND Marcha = 0
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Ajustes
Parametro Informacién adicional
1401/1805 Activacion del freno mecanico mediante SR 1/SD
1402/1403/1410 Activacion del freno mecanico mediante SR 2...4. Sélo
con modulo opcional MREL-01.
2112 Velocidad Cero Demora
Grupo 43 CONTROL FRENO MEC | Ajustes de la funcién de freno

Avance lento

La funcién de avance lento se utiliza habitualmente para controlar un movimiento
ciclico de una seccion de maquina. Un pulsador controla el convertidor a lo largo
del ciclo completo: cuando se activa, el convertidor se pone en marcha y acelera
hasta una velocidad predefinida a una tasa predefinida. Cuando se desactiva, el

convertidor decelera hasta la velocidad cero a una tasa predefinida.

La tabla y la figura siguientes describen el funcionamiento del convertidor. También
representan como el convertidor pasa a funcionamiento normal (= avance lento
desactivado) cuando se conecta el comando de arranque del convertidor. Orden
jog = estado de la entrada de avance lento, Orden mar = estado de la orden de

marcha del convertidor.
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La funcién tiene un tiempo de ejecucion de 2 ms.

Velocidad

\
\
5 6 7 8 9 10 1 1213 14 15 16

3 4
Fase |Ord. |Ord. Descripcion
av. marcha
lento
1-2 1 0 El convertidor acelera hasta la velocidad de avance lento a lo largo de
la rampa de aceleracion de la funcion de avance lento.
2-3 1 0 El convertidor funciona a la velocidad de avance lento.
3-4 0 0 El convertidor decelera hasta velocidad cero a lo largo de la rampa de
deceleracion de la funciéon de avance lento.
4-5 0 0 El convertidor esta parado.
5-6 1 0 El convertidor acelera hasta la velocidad de avance lento a lo largo de
la rampa de aceleracion de la funcién de avance lento.
6-7 1 0 El convertidor funciona a la velocidad de avance lento.
7-8 X 1 El funcionamiento normal tiene preferencia sobre el avance lento.
El convertidor acelera hasta la velocidad de referencia a lo largo de la
rampa de aceleracion activa.
8-9 X 1 El funcionamiento normal tiene preferencia sobre el avance lento.
El convertidor sigue la referencia de velocidad.
9-10 0 0 El convertidor decelera hasta velocidad cero a lo largo de la rampa de
deceleracion activa.
10-11 0 0 El convertidor esta parado.
11-12 X 1 El funcionamiento normal tiene preferencia sobre el avance lento.
El convertidor acelera hasta la velocidad de referencia a lo largo de la
rampa de aceleracion activa.
12-13| x 1 El funcionamiento normal tiene preferencia sobre el avance lento.
El convertidor sigue la referencia de velocidad.
13-14 1 0 El convertidor decelera hasta la velocidad de avance lento a lo largo
de la rampa de deceleracion de la funcion de avance lento.
14-15 1 0 El convertidor funciona a la velocidad de avance lento.
15-16| O 0 El convertidor decelera hasta velocidad cero a lo largo de la rampa de
deceleracion de la funcion de avance lento.

x = el estado puede ser 1 0 0.

Nota: El avance lento no es funcional cuando esta activada la orden de marcha del

convertidor.

Nota: La velocidad de avance lento tiene preferencia sobre las velocidades

constantes.

Nota: El avance lento utiliza el paro de rampa incluso aunque el parametro 27102
FUNCION PARO sea PARO LIBRE.
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Nota: El tiempo de la forma de rampa se ajusta a cero durante el avance lento

(es decir, rampa lineal).

La funcion de avance lento emplea la velocidad constante 7 como velocidad de
avance lento y el par de rampas 2 de aceleracion/deceleracion.

También es posible activar la funcién de avance lento 1 o 2 mediante el bus de
campo. La funcién de avance lento 1 emplea la velocidad constante 7, mientras que
la 2, emplea la 6. Ambas funciones utilizan el par de rampas 2 de aceleracion/

deceleracion.

Ajustes
Parametro Informacioén adicional
1010 Activacion del avance lento
1208 Velocidad de avance lento
1208/1207 Velocidad de avance lento para la funcién de avance
lento 1/2 activada mediante el bus de campo
2112 Velocidad Cero Demora
2205, 2206 Tiempos de aceleracién y deceleracion
2207 Tiempo de la forma de rampa de aceleracién y deceleracion:

se ajusta a cero durante el avance lento (es decir, rampa
lineal).

Diagnosticos

Senal actual Informacién adicional
0302 Activacion del avance lento 1/2 mediante bus de campo
1401 Estado de la funcién de avance lento mediante SR 1
1402/1403/1410 Estado de la funcién de avance lento mediante

SR 2...4. Sélo con médulo opcional MREL-01.
1805 Estado de la funcién de avance lento mediante SD
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Reloj de tiempo real y funciones temporizadas

Reloj de tiempo real

El reloj de tiempo real tiene las siguientes funciones:
* cuatro temporizadores diarios
» cuatro temporizadores semanales

» funcién de extension del temporizador, p. €j. una velocidad constante activada
durante un periodo de tiempo preprogramado

» habilitacion del temporizador con entradas digitales
» seleccién de velocidad constante temporizada
» activacion del relé temporizado

Para mas informacion, véase el grupo 36 FUNCIONES TEMP en la pagina 282.

Nota: Para poder usar las funciones temporizadas, primero debe configurarse el
reloj interno. Para obtener informacion relativa al modo de Fecha y hora, véase el
apartado Modo Fecha y hora en la pagina 700.

Nota: Las funciones temporizadas soélo funcionan cuando el panel de control
asistente esta conectado al convertidor.

Nota: La extraccién del panel de control con fines de carga/descarga no afecta al
reloj.

Nota: El cambio a ahorro diurno es automatico cuando se activa.

Funciones temporizadas

Diversas funciones del convertidor pueden programarse en el tiempo, p. €j., el

control EXT1/EXT2 y el control de marcha/paro. El convertidor ofrece:

» cuatro horas de marcha y paro (HORA DE INICIO 1...HORA DE INICIO 4, HORA
DE PARO 1...HORA DE PARO 4)

» cuatro dias de marcha y paro (DIA DE INICIO 1...DIA DE INICIO 4, DIA DE
PARO 1...DIA DE PARO 4)

« cuatro funciones temporizadas para reunir juntos los periodos de tiempo
seleccionados 1...4 (FUEN FUNC TEMP 1...FUEN FUNC TEMP 4)

» tiempo de refuerzo (un tiempo de refuerzo adicional conectado a las funciones
temporizadas)

Configuracién de las funciones temporizadas

Puede utilizar el asistente de funciones temporizadas para que la configuracion
resulte mas sencilla. Para obtener mas informacion acerca de los asistentes, véase
el apartado Modo de Asistentes en la pagina 96.
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Use el panel de control para configurar el temporizador mediante cuatro pasos:

1.

Habilite el temporizador.
Configure como se activa el temporizador. El temporizador se puede activar
desde una de las entradas digitales o de las entradas digitales inversas.

. Ajuste el periodo de tiempo.

Defina las horas de marcha y de paro y el dia de marcha y de paro cuando el
temporizador esta en funcionamiento. Estos parametros constituyen un periodo
de tiempo.

Cree el temporizador.

Asigne el periodo de tiempo seleccionado a un temporizador determinado o a
varios. Se pueden recoger diferentes periodos de tiempo en un temporizador y
conectarlos a parametros. El temporizador puede actuar como la fuente de la
marcha/paro y modificar los comandos de direccion, la seleccion de velocidad
constante y las sefales de activacion del relé. Los periodos de tiempo pueden
estar en varias funciones temporizadas, mientras que un parametro sélo
conectarse a un temporizador. Es posible crear hasta cuatro temporizadores.

Conecte los parametros seleccionados al temporizador.
Un parametro sélo se puede conectar a un temporizador.

Un temporizador se puede conectar a varios periodos de tiempo.

Periodo de tiempo 1

3602 HORA DE INICIO 1
3603 HORA DE PARO 1
3604 DIA DE INICIO 1
3605 DIA DE PARO 1

Periodo de tiempo 2

3606 HORA DE INICIO 2

3607 HORA DE PARO 2 Funcién temporizada 1
3608 DIA DE INICIO 2

3609 DIA DE PARO 2 3626 FUEN FUNC TEMP 1

Funcién temporizada 2
3627 FUEN FUNC TEMP 2

Periodo de tiempo 3

3610 HORA DE INICIO 3
3611 HORA DE PARO 3
3612 DIA DE INICIO 3 Funcién temporizada 3

3613 DIA DE PARO 3 3628 FUEN FUNC TEMP 3

Periodo de tiempo 4 Funcion temporizada 4
3614 HORA DE INICIO 4 3629 FUEN FUNC TEMP 4
3615 HORA DE PARO 4
3616 DIA DE INICIO 4
3617 DIA DE PARO 4

Reforzador

3622 SEL REFORZ
3623 TIEMPO REFORZ
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Un parametro disparado por una funcién programada sélo se puede conectar a una
funcion temporizada simultaneamente.

Funcion temporizada 1
3626 FUEN FUNC TEMP 1

Funcioén temporizada 2
3627 FUEN FUNC TEMP 2

1001 COMANDOS EXT1
1002 COMANDOS EXT2
1102 SELEC EXT1/EXT2
1201 SEL VELOC CONST
1209 SEL MODO TEMP
1401 SALIDA RELE SR1

1402 SALIDA RELE SR2, 1403 SALIDA RELE SR3, 1410
SALIDA RELE SR4 (s6lo con médulo opcional MREL-01)

1805 SENAL SD

4027 SERIE PARAM PID1
4228 ACTIVAR

8402 INICIO PROG SEC
8406 VAL LOGICO SEC 1

8425/35/45/55/65/75/85/95 DISP EST1 A EST2 ...
DISPEST8AEST2

8426/36/46/56/66/76/86/96 DISP EST1 A ESTN ...
DISPEST8AESTN

Ejemplo

El aire acondicionado esta activo los dias laborables de 8:00 a 15:30 (de 8 a.m. a
3:30 p.m.) y los domingos de 12:00 a 15:00 (de 12 a 3 p.m.). Pulsando el conmutador
de ampliacién de tiempo, el aire condicionado permanece encendido una hora mas.

Parametro Ajuste
3601 HABILITAR TEMPOR ED1

3602 HORA DE INICIO 1 08:00:00
3603 HORA DE PARO 1 15:30:00
3604 DIA DE INICIO 1 LUNES
3605 DIA DE PARO 1 VIERNES
3606 HORA DE INICIO 2 12:00:00
3607 HORA DE PARO 2 15:00:00
3608 DIA DE INICIO 2 DOMINGO
3609 DIA DE PARO 2 DOMINGO
3622 SEL REFORZ ED5 (no puede ser el mismo que el valor del parametro 3607)

3623 TIEMPO REFORZ

01:00:00

3626 FUEN FUNC TEMP 1

T1+T2+B
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Parametro

Informacion adicional

36 FUNCIONES TEMP

Ajustes de las funciones temporizadas

1001, 1002

Control temporizado de marcha/paro

1102 Seleccion temporizada EXT1/EXT2

1201 Activacion de velocidad constante 1 temporizada

1209 Seleccién de velocidad temporizada

1401 Estado de la funcién temporizada indicada con la salida de
relé SR 1

1402/1403/1410 Estado de la funciéon temporizada indicada con la salida de
relé SR 2...4. Sélo con médulo opcional MREL-01.

1805 Estado de la funcién temporizada indicada con la salida
digital SD

4027 Seleccion del juego de parametros 1/2 del PID1 temporizada

4228 Activacion temporizada del PID2 externo

8402 Activacion de la programacion de secuencias temporizada

8425/8435].../18495
8426/84361.../18496

Disparo para cambio de estado en programacion de
secuencias con funcién temporizada

Temporizador

La puesta en marcha y el paro del convertidor se pueden controlar mediante

funciones de temporizador.

Ajustes
Parametro Informacién adicional
1001, 1002 Fuente de la sefial de marcha/paro

Grupo 19 TEMPOR Y CONTADOR | Temporizador para la puesta en marcha y el paro

Diagnosticos

Seial actual

Informacion adicional

0165

Contador de tiempo de control de marcha/paro
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Contador

El arranque y el paro del convertidor se pueden controlar mediante funciones de
contador. Esta funcidon también se puede utilizar como sefial de disparo para el
cambio de estado en programacion de secuencias. Véase el apartado Programacion
de secuencias en la pagina 170.

Ajustes
Parametro Informacion adicional
1001, 1002 Fuente de la sefial de marcha/paro

Grupo 19 TEMPOR Y CONTADOR | Temporizador para la puesta en marcha y el paro

8425, 8426 | 8435, 8436 /.../18495, | Seial de contador como disparo para el cambio de
8496 estado en programacion de secuencias

Diagnésticos

Senal actual Informacion adicional

0166 Contador de pulsos de control de marcha/paro

Programacion de secuencias

Se puede programar el convertidor para que realice una secuencia en la que el
convertidor pasa, habitualmente, por entre 1 y 8 estados. El usuario define las reglas
de funcionamiento para toda la secuencia y para cada estado. Las reglas de un
estado particular se hacen efectivas cuando el programa de secuencias esta activo y
ha llegado al estado en cuestién. Las reglas que deben definirse para cada estado
son:

+ Ordenes de marcha, paro y direccién para el convertidor (avance / inversa / paro)
» Tiempo de las rampas de aceleracién y deceleracion para el convertidor

* Fuente del valor de referencia del convertidor

» Duracién del estado

» Estados de las SR/SD/SA

* Fuente de la sefial de disparo para pasar al siguiente estado

» Fuente de la sefial de disparo para pasar a cualquier estado (1...8).

Cada estado también puede activar salidas del convertidor para proporcionar una
indicacion a dispositivos externos.

La programacién de secuencias permite transiciones de un estado al siguiente o a
uno seleccionado. El cambio de estado se puede activar, p. ej., mediante funciones
temporizadas, entradas digitales y funciones de supervision.

La programacion de secuencias se puede utilizar en aplicaciones mezcladas simples
asi como en aplicaciones transversales mas complejas.
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La programacion se puede realizar con el panel de control o con una herramienta de
PC. El convertidor acepta la version 2.91 (o posterior) de la herramienta de PC Dri-
veWindow Light 2, que incluye una herramienta grafica para programacion de secuen-
cias.

Nota: Por defecto, todos los parametros de la programacion de secuencias se pue-
den cambiar incluso cuando la programacion de secuencias esta activa. Se reco-
mienda que, tras ajustar los parametros de la programacion de secuencias, éstos se
bloqueen con el parametro 1602 BLOQUEO PARAM.

Ajustes

Parametro Informacion adicional

1001/1002 Ordenes de marcha, paro y direccion para EXT1/EXT2

1102 Seleccion EXT1/EXT2

1106 Fuente REF2

1201 Desactivacion de velocidad constante. La velocidad
constante siempre toma precedencia sobre la referencia de
la programacion de secuencias.

1401 Salida de la programacioén de secuencias por SR 1

1402/1403/1410 Salida de la programacioén de secuencias por SR 2...4. Sélo
con médulo opcional MREL-01.

1501 Salida de la programacioén de secuencias por SA

1601 Activacion/desactivacion del Permiso de marcha

1805 Salida de la programacion de secuencias por SD

Grupo 19 TEMPOR Y Cambio de estado segun el limite del contador

CONTADOR

Grupo 32 SUPERVISION Cambio de estado temporizado

2201...2207 Ajustes del tiempo de rampa de aceleracion/deceleracion

Grupo 32 SUPERVISION Ajustes de supervisién

4010/411014210 Salida de la programacién de secuencias como sefal de
referencia PID

Grupo 84 PROG SECUENCIA | Ajustes de la programacién de secuencias

Diagnosticos

Senal actual Informacién adicional

0167 Estado de la programacion de secuencias

0168 Estado activo de la programacién de secuencias

0169 Contador de tiempo del estado actual

0170 Valores de control de la referencia PID de la salida analdgica
0171 Contador de la secuencia ejecutada
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Cambios de estado

ma

1

~

Programacion de
secuencias habilitada

0167 bit 0 =1

ESTADO 1
(par. 8420...8424)

L 0168 =1 (Estado 1)

<1

Ir al estado N (par. 8

Estado N

I

426, 8427)

|1 al estado 2 (par. 8425)*

ESTADO 2
(par. 8430...8434)

L 0168 =2 (Estado 2)

<1

Ir al estado N (par. 8436, 8437)* ==

Estado N

3

= Ir al estado 3 (par. 8435)*

ESTADO 3
(par. 8440...8444)

0168 = 3 (Estado 3)

<1

Ir al estado N (par. 8446, 8447)* =

Estado N

I

= |r al estado 4 (par. 8445)*

ESTADO 4
(par. 8450...8454)

0168 = 4 (Estado 4)

!

Ir al estado N (par. 8456, 8457)* =

Estado N

I

= Ir al estado 5 (par. 8455)*

ESTADO 5
(par. 8460...8464)

0168 = 5 (Estado 5)

1

Ir al estado N (par. 8466, 8467)* ==

Estado N

<l

= Ir al estado 6 (par. 8465)*

ESTADO 6
(par. 8470...8474)

0168 = 6 (Estado 6)

-

Ir al estado N (par. 8476, 8477)* ™

Estado N

I

= |1 al estado 7 (par. 8475)*

ESTADO 7
(par. 8480...8484)

0168 =7 (Estado 7)

<1

Ir al estado N (par. 8486, 8487)* ™

Estado N

I

= Ir al estado 8 (par. 8485)*

ESTADO 8
(par. 8490...8494)

0168 = 8 (Estado 8)

<
I

Ir al estado N (par. 8496, 8497)* ==

Estado N

* El cambio de estado al

== |r al estado 1 (par. 8495)*

estado

N tiene mayor prioridad que el
cambio de estado al estado

siguiente

II'_X NN = Estado
X = Sefial actual

Cambio de estado
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EST1 EST2 EST3 EST4 EST3

Sec. marcha bisparo para cambio de estado

La programacion de secuencias se activa con la ED1.

EST 1: El convertidor arranca en direccion inversa con una referencia de -50 Hz y un
tiempo de rampa de 10 s. El estado 1 permanece activo durante 40 s.

EST 2: El convertidor acelera a 20 Hz con un tiempo de rampa de 60 s. El estado 2
permanece activo durante 120 s.

EST 3: El convertidor acelera a 25 Hz con un tiempo de rampa de 5 s. El estado 3
permanece activo hasta que se desactive la programacion de secuencias o hasta
que la ED2 active el arranque reforzado.

EST 4: El convertidor acelera a 50 Hz con un tiempo de rampa de 5 s. El estado 4
permanece activo durante 200 s y a continuacion regresa al estado 3.

Parametro Ajuste Informacion adicional

1002 COMANDOS EXT2 | PROG SEC Ordenes de marcha, paro, direccién para EXT2

1102 SELEC EXT1/EXT2 | EXT2 Activacion de EXT2

1106 SELEC REF2 PROG SEC Salida de la programacién de secuencias como
REF2

1601 PERMISO MARCHA | SIN SEL Desactivacion del Permiso de marcha

2102 FUNCION PARO RAMPA Paro de rampa

2201 SEL ACE/DEC 1/2 PROG SEC Rampa definida por los parametros
8422/...18452.

8401 ACTIVAR PROG SIEMPRE Programacion de secuencias habilitada

SEC

8402 INICIO PROG SEC | ED1 Activacion de la programacioén de secuencias a
través de la entrada digital (ED1)

8404 RESET PROG SEC | ED1(INV) Restauracién de la programacién de secuencias;

es decir, restauracion al estado1 cuando se
pierde la sefial ED1 (1 -> 0)
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EST1 EST2 EST3 EST4 Informacion
Par. Ajuste |Par. |Ajuste |Par. |Ajuste |Par. | Ajuste |adicional
8420 SELEC | 100% 8430|40% 8440 | 50% 8450 | 100% Referenciade
REF EST 1 estado
8421 MARCHA| 8431 | MARCHA| 8441 | MARCHA| 8451 | MARCHA| Orden de
ORDENES INV AVAN AVAN AVAN puesta en
EST 1 marcha, paro
y direccion
8422 RAMPA |10s 8432160 s 8442 |5s 8452 |5s Tiempo de
EST 1 rampa
8424 RETAR |40s 84341120 s 8444 8454|200 s Demora de
CAMB EST 1 cambio de
estado
8425 DISP RETAR |8435|RETAR |8445|ED2 8455
EST1AEST2 | CAMBIO CAMBIO
8426 DISP | SIN SEL | 8436 | SIN SEL | 8446 | SIN SEL | 8456 | RETAR | Disparo para
EST1AESTN CAMBIO Ca;“g'o de
8427 ESTADO | - 8437 - 8447 - 8457 | ESTADO | °5 2%
N EST 1 3
Ejemplo 2
EST2 (error:
aceleracion
demasiado
EST1 EST2 EST4 EST2EST4 EST2 EST4 Ientgl) EST8
EA1+15%]| - - ‘ : ‘ R
EA1 + 10%
EA1
EA1-10%
EAT-15%]| - -
ED1 — ‘
SR [
Sec. marcha Error

El convertidor esta programado para el control de bobinado en 30 secuencias.

La programacion de secuencias se activa con la ED1.
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EST 1: El convertidor arranca en direccion de avance con EA1 (EA1 + 50% - 50%)
como referencia y un par de rampa 2. Cuando se alcanza la referencia pasa al
siguiente estado. Todas las salidas de relé y analdgicas estan libres.

EST 2: El convertidor se acelera con EA1 + 15% (EA1 + 65% - 50%) como referencia
y un tiempo de rampa de 1,5 s. Cuando se alcanza la referencia pasa al siguiente
estado. Si la referencia no se alcanza en 2 s pasa al estado 8 (estado de error).

EST 3: El convertidor decelera con EA1 + 10% (EA1 + 60% - 50%) como referencia 'y
un tiempo de rampa de 0 s"). Cuando se alcanza la referencia pasa al siguiente
estado. Si la referencia no se alcanza en 0,2 s pasa al estado 8 (estado de error).

EST 4: El convertidor decelera con EA1 - 15% (EA1 + 35% - 50%) como referencia y
un tiempo de rampa de 1,5 s. Cuando se alcanza la referencia pasa al siguiente
estado. Si la referencia no se alcanza en 2 s pasa al estado 8 (estado de error).?)

EST 5: El convertidor acelera con EA1-10% (EA1 + 40% -50%) como referencia y un
tiempo de rampa de 0 s"). Cuando se alcanza la referencia pasa al siguiente estado.
El contador de secuencias incrementa su valor en 1. Si el contador avanza, el estado
cambia al estado 7 (secuencia completada).

EST 6: La referencia y el tiempo de rampa del convertidor coinciden con los del
estado 2. El estado del convertidor pasa inmediatamente al estado 2 (el tiempo de
demora es de 0 s).

EST7 (secuencia completada): El convertidor se detiene con un par de rampa 1. Se
activa la salida digital SD. Si la programacion de secuencias se desactiva debido a
un flanco descendente de la entrada digital ED1, se restaura el estado 1 de la
magquina. Puede activarse una nueva orden de marcha mediante la entrada digital
ED1, o bien mediante las entradas digitales ED4 y ED5 (ambas deben activarse
simultaneamente).

EST 8 (estado de error): El convertidor se detiene con un par de rampa 1. Se activa
la salida de relé SR. Si la programacion de secuencias se desactiva debido a un
flanco descendente de la entrada digital ED1, se restaura el estado1 de la maquina.
Puede activarse una nueva orden de marcha mediante la entrada digital ED1, o bien
mediante las entradas digitales ED4 y ED5 (ambas deben activarse simultanea-
mente).

") Tiempo de rampa de 0 segundos = el convertidor acelera/decelera lo mas
rapidamente posible.

2) El estado de referencia debe estar entre 0 y 100%, es decir, el valor escalado de la
EA1 debe encontrarse entre 15y 85%. Si EA1 = 0, referencia = 0% + 35% -50% =
-15% < 0%.
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Parametro Ajuste Informacién adicional

1002 COMANDOS EXT2 | PROG SEC Ordenes de marcha, paro, direccién para EXT2

1102 SELEC EXT1/EXT2 | EXT2 Activacion de EXT2

1106 SELEC REF2 EA1+PROG Salida de la programacién de secuencias como

SEC REF2

1201 SEL VELOC CONST | SIN SEL Desactivacién de las velocidades constantes

1401 SALIDA RELE SR1 | PROG SEC Control mediante la salida de relé SR 1 del
modo definido con el parametro 8423/.../8493

1601 PERMISO MARCHA | SIN SEL Desactivacion del Permiso de marcha

1805 SENAL SD PROG SEC Control mediante la salida digital SD del modo
definido con el parametro 8423/.../8493

2102 FUNCION PARO RAMPA Paro de rampa

2201 SEL ACE/DEC 1/2 PROG SEC Rampa definida por los parametros
8422/...18452.

2202 TIEMPO ACELER 1 |1s Par de rampas aceleracion/deceleracion 1

2203 TIEMPO DESAC 1 O0s

2205 TIEMPO ACELER 2 | 20s Par de rampas aceleracion/deceleracion 2

2206 TIEMPO DESAC 2 20s

2207 TIPO RAMPA 2 5s Forma de la rampa de
aceleracion/deceleracion 2

3201 PARAM SUPERV 1 171 Supervisién del contador de secuencias (sefial
0171 CONT CICLOS SEC)

3202 LIM SUPER 1 BAJ 30 Limite inferior de supervision

3203 LIM SUPER 1 ALT 30 Limite superior de supervision

8401 ACTIVAR PROG EXT2 Programacion de secuencias habilitada

SEC

8402 INICIO PROG SEC | ED1 Activacion de la programacion de secuencias a
través de la entrada digital (ED1)

8404 RESET PROG SEC | ED1(INV) Restauracion de la programacion de
secuencias; es decir, restauracion al estado 1
cuando se pierde la sefial ED1 (1 -> 0)

8406 VAL LOGICO SEC 1 | ED4 Valor l6gico 1

8407 OPER LOGIC SEC 1 | AND Operacion entre los valores l6gicos 1y 2

8408 VAL LOGICO SEC 2 | ED5 Valor légico 2

8415 LOC CONT CICLOS | EST5A SIG Activacion del contador de secuencias, es
decir, el contador incrementa su valor cada vez
que el estado pasa del estado 5 al estado 6.

8416 RESET CONT ESTADO 1 Restauracion del contador de secuencias

CICLO

durante la transicién al estado 1




Funciones del programa 177

EST1 EST2 EST3 EST4 Informacién

Par. Ajuste Par. | Ajuste Par. | Ajuste Par. | Ajuste adicional

8420 50% 8430 | 65% 8440 | 60% 8450 | 35% Referencia

SELEC de estado

REF EST 1

8421 MARCHA | 8431 | MARCHA | 8441 | MARCHA | 8451 | MARCHA | Ordenes de

ORDENES| AVAN AVAN AVAN AVAN puesta en

EST 1 marcha, paro
y direccion

8422 -0,2 (par | 8432|15s 8442|0s 8452|15s Tiempo de

RAMPA de rampa de

EST 1 rampa 2) aceleracion/
deceleracion

8423 R=0,D=0, | 8433 | SA=0 8443 | SA=0 8453 | SA=0 Control de la

CONTR AO=0 salida

SAL EST 1 analdgica,
digital y de
relé

8424 Os 8434 |2s 8444 |0,2s 8454 |2s Demora de

RETAR cambio de

CAMB estado

EST 1

8425 DISP | ENTRP | 8435|ENTRP |8445|ENTRP |8455|ENTRP

EST1A CONS CONS CONS CONS

EST2 Disparo para

8426 DISP | SIN SEL | 8436 | RETAR 8446 | RETAR 8456 | RETAR cambio de

EST1A CAMBIO CAMBIO CAMBIO |estado

ESTN

8427 ESTADO | 8437 | ESTADO |8447 | ESTADO |8457| ESTADO 8

ESTADON| 1 8 8

EST 1
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EST5 EST6 EST7 EST8 Informacién
Par. Ajuste Par. |Ajuste |Par. |Ajuste |Par. | Ajuste |adicional
8460 SELEC | 40% 8470 | 65% 8480 | 0% 8490 | 0% Referenciade
REF EST 5 estado
8461 MARCHA | 8471 | MARCHA | 8481 | PARO 8491 | PARO Ordenes de
ORDENES | AVAN AVAN UNIDAD UNIDAD | puesta en
EST5 marcha, paro
y direccion
8462RAMPA| 0 s 8472|15s 8482 |-0,1 (par | 8492 |-0,1 (par | Tiempo de
EST5 derampa derampa | rampa de
1) 1) aceleracion/d
eceleraciéon
8463 SA=0 8473| SA=0 8483 | SD=1 8493 | SR=1 Control de la
CONTR SAL salida
EST5 analdgica,
digital y de
relé
8464 RETAR | 0,2 s 8474|0s 8484 |0s 8494 (0s Demora de
CAMB EST 5 cambio de
estado
8465DISP |ENTRP |8475|SIN SEL |8485|SIN SEL | 8495 | VAL
EST5A CONS LOGICO
EST6 Disparo para
8466 DISP | SUPERV1|8476 | RETAR | 8486 | VAL 8496 | SIN SEL | cambio de
EST5A SOBR CAMBIO LOGICO estado
ESTN
8467 ESTADO |8477| ESTADO | 8487 | ESTADO | 8497 | ESTADO
ESTADON |7 2 1 1
EST5

Funcién Safe torque Off (STO)
Véase Apéndice: Safe Torque Off (STO) en la pagina 441.
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Senales actuales y
parametros

Contenido de este capitulo

El capitulo describe las sefiales actuales y los parametros y proporciona los valores
equivalentes de bus de campo para cada sefial/parametro. También contiene una
tabla con los valores por defecto de las distintas macros.

Términos y abreviaturas

Término Definicion

Senfal actual Sefial medida o calculada por el convertidor. Puede ser supervisada por el
usuario. No es posible el ajuste por parte del mismo. Los grupos 01...04
contienen sefiales actuales.

Def Valor por defecto de un parametro.

Parametro Una instruccién de funcionamiento del convertidor ajustable por el usuario.
Los grupos 10...99 contienen parametros.
Nota: Las selecciones de parametros se muestran como valores enteros en
el panel de control basico. Por ejemplo, la seleccion 10071 del parametro
COMANDOS EXT1 COMUNIC se muestra como el valor 10 (que es igual al
equivalente de bus de campo, FbEQ).

FbEq Equivalente de bus de campo: el escalado entre el valor y el entero utilizado
en la comunicacion serie.

E Se refiere a los tipos 01E- y 03E- con parametrizaciéon europea.

U Se refiere a los tipos 01U- y 03U- con parametrizacion estadounidense.
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Direcciones de bus de campo

Para los médulos adaptadores FCAN-01 CANopen, FDNA-01 DeviceNet, FECA-01
EtherCAT, FENA-01 Ethernet, FEPL-02 Ethernet POWERLINK, FMBA-01 Modbus,
FLON-01 LonWorks® y FPBA-01 PROFIBUS DP, véase el manual del usuario del
mddulo adaptador correspondiente.

Equivalente de bus de campo

Ejemplo: Si 2017 PAR MAX 1 (véase la pagina 233) se configura desde un sistema
de control externo, un valor entero de 1000 corresponde a 100,0%. Todos los valores
leidos y enviados estan limitados a 16 bits (-32768...32767).

Almacenamiento de los parametros

Todos los ajustes de los parametros se guardan automaticamente en la memoria
permanente del convertidor. Sin embargo, si se emplea una fuente de alimentacion
externa de +24 V CC para la unidad de control del convertidor, es muy recomendable
forzar un guardado mediante el parametro 1607 SALVAR PARAM antes de desco-
nectar la unidad de control después de cualquier cambio de parametros.

Valores por defecto con diferentes macros

Cuando se cambia la macro de aplicacién (parametro 9902 MACRO DE APLIC), el
software actualiza los valores de parametro a sus valores por defecto. La siguiente
tabla muestra los valores por defecto de los parametros para diferentes macros.
En otros parametros los valores por defecto son los mismos para todas las macros
(se muestran en la lista de parametros que comienza en la pagina 192).

Si ha efectuado cambios en los valores de los parametros y desea restaurar los valo-
res por defecto, en primer lugar debe seleccionar otra macro (parametro 9902 MACRO
DE APLIC), guardar el cambio, seleccionar nuevamente la macro original y guardar.
De este modo se restauran los valores por defecto de los parametros de la macro origi-
nal.
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Los valores por defecto de la macro de aplicacion Modbus AC500 corresponden a la
macro Estandar ABB con algunas diferencias; consulte el apartado Macro Modbus
ACb00 en la pagina 117.

indice Nombre/ ESTAND 3-HILOS |ALTERNA |[POTENC |MANUAL/ [CONTROL |CTRL PAR
Seleccion ABB MOT AUTO PID
9902 MACRO DE 1= 2= 3= 4= 5= 6= 7=
APLIC ESTAND 3HILOS ALTERNA |POTENC |[MANUAL/ |CONTROL |CTRLPAR
ABB MOT AUTO PID
1001 COMANDOS |2=ED1,2 |4= 9=ED1F2R|2=ED1,2 |2=ED1,2 |(20=ED5 |[2=ED12
EXT1 ED1P2P3
1002 COMANDOS |0=SIN SEL [0=SIN SEL |0=SIN SEL |0=SIN SEL |21=ED5,4 |1=ED1 2=ED12
EXT2
1003 DIRECCION (3= 3= 3= 3= 3= 1=AVANCE |3=
PETICION |PETICION |PETICION |PETICION |PETICION PETICION
1102 SELEC 0=EXT1 0=EXT1 0=EXT1 0=EXT1 3=ED3 2= 3=ED3
EXT1/EXT2 ED2(INV)
1103 SELEC REF1 (1=EA1 1=EA1 1=EA1 12 = 1=EA1 1=EA1 1=EA1
ED3A,4D
(NC)
1106 SELEC REF2 |2=EA2 2=EA2 2=EA2 2=EA2 2=EA2 19= 2=EA2
SALPID1
1201 SEL VELOC |9=ED34 |(10=ED4,5 |9=ED34 |5=ED5 0=SIN SEL |3=ED3 4=FED4
CONST
1304 MINIMO EA2 (1,0% 1,0% 1,0% 1,0% 20,0% 20,0% 20,0%
1501 SEL 103 102 102 102 102 102 102
CONTENID
SA1
1601 PERMISO 0=SINSEL |0=SIN SEL |0=SIN SEL |0=SIN SEL |0=SIN SEL |4 =ED4 0=SIN SEL
MARCHA
2201 SELACE/DEC |5=ED5 0=SIN SEL |5=ED5 0=SIN SEL |0=SIN SEL |0=SIN SEL |5=ED5
1/2
3201 PARAM 103 102 102 102 102 102 102
SUPERV 1
3401 PARAM 103 102 102 102 102 102 102
SENAL 1
9904 MODO CTRL |3= 1= 1= 1= 1= 3= 2=
MOTOR ESCALAR: |VECTOR: |VECTOR: |VECTOR: |VECTOR: |ESCALAR: |VECTOR:
FREC VELOC VELOC VELOC VELOC FREC PAR

Nota: Pueden controlarse varias funciones con una entrada (ED o EA), y existe la
posibilidad de que haya un desajuste entre estas funciones. En algunos casos se
prefiere controlar varias funciones con una entrada.

Por ejemplo, en la macro estandar ABB, ED3 y ED4 se han configurado para controlar
velocidades constantes. Por otro lado, es posible seleccionar el valor 6 (ED3A,4D)
para el parametro 17703 SELEC REF1. Esto significaria una funcionalidad duplicada
que no se corresponde para ED3 y ED4: o velocidad constante o aceleracion y
deceleracion. Debe desactivarse la funcién que no se precise. En este caso debe
desactivarse la seleccion velocidad constante ajustando el parametro 7207 SEL
VELOC CONST a SIN SEL o a valores que no estén vinculados a ED3 y ED4.

También deben comprobarse los valores por defecto de la macro seleccionada
cuando se configuren las entradas del convertidor.
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Diferencias entre los valores por defecto en los
convertidores de tipo E y de tipo U

La etiqueta de designacion de tipo muestra el tipo del convertidor; véase el apartado
Clave de designacion de tipo en la pagina 31.

La tabla siguiente lista las diferencias entre los valores por defecto de los parametros
en los convertidores de tipo E y los de tipo U.

N.° Nombre Tipo E Tipo U

Tornillo del filtro EMC Tornillo del filtro EMC

conectado desconectado
9905 TENSION NOM MOT 230/400V 230/460V
9907 FREC NOM MOTOR 50 60
9909 POT NOM MOT kW] [CV]
1105 REF1 MAXIMO 50 60
1202 VELOC CONST 1 5 6
1203 VELOC CONST 2 10 12
1204 VELOC CONST 3 15 18
1205 VELOC CONST 4 20 24
1206 VELOC CONST 5 25 30
1207 VELOC CONST 6 40 48
1208 VELOC CONST 7 50 60
2002 VELOCIDAD MAXIMA 1500 1800
2008 FRECUENCIA MAXIMA 50 60
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N.° Nombre/Valor
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Descripcion

Sefales basicas para supervisar el convertidor (sélo
de lectura).

FbEq

0101 VELOCIDAD & DIR

Velocidad calculada del motor en rpm. Un valor
negativo indica direccion de retroceso.

1=1rpm

0102 VELOCIDAD

Velocidad calculada del motor en rpm.

1=1rpm

0103 FREC SALIDA

Frecuencia de salida calculada del convertidor, en
Hz (se muestra por defecto en la pantalla del Modo
de Salida del panel).

1=0,1Hz

0104 INTENSIDAD

Intensidad medida del motor en A (se muestra por
defecto en la pantalla del Modo de Salida).

1=0,1A

0105 PAR

Par calculado del motor, en porcentaje del par
nominal del motor.

1=0,1%

0106 POTENCIA

Potencia medida del motor, en kW.

1=0,1kW

0107 TENSION BUS CC

Tension medida del circuito intermedio, en V CC.

1=1V

0109 TENSION SALIDA

Tension calculada del motor, en V CA.

1=1V

0110 TEMP UNIDAD

Temperatura medida de los IGBT, en °C.

1=0,1°C

0111 REF EXTERNA 1

Referencia externa REF1, en rpm o Hz. La unidad
depende del ajuste del parametro 9904 MODO
CTRL MOTOR.

1=0,1Hz/
1 rpm

0112 REF EXTERNA2

Referencia externa REF2 en porcentaje. En funcion
del uso, 100% es la velocidad maxima del motor, el
par nominal del motor o la referencia maxima de
proceso.

1=0,1%

0113 LUGAR CONTROL

Lugar de control activo. (0) LOCAL; (1) EXT1; (2)
EXT2. Véase el apartado Control local frente a
control externo en la pagina 126.

0114 TIEMP MARCH(R)

Contador de tiempo transcurrido de funcionamiento
del convertidor, en horas. Funciona cuando el con-
vertidor estd modulando. El contador puede restau-
rarse pulsando simultaneamente las teclas ARRIBA
y ABAJO cuando el panel de control se halla en el
Modo de Parametros.

0115 CONT. kWh(R)

Contador de kWh. El valor del contador se acumula
hasta que llega a 65535, momento en el que el con-
tador reinicia la cuenta desde 0. El contador puede
restaurarse pulsando las teclas ARRIBA y ABAJO
simultaneamente cuando el panel de control se
haya en el Modo de Parametro.

1=1kWh

0120 EA1

Valor relativo de la entrada analdgica EA1, en
porcentaje.

1=0,1%




184 Sefiales actuales y parametros

Senales actuales

N.°
0121

Nombre/Valor
EA2

Descripcion

Valor relativo de la entrada analégica EA2, en
porcentaje.

FbEq
1=0,1%

0124

SA1

Valor de la salida analégica SA, en mA.

1=0,1mA

0126

SALIDAPID 1

Valor de salida del regulador de proceso PID1, en
porcentaje.

1=0,1%

0127

SALIDAPID 2

Valor de salida del regulador de proceso PID2, en
porcentaje.

1=0,1%

0128

PUNT CONSIG PID1

Sefal de punto de ajuste (referencia) para el regula-
dor de proceso PID1. La unidad depende del ajuste
de los parametros 4006 UNIDADES, 4007 ESCALA
UNIDADES y 4027 SERIE PARAM PID1.

0129

PUNT CONSIG PID2

Sefal de punto de ajuste (referencia) para el regula-
dor de proceso PID2. La unidad depende del ajuste
de los parametros 4106 UNIDADES y

4107 ESCALA UNIDADES.

0130

REALIM PID 1

Sefial de realimentacion para el regulador de pro-
ceso PID1. La unidad depende del ajuste de los
parametros 4006 UNIDADES, 4007 ESCALA UNI-
DADES y 4027 SERIE PARAM PID1.

0131

REALIM PID 2

Sefial de realimentacion para el regulador de
proceso PID2. La unidad depende del ajuste de los
parametros 4106 UNIDADES'y 4107 ESCALA UNI-
DADES.

0132

DESVIACION PID 1

Desviacion del regulador de proceso PID1, o sea,
la diferencia entre el valor de referencia y el actual.
La unidad depende del ajuste de los parametros
4006 UNIDADES, 4007 ESCALA UNIDADES y
4027 SERIE PARAM PID1.

0133

DESVIACION PID 2

Desviacion del regulador PID2, o sea, la diferencia
entre el valor de referencia y el actual. La unidad
depende del ajuste de los parametros 4706 UNIDA-
DES'y 4107 ESCALA UNIDADES.

0134

COD SR COMUNIC

Palabra de control de la salida de relé a través del
bus de campo (decimal). Véase el parametro
1401 SALIDA RELE SR1.

0135

VALOR COMUNIC 1

Datos recibidos del bus de campo

0136

VALOR COMUNIC 2

Datos recibidos del bus de campo

0137

VAR PROCESO 1

Variable de proceso 1, definida por el grupo de
parametros 34 PANTALLA PANEL

0138

VAR PROCESO 2

Variable de proceso 2, definida por el grupo de
parametros 34 PANTALLA PANEL

0139

VAR PROCESO 3

Variable de proceso 3, definida por el grupo de
parametros 34 PANTALLA PANEL
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N.°
0140

Nombre/Valor
TIEMPO MARCHA
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Descripcion

Contador de tiempo transcurrido de funcionamiento
del convertidor, en miles de horas. Funciona cuando
el convertidor esta modulando. No puede restau-
rarse.

FbEq
1=0,01 kh

0141

CONT MWh

Contador de MWh. El valor del contador se acumula
hasta llegar a 65535, momento en que el contador
reinicia la cuenta desde 0. No puede restaurarse.

1=1MWh

0142

CTRL REVOLUCION

Contador de revoluciones del motor, en millones de
revoluciones. El contador puede restaurarse pul-
sando simultaneamente las teclas ARRIBA y ABAJO
cuando el panel de control se halla en el Modo de
Parametros.

1=1 Mrev

0143

TIEM ON UNIALT

Tiempo de encendido del panel de control del con-
vertidor, en dias. No puede restaurarse.

1=1dia

0144

TIEM ON UNI BAJ

Tiempo de encendido del panel de control del con-
vertidor, en registros de 2 segundos (30 registros =
60 segundos). No puede restaurarse.

1=2s

0145

TEMP MOTOR

Temperatura medida del motor. La unidad depende
del tipo de sensor, seleccionado con los parametros
del grupo 35 TEMP MOT MED.

0146

ANGULO
MECANICO

Angulo mecanico calculado. 1 = 5001 NUM PUL-
SOS La seial indica el angulo como un porcentaje
del nimero de pulsos por revolucion.

0147

ATRAS MECANICO

Revoluciones mecanicas, es decir, el nUmero de
revoluciones del eje calculado por el encoder. No se
evita el desbordamiento.

0148

DETECTADO Z PLS

Detector del pulso cero del encoder. 0 = NO
DETECTADO, 1 = DETECTADO.

0150

TEMP CB

Temperatura de la tarjeta de control del convertidor
en grados Celsius (0,0...150,0 °C).

0158

VALOR COM 1 PID

Datos recibidos del bus de campo para el control
PID (PID1y PID2)

0159

VALOR COM 2 PID

Datos recibidos del bus de campo para el control
PID (PID1y PID2)
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N.°
0160

Nombre/Valor
ESTADO ED 1-5

Descripcion

Estado de las entradas digitales.

Ejemplo (panel):

+ 10000 = ED1 esta activada, ED2 a ED5 estan
desactivadas.

» 10010 = ED1y ED4 estan activadas, ED2, ED3 y
EDS5 estan desactivadas.

Ejemplo (DWL2):

* 16 (decimal) = ED1 esta activada, ED2 a ED5
estan desactivadas.

» 18 (decimal) = ED1 y ED4 estan activadas, ED2,
ED3 y ED5 estan desactivadas.

FbEq

0161

FREC ENTR PULSO

Valor de la entrada de frecuencia, en Hz.

1=1Hz

0162

ESTADO SR

Estado de la salida de relé 1. 1 = SR esta excitada,
0 = SR no esta excitada.

0163

ESTADO ST

Estado de la salida de transistor, cuando se utiliza
como salida digital.

0164

FRECUENCIA ST

Frecuencia de la salida de transistor, cuando se
utiliza como salida de frecuencia.

1=1Hz

0165

VALOR TEMPOR

Valor del temporizador para la marcha/paro
programada. Véase el grupo de parametros
19 TEMPOR Y CONTADOR.

1=0,01s

0166

VALOR CONTADOR

Valor del contador de pulsos de la marcha/paro del
contador. Véase el grupo de parametros
19 TEMPOR Y CONTADOR.

0167

COD EST PROG
SEC

Palabra de estado de la programacién de
secuencias:

Bit 0 = ACTIVADO (1 = activado)

Bit 1 = INICIADO

Bit 2 = EN PAUSA

Bit 3 = VALOR LOGICO (la operacion légica esta
definida por los parametros 8406...8410).

0168

ESTADO PROG
SEC

Estado activo de la programacién de secuencias.
1...8 =estado 1...8.

0169

TEMPOR PROG
SEC

Contador de tiempo del estado actual de la
programacion de secuencias.

1=2s

0170

VAL SAPROG SEC

Valores de control de la salida analégica definidos
por la programacion de secuencias. Véase el
parametro 8423 CONTR SAL EST 1.

1=0,1%

0171

CONT CICLOS SEC

Contador de secuencia ejecutada en la programa-
cion de secuencias. Véanse los parametros 8415
LOC CONT CICLOSy 8416 RESET CONT CICLO.
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N.° Nombre/Valor
0172 ABS TORQUE
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Descripcion

Valor absoluto calculado del par motor, en porcen-
taje del par nominal del motor

FbEq
1=0,1%

0173 ESTADO SR 24

Estado de los relés del médulo de salidas de relé
MREL-01. Véase el MREL-01 output relay module
user's manual (3AUA0000035974 [inglés]).
Ejemplo: 100 = SR 2 esta activada, SR 3y SR 4
estan desactivadas.

0179 PAR GUARDADO

Control vectorial: Valor del par (0...180% del par
nominal del motor) guardado antes de utilizar el
freno mecanico.

Control escalar: Valor de la intensidad (0...180% de
la intensidad nominal del motor) guardado antes de
utilizar el freno de mano.

Este par o esta intensidad se aplican cuando se
pone en marcha el convertidor. Véase el parametro
4307 SELECCION PAR.

1=0,1%

0180 ENC Supervisa la sincronizacion de la posicion medida |1 =1
SINCRONIZADO con la posicién estimada en los motores sincronos
con imanes permanentes. 0 = SIN SINCRON,
1 =SINCRON
0181 ESTADO MOD EXT |Muestra qué modulo de extensién opcional esta 1=1

conectado al convertidor. 0 = NINGUNO,
1 = EXTENSION MREL-01, 2 = EXTENSION
MTAC-01, 3 = EXTENSION MPOW-01

03 SENALES ACT BC

Palabras de datos para la supervision de la
comunicacion del bus de campo (s6lo de lectura).
Cada senfal es una palabra de datos de 16 bits.
Las palabras de datos se visualizan en el panel en
formato hexadecimal.

0301 COD ORDENBC 1

Palabra de datos de 16 bits. Véase el apartado
Perfil de comunicaciéon DCU en la pagina 351.

0302 COD ORDEN BC 2

Palabra de datos de 16 bits. Véase el apartado
Perfil de comunicacién DCU en la pagina 357.

0303 COD ESTADO BC 1

Palabra de datos de 16 bits. Véase el apartado
Perfil de comunicacién DCU en la pagina 351.

0304 COD ESTADO BC 2

Palabra de datos de 16 bits. Véase el apartado
Perfil de comunicacién DCU en la pagina 351.
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N.° Nombre/Valor
0305 CODIGO FALLO 1

Descripcion

Palabra de datos de 16 bits. Acerca de las posibles
causas y soluciones y equivalentes de bus de
campo, véase el capitulo Anélisis de fallos en la
pagina 369.

FbEq

Bit 0 = SOBREINTENSIDAD

Bit 1 = SOBRETENSION CC

Bit 2 = EXCESO TEMP DISP

Bit 3 = CORTOCIRCUITO

Bit 4 = Reservado

Bit 5 = SUBTENSION CC

Bit 6 = FALLO EA1

Bit 7 = FALLO EA2

Bit 8 = EXCESO TEMP MOTOR

Bit 9 = PERD PANEL

Bit 10 = ERR MAR ID

Bit 11 = MOTOR BLOQUEADO

Bit 12 = SOBRETEMP CB

Bit 13 = FALLO EXT 1

Bit 14 = FALLO EXT 2

Bit 15 = FALLO TIERRA

0306 CODIGO FALLO 2

Palabra de datos de 16 bits. Acerca de las posibles
causas y soluciones y equivalentes de bus de
campo, véase el capitulo Andlisis de fallos en la
pagina 369.

Bit 0 = BAJA CARGA

Bit 1 = FALLO TERM

Bits 2...3 = Reservados

Bit4 = MED INTENS

Bit 5 = FASE RED

Bit 6 = ENCODER

Bit 7 = SOBREVELOCIDAD

Bits 8...9 = Reservados

Bit 10 = ARCHIVO CONFIG

Bit 11 = ERR SERIE 1

Bit 12 = ARCH CON BCI. Error de lectura del
archivo de configuracion.

Bit 13 = FORZAR DISPARO

Bit 14 = FASE MOTOR

Bit 15 = CABLEADO SAL
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Senales actuales
N.° Nombre/Valor Descripcion FbEq
0307 CODIGO FALLO 3 Palabra de datos de 16 bits. Acerca de las posibles
causas y soluciones y equivalentes de bus de

campo, véase el capitulo Anélisis de fallos en la
pagina 369.

Bits 0...2 = Reservados

Bit 3 = INCOMPATIBLE SW
Bit 4 = PAR EMERG SEGUR
Bit 5 = PES1 PERDIDO

Bit 6 = PES2 PERDIDO

Bits 7...10 = Reservados

Bit 11 = CB ID ERROR

Bit 12 = DSP STACK ERROR

Bit 13 = DSP T1 OVERLOAD...DSP T3
OVERLOAD

Bit 14 = SERF CORRUPT | SERF MACRO

Bit 15 = PAR PCU 1/ PAR PCU 2/ PAR HZRPM [
PAR ESCALAEA ! PAR ESCALASAIPARBUS C/
PAR U/F ADAPT | PARAM CONF 1

0308 CODIGO ALARMA 1 |Palabra de datos de 16 bits. Acerca de las posibles
causas y soluciones y equivalentes de bus de
campo, véase el capitulo Anélisis de fallos en la
pagina 369.

Se puede restaurar una alarma restaurando toda la
palabra de alarma: escriba cero en la palabra.

Bit 0 = SOBREINTENSIDAD

Bit 1 = SOBRETENSION

Bit 2 = SUBTENSION

Bit 3 = BLOQUEO DE DIRECCION
Bit 4 = COMUNICACION ES

Bit 5 = FALLO EA1

Bit6 = FALLO EA2

Bit 7 = PERDIDA DE PANEL

Bit 8 = EXCESO TEMP DISP

Bit 9 = TEMP MOTOR

Bit 10 = BAJA CARGA

Bit 11 = MOTOR BLOQUEADO
Bit 12 = REARME AUTOMATICO
Bits 13...15 = Reservados
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N.° Nombre/Valor Descripcion FbEq
0309 CODIGO ALARMA 2 |Palabra de datos de 16 bits. Acerca de las posibles
causas y soluciones y equivalentes de bus de
campo, véase el capitulo Anélisis de fallos en la
pagina 369.
Se puede restaurar una alarma restaurando toda la
palabra de alarma: escriba cero en la palabra.
Bit 0 = Reservado
Bit 1 = DORMIR PID
Bit 2 = MARCHA ID
Bit 3 = Reservado
Bit 4 = PERMISO DE INICIO 1 NO DETECTADO
Bit 5 = PERMISO DE INICIO 2 NO DETECTADO
Bit 6 = STOP EMERGENCIA
Bit 7 = ERROR ENCODER
Bit 8 = PRIMERA MARCHA
Bit 9 = PERDIDA DE FASE DE ENTRADA
Bits 10...11 = Reservados
Bit 12 = MOTOR BACK EMF
Bit 13 = PAR EMERG SEGUR
Bits 14...15 = Reservados
04 HISTORIAL FALLOS Historial de fallos (s6lo de lectura).
0401 ULTIMO FALLO Cadigo del ultimo fallo. Véase el capitulo Analisis de |1 =1
fallos en la pagina 369 para obtener los cédigos.
0 = El historial de fallos esta vacio (en el panel =
SIN REGISTRO).
0402 TIEM FALLO 1 Dia en que se produjo el tltimo fallo. 1=1dia
Formato: una fecha si funciona el reloj de tiempo real.
/ El nimero de dias tras la puesta en marcha si no se
utiliza o no se ha ajustado el reloj de tiempo real.
0403 TIEM FALLO 2 Hora en que se produjo el ultimo fallo. 1=2s

Formato en el panel de control asistente: hora real
(hh:mm:ss) si el reloj de tiempo real funciona. / El
tiempo tras la puesta en marcha (hh:mm:ss menos los
dias indicados por la sefial 0402 TIEM FALLO 1) si no
se utiliza o no se ha ajustado el reloj de tiempo real.
Formato en el panel de control basico: tiempo
transcurrido desde el encendido en registros de

2 segundos (menos los dias enteros indicados por
la sefial 0402 TIEM FALLO 1). 30 registros =

60 segundos. Por ejemplo, el valor 514 es igual a
17 minutos y 8 segundos (= 514/30).
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N.° Nombre/Valor Descripcion FbEq

0404 VELOC EN FALLO |La velocidad del motor, en rpm, en el momentoen |1 =1 rpm
que se produjo el ultimo fallo.

0405 FREC EN FALLO La frecuencia, en Hz, en el momento en que se 1=0,1Hz
produjo el ultimo fallo.

0406 TENSION EN FALLO |La tensién del circuito intermedio, en V CC, en el 1=01V
momento en que se produjo el ultimo fallo

0407 INTENS EN FALLO |La intensidad del motor, en A, en el momento en 1=0,1A
que se produjo el dltimo fallo.

0408 PAR EN FALLO El par del motor, en porcentaje del par nominal del |1 =0,1%
motor, en el momento en que se produjo el ultimo
fallo.

0409 ESTADO EN FALLO |Estado del convertidor, en formato hexadecimal, en
el momento en que se produjo el ultimo fallo

0412 FALLO ANTERIOR 1 [Cédigo de fallo del segundo ultimo fallo. Véase el |1 =1
capitulo Analisis de fallos en la pagina 369 para
obtener los cédigos.

0413 FALLO ANTERIOR 2 |Cédigo de fallo del tercer ultimo fallo. Véase el 1=1
capitulo Analisis de fallos en la pagina 369 para
obtener los cddigos.

0414 ED 1-5 EN FALLO Estado de las entradas digitales ED1...5 en el

momento en que se produjo el ultimo fallo.

Ejemplo (panel):

* 10000 = ED1 esta activada, ED2 a ED5 estan
desactivadas.

* 10010 = ED1y ED4 estan activadas, ED2, ED3 y
ED5 estan desactivadas.

Ejemplo (DWL2):

« 16 (decimal) = ED1 esta activada, ED2 a ED5
estan desactivadas.

« 18 (decimal) = ED1 y ED4 estan activadas, ED2,
ED3 y EDS5 estan desactivadas.
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Parametros

Todos los parametros

N.° Nombre/Valor Descripcion Def./FbEq

10 Las fuentes para el control de marcha, paro y direccion.
MARCHA/PARO/DIR
1001 COMANDOS |Define las conexiones y la fuente de las 6rdenes de marcha, |ED1,2

EXT1 paro y direccion para el lugar de control externo 1 (EXT1).
Nota: La sefial de marcha debe restaurarse si el converti-
dor se ha detenido mediante PAR EMERG (Safe Torque
Off) (véase el parametro 3025 PARO DIAGNOSTIC) o
mediante la seleccién de paro de emergencia (véase el
parametro 2709 SEL PARO EM).

SIN SEL Sin fuente de orden de marcha, paro y direccion. 0

N

ED1 Marcha y paro a través de la entrada digital ED1. 0 = paro,
1 = marcha. La direccion se fija segun el parametro 71003
DIRECCION (ajuste PETICION = AVANCE).

ED1,2 Marcha y paro a través de la entrada digital ED1. 0 = paro, |2
1 = marcha. Direccién a través de la entrada digital ED2.
0 = avance, 1 = retroceso. Para controlar la direccion, el
parametro 7003 DIRECCION debe ser PETICION.

ED1P2P Marcha por pulsos a través de la entrada digital ED1. 3
0 -> 1: Marcha. (para arrancar el convertidor, la entrada
digital ED2 debe activarse antes del pulso a ED1).

Paro por pulsos a través de la entrada digital ED2. 1 -> 0:
Paro. La direccion de rotacion se fija segun el parametro
1003 DIRECCION(ajuste PETICION = AVANCE).

Nota: Cuando se desactiva la entrada de paro (sin
entrada) (ED2), se inhabilitan las teclas de marcha y paro
del panel de control.

ED1P,2P,3 Marcha por pulsos a través de la entrada digital ED1. 4
0 -> 1: Marcha. (para arrancar el convertidor, la entrada
digital ED2 debe activarse antes del pulso a ED1).

Paro por pulsos a través de la entrada digital ED2.

1 -> 0: Paro. Direccion a través de la entrada digital ED3.
0 = avance, 1 = retroceso. Para controlar la direccion, el
parametro 7003 DIRECCION debe ser PETICION.

Nota: Cuando se desactiva la entrada de paro (sin
entrada) (ED2), se inhabilitan las teclas de marcha y paro
del panel de control.




Sefiales actuales y parametros 193

Todos los parametros
N.° Nombre/Valor Descripcion Def./FbEq

ED1P,2P,3P Marcha en avance por pulsos a través de la entrada digital |5
ED1. 0 -> 1: Marcha en avance. Marcha de retroceso por
pulsos a través de la entrada digital ED2.

0 -> 1: Marcha de retroceso. (Para arrancar el convertidor,
la entrada digital ED3 debe activarse antes del pulso a
ED1/ED2). Paro por pulsos a través de la entrada digital
ED3. 1 -> 0: Paro. Para controlar la direccion, el ajuste del
parametro 7003 DIRECCION debe ser PETICION.

Nota: Cuando se desactiva la entrada de paro (sin
entrada) (ED3), se inhabilitan las teclas de marcha y paro
del panel de control.

PANEL Ordenes de marcha, paro y direccién a través del panel de |8
control cuando EXT1 esta activa. Para controlar la
direccion, el ajuste del parametro 7003 DIRECCION debe
ser PETICION.

ED1F,2R Ordenes de marcha, paro y direccion a través de las 9
entradas digitales ED1 y ED2.

ED1 | ED2 |[Funcionamiento
0 0 [Paro
1 0 |Marcha en avance
0 1 |Marcha de retroceso
1 1 Paro

El ajuste del parametro 7003 DIRECCION debe ser
PETICION.

COMUNIC Interfaz de bus de campo como fuente para 6rdenes de 10
arranque y paro, esto es, Palabra de control 0307 COD
ORDEN BC 1 bits 0...1. El regulador de bus de campo
envia la palabra de control al convertidor a través del
adaptador de bus de campo o del bus de campo integrado
(Modbus). Para los bits de la palabra de control, véase el
apartado Perfil de comunicaciéon DCU en la pagina 351.

FUNC TEMP 1 |Control temporizado de marcha/paro. Funcién 11
temporizada 1 activa = marcha, funcién temporizada
1 inactiva = paro. Véase el grupo de parametros

36 FUNCIONES TEMP.

FUNC TEMP 2 |Véase la selecciéon FUNC TEMP 1. 12
FUNC TEMP 3 |Véase la selecciéon FUNC TEMP 1. 13
FUNC TEMP 4 |Véase la seleccion FUNC TEMP 1. 14
ED5 Marcha y paro a través de la entrada digital ED5. 20

0 = paro, 1 = marcha. La direccion se fija segun el
parametro 7003 DIRECCION (ajuste PETICION =
AVANCE).
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N.°

Nombre/Valor

Descripcion

Def./FbEq

ED5,4 Marcha y paro a través de la entrada digital ED5. 21
0 = paro, 1 = marcha. Direccioén a través de la entrada
digital ED4. 0 = avance, 1 = retroceso. Para controlar la
direccion, el parametro 1003 DIRECCION debe ser
PETICION.

PARO Paro cuando se ha superado la demora del temporizador |22

TEMPOR definida por el parametro 1901 DEMORA TEMPORIZ.
Marcha con la sefial de marcha del temporizador. La
fuente de la sefial se selecciona con el parametro 71902
INICIO TEMPORIZ.

INIC TEMPOR |Arranque cuando se ha superado la demora del tempori- |23
zador definida por el parametro 1901 DEMORA TEMPO-

RIZ. Paro cuando el temporizador se restaura con el
parametro 1903 RESET TEMPORIZ.

PARO Paro cuando se ha superado el limite del contador definido |24

CONTAD por el parametro 1905 LIMITE CONTADOR. Marcha con la
sefial de marcha del contador. La fuente de la sefial se
selecciona con el parametro 79711 ORDEN M/P CONT.

INIC CONTAD |Arranque cuando se ha superado el limite del contador 25
definido por el parametro 1905 LIMITE CONTADOR. Paro
con la sefial de paro del contador. La fuente de la sefial se
selecciona con el parametro 79711 ORDEN M/P CONT.

PROG SEC Ordenes de marcha, paro y direccién mediante programa- |26
cion de secuencias. Véase el grupo de parametros 84
PROG SECUENCIA.

1002 COMANDOS |Define las conexiones y la fuente de las 6rdenes de marcha, | SIN SEL

EXT2 paro y direccion para el lugar de control externo 2 (EXT2).
Véase el parametro 1007 COMANDOS EXT1.

1003 DIRECCION Permite el control de la direccion de giro del motor o fija la | PETICION
direccion.

AVANCE Fijado en avance. 1

RETROCESO |Fijado en retroceso. 2

PETICION Permite controlar la direccién del giro 3

1010 SEL Define la sefial que activa la funcién de avance lento. SIN SEL

LENTITUD Véase el apartado Control de un freno mecénico en la
pagina 159.

ED1 Entrada digital ED1. 0 = avance lento inactivo; 1 = avance |1
lento activo.

ED2 Véase la seleccion ED1. 2

ED3 Véase la seleccion ED1. 3

ED4 Véase la seleccion ED1. 4

ED5 Véase la seleccion ED1. 5




Sefiales actuales y parametros 195

Todos los parametros
N.° Nombre/Valor Descripcion Def./FbEq

COMUNIC Interfaz de bus de campo como fuente para activaciéon de |6
avance lento 1 0 2, esto es, Palabra de control 0302 COD
ORDEN BC 2 bits 20 y 21. El regulador de bus de campo
envia la palabra de control al convertidor a través del
adaptador de bus de campo o del bus de campo integrado
(Modbus). Para los bits de la palabra de control, véase el
apartado Perfil de comunicaciéon DCU en la pagina 351.

SIN SEL No seleccionado 0
ED1(INV) Entrada digital ED1 invertida. 1 = avance lento inactivo; -1
0 = avance lento activo.
ED2(INV) Véase la seleccion ED1(INV). -2
ED3(INV) Véase la seleccion ED1(INV). -3
ED4(INV) Véase la seleccion ED1(INV). -4
ED5(INV) Véase la seleccion ED1(INV). -5
11 SELEC Tipo de referencia de panel, seleccion del lugar de control
REFERENCIA externo y fuentes y limites de referencia externa.
1101 SEII:IIIEECL: REF  |Selecciona el tipo de la referencia en modo de control REF1(Hz/
local. rpm)

REF1(Hz/rpm) |Referencia de velocidad, en rpm. Referencia de frecuencia |1
(en Hz) si el ajuste del parametro 9904 MODO CTRL
MOTOR es ESCALAR: FREC.

REF2(%) Referencia en %. 2
1102 SELEC Define la fuente de la cual el convertidor lee la sefial que |EXT1

EXT1/EXT2 selecciona entre los dos lugares de control externo, EXT1

o EXT2.
EXT1 EXT1 activa. Las fuentes de la sefial de control se definen |0

con los parametros 1001 COMANDOS EXT1y 1103

SELEC REF1.
ED1 Entrada digital ED1. 0 = EXT1, 1 = EXT2. 1
ED2 Véase la seleccion ED1. 2
ED3 Véase la seleccion ED1. 3
ED4 Véase la seleccion ED1. 4
ED5 Véase la seleccion ED1. 5
EXT2 EXT2 activa. Las fuentes de la sefial de control se definen |7

con los parametros 1002 COMANDOS EXT2y 1106
SELEC REF2.
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N.°

Nombre/Valor

Descripcion

Def./FbEq

COMUNIC Interfaz de bus de campo como fuente para seleccion 8
EXT1/EXT2, esto es, Palabra de control 0307 COD
ORDEN BC 1 bit 5 (con perfil ABB drives 5319 PAR BCI 19
bit 11). El regulador de bus de campo envia la palabra de
control al convertidor a través del adaptador de bus de
campo o del bus de campo integrado (Modbus). Para los
bits de la palabra de control, véanse los apartados Perfil
de comunicacion DCU en la pagina 351y Perfil de comuni-
cacion ABB Drives en la pagina 346.
FUNC TEMP 1 |Seleccion de control temporizada EXT1/EXT2. Temporiza- |9
dor 1 activo = EXT2; temporizador 1 inactivo = EXT1.
Véase el grupo de parametros 36 FUNCIONES TEMP.
FUNC TEMP 2 |Véase la selecciéon FUNC TEMP 1. 10
FUNC TEMP 3 |Véase la seleccion FUNC TEMP 1. 11
FUNC TEMP 4 |Véase la selecciéon FUNC TEMP 1. 12
ED1(INV) Entrada digital ED1 invertida. 1 = EXT1, 0 = EXT2. -1
ED2(INV) Véase la seleccion ED1(INV). -2
ED3(INV) Véase la seleccion ED1(INV). -3
ED4(INV) Véase la seleccion ED1(INV). -4
ED5(INV) Véase la seleccion ED1(INV). -5
1103 SELEC REF1 |Selecciona la fuente de la sefal para la referencia externa |EA1
REF1. Véase el apartado Diagrama de bloques: Fuente de
referencia para EXT1 en la pagina 128.
PANEL Panel de control 0
EA1 Entrada analdgica EA1 1
EA2 Entrada anal6gica EA2 2
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Todos los parametros
N.° Nombre/Valor Descripcion Def./FbEq

EA1/PALANCA |Entrada analégica EA1 como palanca. La sefial de entrada |3
minima acciona el motor a la referencia maxima en direc-
cion de retroceso, la entrada maxima a la referencia
maxima en direccién de avance. Las referencias maximas
y minimas se definen con los parametros 1104 REF1
MINIMO'y 1105 REF1 MAXIMO.

Nota: El parametro 7003 DIRECCION debe estar ajustado
a PETICION.

Ref. de vel, Ppar. 1307 = 20%, par 1302 = 100%
(REF1)

- Histéresis 4%
2V/4mA 6 10V/20mA de la escala
completa

A ADVERTENCIA: Si el parametro 1301 MINIMO EA1

esta ajustado a 0 V y se pierde la sefial de entrada
analdgica (es decir, 0 V), el giro del motor se invierte a la
referencia maxima. Ajuste los parametros siguientes para
activar un fallo cuando se pierda la sefial de entrada ana-
l6gica:
Ajuste el parametro 1307 MINIMO EA1a 20% (2V o
4 mA).
Ajuste el parametro 30271 EA1 FALLO LIMIT a 5% o mas.
Ajuste el parametro 3001 EA<FUNCION MIN a FALLO.

EA2/PALANCA |Véase la seleccion EA1/PALANCA.

ED3A,4D(R) Entrada digital ED3: aumento de la referencia. Entrada 5
digital ED4: reduccion de la referencia. Una orden de paro
restaura la referencia a cero. El parametro 2205 TIEMPO
ACELER 2 define la velocidad del cambio de referencia.

ED3A,4D Entrada digital ED3: aumento de la referencia. Entrada digi- |6
tal ED4: reduccion de la referencia. El programa almacena
la referencia activa de velocidad (no se restaura con una
orden de paro). Cuando el convertidor vuelve a arrancar, el
motor acelera en rampa a la tasa de aceleracion seleccio-
nada hasta la referencia almacenada. El parametro 2205
TIEMPO ACELER 2 define la velocidad del cambio de refe-
rencia.

COMUNIC Referencia de bus de campo REF1.

COMUNIC+ Suma de la referencia de bus de campo REF1 y la entrada |9
EA1 analdgica EA. Véase el apartado Seleccion y correccion
de la referencia en la pagina 338.
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Todos los parametros

N.°

Nombre/Valor

COMUNIC*
EA1

Descripcion

Multiplicacion de la referencia de bus de campo REF1 y la
entrada analégica EA1. Véase el apartado Seleccién y
correccion de la referencia en la pagina 338.

Def./FbEq
10

ED3A,4D
(RNC)

Entrada digital ED3: aumento de la referencia. Entrada
digital ED4: reduccion de la referencia. Una orden de paro
restaura la referencia a cero.

La referencia no se guarda si se cambia la fuente de
control (de EXT1 a EXT2, de EXT2 a EXT1 0de LOC a
REM). El parametro 2205 TIEMPO ACELER 2 define la
velocidad del cambio de referencia.

ED3A,4D(NC)

Entrada digital ED3: aumento de la referencia. Entrada
digital ED4: reduccion de la referencia.

El programa almacena la referencia activa de velocidad
(no se restaura con una orden de paro). La referencia no
se guarda si se cambia la fuente de control (de EXT1 a
EXT2, de EXT2 a EXT1 o de LOC a REM). Cuando el
convertidor vuelve a arrancar, el motor acelera en rampa a
la tasa de aceleracion seleccionada hasta la referencia
almacenada. El parametro 2205 TIEMPO ACELER 2
define la velocidad del cambio de referencia.

EA1+EA2

La referencia se calcula mediante la siguiente ecuacion:
REF = EA1(%) + EA2(%) - 50%.

14

EA1"EA2

La referencia se calcula mediante la ecuacion siguiente:
REF = EA1(%) - (EA2(%) / 50%)

15

EA1-EA2

La referencia se calcula mediante la ecuacion siguiente:
REF = EA1(%) + 50% - EA2(%).

16

EA1/EA2

La referencia se calcula mediante la ecuacion siguiente:
REF = EA1(%) - (50% / EA2(%)).

17

PANEL(RNC)

Define el panel de control como la fuente de referencia.
Una orden de paro restaura la referencia a cero (la R
significa restauracion). La referencia no se copia si se
cambia la fuente de control (de EXT1 a EXT2 o de EXT2 a
EXT1).

PANEL(NC)

Define el panel de control como la fuente de referencia.
Una orden de paro no restaura la referencia a cero. La
referencia se guarda. La referencia no se copia si se
cambia la fuente de control (de EXT1 a EXT2 o de EXT2 a
EXT1).

21

ED4A,5D

Véase la seleccion ED3A,4D.

30

ED4A,5D(NC)

Véase la seleccion ED3A,4D(NC).

31

FREC
ENTRADA

Entrada de frecuencia

32

PROG SEC

Salida de programacion de secuencias. Véase el parametro
8420 SELEC REF EST 1.

33
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N.° Nombre/Valor Descripcion Def./FbEq
EA1+PROG Suma de la entrada analégica EA1 y la salida de progra- |34
SEC macién de secuencias.
EA2+PROG Suma de la entrada analégica EA2 y la salida de progra- |35
SEC macioén de secuencias.
ODVA HZ REF |Referencia de velocidad de perfil ODVAAC/DC y valores |36
actuales en Hz.

1104 REF1 MINIMO |Define el valor minimo para la referencia externa REF1. 0,0 Hz/
Corresponde al ajuste minimo de la sefial de fuente 1 rpm
empleada.

0.0...599.0 Hz/ |Valor minimo en rpm. En Hz si el ajuste del parametro 1=0,1Hz/
0...30000 rpm {9904 MODO CTRL MOTOR es ESCALAR: FREC. 1rpm
Ejemplo: La entrada analdgica EA1 se selecciona como
fuente de referencia (el valor del parametro 71703 es EAT).
El minimo y méaximo de referencia corresponden a los
ajustes 13017 MINIMO EA1y 1302 MAXIMO EA1 de este
modo:
A REF (Hz/rpm)
REF1 _ _ _ _ _ _ _ __ | _____
MAXIMO |
(1105) |
REF1 :
MINIMO - — = — — — — — — —
(1104) . Seffal EA1 (°/2
-REF1 1301 1302
MINIMO ~ 1/
(1104) [
|
-REF1 [
MAXIMO - —
(1105)

1105 REF1 MAXIMO |Define el valor méaximo para la referencia externa REF1. |E: 50,0 Hz
Corresponde al ajuste maximo de la sefial de fuente U: 60,0 Hz
empleada.

0,0...599.0 Hz/ |Valor maximo en rpm. En Hz si el ajuste del parametro 1=0,1Hz/
0...30000 rpm {9904 MODO CTRL MOTOR es ESCALAR: FREC. Véase |1 rpm
el ejemplo para el parametro 1104 REF1 MINIMO.

1106 SELEC REF2 |Selecciona la fuente de la sefial para la referencia externa |EA2

REF2.
PANEL Véase el parametro 1103 SELEC REF1. 0
EA1 Véase el parametro 1103 SELEC REFT1. 1
EA2 Véase el parametro 1103 SELEC REF1. 2
EA1/PALANCA |Véase el parametro 1103 SELEC REF1. 3
EA2/PALANCA |Véase el parametro 1103 SELEC REF1. 4
ED3A,4D(R) Véase el parametro 1103 SELEC REF1. 5
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Todos los parametros

N.°

Nombre/Valor

Descripcion

Def./FbEq

ED3A,4D Véase el parametro 1103 SELEC REF1. 6
COMUNIC Véase el parametro 17103 SELEC REF1. 8
COMUNIC+ Véase el parametro 1103 SELEC REFT1. 9
EA1
COMUNIC* Véase el parametro 1103 SELEC REF1. 10
EA1
ED3A,4D(RNC)|Véase el parametro 1103 SELEC REF1. 11
ED3A,4D(NC) |Véase el parametro 1103 SELEC REF1. 12
EA1+EA2 Véase el parametro 1103 SELEC REF1. 14
EA1*EA2 Véase el parametro 1103 SELEC REF1. 15
EA1-EA2 Véase el parametro 1103 SELEC REF1. 16
EA1/EA2 Véase el parametro 17103 SELEC REF1. 17
SALPID1 Salida del regulador PID 1. Véanse los grupos de 19
parametros 40 CONJ PID PROCESO 1y 41 CONJ PID
PROCESO 2.
PANEL(RNC) |Véase el parametro 1103 SELEC REF1. 20
PANEL(NC) Véase el parametro 1103 SELEC REF1. 21
ED4A,5D Véase el parametro 17103 SELEC REF1. 30
ED4A,5D(NC) |Véase el parametro 1103 SELEC REF1. 31
FREC Véase el parametro 1103 SELEC REFT1. 32
ENTRADA
PROG SEC Véase el parametro 1103 SELEC REF1. 33
EA1+PROG Véase el parametro 17103 SELEC REF1. 34
SEC
EA2+PROG Véase el parametro 1103 SELEC REF1. 35
SEC
1107 REF2 MINIMO |Define el valor minimo para la referencia externa REF2.  [0,0%
Corresponde al ajuste minimo de la sefial de fuente
empleada.
0.0...100.0% |Valor en porcentaje de la frecuencia maxima / velocidad |1 =0,1%
maxima / par nominal. Véase el ejemplo para el parametro
1104 REF1 MINIMO para la correspondencia con los
limites de la sefial de la fuente.
1108 REF2 MAXIMO |Define el valor maximo para la referencia externa REF2. |100,0%
Corresponde al ajuste maximo de la sefal de fuente
empleada.
0.0...100.0% |Valor en porcentaje de la frecuencia méxima / velocidad |1 =0,1%

maxima / par nominal. Véase el ejemplo para el parametro
1104 REF1 MINIMO para la correspondencia con los
limites de la sefial de la fuente.
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N.° Nombre/Valor Descripcion Def./FbEq
1109 ODVA HZ REF |Posicién de la coma decimal para valores de referencia de |1
SEL frecuencia ODVA si el parametro 1103 SELEC REF1 =

ODVA HZ REF

ESCALA 1 La referencia 500 en Hz del perfil ODVA equivale a 1
50,0 Hz en EXT1.

ESCALA 2 La referencia 5000 en Hz del perfil ODVA equivale a 2
50,00 Hz en EXT1.

12 VELOC Seleccién y valores de velocidad constante. Véase el
CONSTANTES apartado Velocidades constantes en la pagina 142.
1201 SEL VELOC Activa las velocidades constantes o selecciona la sefial de |ED3,4

CONST activacion.

SIN SEL No hay ninguna velocidad constante en uso. 0

ED1 La velocidad definida por el parametro 1
1202 VELOC CONST 1 se activa a través de la entrada
digital ED1. 1 = activa, 0 = inactiva.

ED2 La velocidad definida por el parametro 2
1202 VELOC CONST 1 se activa a través de la entrada
digital ED2. 1 = activa, 0 = inactiva.

ED3 La velocidad definida por el parametro 3
1202 VELOC CONST 1 se activa a través de la entrada
digital ED3. 1 = activa, 0 = inactiva.

ED4 La velocidad definida por el parametro 4
1202 VELOC CONST 1 se activa a través de la entrada
digital ED4. 1 = activa, 0 = inactiva.

ED5 La velocidad definida por el parametro 5
1202 VELOC CONST 1 se activa a través de la entrada
digital ED5. 1 = activa, 0 = inactiva.

ED1,2 Seleccién de velocidad constante a través de las entradas |7
digitales ED1 y ED2.1 = ED activa, 0 = ED inactiva.

ED1|ED2 |[Funcionamiento

0 0 |Sin velocidad constante

1 0 |Velocidad definida con el par. 1202 VELOC
CONST 1

0 1 |Velocidad definida con el par. 7203 VELOC
CONST 2

1 1 |Velocidad definida con el par. 1204 VELOC
CONST 3

ED2,3 Véase la seleccion ED1,2. 8

ED3,4 Véase la seleccion ED1,2. 9

ED4,5 Véase la seleccion ED1,2. 10
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Todos los parametros

N.° Nombre/Valor

Descripcion

Def./FbEq

ED1,2,3

Seleccioén de velocidad constante a través de las entradas
digitales ED1, ED2 y ED3. 1 = ED activa; 0 = ED inactiva.

DI | ED2 | ED3 [Funcionamiento

0| O 0 |[Sin velocidad constante

110 0 |Velocidad definida con el par. 1202
VELOC CONST 1

0] 1 0 [Velocidad definida con el par. 1203
VELOC CONST 2

1 1 0 [Velocidad definida con el par. 1204
VELOC CONST 3

0] 0 1 |Velocidad definida con el par. 1205
VELOC CONST 4

110 1 |Velocidad definida con el par. 1206
VELOC CONST 5

0] 1 1 [Velocidad definida con el par. 1207
VELOC CONST 6

1 1 1 |Velocidad definida con el par. 1208
VELOC CONST 7

12

ED3,4,5

Véase la seleccion ED1,2,3.

13

FUNC TEMP 1

Se utiliza la referencia de velocidad externa, definida por el
parametro 1202 VELOC CONST 1 o la velocidad definida
por el parametro 1203 VELOC CONST 2, dependiendo de
la seleccion del parametro 1209 SEL MODO TEMP'y el
estado de la funcién temporizada 1. Véase el grupo de
parametros 36 FUNCIONES TEMP.

15

FUNC TEMP 2

Véase la seleccion FUNC TEMP 1.

16

FUNC TEMP 3

Véase la seleccion FUNC TEMP 1.

17

FUNC TEMP 4

Véase la seleccion FUNC TEMP 1.

18

FUNC
TEMP1&2

Se utiliza la referencia de velocidad externa o la velocidad
definida por el parametro 7202 VELOC CONST 1 ... 1205
VELOC CONST 4 dependiendo de la seleccion del para-
metro 1209 SEL MODO TEMP 'y el estado de las funcio-
nes temporizadas 1y 2. Véase el grupo de parametros
36 FUNCIONES TEMP.

19

ED1(INV)

La velocidad definida por el parametro 1202 VELOC
CONST 1 se activa a través de la entrada digital ED1
invertida.

0 = activa, 1 = inactiva.

ED2(INV)

La velocidad definida por el parametro 7202 VELOC
CONST 1 se activa a través de la entrada digital ED2
invertida.

0 = activa, 1 = inactiva.
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N.° Nombre/Valor Descripcion Def./FbEq

ED3(INV) La velocidad definida por el parametro 1202 VELOC -3
CONST 1 se activa a través de la entrada digital ED3
invertida.

0 = activa, 1 = inactiva.

ED4(INV) La velocidad definida por el parametro 1202 VELOC -4
CONST 1 se activa a través de la entrada digital ED4
invertida.

0 = activa, 1 = inactiva.

ED5(INV) La velocidad definida por el parametro 1202 VELOC -5
CONST 1 se activa a través de la entrada digital ED5
invertida.

0 = activa, 1 = inactiva.

ED1,2(INV) Seleccién de velocidad constante a través de las entradas |-7
digitales ED1 y ED2 invertidas. 1 = ED activa; 0 = ED
inactiva.

ED1| ED2 [Funcionamiento

1 1 |Sin velocidad constante

0 1 [Velocidad definida con el par. 7202 VELOC
CONST 1
1 0 [Velocidad definida con el par. 1203 VELOC
CONST 2
0 0 |Velocidad definida con el par. 1204 VELOC
CONST 3

ED2,3(INV) Véase la seleccion ED1,2(INV). -8

ED3,4(INV) Véase la seleccion ED1,2(INV). -9

ED4,5(INV) Véase la seleccion ED1,2(INV). -10
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Todos los parametros

N.°

Nombre/Valor

Descripcion

Def./FbEq

ED1,2,3(INV) |Seleccion de velocidad constante a través de las entradas |-12
digitales invertidas ED1, ED2 y ED3. 1 = ED activa; 0 = ED
inactiva.

DI |[ED2 | ED3 |[Funcionamiento

111 1 |Sin velocidad constante

01 1 [Velocidad definida con el par. 1202
VELOC CONST 1

110 1 |Velocidad definida con el par. 1203
VELOC CONST 2

(V)] 1 |Velocidad definida con el par. 1204
VELOC CONST 3

111 0 |Velocidad definida con el par. 1205
VELOC CONST 4

01 0 [Velocidad definida con el par. 1206
VELOC CONST 5

110 0 |Velocidad definida con el par. 1207
VELOC CONST 6

0] 0 0 [Velocidad definida con el par. 1208
VELOC CONST 7

ED3,4,5(inv) Véase la seleccion ED1,2,3(INV). -13

1202 VELOC Define la velocidad constante 1 (o la frecuencia de salida |E: 5,0 Hz
CONST 1 del convertidor). U:6,0 Hz
0.0...599.0 Hz/ | Velocidad en rpm. Frecuencia de salida (Hz) si el ajuste |1=0,1 Hz/
0...30000 rpm |del parametro 9904 MODO CTRL MOTOR es ESCALAR: |1 rpm

FREC.

1203 VELOC Define la velocidad constante 2 (o la frecuencia de salida |E: 10,0 Hz
CONST 2 del convertidor). U: 12,0 Hz
0.0...599.0 Hz/ | Velocidad en rpm. Frecuencia de salida (Hz) si el ajuste  |1=0,1 Hz/
0...30000 rpm |del parametro 9904 MODO CTRL MOTOR es ESCALAR: |1 rpm

FREC.

1204 VELOC Define la velocidad constante 3 (o la frecuencia de salida |E: 15,0 Hz
CONST 3 del convertidor). U: 18,0 Hz
0.0...599.0 Hz/ |Velocidad en rpm. Frecuencia de salida (Hz) si el ajuste 1=0,1Hz/
0...30000 rpm |del parametro 9904 MODO CTRL MOTOR es ESCALAR: |1 rpm

FREC.

1205 VELOC Define la velocidad constante 4 (o la frecuencia de salida |E: 20,0 Hz
CONST 4 del convertidor). U:24,0 Hz
0.0...599.0 Hz/ |Velocidad en rpm. Frecuencia de salida (Hz) si el ajuste 1=0,1Hz/
0...30000 rpm |del parametro 9904 MODO CTRL MOTOR es ESCALAR: |1 rpm

FREC.
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N.° Nombre/Valor Descripcion Def./FbEq
1206 VELOC Define la velocidad constante 5 (o la frecuencia de salida |E: 25,0 Hz
CONST 5 del convertidor). U: 30,0 Hz
0.0...599.0 Hz/ |Velocidad en rpm. Frecuencia de salida (Hz) si el ajuste 1=0,1Hz/
0...30000 rpm |del parametro 9904 MODO CTRL MOTOR es ESCALAR: |1 rpm
FREC.

1207 VELOC Define la velocidad constante 6 (o la frecuencia de salida |E: 40,0 Hz
CONST 6 del convertidor). U: 48,0 Hz
0.0...599.0 Hz/ |Velocidad en rpm. Frecuencia de salida (Hz) si el ajuste 1=0,1Hz/
0...30000 rpm |del parametro 9904 MODO CTRL MOTOR es ESCALAR: |1 rpm

FREC. La velocidad constante 6 también se utiliza como
velocidad de avance lento. Véase el apartado Control de
un freno mecanico en la pagina 159.
1208 VELOC Define la velocidad constante 7 (o la frecuencia de salida |E: 50,0 Hz
CONST 7 del convertidor). La velocidad constante 7 también se U: 60,0 Hz
utiliza como velocidad de avance lento (véase el apartado
Control de un freno mecanico en la pagina 159) o con
funciones de fallo (3001 EA<FUNCION MIN 'y 3002
ERROR COM PANEL).
0.0...599.0 Hz/ |Velocidad en rpm. Frecuencia de salida (Hz) si el ajuste 1=0,1Hz/
0...30000 rpm |del parametro 9904 MODO CTRL MOTOR es ESCALAR: |1 rpm

FREC. La velocidad constante 7 también se utiliza como
velocidad de avance lento. Véase el apartado Control de
un freno mecanico en la pagina 159.
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N.° Nombre/Valor

1209 SEL MODO
TEMP

Descripcion

Selecciona la velocidad activada con la funcién tempori-
zada. La funcién temporizada puede utilizarse para cam-
biar entre la velocidad constante y la velocidad de la
referencia externa cuando la seleccion del parametro 1201
SEL VELOC CONST es FUNC TEMP 1 ... FUNC TEMP 4
o FUNC TEMP1&2.

Def./FbEq
CS1/2/3/4

EST/VC1/2/3

Cuando el parametro 7201 SEL VELOC CONST = FUNC
TEMP 1 ... FUNC TEMP 4, la funciéon temporizada
selecciona una velocidad constante o una referencia de
velocidad externa. 1 = funcién temporizada activa,

0 = funcién temporizada inactiva.

Funcion Funcionamiento
temporizada 1...4
0 Referencia externa
1 Velocidad definida con el par. 7202
VELOC CONST 1

Cuando el parametro 1201 SEL VELOC CONST = FUNC
TEMP1&2, las funciones temporizadas 1 y 2 seleccionan
una velocidad constante o una referencia de velocidad
externa. 1 = funcién temporizada activa, 0 = funcién
temporizada inactiva.

Funcion Funcion Funcionamiento
temporizada 1 | temporizada 2
0 0 Referencia externa
1 0 Velocidad definida con
el par. 1202 VELOC
CONST 1
0 1 Velocidad definida con

el par. 1203 VELOC
CONST 2

Velocidad definida con
el par. 1204 VELOC
CONST 3

N
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N.° Nombre/Valor Descripcion Def./FbEq

CS1/2/3/4 Cuando el parametro 7207 SEL VELOC CONST = FUNC |2
TEMP 1 ... FUNC TEMP 4, esta funcion temporizada

selecciona una velocidad constante. 1 = funcién
temporizada activa, 0 = funcién temporizada inactiva.

Funcién Funcionamiento
temporizada 1...4
0 Velocidad definida por parametro
1202 VELOC CONST 1
1 Velocidad definida por parametro
1203 VELOC CONST 2

Cuando el parametro 7201 SEL VELOC CONST = FUNC
TEMP1&2, las funciones temporizadas 1 y 2 seleccionan
una velocidad constante. 1 = funcién temporizada activa,
0 = funcién temporizada inactiva.

Funcién Funcion Funcionamiento
temporizada 1 | temporizada 2

0 0 Velocidad definida por
parametro 1202 VELOC
CONST 1

1 0 Velocidad definida por
parametro 1203 VELOC
CONST 2

0 1 Velocidad definida por
parametro 1204 VELOC
CONST 3

1 1 Velocidad definida por
parametro 1205 VELOC
CONST 4
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Todos los parametros
N.° Nombre/Valor

Descripcion

Def./FbEq

13 ENTRADAS
ANALOG

Proceso de las sefiales de entrada analdgicas.

1301 MINIMO EA1

Define el % minimo que corresponde al minimo de la sefal
mA/(V) para la entrada analégica EA1. Cuando se utiliza
como una referencia, el valor corresponde al ajuste
minimo de referencia.

0...20 mA £ 0...100%

4...20 mA £ 20...100%

-10...10 mA £ -50...50%

Ejemplo: Si se selecciona EA1 como la fuente de la
referencia externa REF1, este valor corresponde al valor
del parametro 1104 REF1 MINIMO.

Nota: El valor de MINIMO EA1 no debe sobrepasar el
valor de MAXIMO EA1.

1,0%

-100.0...100.0%

Valor como porcentaje del rango completo de la sefal.
Ejemplo: Si el valor minimo de la entrada analdgica es
4 mA, el valor porcentual para el rango 0...20 mA es:
(4 mA /20 mA) - 100% = 20%

1=0,1%

1302 MAXIMO EA1

Define el % maximo que corresponde al maximo de la
sefial mA/(V) para la entrada analogica EA1. Cuando se
utiliza como una referencia, el valor corresponde al ajuste
maximo de referencia.

0...20mA = 0...100%
4...20 mA = 20...100%
-10...10 mA = -50...50%

Ejemplo: Si se selecciona EA1 como la fuente de la
referencia externa REF1, este valor corresponde al valor
del parametro 17105 REF1 MAXIMO.

100,0%

-100.0...100.0%

Valor como porcentaje del rango completo de la sefal.
Ejemplo: Si el valor maximo de la entrada analdgica es
10 mA, el valor porcentual para el rango 0...20 mA es:
(10 mA /20 mA) - 100% = 50%

1=0,1%

1303 FILTRO EA1

Define la constante de tiempo de filtro para la entrada
analdgica EA1, es decir, el tiempo que se tarda en
alcanzar el 63% de un cambio en escalén.

% Sefial sin filtrar

Seial filtrada
[
[
[

- >t
Constante de tiempo

0,1s
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0.0...10.0 s Constante de tiempo de filtro. 1=0,1s
1304 MINIMO EA2 | Define el % minimo que corresponde al minimo de la 20%
sefial mA/(V) para la entrada analdgica EA2. Véase el
parametro 1301 MINIMO EA1.
-100.0...100.0% | Véase el parametro 1301 MINIMO EA1. 1=0,1%
1305 MAXIMO EA2 |Define el % maximo que corresponde al maximo de la 100,0%
sefial mA/(V) para la entrada analégica EA2. Véase el
parametro 1302 MAXIMO EA1.
-100.0...100.0% | Véase el parametro 1302 MAXIMO EA1. 1=0,1%
1306 FILTRO EA2 Define la constante de tiempo de filtro para la entrada 0,1s
analégica EA2. Véase el parametro 1303 FILTRO EA1.
0.0...10.0 s Constante de tiempo de filtro. 1=0,1s
14 SALIDAS DE Informacion de estado indicada a través de las salidas de
RELE relé y las demoras de funcionamiento del relé.
Nota: Las salidas de relé 2 ... 4 sélo estan disponibles si
el moédulo de salidas de relé MREL-01 esta conectado al
convertidor. Véase el MREL-01 output relay module user's
manual (3AUA0000035974 [inglés]).
1401 SALIDA RELE |Selecciona un estado del convertidor indicado a través de |FALLO(-1)
SR1 la salida de relé SR 1. El relé se excita cuando el estado
coincide con el ajuste.
SIN SEL Sin usar. 0
LISTO Listo para funcionar: Sefial de Permiso de marcha acti- 1
vada, sin fallos, tension de alimentacién dentro del rango
aceptable y sefial de paro de emergencia desactivada.
EN MARCHA |En marcha: sefial de marcha activada, sefial de Permiso |2
de marcha activada, sin fallos activos.
FALLO(-1) Fallo inverso. El relé se desexcita en un disparo por fallo. |3
FALLO Fallo. 4
ALARM Alarma. 5
INVERTIDO EI motor gira en direccion de retroceso. 6
ARRANCADO |El convertidor ha recibido la orden de marcha. El relé se |7
excita incluso si la sefial de Permiso de marcha esta des-
activada. El relé se desexcita cuando el convertidor recibe
una orden de paro o se produce un fallo.
SUPERV1 Estado segun los parametros de supervision 32017...3203. |8
SOBR Véase el grupo de parametros 32 SUPERVISION.
SUPRV1 BAJO |Véase la selecciéon SUPERV1 SOBR. 9
SUPERV2 Estado segun los parametros de supervision 3204...3206. |10
SOBR

Véase el grupo de parametros 32 SUPERVISION.

SUPRV2 BAJO

Véase la seleccion SUPERV2 SOBR.

1
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SUPERV3 Estado segun los parametros de supervision 3207...3209. |12

SOBR Véase el grupo de parametros 32 SUPERVISION.

SUPRV3 BAJO |Véase la seleccion SUPERV3 SOBR. 13

VELOC AT La frecuencia de salida es igual a la de referencia. 14

FALLO (RST) |Fallo. Restauracion automatica tras la demora de autorres-| 15
tauracion. Véase el grupo de parametros 31 REARME
AUTOMATIC.

FALLO/ALARM |Fallo o alarma. 16

CONTROL Convertidor en control externo. 17

EXT

SELEC REF 2 |Referencia externa REF 2 en uso. 18

FREC CONST |Velocidad constante en uso. Véase el grupo de parametros |19
12 VELOC CONSTANTES.

PERD REF Pérdida del lugar de control activo o de la referencia. 20

SOBREINTEN- |Alarma/fallo por la funcién de proteccion frente a 21

SIDAD sobreintensidades.

SOBRETEN- |Alarmal/fallo por la funcién de proteccion frente a 22

SION sobretensiones.

TEMP UNIDAD |Alarma/fallo por la funcién de proteccion frente a 23
temperatura excesiva del convertidor.

SUBTENSION |Alarma/fallo por la funcion de proteccion frente a 24
subtensiones.

FALLO EA1 Pérdida de la sefial de la entrada analdgica EA1. 25

FALLO EA2 Pérdida de la sefial de la entrada analdgica EA2. 26

TEMP MOTOR |Alarmalfallo por la funcién de proteccion frente a tempera- |27
tura excesiva del motor. Véase el parametro 3005 PROT
TERMIC MOT.

BLOQUEO Alarmal/fallo por la funcién de proteccion frente a bloqueos. |28
Véase el parametro 3070 FUNCION BLOQUEO.

BAJA CARGA |Alarma/fallo por la funcién de proteccion frente a bajas 29
cargas. Véase el parametro 3013 FUNC BAJA CARGA.

DORMIR PID  |Funcion dormir PID. Véase el grupo de parametros 40 30
CONJ PID PROCESO 1/41 CONJ PID PROCESO 2.

FLUJO LISTO |EI motor estd magnetizado y listo para proporcionar el par |33
nominal.

MACRO USUA |La macro de usuario 2 esta activa. 34

2
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COMUNIC Sefal de control por bus de campo 0734 COD SR 35
COMUNIC. 0 = desexcitar salida, 1 = excitar salida.
0134 | Binario| SR4 SR3 SR2 SD | SR1
valor (MREL)|(MREL)|(MREL)
0 00000 0 0 0 0 0
1 00001 0 0 0 0 1
2 00010 0 0 0 1 0
3 00011 0 0 0 1 1
4 00100 0 0 1 0 0
31 11111 1 1 1 1 1
COMM(-1) Sefal de control por bus de campo 0734 COD SR 36
COMUNIC. 0 = desexcitar salida, 1 = excitar salida.
0134 | Binario| SR4 SR3 SR2 SD | SR1
valor (MREL)|(MREL)|(MREL)
0 00000 1 1 1 1 1
1 00001 1 1 1 1 0
2 00010 1 1 1 0 1
3 00011 1 1 1 0 0
4 00100 1 1 0 1 1
31 11111 0 0 0 0 0
FUNC TEMP 1 |La funcion temporizada 1 esta activa. Véase el grupo de |37
parametros 36 FUNCIONES TEMP.
FUNC TEMP 2 |La funcién temporizada 2 esta activa. Véase el grupo de |38
parametros 36 FUNCIONES TEMP.
FUNC TEMP 3 |La funcién temporizada 3 esta activa. Véase el grupo de |39
parametros 36 FUNCIONES TEMP.
FUNC TEMP 4 |La funcion temporizada 4 esta activa. Véase el grupo de |40
parametros 36 FUNCIONES TEMP.
MNT DISP Disparado el contador de tiempo de funcionamiento del 41
VENT ventilador de refrigeracion. Véase el grupo de parametros
29 DISP MANTENIMIENTO.
MNT DISP Disparado el contador de revoluciones. Véase el grupo de |42
REV parametros 29 DISP MANTENIMIENTO.
MNT DISP Disparado el contador de tiempo de funcionamiento. 43
MARC Véase el grupo de parametros 29 DISP
MANTENIMIENTO.
M DISP MWH | Disparado el contador de MWh. Véase el grupo de 44
parametros 29 DISP MANTENIMIENTO.
PROG SEC Control de la salida de relé en programacion de secuen- |50

cias. Véase el parametro 8423 CONTR SAL EST 1.
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FRENO MEC |Control de activacion/desactivacion de un freno mecanico. |51
Véase el grupo de parametros 43 CONTROL FRENO
MEC.
JOG ACTIVO [La funcidn de avance lento esta activa. Véase el 52
parametro 1070 SEL LENTITUD.
STO PAR EMERG (Safe Torque Off) se ha activado. 57
STO(-1) PAR EMERG (Safe Torque Off) estéd inactivo y el 58
convertidor funciona con normalidad.
1402 SALIDA RELE |Véase el parametro 1401 SALIDA RELE SR1. Sélo estd |SIN SEL
SR2 disponible si el modulo de salidas de relé MREL-01 esta
conectado al convertidor. Véase el parametro 07181
ESTADO MOD EXT.
1403 SALIDA RELE |Véase el parametro 1401 SALIDA RELE SR1. Sélo estd | SIN SEL
SR3 disponible si el modulo de salidas de relé MREL-01 esta
conectado al convertidor. Véase el parametro 07181
ESTADO MOD EXT.
1404 RETAR ON Define la demora de funcionamiento para la salida de relé |0,0 s
SR1 SR 1.
0.0...3600.0 s |Tiempo de demora. La siguiente figura ilustra las demoras |1 =0,1s
de funcionamiento (activado) y liberacion (desactivado)
para la salida de relé SR.
Evento de control —l—_l—
Estado relé ﬁ
-~ -—
1404 Retar on 1405 Retar off
1405 RETAR OFF Define la demora de liberacién para la salida de relé SR 1.|0,0 s
SR 1
0.0...3600.0 s |Tiempo de demora. Véase la figura para el parametro 1=0,1s
1404 RETAR ON SR1.
1406 RETAR ON Véase el parametro 1404 RETAR ON SR1. 0,0s
SR2
1407 RETAR OFF Véase el parametro 1405 RETAR OFF SR 1. 0,0s
SR2
1408 RETAR ON Véase el parametro 1404 RETAR ON SR1. 0,0s
SR3
1409 RETAR OFF Véase el parametro 1405 RETAR OFF SR 1. 0,0s
SR3
1410 SALIDARELE |Véase el parametro 1401 SALIDA RELE SR1. S¢lo estd | SIN SEL
SR4 disponible si el modulo de extension de salidas de relé
MREL-01 esta conectado al convertidor. Véase el
parametro 0181 ESTADO MOD EXT.
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1413 RETAR ON Véase el parametro 1404 RETAR ON SR1. 00s
SR4
1414 RETAR OFF Véase el parametro 1405 RETAR OFF SR 1. 0,0s
SR4
15 SALIDAS Seleccion de las sefales actuales que se indicaran a
ANALOG través de las salidas analdgicas y proceso de las sefiales
de salida.
1501 SEL Conecta una sefial del convertidor a la salida analdgica 103
CONTENID SA.
SA1
X...X indice del parametro en el grupo 01 DATOS FUNCIONAM.
Por ejemplo, 102 = 0102 VELOCIDAD.
1502 CONT SA1 Define el valor minimo para la sefial seleccionada con el |-
MIN parametro 1501 SEL CONTENID SA1.
El minimo y maximo de SA corresponden a los ajustes
1504 MINIMO SA1y 1505 MAXIMO SA1 de este modo:
A SA (mA) A SA(mA)
1505( ~ ~ ~ -~ - 1505
|
|
|
1504 } 1504
1502 1503 Cont. SA 1503 1502 Cont.
SA
X...X El ajuste del rango depende del ajuste del parametro -
1501 SEL CONTENID SA1.
1503 CONT SA1 Define el valor maximo para la sefial seleccionada con el |-
MAX parametro 1507 SEL CONTENID SA1. Véase la figura
para el parametro 1502 CONT SA1 MIN.
X...X El ajuste del rango depende del ajuste del pardmetro -
1501 SEL CONTENID SA1.
1504 MINIMO SA1 Define el valor minimo de la sefial de salida analégica SA. |0,0 mA
Véase la figura para el parametro 1502 CONT SA1 MIN.
0.0...20.0 mA |Valor minimo. 1=0,1mA
1505 MAXIMO SA1 |Define el valor maximo para la sefial de salida analégica |20,0 mA
SA. Véase la figura para el parametro 1502 CONT SA1
MIN.
0.0...20.0 mA |Valor maximo. 1=0,1mA
1506 FILTRO SA1 Define la constante de tiempo de filtro para la salida SA, es |0,1's
decir, el tiempo que se tarda en alcanzar el 63% de un
cambio en escaldn. Véase la figura para el parametro
1303 FILTRO EA1.
0.0...10.0 s Constante de tiempo de filtro 1=0,1s
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16 CONTROLES Visualizacion de parametros, Permiso de marcha, bloqueo
SISTEMA de parametros, etc.
1601 PERMISO Selecciona la fuente para la sefial externa de Permiso de |SIN SEL
MARCHA marcha.
SIN SEL Permite arrancar el convertidor sin una sefal externade |0
Permiso de marcha.
ED1 Sefal externa requerida a través de la entrada digital ED1. |1
1 = Permiso de marcha. Si se desconecta la sefial de
Permiso de marcha, el convertidor no se pone en marcha
o se detiene si esta en marcha.
ED2 Véase la seleccion ED1. 2
ED3 Véase la seleccion ED1. 3
ED4 Véase la seleccion ED1. 4
ED5 Véase la seleccion ED1. 5
COMUNIC Interfaz de bus de campo como fuente para la sefial 7
inversa de Permiso de marcha, esto es, Palabra de control
0301 COD ORDEN BC 1 bit 6 (con perfil ABB drives
5319 PAR BCI 19 bit 3). El regulador de bus de campo
envia la palabra de control al convertidor a través del
adaptador de bus de campo o del bus de campo integrado
(Modbus). Para los bits de la palabra de control, véanse
los apartados Perfil de comunicacion DCU en la pagina
351y Perfil de comunicacién ABB Drives en la pagina 346.
ED1(INV) Sefal externa requerida a través de la entrada digital ED1 |-1
invertida. 0 = Permiso de marcha. Si se conecta la sefial
de Permiso de marcha, el convertidor no se pone en
marcha o se detiene si esta en marcha.
ED2(INV) Véase la seleccion ED1(INV). -2
ED3(INV) Véase la seleccion ED1(INV). -3
ED4(INV) Véase la seleccion ED1(INV). -4
ED5(INV) Véase la seleccion ED1(INV). -5
1602 BLOQUEO Selecciona el estado del bloqueo de parametros. El ABIERTO
PARAM bloqueo evita el cambio de parametros desde el panel de
control.
BLOQUEADO |Los valores de los parametros no pueden cambiarse 0
desde el panel de control. El bloqueo puede abrirse
introduciendo el cédigo valido para el parametro 1603
CODIGO ACCESO.
Este bloqueo no impide los cambios de parametros
efectuados mediante macros o bus de campo.
ABIERTO El bloqueo esta abierto. Pueden cambiarse los valores de |1
los parametros.
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Los cambios de parametros realizados con el panel de 2
GUARDADO  |control no se almacenan en la memoria permanente. Para
almacenar valores cambiados de parametros, ajuste el
valor del parametro 1607 SALVAR PARAM a SALVAR....

1603 CODIGO Selecciona el cédigo de acceso para el bloqueo de 0
ACCESO parametros (véase el parametro 1602 BLOQUEO
PARAM).
0...65535 Cadigo de acceso. El ajuste 358 abre el bloqueo. El valor |1 =1

vuelve a 0 automaticamente.

1604 SEL RESTAUR |Selecciona la fuente de la sefial de restauracion de fallos. |PANEL
FALLO La sefal restaura el convertidor tras un disparo por fallo si
la causa del fallo ya no existe.

PANEL Restauracion de fallos sélo desde el panel de control. 0

ED1 Restauracion a través de la entrada digital ED1
(restauracion con el flanco ascendente de ED1) o desde el
panel de control.

ED2 Véase la seleccion ED1. 2
ED3 Véase la seleccion ED1. 3
ED4 Véase la seleccion ED1. 4
ED5 Véase la seleccion ED1. 5
MARCHA/ Restauracion junto con la sefial de paro recibida a través |7
PARO de una entrada digital o desde el panel de control.

Nota: No utilice esta opcién cuando las érdenes de
marcha, paro y direccion se reciban a través de
comunicacion de bus de campo.

COMUNIC Interfaz de bus de campo como fuente para la sefial de 8
restauracion de fallos, esto es, Palabra de control 03071
COD ORDEN BC 1 bit 4 (con perfil ABB drives 5319 PAR
BCI 19 bit 7). El regulador de bus de campo envia la
palabra de control al convertidor a través del adaptador de
bus de campo o del bus de campo integrado (Modbus).
Para los bits de la palabra de control, véanse los
apartados Perfil de comunicacién DCU en la pagina 357y
Perfil de comunicacién ABB Drives en la pagina 346.

ED1(INV) Restauracién a través de la entrada digital ED1 -1
(restauracion con el flanco ascendente de ED1) o desde el
panel de control.

ED2(INV) Véase la seleccion ED1(INV). -2
ED3(INV) Véase la seleccion ED1(INV). -3
ED4(INV) Véase la seleccion ED1(INV). -4

ED5(INV) Véase la seleccion ED1(INV). -5
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1605 CAMB AJ PAR
usu

Permite el cambio del juego de parametros de usuario a tra-
vés de una entrada digital. Véase el parametro 9902 MACRO
DE APLIC. Sélo se permite el cambio cuando el convertidor

esta parado. Durante un cambio, el convertidor no arrancara.

Nota: Guarde siempre el ajuste de los parametros de
usuario con el parametro 9902 tras cambiar ajustes de
parametros o efectuar de nuevo la identificacion del motor.
Los ultimos ajustes guardados por el usuario se cargan en
uso cuando se desconecta la alimentacion y se conecta o
se cambia el ajuste del parametro 9902. Los cambios que
no se guarden se pierden.

Nota: El valor de este parametro no se incluye en el juego
de parametros de usuario. Una vez efectuado un ajuste,
éste permanece a pesar de que se cambie el juego de
parametros de usuario.

Nota: La seleccion del juego de parametros de usuario 2
puede ser supervisada a través de las salidas de relé
SR 1...4 y de la salida digital SD. Véanse los parametros
1401 SALIDA RELE SR1 ... 1403 SALIDA RELE SR3,
1410 SALIDA RELE SR4 'y 1805 SENAL SD.

SIN SEL

SIN SEL

No es posible realizar el cambio del juego de parametros
de usuario a través de una entrada digital. Los juegos de
parametros de usuario sélo se pueden cambiar desde el
panel de control.

ED1

Control del juego de parametros de usuario a través de la
entrada digital ED1. Flanco descendente de la entrada

digital ED1: el juego de parametros de usuario 1 se carga
para su uso. Flanco ascendente de la entrada digital ED1:

el juego de parametros de usuario 2 se carga para su uso.

ED2

Véase la seleccion ED1.

ED3

Véase la seleccion ED1.

ED4

Véase la seleccion ED1.

ED5S

Véase la seleccion ED1.

ED1,2

Seleccién del juego de parametros de usuario a través de
las entradas digitales invertidas ED1y ED2. 1 = ED activa;
0 = ED inactiva.

ED1 | ED2 |Juego de parametros de usuario
0 0 [Juego de parametros de usuario 1
1 0 |Juego de parametros de usuario 2
0 1 |Juego de parametros de usuario 3

ED2,3

Véase la seleccion ED1,2.

ED3,4

Véase la seleccion ED1,2.

ED4,5

Véase la seleccion ED1,2.
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ED1(INV) Control del juego de parametros de usuario a través de la |-1
entrada digital inversa ED1. Flanco descendente de la
entrada digital ED1 inversa: el juego de parametros de
usuario 2 se carga para su uso. Flanco ascendente de la
entrada digital ED1 invertida: el juego de parametros de
usuario 1 se carga para su uso.

ED2(INV) Véase la seleccion ED1(INV). -2
ED3(INV) Véase la seleccion ED1(INV). -3
ED4(INV) Véase la seleccion ED1(INV). -4
ED1,2(inv) Seleccion del juego de parametros de usuario a través de |-7

las entradas digitales ED1 y ED2 invertidas.
1 = ED inactiva, 0 = ED activa.

ED1 | ED2 [Juego de parametros de usuario

1 1 [Juego de parametros de usuario 1

0 1 |Juego de parametros de usuario 2

1 0 |Juego de parametros de usuario 3
ED2,3(inv) Véase la seleccion ED1,2. -8
EDS,4(INV) Véase la seleccion ED1,2. -9
EDA4,5(INV) Véase la seleccion ED1,2. -10

1606 BLOQUEO Inhabilita la entrada en modo de control local o selecciona | SIN SEL

LOCAL la fuente para la sefial de bloqueo del modo de control

local. Cuando el bloqueo local esta activo, la entrada en
modo de control local (tecla LOC/REM del panel) esta

inhabilitada.
SIN SEL Control local permitido. 0
ED1 Sefal de bloqueo del modo de control local a través de la |1

entrada digital ED1. Flanco ascendente de la entrada
digital ED1: control local inhabilitado. Flanco descendente
de la entrada digital ED1: control local permitido.

ED2 Véase la seleccion ED1. 2
ED3 Véase la seleccion ED1. 3
ED4 Véase la seleccion ED1. 4
ED5S Véase la seleccion ED1. 5
ON Control local inhabilitado. 7
COMUNIC Interfaz de bus de campo como fuente para bloqueo local, |8

esto es, Palabra de control 0307 COD ORDEN BC 1 bit
14. El regulador de bus de campo envia la palabra de
control al convertidor a través del adaptador de bus de
campo o del bus de campo integrado (Modbus). Para los
bits de la palabra de control, véase el apartado Perfil de
comunicaciéon DCU en la pagina 357.

Nota: Este ajuste sélo es aplicable al perfil DCU.
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ED1(INV) Bloqueo local a través de la entrada digital ED1 invertida. |-1

Flanco ascendente de la entrada digital ED1 invertida:

control local permitido. Flanco descendente de la entrada

digital ED1 invertida: control local inhabilitado.
ED2(INV) Véase la seleccion ED1(INV). -2
ED3(INV) Véase la seleccion ED1(INV). -3
ED4(INV) Véase la seleccion ED1(INV). -4
ED5(INV) Véase la seleccion ED1(INV). -5

1607 SALVAR Guarda los valores validos de los parametros en la REALI-

PARAM memoria permanente. ZADO

Nota: Un nuevo valor de parametro de la macro estandar

se guarda automaticamente cuando se cambia desde el

panel pero no cuando se modifica a través de una

conexion de bus de campo.
REALIZADO Guardado completado. 0
SALVAR... Se estan guardando los datos. 1
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1608 PERMISO DE
INI 1

Descripcion
Selecciona la fuente de la sefial de Permiso de inicio 1.
Nota: La sefial de Permiso de inicio funciona de distinto
modo que la sefial de Permiso de marcha.
Ejemplo: Aplicacién de control de amortiguador externo
utilizando Permiso de inicio y Permiso de marcha. EI motor
so6lo puede arrancar después de que el amortiguador se
haya abierto totalmente.
Convertidor arrancado Orden de
J marcha/paro
, (grupo 10)
] Sefales de
T permiso de inicio
— 1 ! (1608'y 1609)
. Relé excitado '
Relé: . Estado de la
desexcitado ] | salida iniciada
| . (grupo 14)
! Amortiguador abierto Amortiguador
. ! Igu
Ar""”'c%;f';j;g ! ! ' cerrado
' Estado del
B S— - N
Tiempo de Tiempo de amortiguador
apertura del ' ' cierre del
amortiguador | amortiguador

l | Sefial de Permiso de
marcha del interruptor

del extremo del
amortiguador cuando

éste esta totalmente
abierto. (1607)

Estado
< del motor

Tiempode  Tiempo de
aceleracion  deceleracion

Velocidad
del motor

Def./FbEq
SIN SEL

(2202) (2203)

SIN SEL Sefial de Permiso de inicio activada. 0
ED1 Sefal externa requerida a través de la entrada digital ED1.

1 = Permiso de inicio. Si se desconecta la sefial de

Permiso de inicio, el convertidor no se pone en marcha o

se detiene si esta en marcha y se activa la alarma

PERMISO DE INICIO 1 NO DETECTADO (2021).

El convertidor también puede pararse siguiendo una

rampa en funcion del parametro 27102 FUNCION PARO.
ED2 Véase la seleccion ED1. 2
ED3 Véase la seleccion ED1. 3
ED4 Véase la seleccion ED1. 4
ED5 Véase la seleccion ED1. 5
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Todos los parametros

N.°

Nombre/Valor
COMUNIC

Descripcion

Interfaz de bus de campo como fuente para la sefial
invertida de Permiso de inicio (deshabilitacién de inicio);
esto es, Palabra de control 0302 COD ORDEN BC 2, bit
18 (bit 19 para Permiso de inicio 2). El regulador de bus de
campo envia la palabra de control al convertidor a través
del adaptador de bus de campo o del bus de campo
integrado (Modbus). Para los bits de la palabra de control,
véase el apartado Perfil de comunicacion DCU en la
pagina 3517.

Nota: Este ajuste solo es aplicable al perfil DCU.

Def./FbEq

ED1(INV)

Sefal externa requerida a través de la entrada digital ED1
invertida. 0 = Permiso de inicio. Si se desconecta la sefial
de Permiso de inicio, el convertidor no se pone en marcha
o se detiene si esta en marcha y se activa la alarma
PERMISO DE INICIO 1 NO DETECTADO (2021).

]
N

ED2(INV

Véase la seleccion ED1(INV).

-2

Véase la seleccion ED1(INV).

-3

(INV)
ED3(INV)
ED4(INV)

Véase la seleccion ED1(INV).

-4

ED5(INV)

Véase la seleccion ED1(INV).

-5

1609

PERMISO DE
INI'2

Selecciona la fuente de la sefial de Permiso de inicio 2.
Véase el parametro 1608 PERMISO DE INI 1.

SIN SEL

Véase el parametro 1608 PERMISO DE INI 1.

1610

ALARMAS
PANEL

Activa/desactiva las alarmas SOBREINTENSIDAD (2001),
SOBRETENSION (2002), DORMIR PID (2018) y EXCESO
TEMP DISP (2009). Para obtener mas informacion, véase
el apartado Analisis de fallos en la pagina 369.

NO

NO

Las alarmas no estan activos.

Si

Las alarmas estan activos.
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Todos los parametros

N.°
1611

Nombre/Valor

VISTA
PARAMETROS

Descripcion

Selecciona la vista de parametros, es decir, qué
parametros se muestran.

Nota: Este parametro solo es visible cuando se activa a tra-
vés del dispositivo FlashDrop opcional. FlashDrop es un dis-
positivo disefiado para la copia rapida de parametros a
convertidores desexcitados. Facilita la personalizacion de la
lista de parametros; por ejemplo, es posible ocultar parame-
tros seleccionados. Para obtener mas informacion, véase el
MFDT-01 FlashDrop user’s manual (3AFE68591074 [inglés]).
Los valores del parametro FlashDrop se activan mediante
el ajuste del parametro 9902 MACRO DE APLIC a

31 (CARGA SET FD).

Def./FbEq

POR
DEFECTO

POR
DEFECTO

Listas de parametros larga y corta completas.

FLASHDROP

Lista de parametros FlashDrop. No incluye la lista de
parametros corta. Los parametros ocultos por el
dispositivo FlashDrop no son visibles.

1612

CTRL
VENTILADOR

Selecciona si el ventilador debe activarse y desactivarse
automaticamente o si debe permanecer activo continua-
mente.

Cuando el convertidor se utiliza con temperaturas

ambiente de 35 °C (95 °F) o mas se recomienda mantener
activo el ventilador de refrigeracion (seleccion ON).

AUTO

AUTO

Control automatico del ventilador. El ventilador se activa
cuando el convertidor esta modulando. Tras el paro del
convertidor, el ventilador permanece en funcionamiento
hasta que la temperatura del convertidor desciende por
debajo de 55 °C (131 °F). Posteriormente, el ventilador
permanece apagado hasta que se pone en marcha el
convertidor o la temperatura supera 65 °C (149 °F).

El ventilador se apaga si la alimentacion de la tarjeta de
control procede de una fuente de alimentacion externa de
24 V.

ON

Ventilador encendido permanentemente.

1

1613

FAULT RESET

Restaura el fallo actual.

POR
DEFECTO

POR
DEFECTO

Sin restauracion. Se mantiene el estado actual.

0

RESET
AHORA

Restaura el fallo actual. Tras la restauracién, el valor del
parametro vuelve a POR DEFECTO.

-
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Todos los parametros

N.° Nombre/Valor Descripcion Def./FbEq
18 ENT FREC Y SAL |Procesamiento de la sefial de entrada de frecuencia y
TRA salida de transistor.
1801 FREC Define el valor minimo de entrada cuando se usa ED5 0 Hz
ENTRADA MIN |como entrada de frecuencia. Véase el apartado Entrada
de frecuencia en la pagina 135.
0...16000 Hz  |Frecuencia Minima 1=1Hz
1802 FREC Define el valor maximo de entrada cuando se usa ED5 1000 Hz
I\EIIIXI(RADA como entrada de frecuencia. Véase el apartado Entrada
de frecuencia en la pagina 135.
0...16000 Hz  |Frecuencia Maxima 1=1Hz
1803 ENTR FREC |Define la constante de tiempo de filtro para la entrada de [0,1s
FILTRO frecuencia, es decir, el tiempo que se tarda en alcanzar el
63% de un cambio en escaldn. Véase el apartado Entrada
de frecuencia en la pagina 135.
0.0...10.0 s Constante de tiempo de filtro 1=0,1s
1804 MODO ST Selecciona el modo de funcionamiento para la salida de |DIGITAL
transistor ST. Véase el apartado Salida de transistor en la
pagina 136.
DIGITAL La salida de transistor se utiliza como salida digital SD. 0
FRECUENCIA |La salida de transistor se utiliza como salida de frecuencia |1
SF.
1805 SENAL SD Selecciona un estado del convertidor indicado a través de |FALLO(-1)
la salida digital SD.
Véase el parametro 1401 SALIDA RELE SR1.
1806 RETAR ON SD |Define la demora de funcionamiento para la salida digital [0,0 s
SD.
0.0...3600.0 s |Tiempo de Demora 1=0,1s
1807 RETAR OFF Define la demora de liberacién para la salida digital SD. 0,0s
SD
0.0...3600.0 s |Tiempo de Demora 1=0,1s
1808 SEL Selecciona una sefial del convertidor para conectarla ala |104
CONTENID SF |salida de frecuencia SF.
X...X indice del parametro en el grupo 01 DATOS FUNCIONAM. |1 =1

Por ejemplo, 102 = 0102 VELOCIDAD.
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Todos los parametros

N.° Nombre/Valor Descripcion Def./FbEq
1809 CONT SF MIN |Define el valor minimo de la sefial de salida de frecuencia |-
SF. La sefal se selecciona con el parametro 1808 SEL
CONTENID SF.
El minimo y maximo de SF corresponden a los ajustes
1811 MINIMO SFy 1812 MAXIMO SF de este modo:
A SF A SF
1812f ———— — - 1812
|
|
|
1811 : 1811
1809 1810 Cont. 1809 1810 Cont.
de SF de SF
X...X El ajuste del rango depende del ajuste del pardmetro -
1808 SEL CONTENID SF.
1810 CONT SF MAX |Define el valor maximo de la sefial de salida de frecuencia |-
SF. La sefal se selecciona con el parametro 1808 SEL
CONTENID SF. Véase el parametro 1809 CONT SF MIN.
X...X El ajuste del rango depende del ajuste del parametro -
1808 SEL CONTENID SF.
1811 MINIMO SF Define el valor minimo para la salida de frecuencia SF. 10 Hz
10...16000 Hz |Frecuencia minima. Véase el parametro 1809 CONT SF |1 =1Hz
MIN.
1812 MAXIMO SF Define el valor maximo para la salida de frecuencia SF. 1000 Hz
10...16000 Hz |Frecuencia maxima. Véase el parametro 1809 CONT SF |1 =1Hz
MIN.
1813 FILTRO SF Define la constante de tiempo de filtro para la salida de 0,1s
frecuencia (SF), es decir, el tiempo que se tarda en alcanzar
el 63% de un cambio de escalon.
0.0...10.0 s Constante de tiempo de filtro 1=0,1s
19 TEMPOR Y Temporizador y contador para el control de la puesta en
CONTADOR marcha y el paro.
1901 DEMORA Define la demora para el temporizador. 10,00 s
TEMPORIZ
0.01...120.00 s |Tiempo de Demora 1=0,01s
1902 INICIO Selecciona la fuente para la sefial de inicio del SIN SEL
TEMPORIZ temporizador.
ED1(INV) Inicio del temporizador a través de la entrada digital ED1 -1

invertida. Inicio del temporizador con el flanco descendente
de la entrada digital ED1.
Nota: El inicio del temporizador no es posible cuando la

restauracion esta activa (parametro 7903 RESET
TEMPORIZ).
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Todos los parametros

N.°

Nombre/Valor

Descripcion

Def./FbEq

ED2(INV) Véase la seleccion ED1(INV). -2
ED3(INV) Véase la seleccion ED1(INV). -3
ED4(INV) Véase la seleccion ED1(INV). -4
ED5(INV) Véase la seleccion ED1(INV). -5
SIN SEL No hay sefial de inicio. 0
ED1 Inicio del temporizador a través de la entrada digital ED1. |1
Inicio del temporizador con el flanco ascendente de la
entrada digital ED1.
Nota: El inicio del temporizador no es posible cuando la
restauracion esta activa (parametro 1903 RESET
TEMPORIZ).
ED2 Véase la seleccion ED1. 2
ED3 Véase la seleccion ED1. 3
ED4 Véase la seleccion ED1. 4
ED5 Véase la seleccion ED1. 5
INICIO Sefal externa de inicio; por ejemplo, sefial de inicio a 6
través del bus de campo.
1903 RESET Selecciona la fuente para la sefial de restauracion del SIN SEL
TEMPORIZ temporizador.
ED1(INV) Restauracion del temporizador a través de la entrada -1
digital invertida ED1. 0 = activa, 1 = inactiva.
ED2(INV) Véase la seleccion ED1(INV). -2
ED3(INV) Véase la seleccion ED1(INV). -3
ED4(INV) Véase la seleccion ED1(INV). -4
ED5(INV) Véase la seleccion ED1(INV). -5
SIN SEL Sin sefial de restauracion 0
ED1 Restauracion del temporizador a través de la entrada 1
digital ED1. 1 = activa, 0 = inactiva.
ED2 Véase la seleccion ED1. 2
ED3 Véase la seleccion ED1. 3
ED4 Véase la seleccion ED1. 4
ED5 Véase la seleccion ED1. 5
INICIO Restauracion del temporizador al inicio. La fuente de la 6
sefial de inicio se selecciona con el parametro 7902
INICIO TEMPORIZ.
INICIO (INV) Restauracion del temporizador al inicio (invertido), es 7

decir, el temporizador se restaura al desactivar la sefial de
inicio. La fuente de la sefial de inicio se selecciona con el
parametro 7902 INICIO TEMPORIZ.
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Todos los parametros

N.° Nombre/Valor Descripcion Def./FbEq
RESET Restauracion externa, por ejemplo, a través del bus de 8
campo
1904 ACTIVAR Selecciona la fuente para la sefial de activacion del DESACTI-
CONTADOR | contador. VADO
ED1(INV) Serial de activacion del contador a través de la entrada -1
digital ED1 invertida. 0 = activa, 1 = inactiva.
ED2(INV) Véase la seleccion ED1(INV). -2
ED3(INV) Véase la seleccion ED1(INV). -3
ED4(INV) Véase la seleccion ED1(INV). -4
ED5(INV) Véase la seleccion ED1(INV). -5
DESACTIVAD |Sin activacion del contador. 0
(0]
ED1 Sefal de activacion del contador a través de la entrada 1
digital ED1. 1 = activa, 0 = inactiva.
ED2 Véase la seleccion ED1. 2
ED3 Véase la seleccion ED1. 3
ED4 Véase la seleccion ED1. 4
ED5 Véase la seleccion ED1. 5
ACTIVADO Contador activado. 6
1905 LIMITE Define el limite del contador. 1000
CONTADOR
0...65535 Valor limite. 1=1
1906 ENTRADA Selecciona la fuente de la sefial para el contador. EN
CONTADOR PLS(ED 5)
EN PLS(ED 5) |Pulsos de la entrada digital ED5. Cuando se detecta un 1
pulso el contador incrementa en 1 su valor.
ENC SIN DIR |Flancos del encoder. Cuando se detecta un flanco 2
ascendente o descendente el contador incrementa en 1 su
valor.
ENC CON DIR |Flancos del encoder. Se tiene en cuenta la direccion de 3
giro. Cuando se detecta un flanco ascendente o descen-
dente y la direccion de giro es de avance, el contador
incrementa en 1 su valor. Cuando la direccién de giro es
de retroceso, el contador reduce en 1 su valor.
ED5 FILTRADA |Pulsos de la entrada digital ED5 filtrada. Cuando se 4
detecta un pulso el contador incrementa en 1 su valor.
Nota: Debido al filtrado de la sefal, la frecuencia maxima
de entrada es de 50 Hz.
1907 RESET Selecciona la fuente para la sefial de restauracion del SIN SEL
CONTADOR contador.
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Todos los parametros

N.°

Nombre/Valor

Descripcion

Def./FbEq

ED1(INV) Restauracion del contador a través de la entrada digital -1
ED1 invertida. 0 = activa, 1 = inactiva.

ED2(INV) Véase la seleccion ED1(INV). -2

ED3(INV) Véase la seleccion ED1(INV). -3

ED4(INV) Véase la seleccion ED1(INV). -4

ED5(INV) Véase la seleccion ED1(INV). -5

SIN SEL Sin sefal de restauracion 0

ED1 Restauracion del contador a través de la entrada digital 1
ED1. 1 = activa, 0 = inactiva.

ED2 Véase la seleccion ED1. 2

ED3 Véase la seleccion ED1. 3

ED4 Véase la seleccion ED1. 4

ED5 Véase la seleccion ED1. 5

EN LIMITE Restauracion en el limite definido por el parametro 7905 |6
LIMITE CONTADOR

ORD MAR/PAR |EI contador se restaura con la orden de marcha/paro. La |7
fuente de marcha/paro se selecciona con el parametro
1911 ORDEN M/P CONT.

ORD M/P(INV) [Restauracion del contador con la orden de marcha/paro |8
invertida, es decir, el contador se restaura cuando la orden
marcha/paro se desactiva. La fuente de la sefial de inicio
se selecciona con el parametro 1902 INICIO TEMPORIZ.

RESET Restauracion activada. 9
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Todos los parametros
N.° Nombre/Valor Descripcion Def./FbEq

DESBORDA- |El contador se mueve entre los limites minimo y maximoy |10
MIENTO da la vuelta hasta el limite opuesto, cuando se alcanza el
limite minimo o maximo.

Los limites minimo y maximo se definen con los

parametros 1905 LIMITE CONTADOR'y 1908 VALOR

RES CONT. El mayor valor de los dos se configurara

como el maximo y el otro como el minimo.

Cuando se cambie el parametro 1909 DIVISOR

CONTADOR o cualquiera de los limites de modo que el

valor del pardametro 0166 VALOR CONTADOR quede

fuera de los limites min./max., al contador se le asignara al

valor del limite mas cercano.

Ejemplo: Si se fijan los limites como se muestra en la

figura a continuacion, el valor del parametro 0766 VALOR

CONTADOR cambia como sigue:

« Cuenta ascendente: ... —> 19998 —> 19999 —> 20000 —>
100 —> 101 —> 102 ...

» Cuenta descendente: ... —> 102 —> 101 —> 100 —>
20000 —> 19999 —> 19998 ...

65535
20000 | 7908 VALOR RES CONT
. - - . 0166 VALOR CONTADOR
100 |— 7905 LIMITE CONTADOR

0

Cuando 0166 VALOR CONTADOR es igual a 1905 LIMITE
CONTADOR, cambia el estado de disparo de los valores
limite del contador.

1908 VALOR RES Define el valor del contador tras una restauracion. 0
CONT
0...65535 Valor del contador. 1=1
1909 DIVISOR Define el divisor para el contador de pulsos. 0
CONTADOR
0...12 Divisor N del contador de pulsos. Se cuenta un bit de 1=1
cada 2N,
1910 DIRECCION Define la fuente para la seleccion de direccion del ARRIBA

CONT contador.
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Todos los parametros

N.° Nombre/Valor Descripcion Def./FbEq
ED1(INV) Seleccién de direccion del contador a través de la entrada |-1
digital ED1 invertida. 1 = incremento, 0= decremento.
ED2(INV) Véase la seleccion ED1(INV). -2
ED3(INV) Véase la seleccion ED1(INV). -3
ED4(INV) Véase la seleccion ED1(INV). -4
ED5(INV) Véase la seleccion ED1(INV). -5
ARRIBA Incremento. 0
ED1 Seleccién de direccion del contador a través de la entrada |1
digital ED1. 0 = incremento, 1 = decremento.
ED2 Véase la seleccion ED1. 2
ED3 Véase la seleccion ED1. 3
ED4 Véase la seleccion ED1. 4
ED5 Véase la seleccion ED1. 5
ABAJO Decremento. 6
1911 ORDEN M/P Selecciona la fuente de la orden de marcha/paro del SIN SEL
CONT convertidor cuando el valor del parametro 70071
COMANDOS EXT1 se ajusta a INIC CONTAD | PARO
CONTAD.
ED1(INV) Orden de marcha/paro a través de la entrada digital -1
invertida ED1.
Cuando el valor del parametro 1007 COMANDOS EXT1
es PARO CONTAD: 0 = marcha. Paro cuando se ha
superado el limite del contador definido por el parametro
1905 LIMITE CONTADOR.
Cuando el valor del parametro 1007 es INIC CONTAD:
0 = paro. Arranque cuando se ha superado el limite del
contador definido por el parametro 7905.
ED2(INV) Véase la seleccion ED1(INV). -2
ED3(INV) Véase la seleccion ED1(INV). -3
ED4(INV) Véase la seleccion ED1(INV). -4
ED5(INV) Véase la seleccion ED1(INV). -5
SIN SEL Sin fuente de orden de marcha/paro. 0
ED1 Orden de marcha/paro a través de la entrada digital ED1. |1

Cuando el valor del parametro 1007 COMANDOS EXT1
es PARO CONTAD: 1 = marcha. Paro cuando se ha
superado el limite del contador definido por el parametro
1905 LIMITE CONTADOR.

Cuando el valor del parametro 1007 es INIC CONTAD:

1 = paro. Arranque cuando se ha superado el limite del
contador definido por el parametro 1905.

ED2 Véase la seleccion ED1. 2
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N.° Nombre/Valor Descripcion Def./FbEq
ED3 Véase la seleccion ED1. 3
ED4 Véase la seleccion ED1. 4
ED5 Véase la seleccion ED1. 5
ACTIVAR Orden externa de marcha/paro, por ejemplo, a través del |6

bus de campo

20 LIMITES Limites de funcionamiento del convertidor.

Los valores de velocidad se utilizan en control vectorial y
los valores de frecuencia se usan en control escalar. El
modo de control se selecciona con el parametro 9904
MODO CTRL MOTOR.

2001 VELOCIDAD |Define la velocidad minima permitida. Ompm
MINIMA Un valor de velocidad minima positivo (o cero) define dos

rangos, uno positivo y otro negativo.

Un valor de velocidad minima negativo define un rango de

velocidad.
Velocidad Ve""f’dad
A 2001 valor >0
2001 valor < 0 2002—7M—
2002———— Rango de vel.
Rango de vel. permitido
permitido ¢ 2001 ¢
0 > 0 >
200N T
( ) Rango de vel.
2001 ——mm permitido
-(2002)
-30000... Velocidad minima. 1=1rpm
30000 rpm
2002 VELOCIDAD |Define la velocidad maxima permitida. Véase el parametro |E:
MAXIMA 2001 VELOCIDAD MINIMA. 1500 rpm
/
U:
1800 rpm
0...30000 rpm |Velocidad maxima. 1=1rpm
2003 INTENSID Define la intensidad maxima permitida del motor. 1.8 - bLyA
MAXIMA

0.0...1.8 - Iy A|Intensidad 1=01A
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Todos los parametros

N.° Nombre/Valor

2005 CTRL
SOBRETENS

Descripcion

Activa o desactiva el control de sobretension del bus
intermedio de CC.

El frenado réapido de una carga de alta inercia aumenta la
tensién hasta el nivel de control de sobretension. Para
evitar que la tension de CC exceda el limite, el regulador
de sobretension reduce el par de frenado
automaticamente.

Nota: Si se han conectado un chopper y una resistencia
de frenado al convertidor, el regulador debe estar desacti-
vado (seleccion DESACTIVAR) para permitir el funciona-
miento del chopper.

Def./FbEq
ACTIVAR

DESACTIVAR

Control de sobretensién desactivado.

ACTIVAR

Control de sobretensién activado.

EN WITH
BRCH

Se habilitan tanto el chopper de frenado como el
controlador de sobretension de modo que la capacidad del
chopper de frenado se usa al maximo y el controlador de
sobretension se activa por encima de ese maximo.

2006 CTRL
SUBTENSION

Activa o desactiva el control de subtension del bus de CC
intermedio.

Si la tensién de CC cae debido a un corte de alimentacion
de entrada, el regulador de subtensién reducira de forma
automatica la velocidad del motor para mantener el nivel
de tensién por encima del limite inferior. Al reducir la
velocidad del motor, la inercia de la carga causara
regeneracion hacia el convertidor, manteniendo el bus de
CC cargado y evitando un disparo por subtensién hasta
que el motor se pare por si solo. Esto actuara como
funcién de funcionamiento con cortes de la red en
sistemas con una alta inercia, como una centrifuga o un
ventilador. Véase el apartado Identificacion del motor en la
pagina 137.

ACT(TIEMPO)

DESACTIVAR

Control de subtension desactivado.

ACT(TIEMPO)

Control de subtensién activado. Después de estar en
control de subtension durante 500 ms el convertidor falla y
se para usando una rampa de emergencia.

N

ACTIVAR

Control de subtensién activado. Sin limite de tiempo de
funcionamiento.
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Todos los parametros

N.° Nombre/Valor Descripcion Def./FbEq
2007 FRECUENCIA |Define el limite minimo para la frecuencia de salida del 0,0 Hz
MIN convertidor.
Un valor de frecuencia minima positivo o cero define dos
intervalos, uno positivo y otro negativo.
Un valor de frecuencia minima negativo define un rango
de velocidad.
Nota: FRECUENCIA MIN < FRECUENCIA MAXIMA.
fA
fA 2007 valor > 0
2008 valor <0 2008} ———————
2008—no — Rango de
Rango de frecuencias
frecuencias 2007 permitido
permitido t 0 [t
-(2007) Rango de
20070 — — frecuencias
-(2008) permitido
-599.0...599.0 Hz | Frecuencia Minima 1=0,1Hz
2008 FRECUENCIA |Define el limite maximo para la frecuencia de salida del E: 50,0 Hz
MAXIMA convertidor. U: 60,0 Hz
0.0...599.0 Hz |Frecuencia Maxima 1=0,1Hz
2013 SEL PAR Selecciona el limite de par minimo para el convertidor. PAR MIN 1
MINIMO
PAR MIN 1 Valor definido con el parametro 2075 PAR MIN 1 0
ED1 Entrada digital ED1. 0 = valor del parametro 2015 PARMIN |1
1. 1 = valor del parametro 2076 PAR MIN 2.
ED2 Véase la seleccion ED1. 2
ED3 Véase la seleccion ED1. 3
ED4 Véase la seleccion ED1. 4
ED5 Véase la seleccion ED1. 5
COMUNIC Interfaz de bus de campo como fuente para seleccion del |7
limite 1/2 de par, esto es, Palabra de control 0307 COD
ORDEN BC 1 bit 15. El regulador de bus de campo envia
la palabra de control al convertidor a través del adaptador
de bus de campo o del bus de campo integrado (Modbus).
Para los bits de la palabra de control, véase el apartado
Perfil de comunicacién DCU en la pagina 351.
El limite de par minimo 1 se define con el parametro
2015 PAR MIN 1,y el limite de par minimo 2 se define con
el parametro 2016 PAR MIN 2.
Nota: Este ajuste solo es aplicable al perfil DCU.
EXT2 Valor de la sefial 0112 REF EXTERNA 2 11
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Todos los parametros

N.°

Nombre/Valor

Descripcion

Def./FbEq

ED1(INV) Entrada digital ED1 invertida. 1 = valor del parametro -1
2015 PAR MIN 1 1.0 = valor del parametro 2016 PAR MIN
2.
ED2(INV) Véase la seleccion ED1(INV). -2
ED3(INV) Véase la seleccion ED1(INV). -3
ED4(INV) Véase la seleccion ED1(INV). -4
ED5(INV) Véase la seleccion ED1(INV). -5
2014 SEL PAR Selecciona el limite de par maximo para el convertidor. PAR MAX
MAXIMO 1
PAR MAX 1 Valor del parametro 2017 PAR MAX 1
ED1 Entrada digital ED1. 0 = valor del parametro 2017 PAR 1
MAX 1. 1 = valor del parametro 2018 PAR MAX 2.
ED2 Véase la seleccion ED1. 2
ED3 Véase la seleccion ED1. 3
ED4 Véase la seleccion ED1. 4
ED5 Véase la seleccion ED1. 5
COMUNIC Interfaz de bus de campo como fuente para seleccién del |7
limite 1/2 de par, esto es, Palabra de control 0307 COD
ORDEN BC 1 bit 15. El regulador de bus de campo envia
la palabra de control al convertidor a través del adaptador
de bus de campo o del bus de campo integrado (Modbus).
Para los bits de la palabra de control, véase el apartado
Perfil de comunicacién DCU en la pagina 357.
El limite de par maximo 1 se define con el parametro
2017 PAR MAX 1y el limite de par maximo 2 se define con
el parametro 2018 PAR MAX 2.
Nota: Este ajuste solo es aplicable al perfil DCU.
EXT2 Valor de la sefial 0112 REF EXTERNA 2 11
ED1(INV) Entrada digital ED1 invertida. 1 = valor del parametro -1
2017 PAR MAX 1.0 = valor del parametro 2018 PAR MAX
2.
ED2(INV) Véase la seleccion ED1(INV). -2
ED3(INV) Véase la seleccion ED1(INV). -3
ED4(INV) Véase la seleccion ED1(INV). -4
ED5(INV) Véase la seleccion ED1(INV). -5
2015 PAR MIN 1 Define el limite de par minimo 1 para el convertidor. Véase |-300%
el parametro 2013 SEL PAR MINIMO.
-600.0...0.0% |El valor es un porcentaje del par motor nominal 1=0,1%
2016 PAR MIN 2 Define el limite de par minimo 2 para el convertidor. Véase [-300%
el parametro 2013 SEL PAR MINIMO.
-600.0...0.0% |El valor es un porcentaje del par motor nominal 1=0,1%
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N.° Nombre/Valor Descripcion Def./FbEq
2017 PAR MAX 1 Define el limite de par maximo 1 para el convertidor. 300%
Véase el parametro 20714 SEL PAR MAXIMO.
0.0...600.0% |El valor es un porcentaje del par motor nominal 1=0,1%
2018 PAR MAX 2 Define el limite de par maximo 2 para el convertidor. 300%
Véase el parametro 20714 SEL PAR MAXIMO.
0.0...600.0% |El valor es un porcentaje del par motor nominal 1=0,1%
2020 CHOPPER Selecciona el control del chopper de frenado. INTERNO
FRENADO Cuando se utiliza el convertidor en un sistema de bus de
CC comun el parametro debe fijarse a EXTERNO. Cuando
esté en CC comun el convertidor no puede suministrar ni
recibir una potencia superior a Py.
INTERNO Control del chopper de frenado interno. 0
Nota: Verifique que la(s) resistencia(s) de frenado esté(n)
instalada(s) y que se haya desconectado el control de
sobretension fijando el parametro 2005 CTRL SOBRE-
TENS en la seleccion DESACTIVAR. Véase también 2005
CTRL SOBRETENS seleccion EN WITH BRCH.
EXTERNO Control del chopper de frenado externo. 1
Nota: El convertidor sélo es compatible con las unidades
de frenado ABB ACS-BRK-X.
Nota: Verifique que la unidad de frenado esté instalada y
que se haya desconectado el control de sobretension
fijando el parametro 2005 CTRL SOBRETENS en la
seleccion DESACTIVAR.
2021 SEL VELOC Fuente de velocidad maxima para control de par PAR 2002
MAX
PAR 2002 Valor del parametro 2002 VELOCIDAD MAXIMA 0
EXT REF1 Valor de la sefial 0111 REF EXTERNA 1
21 MARCHA/PARO |Modos de marcha y paro del motor.
2101 FUNCION Selecciona el método de puesta en marcha del motor. AUTO
MARCHA
AUTO El convertidor arranca el motor instantaneamente desde |1

frecuencia cero si el ajuste del parametro 9904 MODO
CTRL MOTOR es ESCALAR: FREC. Si es necesario el
arranque en giro, utilice la seleccién INICIO EXPL.

Si el valor del parametro 9904 MODO CTRL MOTOR es
VECTOR: VELOC o VECTOR: PAR el convertidor pre-
magnetiza el motor con corriente CC antes de ponerlo en
marcha. El tiempo de premagnetizacion se define con el
parametro 2703 TIEMPO MAGN CC. Véase la seleccion
MAGN CC.

En los motores sincronos de imanes permanentes el
arranque en giro se utiliza si el motor esta girando.
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N.°

Nombre/Valor
MAGN CC

Descripcion

El convertidor premagnetiza el motor con corriente CC
antes del arranque. El tiempo de premagnetizacion se
define con el parametro 2703 TIEMPO MAGN CC.
Si el valor del parametro 9904 MODO CTRL MOTOR es
VECTOR: VELOC o VECTOR: PAR, la magnetizaciéon CC
garantiza el mayor par de arranque posible cuando la
premagnetizacion es lo suficientemente larga.
Nota: No es posible arrancar el convertidor conectado a
un motor en giro cuando esta seleccionado MAGN CC.
Cuando se utiliza un motor sincrono de imanes permanen-
tes se genera la alarma MOTOR BACK EMF (2029).
ADVERTENCIA: El convertidor arrancara tras
transcurrir el tiempo de premagnetizacién, aunque
no se haya completado la magnetizacién del motor. En
aplicaciones en las que sea esencial un par de arranque
pleno, compruebe siempre que el tiempo de magnetiza-
cién constante sea lo bastante elevado como para permitir
la generacion de magnetizacion y par plenos.

Def./FbEq

SOBREPAR

Se debe seleccionar el sobrepar si se requiere un elevado
par de arranque. Sélo se utiliza cuando el ajuste del
parametro 9904 MODO CTRL MOTOR es ESCALAR:
FREC.

El convertidor premagnetiza el motor con corriente CC
antes del arranque. El tiempo de premagnetizacion se
define con el parametro 2703 TIEMPO MAGN CC.

El sobrepar se aplica durante el arranque. El sobrepar
termina cuando la frecuencia de salida excede 20 Hz o es
igual al valor de referencia. Véase el parametro 2710
INTENS SOBREPAR.

Nota: No es posible arrancar el convertidor conectado a
un motor en giro cuando esta seleccionado SOBREPAR.

ADVERTENCIA: El convertidor arrancara tras

transcurrir el tiempo de premagnetizacion, aunque
no se haya completado la magnetizacion del motor. En
aplicaciones en las que sea esencial un par de arranque
pleno, compruebe siempre que el tiempo de magnetiza-
cién constante sea lo bastante elevado como para permitir
la generaciéon de magnetizacién y par plenos.
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N.° Nombre/Valor Descripcion Def./FbEq

INICIO EXPL |Arranque en giro con exploracion de frecuencia (arranque |6
de un convertidor conectado a un motor que ya esta
girando). En funcioén de la exploracion de frecuencia
(rango 2008 FRECUENCIA MAXIMA...2007 FRECUEN-
CIA MIN) para identificar la frecuencia. Si la identificacién
de frecuencia falla, se utiliza una magnetizacién de CC
(véase la seleccion MAGN CC).

No se usa en convertidores multimotor.

EXPL+SOBREP | Combina el arranque con exploracion (arranque de un 7
convertidor conectado a un motor que ya esta girando) y el
sobrepar. Véanse las selecciones INICIO EXPL y SOBRE-
PAR. Si falla la identificacién de frecuencia, se utiliza el
sobrepar.

Sélo se utiliza cuando el ajuste del parametro 9904 MODO
CTRL MOTOR es ESCALAR: FREC.

AUTO2 Tiene efecto con motores asincronos y modos vecto- 9
rial:velocidad y vectorial:par. Reduce el efecto de golpeteo
del motor durante el arranque. El efecto de golpeteo se
puede reducir aun mas con las funciones de paro en
rampa y frenado por CC (también afecta al funciona-
miento).

El arranque se puede suavizar ain mas ajustando el
tiempo de magnetizacion de CC hasta 1 s (tiempos mayo-
res no son aplicables). Un tiempo mas corto aumenta el
par de arranque pero podria amplificar el efecto de golpe-
teo.

El motor se arranca desde la ultima posiciéon conocida del
rotor. Esto reduce el efecto de contragolpe generado por el
flujo de reluctancia del rotor.

Solo se utiliza cuando el ajuste del parametro 9904 MODO
CTRL MOTOR es VECTOR: VELOC o VECTOR: PAR.

2102 FUNCION Selecciona la funcién de paro del motor. Véase el apartado | PARO
PARO Paro con compensacion de velocidad en la pagina 139. LIBRE
PARO LIBRE |Paro cortando la fuente de alimentaciéon del motor. El 1

motor para por si solo.
RAMPA Paro siguiendo una rampa. Véase el grupo de parametros |2
22 ACEL/DECEL.

COMP VELOC |La compensacion de velocidad se utiliza para un frenado a |3
distancia constante. La diferencia de velocidad (entre la
velocidad utilizada y la maxima) se compensa haciendo
funcionar el convertidor a la velocidad actual antes de que
el motor siga una rampa hasta pararse. Véase el apartado
Rampas de aceleracion y deceleracion en la pagina 141.
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N.° Nombre/Valor

Descripcion

Def./FbEq

SPD COMP
DIR

La compensacion de velocidad se utiliza para un frenado a
distancia constante si la direccién de giro es hacia delante.
La diferencia de velocidad (entre la velocidad utilizada y la
maxima) se compensa haciendo funcionar el convertidor a
la velocidad actual antes de que el motor siga una rampa
hasta pararse. Véase el apartado Rampas de aceleracion
y deceleracion en la pagina 141.

Si la direccion de giro es hacia atras, el convertidor
decelera siguiendo una rampa.

SPD COMP
REV

La compensacion de velocidad se utiliza para un frenado a
distancia constante si la direccion de giro es hacia atras.
La diferencia de velocidad (entre la velocidad utilizada y la
maxima) se compensa haciendo funcionar el convertidor a
la velocidad actual antes de que el motor siga una rampa
hasta pararse. Véase el apartado Rampas de aceleracion
y deceleracion en la pagina 141.

Si la direccion de giro es en avance, el convertidor
decelera siguiendo una rampa.

2103 TIEMPO
MAGN CC

Define el tiempo de premagnetizacion. Véase el parametro
2101 FUNCION MARCHA. Tras la orden de arranque, el
convertidor premagnetiza de forma automatica el motor
durante el tiempo definido.

0,30s

0.00...10.00 s

Tiempo de magnetizacion. Ajustelo a un valor lo bastante
elevado como para permitir una magnetizacion completa
del motor. Un tiempo demasiado prolongado calienta el
motor en exceso.

1=0,01s
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N.° Nombre/Valor Descripcion Def./FbEq
2104 RETENCION |Activa la funcién de retencién por CC o de frenado por CC.|SIN SEL
POR CC
SIN SEL Inactivo 0

RETENC CC |La funcion de retencion por CC estéa activa. La retencion |1
por CC no es posible si el ajuste del parametro 9904
MODO CTRL MOTOR es ESCALAR: FREC.

Cuando la velocidad de referencia y la del motor caen
ambas por debajo del valor del parametro 2705 VELOC
RETENC CC, el convertidor dejara de generar una intensi-
dad sinusoidal y empezara a suministrar CC al motor. La
intensidad se ajusta con el parametro 2706 REF INTENS
CC. Cuando la velocidad de referencia supera el valor del
parametro 2105, se prosigue con el funcionamiento normal
del convertidor.

Velocidad del motor
Retencion por CC
-

L\¥

‘

Ref

[

| |

Veloc.deret. | ™~ _ ‘
por CC ! =t

Nota: La retencion por CC no tiene efecto si se desconecta
la sefial de marcha.

Nota: El suministro de intensidad de CC al motor lo
calienta. En aplicaciones en las que se requiera un ele-
vado tiempo de retencion por CC deben utilizarse motores
ventilados externamente. Si el periodo de retencién por
CC es elevado, la retencion por CC no puede evitar que el
eje del motor gire si se aplica una carga constante al
motor.
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N.° Nombre/Valor

Descripcion

Def./FbEq

FRENO DC La funcién de freno por intensidad de CC esta activa. 2
Si se ajusta el parametro 2702 FUNCION PARO a PARO
LIBRE, el frenado por CC se aplica después de eliminar la
orden de marcha.
Si se ajusta el parametro 2702 FUNCION PARO a
RAMPA, el frenado por CC se aplica después de la rampa.
Modo de paro libre Modo de rampa
Freno CC activado Velocidad
: Freno CC
, Velocidad activado
2106, ——
1 R jz10s
- t - i3
2107 2107
a: Liberacion de rampa a velocidad cero
(1% de la velocidad nominal)
2105 VELOC Define la velocidad de retencion por CC. Véase el parametro |5 rpm
RETENC CC | 2104 RETENCION POR CC.
0...360 rpm Velocidad 1=1rpm
2106 REF INTENS |Define la intensidad de retencién por CC. Véase el 30%
cc parametro 2104 RETENCION POR CC.
0...100% El valor es un porcentaje de la intensidad nominal del 1=1%
motor (parametro 9906 INTENS NOM MOT).
2107 TIEM Define el tiempo de frenado por CC. 0,0s
FRENADO CC
0.0...250.0 s Tiempo 1=0,1s
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N.° Nombre/Valor Descripcion Def./FbEq
2108 INHIBIR Conecta o desconecta la funcién de inhibicién de marcha. | OFF
MARCHA Si el convertidor no esta en marcha y funcionando, la

funcion de inhibicion de marcha hace caso omiso de una
orden de marcha pendiente en cualquiera de las
situaciones siguientes y se requiere una nueva orden de
marcha si:

« se restaura un fallo.

« la sefal de Permiso de marcha se activa mientras la
orden de marcha esta activa. Véase el parametro
1601 PERMISO MARCHA.

» el modo de control cambia de local a remoto.

« el modo de control externo pasa de EXT1 a EXT2 o de
EXT2 a EXT1.

« el convertidor ajustado a una marcha por pulsos externa
(el parametro 17001 COMANDOS EXT1 esta ajustado a
ED1P,2P; ED1P,2P,3 0 ED1P,2P,3P) recibe alimentacién
y las entradas digitales correspondientes (ED1y ED2 o
ED3) se hallan en el nivel alto durante el encendido.

OFF Deshabilitado 0
ON Activado 1
2109 SEL PARO EM |Selecciona la fuente de la orden de paro de emergencia |SIN SEL
externa.

El convertidor no se puede volver a arrancar antes de que
la orden de paro de emergencia se haya restaurado.
Nota: La instalacion debe incluir dispositivos de paro de
emergencia y cualquier otro equipo de seguridad que
pueda ser necesario. Si se pulsa la tecla STOP en el panel
de control del convertidor:

* NO se genera un paro de emergencia del motor.

» NO se aisla el convertidor de un potencial peligroso.

SIN SEL La funcion de paro de emergencia no esta seleccionada. |0

-

ED1 Entrada digital ED1. 1 = paro siguiendo la rampa de paro
de emergencia. Véase el parametro 2208 TIEMPO
DESAC EM. 0 = restauracion de la orden de paro de

emergencia.
ED2 Véase la seleccion ED1. 2
ED3 Véase la seleccion ED1. 3
ED4 Véase la seleccion ED1. 4
ED5 Véase la seleccion ED1. 5
ED1(INV) Entrada digital ED1 invertida. O = paro siguiendo la rampa |-1

de paro de emergencia. Véase el parametro 2208 TIEMPO
DESAC EM. 1 = restauracion de la orden de paro de
emergencia.
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N.°

Nombre/Valor
ED2(INV)

Descripcion
Véase la seleccion ED1(INV).

Def./FbEq

ED3(INV

Véase la seleccion ED1(INV).

Véase la seleccion ED1(INV).

)
ED4(INV)
ED5(INV)

Véase la seleccion ED1(INV).

-5

2110

INTENS
SOBREPAR

Define la intensidad maxima suministrada durante el
sobrepar. Véase el parametro 2707 FUNCION MARCHA.

100%

15...300%

Valor en porcentaje

1=1%

2111

RETAR SENAL
PARO

Define el tiempo de demora de la sefial de paro cuando el
parametro 27102 FUNCION PARO se fija a COMP VELOC.

0ms

0...10000 ms

Tiempo de Demora

1=1ms

2112

RETARDO
VEL CERO

Define la demora para la funcién de retardo de velocidad
cero. La funcion es util en aplicaciones en que es esencial
un rearranque rapido y suave. Durante la demora el
convertidor conoce con precision la posicion del rotor.

Sin demora de velocidad Con demora de velocidad

cero cero
Velocidad Velocidad

El regulador de velocida
sigue activado. El motor
decelera hasta la
velocidad O real.

Regulador de velocidad
desconectado: el motor
se para por si solo.

Velocidad cero

t -
Demor:

Sin demora de velocidad cero

El convertidor recibe una orden de paro y decelera por una
rampa. Cuando la velocidad real del motor cae por debajo
de un limite interno (llamado velocidad cero), el regulador
de velocidad se desconecta. Se detiene la modulacion del
inversor y el motor se para por si solo.

Con demora de velocidad cero

El convertidor recibe una orden de paro y decelera por una
rampa. Cuando la velocidad actual del motor cae por
debajo de un limite interno (llamado velocidad cero), se
activa la funcién de demora de velocidad cero. Durante la
demora, la funcién mantiene el regulador de velocidad
activado: el inversor modula, el motor se magnetiza y el
convertidor esta listo para un reinicio rapido.

d

0,0 = SIN
SEL

0,0 = SIN SEL
0.0...60.0s

Tiempo de demora. Si el valor del parametro se ajusta a
cero, se desactiva la funcién de demora de velocidad cero.

1=0,1s
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22 ACEL/DECEL Tiempos de aceleracion y deceleracion
2201 SEL ACE/DEC |Define la fuente donde el convertidor lee la sefial que ED5
172 selecciona entre los dos pares de rampa: par de
aceleracion/deceleracion 1y 2.
El par de rampas 1 se define con los parametros
2202...2204.
El par de rampas 2 se define con los parametros
2205...2207.
SIN SEL Se utiliza el par de rampas 1. 0
ED1 Entrada digital ED1. 1 = par de rampas 2; 0 = par de 1
rampas 1.
ED2 Véase la seleccion ED1. 2
ED3 Véase la seleccion ED1. 3
ED4 Véase la seleccion ED1. 4
ED5 Véase la seleccion ED1. 5
COMUNIC Interfaz de bus de campo como fuente para seleccion 1/2 |7
de par de rampas, esto es, Palabra de control 0307 COD
ORDEN BC 1 bit 10. El regulador de bus de campo envia
la palabra de control al convertidor a través del adaptador
de bus de campo o del bus de campo integrado (Modbus).
Para los bits de la palabra de control, véase el apartado
Perfil de comunicacién DCU en la pagina 351.
Nota: Este ajuste soélo es aplicable al perfil DCU.
PROG SEC Rampa de programacion de secuencias definida por el 10
parametro 8422 RAMPA EST 1 (0 8423/.../18492)
ED1(INV) Entrada digital ED1 invertida. 0 = par de rampas 2; 1 = par |-1
de rampas 1.
ED2(INV) Véase la seleccion ED1(INV). -2
ED3(INV) Véase la seleccion ED1(INV). -3
ED4(INV) Véase la seleccion ED1(INV). -4
ED5(INV) Véase la seleccion ED1(INV). -5
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N.° Nombre/Valor

Descripcion

Def./FbEq

2202 TIEMPO
ACELER 1

Define el tiempo de aceleracion 1, es decir, el tiempo
necesario para que la velocidad pase de cero a la estable-
cida por el parametro 2008 FRECUENCIA MAXIMA (en
control escalar) / 2002 VELOCIDAD MAXIMA (en control
vectorial). El modo de control se selecciona con el para-
metro 9904 MODO CTRL MOTOR.

+ Sila referencia de velocidad aumenta mas rapido que la
tasa de aceleracion ajustada, la velocidad del motor
seguira el ritmo de aceleracion.

+ Sila referencia de velocidad aumenta mas lentamente
que la tasa de aceleracion ajustada, la velocidad del
motor seguira la sefial de referencia.

+ Si el tiempo de aceleracion tiene un ajuste demasiado
breve, el convertidor prolongara automaticamente la
aceleracion para no superar los limites de funciona-
miento del convertidor.

El tiempo de aceleracion actual depende del ajuste del

parametro 2204 TIPO RAMPA 1.

50s

0.0...1800.0 s

Tiempo

1=0,1s

2203 TIEMPO
DESAC 1

Define el tiempo de deceleracion 1, es decir, el tiempo nece-
sario para que la velocidad pase del valor establecido por el
parametro 2008 FRECUENCIA MAXIMA (en control esca-
lar) / 2002 VELOCIDAD MAXIMA (en control vectorial) a
cero. El modo de control se selecciona con el parametro
9904 MODO CTRL MOTOR.

+ Sila referencia de velocidad disminuye mas lentamente
que la tasa de deceleracion ajustada, la velocidad del
motor seguira la sefial de referencia.

+ Sila referencia de velocidad cambia mas rapidamente
que la tasa de deceleracion ajustada, la velocidad del
motor seguira la tasa de deceleracion.

+ Si el tiempo de deceleracion tiene un ajuste demasiado
breve, el convertidor prolongara automaticamente la
deceleracion para no exceder los limites de funciona-
miento del convertidor.

Si se requiere un tiempo de deceleracion breve para una

aplicacion de elevada inercia, el convertidor deberia

equiparse con una resistencia de frenado.

El tiempo de deceleracion actual depende del ajuste del

parametro 2204 TIPO RAMPA 1.

50s

0.0...1800.0 s

Tiempo

1=01s
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2204 TIPO RAMPA 1 |Selecciona la forma de la rampa de aceleracion/deceleracion | 0,0 =

1. Esta funcién se desactiva durante el paro de emergencia'y | LINEAL

el avance lento.

0,0 =LINEAL |0,0: Rampa lineal. Adecuada para una aceleracion o 1=0,1s
0.1...1000.0 s | deceleracion uniforme y para rampas lentas.

0,1...1000,0 s: Rampa de curva en S: estas rampas son
ideales para cintas transportadoras de cargas fragiles u
otras aplicaciones que requieran una transicion uniforme
al cambiar de velocidad. La curva en S consta de curvas
simétricas en ambos extremos de la rampa y una parte
lineal intermedia.

Regla del pulgar:

Una relacion adecuada entre el tiempo de forma de rampa
y el tiempo de rampa de aceleracién es 1/5.

Velocidad
A Rampa lineal: Par. 2204=0s

Max.{- - - - - - - -

\ Rampa de curva en S:

' Par. 2204>0s

>t

- pa—>
Par. 2202 Par. 2204

2205 TIEMPO Define el tiempo de aceleracion 2, es decir, el tiempo nece- |60,0 s
ACELER 2 sario para que la velocidad pase de cero a la establecida

por el parametro 2008 FRECUENCIA MAXIMA (en control

escalar) / 2002 VELOCIDAD MAXIMA (en control vectorial).

El modo de control se selecciona con el parametro 9904

MODO CTRL MOTOR.

Véase el parametro 2202 TIEMPO ACELER 1.

El tiempo de aceleracion 2 también se utiliza como tiempo

de aceleracion en avance lento. Véase el parametro 1070

SEL LENTITUD.

0.0...1800.0 s |Tiempo 1=0,1s
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2206 TIEMPO Define el tiempo de deceleracion 2, es decir, el tiempo 60,0 s
DESAC 2 necesario para que la velocidad pase del valor establecido
por el parametro 2008 FRECUENCIA MAXIMA (en control
escalar) / 2002 VELOCIDAD MAXIMA (en control vecto-
rial) a cero. El modo de control se selecciona con el para-
metro 9904 MODO CTRL MOTOR.
Véase el parametro 2203 TIEMPO DESAC 1.
El tiempo de deceleracién 2 también se utiliza como
tiempo de deceleracién en avance lento. Véase el
parametro 1070 SEL LENTITUD.
0.0...1800.0 s |Tiempo 1=0,1s
2207 TIPO RAMPA 2 |Selecciona la forma de la rampa de aceleracion/deceleracion | 0.0 =
2. Esta funcién se desactiva durante el paro de emergencia. |LINEAL
El valor del pardmetro se ajusta a cero durante el avance
lento (es decir, rampa lineal). Véase 1010 SEL LENTITUD.
0.0 =LINEAL |Véase el parametro 2204 TIPO RAMPA 1. 1=0,1s
0.1...1000.0 s
2208 TIEMPO Define el tiempo que el convertidor tarda en pararse sise |1,0s
DESAC EM activa un paro de emergencia. Véase el parametro
2109 SEL PARO EM.
0.0...1800.0 s |Tiempo 1=0,1s
2209 ENTRADA Define el control para forzar la velocidad a cero con la SIN SEL
RAMPAO rampa de deceleracion utilizada actualmente (véanse los
parametros 2203 TIEMPO DESAC 1y 2206 TIEMPO
DESAC 2).
SIN SEL No seleccionado 0
ED1 Entrada digital ED1. Define la entrada digital ED1 como el |1
control para forzar la velocidad a 0.
» La activacion de la entrada digital fuerza la velocidad a
cero, tras lo cual la velocidad permanecera en 0.
« Desactivacién de la entrada digital: el control de
velocidad reanuda el funcionamiento normal.
ED2 Véase la seleccion ED1. 2
ED3 Véase la seleccion ED1. 3
ED4 Véase la seleccion ED1. 4
ED5 Véase la seleccion ED1. 5
COMUNIC Define el bit 13 de la palabra de orden 1 como el control |7

para forzar la velocidad a 0. La palabra de orden 1 se
facilita a través de comunicacién de bus de campo
(parametro 0307).
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ED1(INV) Entrada digital ED1 invertida. Define la entrada digital -1

invertida ED1 como el control para forzar la velocidad a 0.

» La desactivacion de la entrada digital fuerza la
velocidad a 0.

« Activacion de la entrada digital: el control de velocidad
reanuda el funcionamiento normal.

ED2(INV) Véase la seleccion ED1(INV). -2
ED3(INV) Véase la seleccion ED1(INV). -3
ED4(INV) Véase la seleccion ED1(INV). -4
ED5(INV) Véase la seleccion ED1(INV). -5
23 CTRL Variables del regulador de velocidad. Véase el apartado
VELOCIDAD Ajuste del regulador de velocidad en la pagina 144.

Nota: Estos parametros no afectan al funcionamiento del
convertidor en control escalar, es decir, cuando el ajuste
del parametro 9904 MODO CTRL MOTOR es ESCALAR:

FREC.
2301 GANANCIA Define una ganancia relativa para el regulador de veloci- |5,00
PROP dad. Una ganancia elevada puede provocar oscilaciones
de velocidad.

La figura siguiente muestra la salida del regulador de velo-
cidad tras un escalodn de error cuando el error permanece

constante.
% Ganancia = K, = 1
T, = Tiempo de integraciéon = 0
Valorde  T,= Tiempo de derivacion = 0
error
I
Salida del | Salida del )
regulador = /regulador ge e\ﬁ?écl’)r
K, e |
1 >t

Nota: Para un ajuste automatico de la ganancia, utilice la
marcha de autoajuste (parametro 2305 MARCHA
AUTOAJUST).

0.00...200.00 |Ganancia 1=0,01
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2302 TIEMP Define un tiempo de integracién para el regulador de velo- (0,50 s

INTEGRAC.  |cidad. Este tiempo define la velocidad a la que varia la
salida del regulador cuando el valor de error es constante.
Cuanto menor es el tiempo de integracion, mas rapida-
mente se corrige el valor de error continuo. Un tiempo de
integracion demasiado breve hace que el control sea ines-
table.

La figura siguiente muestra la salida del regulador de velo-
cidad tras un escalon de error cuando el error permanece

constante.
% .
A Salida del regulador
Ganancia = K, = 1
T, = Tiempo de
K, e integracion > 0
P Tp= Tiempo de
derivacion = 0
Kp e e = Valor de error
»
—
T

Nota: Para un ajuste automatico del tiempo de integracion,
utilice la marcha de autoajuste (parametro 2305 MARCHA
AUTOAJUST).

0.00...600.00 s | Tiempo 1=0,01s
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2303 TIEMPO Define el tiempo de derivacion para el regulador de veloci- |0 ms
DERIVACION  |dad. La accion derivada potencia la salida del regulador si
el valor de error cambia. Cuanto mayor es el tiempo de
derivacion, mas se potencia la salida del regulador de
velocidad durante el cambio. Si el tiempo de derivacion se
ajusta a cero, el regulador funciona como un regulador P,
y si no, como un regulador PID.
La derivacién hace que el control sea mas sensible a
perturbaciones.
La figura siguiente muestra la salida del regulador de
velocidad tras un escalon de error cuando el error
permanece constante.

”””” 7 Salida del

Ky Tp - ? . regulador
s | Kp-e 2 ' Valor de
P .Jerror
7’ '
Kp-e e = Valor de error
——— >
Ty

Ganancia = Kp =1

T, = Tiempo de integracion > 0

Tp= Tiempo de derivacién > 0

Ts= Periodo de muestreo =2 ms

Ae = Cambio del valor de error entre dos muestras

0....10000 ms |Tiempo 1=1ms
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2304 COMPENSA-
CION ACE

Define el tiempo de derivacién para la compensacion de
aceleracién/(deceleracion). Para compensar la inercia
durante la aceleracion, se suma una derivada de la refe-
rencia a la salida del regulador de velocidad. Se describe
el principio de una accion derivada para el parametro
2303 TIEMPO DERIVACION.
Nota: Como norma general, ajuste este parametro al valor
entre el 50 y el 100% de la suma de las constantes de
tiempo mecanico del motor y de la maquina accionada.
(La marcha de autoajuste lo realiza automaticamente,
véase el parametro 2305 MARCHA AUTOAJUST).
La figura siguiente muestra las respuestas de velocidad
cuando se acelera una carga de alta inercia por una
rampa.

Sin compensacion de Compensacion de

aceleracion aceleracion
% %

>t >t

- — Referencia de velocidad
Velocidad actual

0,00s

0.00...600.00 s

Tiempo

1=0,01s

2305 MARCHA
AUTOAJUST

Inicia el ajuste automatico del regulador de velocidad.
Instrucciones:

» Haga funcionar el motor a una velocidad constante del
20 al 40% de la velocidad nominal.

» Cambie el parametro de autoajuste 2305 a ON.
Nota: La carga del motor debe estar conectada al motor.

OFF

OFF

Sin autoajuste.

ON

Activa el autoajuste del regulador de velocidad. El

convertidor:

*+ acelera el motor

+ calcula valores de ganancia proporcional, tiempo de
integracion y compensacion de aceleracion (valores de
los parametros 2307 GANANCIA PROP, 2302 TIEMP
INTEGRAC. y 2304 COMPENSACION ACE).

El ajuste vuelve automaticamente a OFF.

N




Sefiales actuales y parametros 249

Todos los parametros

N.° Nombre/Valor Descripcion Def./FbEq
24 CTRL PAR Variables de control del par
2401 AUMENT Define el tiempo de aumento de rampa de la referencia de |0,00 s
RAMPA PAR par, es decir, el tiempo minimo para que la referencia
aumente de cero al par motor nominal.
0.00...120.00 s | Tiempo 1=0,01s
2402 DISMIN Define el tiempo de disminucion de rampa de la referencia |0,00 s
RAMPAPAR  |de par, es decir, el tiempo minimo para que la referencia
disminuya del par motor nominal a cero.
0.00...120.00 s | Tiempo 1=0,01s
25 VELOC Franjas de velocidad en las que el convertidor no puede
CRITICAS funcionar.
2501 SEL VEL Activa/desactiva la funcion de velocidades criticas. La OFF
CRITICA funcién de velocidades criticas evita rangos de velocidad
especificos.
Ejemplo: un ventilador presenta vibraciones en los
intervalos de 18 a 23 Hz y de 46 a 52 Hz. Para hacer que
el convertidor se salte estos rangos:
+ Active la funcion de velocidades criticas.
» Ajuste los rangos de velocidades criticas como en la
figura siguiente.
fsalida (H2)
A
1 |Par. 2502 = 18 Hz
52 2 |Par. 2503 = 23 Hz
46 3 |Par. 2504 = 46 Hz
23| - 4 |Par. 2505 =52 Hz
18- ‘
— » froferencia (H2)
1 2 3 4
OFF Inactivo 0
ON Activo 1
2502 VELOC CRIT |Define el limite minimo para el rango de 0,0Hz/
1BAJ velocidad/frecuencia critica 1. 1 rpm
0.0...599.0 Hz/ |Limite, en rpm. Limite en Hz si el ajuste del parametro 1=0,1Hz/
0...30000 rpm 9904 MODO CTRL MOTOR es ESCALAR: FREC. El valor |1 rpm

no puede superar el maximo (parametro 2503 VELOC
CRIT 1 ALT).
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2503 VELOC CRIT |Define el limite maximo para el rango de velocidad/ 0,0Hz/
TALT frecuencia critica 1. 1 rpm
0.0...599.0 Hz/ |Limite, en rpm. Limite en Hz si el ajuste del parametro 1=0,1Hz/
0...30000 rpm {9904 MODO CTRL MOTOR es ESCALAR: FREC. El valor |1 rpm

no puede ser inferior al minimo (parametro 2502 VELOC
CRIT 1 BAJ).

2504 VELOC CRIT |Véase el parametro 2502 VELOC CRIT 1 BAJ. 0,0 Hz/
0.0...599.0 Hz/ |Véase el parametro 2502. 1=0,1Hz/
0...30000 rpm 1 rpm

2505 VELOC CRIT 2 |Véase el parametro 2503 VELOC CRIT 1 ALT. 0,0 Hz/
ALT 1 rpm
0.0...599.0 Hz/ |Véase el parametro 2503. 1=0,1Hz/
0...30000 rpm 1 rpm

2506 VELOC CRIT 3 |Véase el parametro 2502 VELOC CRIT 1 BAJ. 0,0 Hz/
BAJ 1 rpm
0.0...599.0 Hz/ |Véase el parametro 2502. 1=0,1Hz/
0...30000 rpm 1rpm

2507 VELOC CRIT 3 |Véase el parametro 2503 VELOC CRIT 1 ALT. 0,0 Hz/
0.0...599.0 Hz/ |Véase el parametro 2503. 1=0,1Hz/
0...30000 rpm 1 rpm

26 CONTROL Variables de control del motor.

MOTOR

2601 OPTIMIZAC Activa/desactiva la funcién de optimizacién de flujo. La OFF
FLUJ optimizacion de flujo reduce el consumo total de energia y

el nivel de ruido del motor cuando el convertidor funciona
por debajo de la carga nominal. El rendimiento total (motor
y convertidor) puede aumentarse de un 1 a un 10%, en
funcién de la velocidad y el par de la carga. La desventaja
de esta funcién es que el rendimiento dinamico del
convertidor se debilita.
OFF Inactivo 0
ON Activo 1

2602 FRENADO Activa/desactiva la funcion de frenado por flujo. Véase el |OFF
FLUJO apartado Frenado por flujo en la pagina 140.

OFF Inactivo 0

MODERADO | El nivel de flujo se limita durante el frenado. El tiempo de |1
deceleracion es mas largo que con la potencia de frenado
maxima. El modo moderado siempre se usa con seleccion
de motor de iman permanente y control vectorial.
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MAX Potencia de frenado maxima. Casi toda la intensidad 2
disponible se emplea para convertir la potencia de frenado
mecanico en energia térmica en el motor.

2603 TENS COMP |Define el sobrepar de tension de salida a velocidad cero  |Depende
IR (compensacién IR). Esta funcién es util en aplicaciones del tipo

con un elevado par de arranque cuando no puede

aplicarse el control vectorial.

Mantenga la tension de compensacion IR lo mas baja

posible para evitar un sobrecalentamiento.

Nota: La funcién puede emplearse solamente si el ajuste

del pardametro 9904 MODO CTRL MOTOR es ESCALAR:

FREC.

La figura siguiente ilustra la compensacion IR.

Valores tipicos de compensacion IR:

Pn (kW) [0,37]0,75]2,2 [4,0]7,5
Unidades de 200...240 V

Comp IR (V) [84 [7.7 ]5.6 [8.4]N/D
Unidades de 380...480 V

CompIR(V) [14 |14 [56[84][7

A Tension del
motor

A A= Compens. IR

B = Sin compensacion

» f(Hz)

|

\

\
2604

0.0...100.0 V  |Sobrepar de tension 1=01V

2604 FREC COMP |Define la frecuencia a la que la compensacion IRes 0 V. [80%

IR Véase la figura para el parametro 2603 TENS COMP IR
Nota: Si el parametro 2605 RELACION U/F se ajusta a
DEFIN USUAR, este parametro no esta activo. La frecuen-
cia de compensacion IR se ajusta mediante el parametro
2610 U1 DEFIN USUAR.

0...100% El valor es un porcentaje de la frecuencia del motor 1=1%

2605 RELACION U/F |Selecciona la relacion entre tensién y frecuencia (cociente | LINEAL
U/f) por debajo del punto de debilitamiento de campo. Sélo
para control escalar.

LINEAL Relacién lineal para aplicaciones de par constante. 1




252 Senales actuales y parametros

Todos los parametros

N.° Nombre/Valor

Descripcion

Def./FbEq

CUADRATICO [Relacion cuadratica para aplicaciones con bombas 2
centrifugas y ventiladores. Con una relacién U/f cuadratica
el nivel de ruido es menor para la mayoria de frecuencias
de funcionamiento. No se recomienda en motores
sincronos de imanes permanentes.
DEFIN USUAR |Relacién personalizada definida por los parametros 3
2610...2618. Véase el apartado Relacion U/f personali-
zada en la pagina 143.
2606 FREC CON- Define la frecuencia de conmutacién del convertidor. Una |4 kHz
MUTACION mayor frecuencia de conmutacién da lugar a un menor
ruido acustico.
En sistemas con varios motores no debe cambiarse el
valor por defecto de la frecuencia de conmutacion.
Véase también el parametro 2607 CTRL FREC CONMUT,
y el apartado Derrateo por frecuencia de conmutacion, 12N
en la pagina 400.
4 kHz Ajusta la frecuencia de conmutacion a 4 kHz. 1=1kHz
8 kHz Ajusta la frecuencia de conmutacion a 8 kHz.
12 kHz Ajusta la frecuencia de conmutacion a 12 kHz.
16 kHz Ajusta la frecuencia de conmutacion a 16 kHz.
2607 CTRL FREC Selecciona el método de control de la frecuencia de S/
CONMUT conmutacion. La seleccion no tiene ningun efecto si el (CARGA)

parametro 2606 FREC CONMUTACION es 4 kHz.
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ON La intensidad maxima del convertidor se derratea automa- |1
ticamente en funcion de la frecuencia de conmutacion
seleccionada (véase el parametro 2607 CTRL FREC
CONMUT y el apartado Derrateo por frecuencia de con-
mutacion, 12N en la pagina 400) y se adapta en funcién de
la temperatura del convertidor.

Se recomienda utilizar esta selecciéon cuando se necesite
un rendimiento maximo con una frecuencia de conmuta-
cion determinada.

fem limite A

16 kHz}

Temperatura
del convertidor
4kHz| - - - - -

80...100 °C * 100...120 °

» T
*

* La temperatura depende de la frecuencia de salida del
convertidor.
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S| (CARGA)

El convertidor se inicia con una frecuencia de conmutacion
de 4 kHz para conseguir una salida maxima durante el
arranque. Tras la puesta en marcha la frecuencia de con-
mutacién se conduce hacia el valor seleccionado (parame-
tro 2607 CTRL FREC CONMUT) si la intensidad de salida
o la temperatura lo permiten.

Esta seleccién permite un control adaptado de la frecuen-
cia de conmutacion. En algunos casos esta adaptacion
reduce el rendimiento de salida.

fom limite &

16 kHz;
Intensidad del
convertidor /oy

Temperatura del

AkHzl N convertidor

80...100 °C * 100...120 °C
50% ** 100% **

» T
*

* La temperatura depende de la frecuencia de salida del
convertidor.

** Se permite una sobrecarga de corta duracién con cada
frecuencia de conmutacion en funcion de la carga
existente.

LONG CABLE

Fija la frecuencia de conmutacion a 4 kHz y prolonga el
tiempo de pulso minimo para habilitar el uso de cables
mas largos.

2608 RATIO COMP
DESL

Define la ganancia de deslizamiento para el control de
compensacion de deslizamiento del motor. El 100%
significa compensacién de deslizamiento plena; el 0%
significa sin compensacion. Pueden emplearse otros
valores si se detecta un error de velocidad estatica a pesar
de la compensacion de deslizamiento plena.

Solo puede utilizarse en control escalar (es decir, cuando
el ajuste del parametro 9904 MODO CTRL MOTOR es
ESCALAR: FREC).

Ejemplo: se facilita una referencia de velocidad constante
de 35 rpm al convertidor. A pesar de la compensacion de
deslizamiento plena (RATIO COMP DESL = 100%), una
medicion con tacometro manual en el eje del motor da un
valor de velocidad de 34 Hz. El error de velocidad estatico
es 35 Hz — 34 Hz = 1 Hz. Para compensar el error, debe
aumentarse la ganancia de deslizamiento.

0%

0...200%

Ganancia de deslizamiento.

1=1%
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2609 SUAVIZAR Activa la funcién de suavizacion de ruido. La accién de DESACTI-
RUIDO suavizar el ruido distribuye el ruido del motor actistico por | VAR

un rango de frecuencias en lugar de una sola frecuencia
tonal, lo que reduce la intensidad maxima del ruido. El
componente aleatorio tiene un valor medio de 0 Hz y se
afade a la frecuencia de conmutacion ajustada por el
parametro 2606 FREC CONMUTACION.
Nota: Este parametro no tiene efecto si el parametro
2606 FREC CONMUTACION esta ajustado a 16 kHz.
DESACTIVAR |Deshabilitado 0
ACTIVAR Activado 1
2610 U1 DEFIN Define el primer punto de tensién de la curva U/f 19% de Uy
USUAR personalizada a la frecuencia definida por el parametro
2611 F1 DEFIN USUAR. Véase el apartado Relacion U/f
personalizada en la pagina 143.
0...120% de Tension 1=1V
UyVv
2611 F1 DEFIN Define el primer punto de frecuencia de la curva U/f 10,0 Hz
USUAR personalizada.
0.0...599.0 Hz |Frecuencia 1=0,1Hz
2612 U2 DEFIN Define el segundo punto de tension de la curva U/f 38% de Uy
USUAR personalizada a la frecuencia definida por el parametro
2613 F2 DEFIN USUAR. Véase el apartado Relacion U/f
personalizada en la pagina 143.
0...120% de Tension 1=1V
UV
2613 F2 DEFIN Define el segundo punto de frecuencia de la curva U/f 20,0 Hz
USUAR personalizada.
0.0...599.0 Hz |Frecuencia 1=0,1Hz
2614 U3 DEFIN Define el tercer punto de tensién de la curva U/f 47,5% de
USUAR personalizada a la frecuencia definida por el parametro Un
2615 F3 DEFIN USUAR. Véase el apartado Relacion U/f
personalizada en la pagina 143.
0...120% de Tension 1=1V
UV
2615 F3 DEFIN Define el tercer punto de frecuencia de la curva U/f 25,0 Hz
USUAR personalizada.
0.0...599.0 Hz |Frecuencia 1=0,1Hz
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2616 U4 DEFIN Define el cuarto punto de tensién de la curva U/f 76% de Uy
USUAR personalizada a la frecuencia definida por el parametro

2617 F4 DEFIN USUAR. Véase el apartado Relacion U/f
personalizada en la pagina 143.

0...120% de Tensién 1=1V
UyV

2617 F4 DEFIN Define el cuarto punto de frecuencia de la curva U/f 40,0 Hz
USUAR personalizada.
0.0...599.0 Hz |Frecuencia 1=0,1Hz

2618 TENSION DC |Define la tensién de la curva U/f cuando la frecuencia es [95% de Uy
igual o superior a la frecuencia nominal del motor (9907 ).
Véase el apartado Relacion U/f personalizada en la
pagina 7143.

0...120% de Tensién 1=1V

UyV
2619 ESTABILIZA- |Activa o desactiva el estabilizador de tension de CC. El DESACTI-

DOR DC estabilizador de CC se utiliza para evitar las posibles VAR
oscilaciones de tension en el bus de CC del convertidor
provocadas por la carga del motor o una red de
alimentacion débil. En caso de una variacion de tension el
convertidor ajusta la referencia de frecuencia para
estabilizar la tension del bus de CC y, por lo tanto, la
oscilacion del par de carga.

DESACTIVAR |Deshabilitado 0
ACTIVAR Activado

2621 ARRANQUE |Selecciona el modo de giro vectorial con intensidad for- NO

SUAVE zada cuando las velocidades son bajas. Cuando se selec-
ciona el modo de arranque suave, la tasa de aceleracién
se ve limitada por los tiempos de rampa de aceleracion y
deceleracion (parametros 2202 y 2203). Si el proceso que
acciona el motor sincrono de imanes permanentes posee
una inercia elevada se recomienda utilizar tiempos de
rampa lentos.

Sélo se puede usar para motores sincronos de imanes
permanentes (véase el capitulo Apéndice: Motores
sincronos de imanes permanentes (PMSM)).

NO Deshabilitado 0
Sl Siempre habilitado cuando la frecuencia se halla por

debajo de la frecuencia de arranque suave (parametro
2623 ARRAN SUAVE FREC).

ARRANQUE Habilitado por debajo de la frecuencia de arranque suave |2
(parametro 2623 ARRAN SUAVE FREC) sélo al arrancar
el motor.

N
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2622 ARRANQ Intensidad utilizada en el giro vectorial por intensidad con |50%
SUAVE INT  |yelocidades bajas. Aumente la intensidad del arranque
suave si la aplicacion necesita un par elevado durante el
arranque. Reduzca la intensidad del arranque suave si
debe reducirse el balanceo del eje del motor. Tenga en
cuenta que no se puede conseguir un control preciso del
par en el modo de giro vectorial por intensidad.
Sélo se puede usar para motores sincronos de imanes
permanentes (véase el capitulo Apéndice: Motores
sincronos de imanes permanentes (PMSM)).
10...100% El valor es un porcentaje de la intensidad nominal del 1=1%
motor
2623 ARRAN Frecuencia de salida hasta la que se usa el giro vectorial [10%
SUAVE FREC | por intensidad.
Sélo se puede usar para motores sincronos de imanes
permanentes (véase el capitulo Apéndice: Motores
sincronos de imanes permanentes (PMSM)).
2...100% El valor es un porcentaje de la frecuencia nominal del 1=1%
motor
2624 SMOOTH El tiempo maximo durante el cual esta activa la funciéon de |0s
STRT TIME arranque suave. Cuando se ajusta el valor a 0 (por defecto),
la limitacion de tiempo de arranque suave no esta activa.
0.0...100.0 s Tiempo maximo en segundos 1=1s
2626 SPD EST BW |Recorte del ancho de banda de estimacion de velocidad. (0%
TRIM Solo tiene efecto en modos vectorial:velocidad y vecto-
rial:par. La estimacioén de velocidad se recorta para que
sea muy dinamica. Cuando el convertidor se utiliza con
cargas no dindmicas, como compresores, bombas y venti-
ladores, esta variable se puede recortar a un valor mayor.
0...20% Ancho de banda de estimacion de velocidad 1=1%
29 DISP Desencadenantes (disparadores) del mantenimiento.
MANTENIMIENTO
2901 DISP VENT Define el punto de disparo para el contador de tiempo de |0,0 kh
REFRIG funcionamiento del ventilador de refrigeracion. El valor se
compara con el valor del parametro 2902 ACT VENT
REFRIG.
0.0...6553.5 kh [ Tiempo. Si el valor del parametro se ajusta a cero, se 1=0,1kh

desactiva la funcion de disparo.
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2902 ACT VENT Define el valor actual para el contador de tiempo de 0,0 kh
REFRIG funcionamiento del ventilador de refrigeracion. Si el
parametro 2901 DISP VENT REFRIG se ha ajustado a un
valor distinto de cero, se inicia el contador. Cuando el valor
actual del contador supera el valor definido por el
parametro 2901 se visualiza un aviso de mantenimiento en
el panel.
0.0...6553.5 kh |Tiempo. El pardametro se restaura ajustandolo a cero. 1=0,1kh
2903 DISP Define el punto de disparo para el contador de revoluciones |0 Mrev
REVOLUCION |del motor. El valor se compara con el valor del parametro
2904 ACT REVOLUCION.
0...65535 Mrev |Millones de revoluciones. Si el valor del parametro se 1 =1 Mrev
ajusta a cero, se desactiva la funcion de disparo.
2904 ACT Define el valor actual del contador de revoluciones del 0 Mrev
REVOLUCION | motor. Si el parametro 2903 DISP REVOLUCION se ha
ajustado a un valor distinto de cero, se inicia el contador.
Cuando el valor actual del contador supera el valor
definido por el parametro 2903 se visualiza un aviso de
mantenimiento en el panel.
0...65535 Mrev [Millones de revoluciones. El parametro se restaura 1=1 Mrev
ajustandolo a cero.
2905 DISP TIEM Define el punto de disparo para el contador de 0,0 kh
MARCH funcionamiento del convertidor. El valor se compara con el
valor del parametro 2906 ACT TIEM MARCH.
0.0...6553.5 kh | Tiempo. Si el valor del parametro se ajusta a cero, se 1=0,1kh
desactiva la funcion de disparo.
2906 ACT TIEM Define el valor actual para el contador de tiempo de 0,0 kh
MARCH funcionamiento del convertidor. Si el parametro 2905 DISP
TIEM MARCH se ha ajustado a un valor distinto de cero,
se inicia el contador. Cuando el valor actual del contador
supera el valor definido por el parametro 2905 se visualiza
un aviso de mantenimiento en el panel.
0.0...6553.5 kh | Tiempo. El pardmetro se restaura ajustandolo a cero. 1=0,1kh
2907 DISP MWh Define el punto de disparo para el contador de consumo 0,0 MWh
USUARIO de potencia del convertidor. El valor se compara con el
valor del parametro 2908 ACT MWh USUARIO.
0,0... Megavatios hora. Si el valor del parametro se ajusta a =
6553.5 MWh cero, se desactiva la funcién de disparo. 0,1 MWh
2908 ACT MWh Define el valor actual del contador de consumo de poten- 0,0 MWh
USUARIO

cia del convertidor. Si el parametro 2907 DISP MWh
USUARIO se ha ajustado a un valor distinto de cero, se
inicia el contador. Cuando el valor actual del contador
supera el valor definido por el parametro 2907 se visualiza
un aviso de mantenimiento en el panel.
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00.0... Megavatios hora. El parametro se restaura ajustandoloa |1 =
6553.5 MWh cero. 0,1 MWh

30 FUNCIONES Funciones de proteccion programables.

FALLOS

3001 EA<FUNCION |Define la respuesta del convertidor si la sefial de entrada |SIN SEL
MIN analégica (EA) cae por debajo de los limites de fallo y se
utiliza la EA:
» como fuente activa de referencia (grupo 11 SELEC
REFERENCIA)

« como la fuente del punto de ajuste o de la realimenta-
cion de los controladores PID externos o de proceso
(40 CONJ PID PROCESO 1, 41 CONJ PID PROCESO
20 42PID TRIM / EXT) y el controlador PID correspon-
diente esta activo.

3021 EA1 FALLO LIMIT y 3022 EA2 FALLO LIMIT ajuste

los limites de fallo.

SIN SEL Proteccion inactiva. 0

FALLO El convertidor se dispara con el fallo FALLO EA1 (0007) /
FALLO EA2 (0008) y el motor se para por si solo. El limite
de fallo se define con el parametro 3021 EA1 FALLO LIMIT
/3022 EA2 FALLO LIMIT.

VEL CONST 7 |El convertidor genera una alarma FALLO EA1 (2006) / 2
FALLO EA2 (2007) y ajusta la velocidad al valor definido
por el parametro 1208 VELOC CONST 7. El limite de
alarma se define con el parametro 3027 EA1 FALLO LIMIT
/3022 EA2 FALLO LIMIT.
A ADVERTENCIA: Verifique que sea seguro
proseguir con el funcionamiento en caso de que se
pierda la sefial de entrada analdgica.

ULTIMA El convertidor genera una alarma FALLO EA1 (2006) / 3
VELOC FALLO EA2 (2007) y fija la velocidad al nivel en el que
funcionaba el convertidor. La velocidad se determina con
la velocidad media de los 10 segundos previos. El limite
de alarma se define con el parametro 3027 EA1 FALLO
LIMIT | 3022 EA2 FALLO LIMIT.
A ADVERTENCIA: Verifique que sea seguro
proseguir con el funcionamiento en caso de que se
pierda la sefial de entrada analdgica.
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3002 ERROR COM |Selecciona como reacciona el convertidor a un fallo de FALLO
PANEL comunicacion del panel de control.
Nota: Cuando uno de los dos lugares de control externo
esta activo, y marcha, paro y direccion van a través del
panel de control — 71001 COMANDOS EXT1/ 1002
COMANDOS EXT2 = 8 (PANEL) — el convertidor cumple la
referencia de velocidad segun la configuracion de los
lugares de control externo, en lugar del valor de la ultima
velocidad o el ultimo parametro 1208 VELOC CONST 7.
FALLO El convertidor se dispara con un fallo PERD PANEL (0010) |1
y el motor se para por si solo.
VEL CONST 7 |El convertidor genera una alarma PERDIDA DE PANEL |2
(2008) y ajusta la velocidad a la velocidad definida por el
parametro 1208 VELOC CONST 7.
é ADVERTENCIA: Verifique que sea seguro
continuar con el funcionamiento si falla la
comunicacion con el panel.
ULTIMA El convertidor genera una alarma PERDIDA DE PANEL 3
VELOC (2008) y fija la velocidad al nivel en el que funcionaba el
convertidor. La velocidad se determina con la velocidad
media de los 10 segundos previos.
c ADVERTENCIA: Verifique que sea seguro conti-
nuar con el funcionamiento si falla la comunicacién
con el panel.
3003 FALLO Selecciona una interfaz para una sefal de fallo externa 1. | SIN SEL
EXTERNO 1
SIN SEL No seleccionado 0
ED1 Indicacion de fallo externo a través de la entrada digital 1
ED1.
1 = Disparo por fallo con FALLO EXT 1(0014). El motor se
para por si solo. 0 = No hay sefal de fallo externa.
ED2 Véase la seleccion ED1. 2
ED3 Véase la seleccion ED1. 3
ED4 Véase la seleccion ED1. 4
ED5 Véase la seleccion ED1. 5
ED1(INV) Indicacion de fallo externo a través de la entrada digital -1
ED1 invertida.
0 = Disparo por fallo con FALLO EXT 1 (0014). El motor se
para por si solo. 1 = No hay sefal de fallo externa.
ED2(INV) Véase la seleccion ED1(INV). -2
ED3(INV) Véase la seleccion ED1(INV). -3
ED4(INV) Véase la seleccion ED1(INV). -4
ED5(INV) Véase la seleccion ED1(INV). -5
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3004 FALLO Selecciona una interfaz para una sefial de fallo externa 2. | SIN SEL
EXTERNO 2
Véase el parametro 3003 FALLO EXTERNO 1.
3005 PROT TERMIC |Selecciona cémo reacciona el convertidor cuando se FALLO
MOT detecta un sobrecalentamiento del motor.
SIN SEL Proteccién inactiva. 0
FALLO El convertidor se dispara con el fallo EXCESO TEMP 1

MOTOR (0009) cuando la temperatura supera los 110 °C,
y el motor se para por si solo.

ALARM El convertidor genera la alarma TEMP MOTOR (2010) 2
cuando la temperatura del motor supera los 90 °C.

3006 TIEMPO TERM |Define la constante de tiempo térmica para el modelo 500 s
MOT térmico del motor; es decir, el tiempo que ha tardado la
temperatura del motor en alcanzar el 63% de la
temperatura nominal con carga constante.
Para la proteccion térmica de conformidad con los
requisitos de UL para motores de clase NEMA, utilice la
regla general: Tiempo térmico del motor = 35 - t6, donde t6
(en segundos) viene especificado por el fabricante del
motor como el tiempo que puede funcionar el motor de
modo seguro a seis veces su intensidad nominal.
El tiempo térmico para una curva de disparo de Clase 10
es de 350 s, para una curva de disparo de Clase 20 de
700 s, y para una curva de disparo de Clase 30 de 1050 s.

Carga del 4
motor

Aumento temp.
100% ¢t — — — — — — — >

|
63% [ — — — — - |

Par. 3006

256...9999 s Constante de tiempo 1=1s
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3007 CURVA Define la curva de carga junto con los parametros 100%
CARGAMOT 3008 CARGA VEL CEROy 3009 PUNTO RUPTURA.

Con el valor por defecto del 100%, la proteccion contra
sobrecarga del motor esta activa cuando la intensidad
constante supera el 127% del valor del parametro
9906 INTENS NOM MOT.

El margen de sobrecarga por defecto es igual al que
suelen permitir los fabricantes de motores con una
temperatura ambiente por debajo de los 30 °C (86 °F)y a
una altitud menor de 1000 m (3300 ft). Cuando la
temperatura ambiente supera los 30 °C (86 °F) o la
instalacion se encuentra a mas de 1000 m (3300 ft),
disminuya el valor del parametro 3007 conforme a las
recomendaciones del fabricante del motor.

Ejemplo: Si el nivel de proteccion constante ha de ser del
115% de la intensidad nominal del motor, ajuste el
parametro 3007 al 91% (= 115/127-100%).

Intensidad de salida relativa (%) a

4 9906 INTENS NOM MOT
150 +
Par. 3007 100= 1+~~~ — _
127% /—
|
Par. 3008 50 -+ :
|
[ f
Par. 3009
50....150% Carga continua del motor permitida segun la intensidad 1=1%
nominal del motor
3008 CARGA VEL Define la curva de carga junto con los parametros 70%
CERO 3007 CURVA CARGA MOT y 3009 PUNTO RUPTURA.
25....150% Carga continua del motor permitida con velocidad cero en |1 =1%

porcentaje de la intensidad nominal del motor
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3009 PUNTO Define la curva de carga junto con los parametros 3007 35 Hz
RUPTURA CURVA CARGA MOT y 3008 CARGA VEL CERO.

Ejemplo: Tiempos de disparo de proteccion térmica

cuando los parametros 3006...3008 tienen los valores por

defecto.
Io = Intensidad de salida
IN = Intensidad nominal del motor
fo = Frecuencia de salida
fark = Frecuencia del punto de ruptura
IolIN A = Tiempo de disparo
A A
3,5 1 ¢
3,0
2,5
2,0 1
1,5 1
1,0 1
|
0,5 1 ‘
folfgrk
0 : : : >

0 02 04 06 08 10 1.2

1...250 Hz Frecuencia de salida del convertidor con carga del 100% |1=1Hz
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3010 FUNCION Selecciona como reacciona el convertidor a un estado de |SIN SEL
BLOQUEO bloqueo del motor. Esta proteccion se activa si el converti-
dor ha operado en una region de bloqueo (véase la figura
siguiente) durante un tiempo superior al definido por el
parametro 30712 TIEMPO BLOQUEO.
En control vectorial, el limite definido por el usuario =
2017 PAR MAX 1/ 2018 PAR MAX 2 (se aplica tanto para
pares negativos como positivos).
En el control escalar, el limite definido por el usuario =
2003 INTENSID MAXIMA.
El modo de control se selecciona con el parametro
9904 MODO CTRL MOTOR.
Par (%) /4
Intensidad (A) Region de
bloqueo
0,95 - Limite definido por
el usuario ‘
|
|
|
I f
Par. 3011
SIN SEL Proteccién inactiva. 0
FALLO El convertidor se dispara con el fallo MOTOR 1
BLOQUEADO (0012) y el motor se para por si solo.
ALARM El convertidor genera una alarma MOTOR BLOQUEADO |2
(2012).
3011 FREC DE Define el limite de frecuencia para la funcion de bloqueo. (20,0 Hz
BLOQUEO Véase el parametro 3070 FUNCION BLOQUEO.
0.5...50.0 Hz  |Frecuencia 1=0,1Hz
3012 TIEMPO Define el tiempo para la funcion de bloqueo. Véase el 20s
BLOQUEO parametro 3070 FUNCION BLOQUEO.
1...400 s Tiempo 1=1s
3013 FUNC BAJA Selecciona como reacciona el convertidor a la baja carga. | SIN SEL
CARGA La proteccion se activa si:
+ el par motor cae por debajo de la curva seleccionada
con el parametro 3075 CURVA SUBCARGA,
+ la frecuencia de salida es mayor que el 10% de la
frecuencia nominal del motor y
* las condiciones anteriores han sido validas durante mas
tiempo que el ajustado en el parametro 30714 TIEM
BAJA CARGA.
SIN SEL Proteccion inactiva. 0
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FALLO El convertidor se dispara con el fallo BAJA CARGA (0017) (1
y el motor se para por si solo.

Nota: Ajuste el valor del parametro a FALLO sdlo tras
haber realizado una marcha de ID del convertidor. Si se
selecciona FALLO el convertidor puede generar un fallo
BAJA CARGA durante la marcha de ID.

ALARM El convertidor genera una alarma BAJA CARGA (2011). |2
3014 TIEM BAJA Define el limite de tiempo para la funciéon de baja carga. |20s

CARGA Véase el parametro 3013 FUNC BAJA CARGA.

10...400 s Limite de tiempo. 1=1s
3015 CURVA Selecciona la curva de carga para la funcién de baja 1

SUBCARGA  |carga. Véase el parametro 3073 FUNC BAJA CARGA.

Ty = par nominal del motor

T fN = frecuencia nominal del motor (9907)
M

0,
(%)) Tipos de curva de
80 subcarga @
i 70%

N @
E 50%

40-

30%

20

1..5 Numero del tipo de curva de carga en la figura 1=

3016 FASE RED Selecciona cémo reacciona el convertidor ante una FALLO
pérdida de fase de la alimentacion, es decir, cuando el
rizado de tensién de CC es excesivo.

FALLO Cuando el rizado de tension de CC excede el 14% dela |0
tension nominal de CC, el convertidor se dispara por un
fallo de FASE RED (0022) y el motor se para por si solo.

LIMIT/ALARMA |Cuando el rizado de tensiéon de CC excede un 14% de la
tension nominal de CC, se limita la intensidad de salida del
convertidor y se genera una alarma PERDIDA DE FASE
DE ENTRADA (2026).

Hay una demora de 10 s entre la activacion de la alarma y
la limitacion de la intensidad de salida. Se limita la
intensidad hasta que el rizado cae por debajo del limite
minimo, 0,3 - Ipg.

-
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ALARM

Descripcion

Cuando el rizado de tensién CC excede un 14% de la
tensién nominal de CC, el convertidor genera una alarma
PERDIDA DE FASE DE ENTRADA (2026)

Def./FbEq

3017

FALLO
TIERRA

Selecciona como reacciona el convertidor cuando se
detecta un defecto a tierra en el motor o cable de motor.

Nota: desactivar el fallo a tierra podria invalidar la
garantia.

ACTIVAR

DESACTIVAR

No se realiza ninguna accion.

ACTIVAR

El convertidor se dispara con el fallo FALLO TIERRA
(0016) cuando se detecta el fallo a tierra durante la
marcha.

-

ARRANQUE

El convertidor se dispara con el fallo FALLO TIERRA
(0016) cuando se detecta el fallo a tierra antes de la
marcha.

3018

FUNC FALLO
COMUN

Selecciona como reacciona el convertidor ante un fallo de
comunicacioén del bus de campo. La demora temporal se
define con el parametro 3079 TIEM FALLO COMUN.

Después de puesta en marcha, la proteccion esta inactiva
durante 60 segundos.

SIN SEL

SIN SEL

Proteccién inactiva.

FALLO

Proteccion activa. El convertidor se dispara con el fallo
ERR SERIE 1 (0028) y se para por si solo.

-

VEL CONST 7

Proteccion activa. El convertidor genera una alarma

COMUNICACION ES (2005) y ajusta la velocidad al valor

definido por el parametro 7208 VELOC CONST 7.

A ADVERTENCIA: Verifique que sea seguro
continuar con el funcionamiento si falla la

comunicacion.

ULTIMA
VELOC

Proteccion activa. El convertidor genera una alarma
COMUNICACION ES (2005) y fija la velocidad al nivel en
el que funcionaba el convertidor. La velocidad se
determina con la velocidad media de los 10 segundos
previos.

ADVERTENCIA: Verifique que sea seguro
A continuar con el funcionamiento si falla la
comunicacion.

3019

TIEM FALLO
COMUN

Define la demora de tiempo para la supervision de fallo de
comunicacion del bus de campo. Véase el parametro
3018 FUNC FALLO COMUN.

3,0s

0.0...600.0 s

Tiempo de Demora

1=0,1s
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3021

Nombre/Valor

EA1 FALLO
LIMIT

Descripcion

Define un nivel de fallo para la entrada analégica EA1. Si
el parametro 3001 EA<FUNCION MIN se fija a FALLO el
convertidor se dispara con el fallo FALLO EA1 (0007)
cuando la sefial de la entrada analdgica cae por debajo del
nivel fijado.

No ajuste este limite por debajo del nivel definido por el
parametro 1301 MINIMO EA1.

Def./FbEq
0,0%

0.0...100.0%

Valor como porcentaje del rango completo de la sefial

1=0,1%

3022

EA2 FALLO
LIMIT

Define un nivel de fallo para la entrada analégica EA2. Si
el parametro 3001 EA<FUNCION MIN se fija a FALLO el
convertidor se dispara con el fallo FALLO EA2 (0008)
cuando la sefial de la entrada analdgica cae por debajo del
nivel fijado.

No ajuste este limite por debajo del nivel definido por el
parametro 1304 MINIMO EAZ2.

0,0%

0.0...100.0%

Valor como porcentaje del rango completo de la sefial

1=0,1%

3023

FALLO CABLE

Selecciona cdmo reacciona el convertidor cuando se
detecta una conexion incorrecta de los cables de potencia
de entrada y de motor (es decir, el cable de potencia de
entrada esta conectado a la conexién del motor del
convertidor).

Nota: la desactivacion del parametro FALLO CABLE (fallo
a tierra) puede anular la garantia.

ACTIVAR

DESACTIVAR

No se realiza ninguna accion.

ACTIVAR

El convertidor se dispara con un fallo CABLEADO SAL
(0035).

-

3025

PARO
DIAGNOSTIC

Selecciona como reacciona el convertidor cuando el
convertidor detecta que la funcién PAR EMERG (Safe
Torque Off) esta activa.

ALARMA

FALLO

El convertidor se dispara con un fallo PAR EMERG
SEGUR (0044).

ALARY FALLO

El convertidor genera una alarma PAR EMERG SEGUR
(2035) cuando esta detenido y se dispara con el fallo PAR
EMERG SEGUR (0044) cuando estéd en marcha.

NOY FALLO

El convertidor no genera ninguna indicacion para el
usuario cuando esta detenido y se dispara con el fallo PAR
EMERG SEGUR (0044) cuando esta en marcha.

ALARMA

El convertidor genera una alarma PAR EMERG SEGUR
(2035).

Nota: La sefial de inicio debe restaurarse (pasar a 0) si
STO (Safe Torque Off) se ha utilizado mientras el
convertidor estaba funcionando.
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3026 FALLO TENS |Selecciona como reacciona el convertidor cuando la ALARM
ARRAN alimentacion externa de la tarjeta de control procede del
modulo de extensién de alimentacion auxiliar MPOW-01
(véase Apéndice: Médulos de extension en la pagina 435)
y el usuario solicita el arranque.
ALARM El convertidor genera una alarma SUBTENSION (2003). |1
FALLO El convertidor se dispara con un fallo SUBTENSION CC |2
(0006).
NO El convertidor no da ninguna indicacién al usuario. 3
3027 OPC PERD Selecciona cémo reacciona el convertidor cuando se 1
COMUNIC extrae del mismo el médulo de salidas de relé MREL-01 y
los parametros 71402 SALIDA RELE SR2, 1403 SALIDA
RELE SR3 0 1410 SALIDA RELE SR4 tienen valores no
nulos.
DESACTIVAR |No se realiza ninguna accion. 0
ACTIVAR El convertidor se dispara con un fallo 7006 PAR SR EXT. |1
3029 FAULT RAMP |Activa el paro en rampa de emergencia cuando falla el 0
STOP convertidor.
DESACTIVAR |Se usa paro libre. 0
ACTIVAR Activado paro en rampa por fallo. El convertidor se para 1

usando una rampa de emergencia cuando se produce un
fallo no critico.

Los siguientes fallos criticos siempre provocaran el paro
libre independientemente del valor de este parametro:

» 0001 SOBREINTENS.

» 0002 SOBRETENS. CC

» 0004 CORTOCIRCUIT

» 0044 PAR EMERG SEGUR
» 0045 PES1 PERDIDO

» 0046 PES2 PERDIDO
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31 REARME Restauracion automatica de fallos. Las restauraciones
AUTOMATIC automaticas so6lo son posibles para ciertos tipos de fallo y
cuando la funcién de restauracion automatica se activa
para ese tipo de fallo.
3101 NUM Define el nimero de restauraciones automaticas de fallos |0
TENTATIVAS que efectua el convertidor en el tiempo definido mediante
el parametro 3102 TIEM TENTATIVAS.
Si el numero de restauraciones automaticas excede el
numero fijado (dentro del tiempo de tentativas), el
convertidor impide restauraciones automaticas adicionales
y permanece parado. El convertidor debe restaurarse
desde el panel de control o desde una fuente seleccionada
por el parametro 1604 SEL RESTAUR FALLO.
Ejemplo: Se han producido tres fallos durante el tiempo
de tentativas definido con el parametro 3702. El ultimo
fallo se restaura solamente si el nimero definido en el
parametro 3707 es 3 0o mas.
Tiem tentativas
r Nt X = Restauracion
X X—X > automatica
0...5 Numero de restauraciones automaticas. 1=
3102 TIEM Define el tiempo para la funcién de restauracion de fallos |30,0 s
TENTATIVAS | qutomatica. Véase el parametro 3101 NUM TENTATIVAS.
1.0...600.0 s | Tiempo 1=0,1s
3103 TIEMPO Define el tiempo de espera del convertidor tras un fallo 0,0s
DEMORA antes de intentar una restauracion automatica. Véase el
parametro 3101 NUM TENTATIVAS. Si tiempo de demora
se ajusta a cero, el convertidor se restaura
inmediatamente.
0.0...120.0 s Tiempo 1=0,1s
3104 SOBREIN- Activa/desactiva la restauracion automatica para el fallo de | DESACTI-
TENS AR sobreintensidad. Restaura automaticamente el fallo VAR
SOBREINTENSIDAD (0001) tras la demora establecida
por el parametro 37103 TIEMPO DEMORA.
DESACTIVAR |Inactivo 0
ACTIVAR Activo 1
3105 SOBRETEN- |Activa/desactiva la restauracion automatica para el fallo de | DESACTI-
SION AR sobretension del enlace intermedio. Restaura VAR
automaticamente el fallo SOBRETENSION CC (0002) tras
la demora establecida por el parametro 3103 TIEMPO
DEMORA.
DESACTIVAR |Inactivo 0
ACTIVAR Activo 1
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3106 SUBTENSION |Activa/desactiva la restauracion automatica para el fallo de | DESACTI-
AR subtension del enlace intermedio. Restaura automatica- | VAR
mente el fallo SUBTENSION CC (0006) tras la demora
establecida por el parametro 37103 TIEMPO DEMORA.
DESACTIVAR |Inactivo 0
ACTIVAR Activo 1
3107 EAAR<MIN Activa/desactiva la restauracién automatica para los fallos | DESACTI-
FALLO EA1 (0007)y FALLO EA2 (0008) de EA<MIN VAR
(sefial de entrada analdgica por debajo del nivel minimo
permitido). Restaura automaticamente el fallo tras la
demora fijada mediante el parametro 3703 TIEMPO
DEMORA.
DESACTIVAR |Inactivo 0
ACTIVAR Activo 1
ADVERTENCIA: El convertidor puede reiniciarse
incluso tras un paro prolongado si se restaura la
sefial de entrada analdgica. Verifique que el uso de esta
funcién no entrafie peligro.
3108 FALLO Activa/desactiva la restauracion automatica para los fallos | DESACTI-
EXTERNO AR |FALLO EXT 1(0014) y FALLO EXT 2 (0015). Restaura VAR
automaticamente el fallo tras la demora fijada mediante el
parametro 3703 TIEMPO DEMORA.
DESACTIVAR |Inactivo 0
ACTIVAR Activo 1
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32 SUPERVISION Supervision de seiales. El estado de supervision se
puede monitorizar con una salida de relé o de transistor.
Véanse los grupos de parametros 14 SALIDAS DE RELE
y 18 ENT FREC Y SAL TRA.

3201 PARAM Selecciona la primera sefial supervisada. Los limites de 103
SUPERV 1 supervision se definen mediante los parametros 3202 LIM
SUPER 1 BAJy 3203 LIM SUPER 1 ALT.

Ejemplo 1: Si 3202 LIM SUPER 1 BAJ < 3203 LIM
SUPER 1ALT

Caso A = el valor de 7401 SALIDA RELE SR1 se ajusta a
SUPERV1 SOBR. El relé se excita cuando el valor de la
sefial seleccionada con 3201 PARAM SUPERV 1 supera
el limite de supervision definido por 3203 LIM SUPER 1
ALT. El relé permanece activo hasta que el valor
supervisado desciende por debajo del limite bajo definido
por 3202 LIM SUPER 1 BAJ.

Caso B = el valor de 71401 SALIDA RELE SR1 se ajusta a
SUPRV1 BAJO. El relé se excita cuando el valor de la
sefial seleccionada con 3201 PARAM SUPERV 1 cae por
debajo del limite de supervisién definido por 3202 LIM
SUPER 1 BAJ. El relé permanece activo hasta que el valor
supervisado aumenta por encima del limite alto definido
por 3203 LIM SUPER 1 ALT.

Valor del parametro
supervisado

Par. ALTO 3203
Par. BAJO 3202

Excitado (1) T~ 1
0 | |

\
Caso B | ‘ ‘
Excitado (1) T—l ‘
0

\J

y
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Descripcion

Ejemplo 2: Si 3202 LIM SUPER 1 BAJ > 3203 LIM
SUPER 1 ALT

El limite inferior 3203 LIM SUPER 1 ALT permanece activo
hasta que la sefial supervisada supera el limite superior
3202 LIM SUPER 1 BAJ, lo que lo convierte en un limite
activo. El nuevo limite permanece activo hasta que la
sefial supervisada cae por debajo del limite inferior 3203
LIM SUPER 1 ALT, lo que lo convierte en un limite activo.
Caso A = el valor de 74071 SALIDA RELE SR1 se ajusta a
SUPERV1 SOBR. El relé se excita siempre que la sefial
supervisada supera el limite activo.

Caso B = el valor de 7407 SALIDA RELE SR1 se ajusta a
SUPRV1 BAJO. El relé se desexcita siempre que la seial
supervisada desciende por debajo del limite activo.

Limite activo

Valor del parametro supervisado

Par. BAJO 3202 ‘

Excitado (1)

Def./FbEq

Caso B ‘ o | |
Excitado (1)
(1 [,
0, x...x indice del parametro en el grupo 01 DATOS FUNCIONAM. |1 = 1
Por ejemplo, 102 = 0102 VELOCIDAD. 0 = sin seleccionar.
3202 LIM SUPER 1 |Define el limite bajo para la primera sefial supervisada -
BAJ seleccionada con el parametro 32017 PARAM SUPERV 1.
La supervisién se activa si el valor no alcanza el limite.
X...X El ajuste del rango depende del ajuste del parametro -
3201.
3203 LIM SUPER 1 |Define el limite superior para la primera sefial supervisada |-
ALT seleccionada por el parametro 3207 PARAM SUPERV 1.
La supervision se activa si el valor supera el limite.
X...X El ajuste del rango depende del ajuste del parametro -
3201.
3204 PARAM Selecciona la segunda sefal supervisada. Los limites de |104
SUPERV 2

supervision se definen mediante los parametros 3205 LIM
SUPER 2 BAJy 3206 LIM SUPER 2 ALT. Véase el
parametro 3201 PARAM SUPERV 1.
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X...X indice del parametro en el grupo 01 DATOS FUNCIONAM. |1 =1
Por ejemplo, 102 = 0702 VELOCIDAD.
3205 LIM SUPER 2 |Define el limite bajo para la segunda sefial supervisada -
BAJ seleccionada con el parametro 3204 PARAM SUPERV 2.
La supervision se activa si el valor no alcanza el limite.
X...X El ajuste del rango depende del ajuste del parametro -
3204.
3206 LIM SUPER 2 |Define el limite superior para la segunda sefial supervi- -
ALT sada seleccionada por el parametro 3204 PARAM
SUPERYV 2. La supervision se activa si el valor supera el
limite.
X...X El ajuste del rango depende del ajuste del parametro -
3204.
3207 PARAM Selecciona la tercera sefial supervisada. Los limites de 105
SUPERV 3 supervision se definen mediante los parametros 3208 LIM
SUPER 3 BAJy 3209 LIM SUPER 3 ALT. Véase el
parametro 3201 PARAM SUPERV 1.
X...X indice del parametro en el grupo 01 DATOS FUNCIONAM. |1 =1
Por ejemplo, 102 = 0702 VELOCIDAD.
3208 LIM SUPER 3 |Define el limite bajo para la tercera sefal supervisada -
BAJ seleccionada con el parametro 3207 PARAM SUPERV 3.
La supervision se activa si el valor no alcanza el limite.
X...X El ajuste del rango depende del ajuste del parametro -
3207.
3209 LIM SUPER 3 |Define el limite superior para la tercera sefial supervisada |-
ALT seleccionada por el parametro 3207 PARAM SUPERV 3.
La supervision se activa si el valor supera el limite.
X...X El ajuste del rango depende del ajuste del pardmetro -
3207.
33 INFORMACION | Version del paquete de firmware, fecha de prueba, etc.
3301 VERSION DE |Muestra la version del paquete de firmware.
FW
0000...FFFF Por ejemplo, 241A hex
hex
3302 PAQUETE DE |Muestra la version del paquete de carga. depende
CARGA del tipo
2201...22FF 2201 hex = ACS355-0nE-
hex 2202 hex = ACS355-0nU-
3303 FECHA Muestra la fecha de prueba. 00,00
PRUEBA

Valor de fecha en formato AA.SS (afio, semana).
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a 0 no se selecciona ninguna sefal.

3304 ESPECIF Muestra las especificaciones de tension e intensidad del | 0000 hex
UNIDAD convertidor.
0000...FFFF Valor en formato XXXY hex:
hex XXX = Intensidad nominal del convertidor, en amperios.
Una “A” indica la coma decimal. Por ejemplo, si XXX es
9A8 la intensidad nominal es 9,8 A.
Y = Tension nominal del convertidor:
1 = monofasico 200...240 V
2 = trifasico 200...240 V
4 = trifasico 380...480 V
3305 TABLA Muestra la versién de la tabla de parametros utilizada en el
PARAMETROS | convertidor.
0000...FFFF Por ejemplo, 400E hex
hex
34 PANTALLA Seleccion de las sefales actuales que se visualizaran en
PANEL el panel.
3401 PARAM Selecciona la primera sefial a visualizar en el panel de 103
SENAL 1 control cuando esta en Modo de Salida.
Panel de control 3404 3405
asistente
LoC ©
01374—»715!0 Hz
0138—» 3.7 A
0139+——>17.3 %
DIR 100:00 [ MENU
0=NO indice del parametro en el grupo 01 DATOS FUNCIONAM. |1 =1
1SE1LEC13§31ION Por ejemplo, 102 = 0102 VELOCIDAD. Si el valor se ajusta

3402 SENAL1 MIN

Define el valor minimo para la sefial seleccionada con el
parametro 3401 PARAM SENAL 1.

Valor A
visualizado
3407 — — — — —
\
3406 ‘
! | __ Fuente
= valor

3402 3403

Nota: El parametro no tiene efecto si el ajuste del
parametro 3404 FORM DSP SALIDA1 es DIRECTO.

El ajuste del rango depende del ajuste del parametro
3401.
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3403 SENAL1 MAX |Define el valor méaximo para la sefial seleccionada con el |-
parametro 34017 PARAM SENAL 1. Véase la figura para el
parametro 3402 SENAL1 MIN.
Nota: El parametro no tiene efecto si el ajuste del
parametro 3404 FORM DSP SALIDA1 es DIRECTO.
X...X El ajuste del rango depende del ajuste del pardmetro -
3401.
3404 FORM DSP Define el formato de la sefial visualizada (seleccionada DIRECTO
SALIDA1 con el parametro 3401 PARAM SENAL 1).
+/-0 Valor con signo/sin signo. La unidad se selecciona con el |0
+-00 parametro 3405 UNIDAD SALIDA1. 1
+/-0.00 Ejemplo: PI (3,14159) 2
+/-0,000 Valor de 3404 Pantalla Rango 3
0 +/-0 +3 -32768...+32767 7
+/-0,0 +3,1
+0,0 +7-0,00 +314 S
+0,00 +/-0,000 + 3,142 6
+0 3 0...65535
+0,000 0.0 37 7
+0,00 3,14
+0,000 3,142
BAROMETRO |Grafico de barras 8
DIRECTO Valor directo. La posicién de la coma decimal y las 9
unidades de medida son las mismas que las de la sefal de
fuente.
Nota: Los parametros 3402, 3403y 3405...3407 no son
efectivos.
3405 UNIDAD Define la unidad de la sefial mostrada seleccionada con el |Hz
SALIDA1 parametro 3401 PARAM SENAL 1.
Nota: El parametro no tiene efecto si el ajuste del
parametro 3404 FORM DSP SALIDA1 es DIRECTO.
Nota: La seleccion de unidades no convierte valores.
SIN UNIDAD [No se selecciona ninguna unidad. 0
A Amperios 1
Vv Voltios 2
Hz Hercios 3
% Porcentaje 4
s Segundos 5
h Horas 6
rom Revoluciones por minuto 7
kh Kilohoras 8
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°C Grados Celsius 9
Ib ft Libras pie 10
mA Miliamperios 11
mV Milivoltios 12
kW Kilovatios 13
W Vatios 14
kWh Kilowatios hora 15
°F Grados Fahrenheit 16
(&Y Caballos de vapor 17
MWh Megavatios hora 18
m/s Metros por segundo 19
m3/h Metros cubicos por hora 20
dm3/s Decimetros cubicos (litros) por segundo 21
bares Bares 22
kPa Kilopascales 23
GPM Galones por minuto 24
PSI Libras por pulgada cuadrada 25
CFM Pies cubicos por minuto 26
ft Pies 27
MGD Millones de galones por dia 28
inHg Pulgadas de mercurio 29
FPM Pies por minuto 30
kb/s Kilobytes por segundo 31
kHz Kilohercios 32
ohmio Ohmios 33
ppm Pulsos por minuto 34
pps Pulsos por segundo 35
I/s Litros por segundo 36
I/min Litros por minuto 37
I/h Litros por hora 38
m3/s Metros cubicos por segundo 39
m3/m Metros cubicos por minuto 40
kg/s Kilogramos por segundo 41
kg/m Kilogramos por minuto 42
kg/h Kilogramos por hora 43
mbar Milibares 44
Pa Pascales 45
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GPS Galones por segundo 46
galls Galones por segundo 47
gal/m Galones por minuto 48
gal/h Galones por hora 49
ft3/s Pies cubicos por segundo 50
ft3/m Pies cubicos por minuto 51
ft3/h Pies cubicos por hora 52
Ib/s Libras por segundo 53
Ib/m Libras por minuto 54
Ib/h Libras por hora 55
FPS Pies por segundo 56
ft/s Pies por segundo 57
inH20 Pulgadas de agua 58
in wg Pulgadas en el medidor de agua 59
ft wg Pies en el medidor de agua 60
Ibsi Libras por pulgada cuadrada 61
ms Milisegundos 62
Mrev Millones de revoluciones 63
d Dias 64
inWC Pulgadas de la columna de agua 65
m/min Metros por minuto 66
N-m Newton metros 67
Km3/h Kilémetros cubicos por hora 68
min 69
m3 Solo para la variante del ACS355 para 70

bombeo solar (+N827)

m6 71
Reservado 72...116
Yoref Referencia en porcentaje 117
Y%act Valor actual en porcentaje 118
%dev Desviacién en porcentaje 119
% LD Carga en porcentaje 120
% SP Punto de ajuste en porcentaje 121
%FBK Realimentacion en porcentaje 122
Isal Intensidad de salida en porcentaje 123
Vsal Tension de salida 124
Fsal Frecuencia de salida 125
Psal Par de salida 126
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Vce Tension de CC 127
3406 SALIDA1 MIN |Define el valor minimo visualizado para la sefial -
seleccionada con el parametro 3401 PARAM SENAL 1.
Véase el parametro 3402 SENAL1 MIN.
Nota: El parametro no tiene efecto si el ajuste del
parametro 3404 FORM DSP SALIDA1 es DIRECTO.
X...X El ajuste del rango depende del ajuste del parametro -
3401.
3407 SALIDA1 MAX |Define el valor maximo visualizado para la sefal -
seleccionada por el parametro 3401 PARAM SENAL 1.
Véase el parametro 3402 SENAL1 MIN.
Nota: El parametro no tiene efecto si el ajuste del
parametro 3404 FORM DSP SALIDA1 es DIRECTO.
X...X El ajuste del rango depende del ajuste del parametro -
3401.
3408 PARAM Selecciona la segunda sefial a visualizar en el panel de 104
SENAL 2 control cuando esta en Modo de Salida. Véase el
parametro 3401 PARAM SENAL 1.
0=NO indice del parametro en el grupo 01 DATOS FUNCIONAM. |1 =1
1S(|)51LEC13§31|0N Por ejemplo, 102 = 0102 VELOCIDAD. Si el valor se ajusta
a 0, no se selecciona ninguna sefal.
3409 SENAL2 MIN |Define el valor minimo para la sefial seleccionada con el |-
parametro 3408 PARAM SENAL 2. Véase el parametro
3402 SENAL1 MIN.
X...X El ajuste del rango depende del ajuste del parametro -
3408.
3410 SENAL2 MAX |Define el valor maximo para la sefial seleccionada con el |-
parametro 3408 PARAM SENAL 2. Véase el parametro
3402 SENAL1 MIN.
X...X El ajuste del rango depende del ajuste del parametro -
3408.
3411 FORM DSP Define el formato de la sefial visualizada seleccionada con |DIRECTO
SALIDA2 el pardmetro 3408 PARAM SENAL 2.
Véase el parametro 3404 FORM DSP SALIDA1. -
3412 UNIDAD Define la unidad de la sefial mostrada seleccionada con el |-
SALIDA2 parametro 3408 PARAM SENAL 2.
Véase el parametro 3405 UNIDAD SALIDA1. -
3413 SALIDA2 MIN |Define el valor minimo visualizado para la sefal seleccio- |-
nada con el pardametro 3408 PARAM SENAL 2. Véase el
parametro 3402 SENAL1 MIN.
X...X El ajuste del rango depende del ajuste del parametro -

3408.
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3414 SALIDA2 MAX |Define el valor maximo visualizado para la sefial seleccio- |-
nada por el parametro 3408 PARAM SENAL 2. Véase el
parametro 3402 SENAL1 MIN.

X...X El ajuste del rango depende del ajuste del parametro -
3408.

3415 PARAM Selecciona la tercera sefial a visualizar en el panel de 105

SENAL 3 control cuando esta en Modo de Salida. Véase el
parametro 3401 PARAM SENAL 1.

0=NO indice del parametro en el grupo 01 DATOS FUNCIONAM. |1 =1

1SOE1LEC13§31ION Por ejemplo, 102 = 0102 VELOCIDAD. Si el valor se ajusta

a 0, no se selecciona ninguna sefal.

3416 SENAL3 MIN |Define el valor minimo para la sefial seleccionada con el |-
parametro 3415. Véase el parametro 3402 SENAL1 MIN.

X...X El ajuste del rango depende del ajuste del pardmetro -
3415 PARAM SENAL 3.

3417 SENAL3 MAX |Define el valor maximo para la sefial seleccionada con el |-
parametro 3415 PARAM SENAL 3. Véase el parametro
3402 SENAL1 MIN.

X...X El ajuste del rango depende del ajuste del parametro -
3415 PARAM SENAL 3.
3418 FORM DSP Define el formato de la sefial visualizada seleccionada con | DIRECTO
SALIDA3 el parametro 3415 PARAM SENAL 3.
Véase el parametro 3404 FORM DSP SALIDA1. -
3419 UNIDAD Define la unidad de la sefial mostrada seleccionada con el |-
SALIDA3 parametro 3415 PARAM SENAL 3.
Véase el parametro 3405 UNIDAD SALIDA1. -

3420 SALIDA3 MIN |Define el valor minimo visualizado para la sefial seleccio- |-
nada con el parametro 3415 PARAM SENAL 3. Véase el
parametro 3402 SENAL1 MIN.

X...X El ajuste del rango depende del ajuste del parametro -
3415 PARAM SENAL 3.

3421 SALIDA3 MAX |Define el valor maximo visualizado para la sefial seleccio- |-
nada por el parametro 3415 PARAM SENAL 3. Véase el
parametro 3402 SENAL1 MIN.

X...X El ajuste del rango depende del ajuste del pardmetro -
3415.

35 TEMP MOT MED |Medicion de la temperatura del motor. VVéase el apartado
Medicion de la temperatura del motor a través de la E/S
estandar en la pagina 158.

3501 TIPO DE Activa la funcion de medicion de la temperatura del motor | NINGUNA

SENSOR

y selecciona el tipo de sensor. Véase también el grupo de
parametros 15 SALIDAS ANALOG.
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NINGUNA

Descripcion

La funcion esta inactiva.

Def./FbEq

1xPT100

La funcion esta activa. La temperatura se mide con un
sensor Pt100. La salida analégica SA suministra intensi-
dad constante a través del sensor. La resistencia del sen-
sor crece a medida que aumenta la temperatura del motor,
al igual que la tension en el sensor. La funciéon de medicion
de temperatura lee la tension a través de la entrada anal6-
gica EA 1/2 y la convierte a grados Celsius.

2 x PT100

La funcion esta activa. La temperatura se mide con dos
sensores Pt100. Véase la selecciéon 7 x PT100.

3 x PT100

La funcion esta activa. La temperatura se mide con tres
sensores Pt100. Véase la seleccion 1 x PT100.

PTC

La funcién esta activa. La temperatura se supervisa con un
sensor PTC. La salida analégica SA suministra intensidad
constante a través del sensor. La resistencia del sensor
crece de forma acusada a medida que la temperatura del
motor aumenta por encima de la temperatura de referen-
cia PTC (Tref), igual que la tension en la resistencia. La
funcién de medicion de temperatura lee la tension a través
de la entrada analogica EA 1/2 y la convierte a ohmios. La
figura siguiente muestra los valores de resistencia tipicos
del sensor PTC como una funcién de la temperatura de
funcionamiento del motor.

Temperatura Resistencia
Normal 0...1,5 kohmios
Excesiva > 4 kohmios

ohmiri
4000

1330
550

100

TERM(0)

La funcién esta activa. La temperatura del motor se
supervisa utilizando un sensor PTC (véase seleccién PTC)
conectado al convertidor a través de un relé de termistores
normalmente cerrado y conectado a una entrada digital.

0 = exceso de temperatura del motor.
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TERM(1) La funcion esta activa. La temperatura del motor se 6
supervisa utilizando un sensor PTC (véase seleccién PTC)
conectado al convertidor a través de un relé de termistores
normalmente abierto y conectado a una entrada digital.

1 = exceso de temperatura del motor.

3502 SELEC DE Selecciona la fuente para la sefial de medicién de la EA1
ENTRADA temperatura del motor.
EA1 Entrada analégica EA1. Se utiliza cuando se selecciona un |1
sensor Pt100 o PTC para la medicion de temperatura.
EA2 Entrada analégica EA2. Se utiliza cuando se selecciona un |2
sensor Pt100 o PTC para la mediciéon de temperatura.
ED1 Entrada digital ED1. Utilizado cuando el valor del parametro |3
3501 TIPO DE SENSOR se ajusta a TERM(0)/TERM(1).
ED2 Entrada digital ED2. Utilizado cuando el valor del parametro |4
3501 TIPO DE SENSOR se ajusta a TERM(0)/TERM(1).
ED3 Entrada digital ED3. Utilizado cuando el valor del parametro |5
3501 TIPO DE SENSOR se ajusta a TERM(0)/TERM(1).
ED4 Entrada digital ED4. Utilizado cuando el valor del parametro |6
3501 TIPO DE SENSOR se ajusta a TERM(0)/TERM(1).
EDS Entrada digital ED5. Utilizado cuando el valor del pardmetro |7
3501 TIPO DE SENSOR se ajusta a TERM(0)/TERM(1).
3503 LIMITE DE Define el limite de alarma para la medicion de temperatura |0
ALARMA del motor. La indicacion de alarma TEMP MOTOR (2010)

se genera cuando se excede el limite. Utilizado cuando el
valor del parametro 3501 TIPO DE SENSOR se ajusta a
TERM(0)I TERM(1): 1 = alarma.

X...X Limite de alarma -

3504 LIMITE DE Define el limite de disparo por fallo para la medicion de 0
FALLO temperatura del motor. El convertidor se dispara con el
fallo EXCESO TEMP MOTOR (0009) cuando se excede el
limite. Utilizado cuando el valor del parametro 3501 TIPO
DE SENSOR se ajusta a TERM(0)/ TERM(1): 1 = fallo.

X...X Limite de fallo -

3505 EXCITACION |Activa el suministro de intensidad desde la salida anal6- |DESACTI-
AO gica SA. El ajuste del parametro tiene preferencia sobre | VAR

los ajustes del grupo de parametros 15 SALIDAS ANA-

LOG.

Con un sensor PTC la intensidad de salida es de 1,6 mA.

Con un sensor Pt100, la intensidad de salida es de 9,1
mA.

DESACTIVAR |Deshabilitado 0

ACTIVAR Activado
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36 FUNCIONES Periodos de tiempo 1 a 4 y sefial de refuerzo. Véase el
TEMP apartado Reloj de tiempo real y funciones temporizadas en
la pagina 166.
3601 HABILITAR Selecciona la fuente de la sefial de habilitacion de la SIN SEL
TEMPOR funcién temporizada.
SIN SEL La funcién temporizada no esta seleccionada. 0
ED1 Entrada digital ED. Activacion de funcién temporizada en |1
un flanco ascendente de la ED1.
ED2 Véase la seleccion ED1. 2
ED3 Véase la seleccion ED1. 3
ED4 Véase la seleccion ED1. 4
ED5 Véase la seleccion ED1. 5
ACTIVO La funcién temporizada siempre esta activada. 7
ED1(INV) Entrada digital ED1 invertida. Activacién de funcién tempo- |-1
rizada en el flanco descendente de la ED1.
ED2(INV) Véase la seleccion ED1(INV). -2
ED3(INV) Véase la seleccion ED1(INV). -3
ED4(INV) Véase la seleccion ED1(INV). -4
ED5(INV) Véase la seleccion ED1(INV). -5
3602 HORA DE Define la hora diaria para la puesta en marcha 1. La hora |00:00:00
INICIO 1 puede cambiarse en incrementos de dos segundos.
00:00:00... horas:minutos:segundos.
23:59:58 Ejemplo: Si el valor del parametro es 07:00:00, la funcion
temporizada 1 se activa a las 7 de la mafiana (7 AM).
3603 HORADE Define la hora diaria para el paro 1. La hora puede cam- |00:00:00
PARO 1 biarse en incrementos de dos segundos.
00:00:00... horas:minutos:segundos.
23:59:58 Ejemplo: Si el valor del parametro es 18:00:00, la funcién
temporizada 1 se desactiva a las 6 de la tarde (6 PM).
3604 DIADE INICIO |Define el dia de inicio 1. LUNES
1
LUNES 1
MARTES 2
MIERCOLES Ejemplo: Si el valor del parametro es LUNES, la funcion 3
JUEVES temporizada 1 esta activada a partir de la medianoche del |4
VIERNES lunes (000000) 5
SABADO 6
DOMINGO 7
3605 DIADE Define el dia de paro 1. LUNES
PARO 1
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Véase el parametro 3604 DIA DE INICIO 1.
Ejemplo: Si el valor del parametro es VIERNES, la funcion
temporizada 1 se desactiva en la medianoche del viernes
(23:59:58).
3606 HORA DE Véase el parametro 3602 HORA DE INICIO 1.
INICIO 2
Véase el parametro 3602 HORA DE INICIO 1.
3607 HORA DE Véase el parametro 3603 HORA DE PARO 1.
PARO 2
Véase el parametro 3603 HORA DE PARO 1.
3608 DIADE Véase el parametro 3604 DIA DE INICIO 1.
INICIO 2
Véase el parametro 3604 DIA DE INICIO 1.
3609 DIADE Véase el parametro 3605 DIA DE PARO 1.
PARO 2
Véase el parametro 3605 DIA DE PARO 1.
3610 HORA DE Véase el parametro 3602 HORA DE INICIO 1.
INICIO 3
Véase el parametro 3602 HORA DE INICIO 1.
3611 HORADE Véase el parametro 3603 HORA DE PARO 1.
PARO 3
Véase el parametro 3603 HORA DE PARO 1.
3612 DIADE Véase el parametro 3604 DIA DE INICIO 1.
INICIO 3
Véase el parametro 3604 DIA DE INICIO 1.
3613 DIADE Véase el parametro 3605 DIA DE PARO 1.
PARO 3
Véase el parametro 3605 DIA DE PARO 1.
3614 HORADE Véase el parametro 3602 HORA DE INICIO 1.
INICIO 4
Véase el parametro 3602 HORA DE INICIO 1.
3615 HORA DE Véase el parametro 3603 HORA DE PARO 1.
PARO 4
Véase el parametro 3603 HORA DE PARO 1.
3616 DIADE Véase el parametro 3604 DIA DE INICIO 1.
INICIO 4
Véase el parametro 3604 DIA DE INICIO 1.
3617 DIADE Véase el parametro 3605 DIA DE PARO 1.
PARO 4
Véase el parametro 3605 DIA DE PARO 1.
3622 SEL REFORZ |Selecciona la fuente de la sefial de activacion del refuerzo. | SIN SEL
SIN SEL Sin sefial de activacién del refuerzo. 0
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N.° Nombre/Valor

Descripcion

Def./FbEq

ED1 Entrada digital ED1. 1 = activa, 0 = inactiva. 1
ED2 Véase la seleccion ED1. 2
ED3 Véase la seleccion ED1. 3
ED4 Véase la seleccion ED1. 4
ED5 Véase la seleccion ED1. 5
ED1(INV) Entrada digital ED1 invertida. 0 = activa, 1 = inactiva. -1
ED2(INV) Véase la seleccion ED1(INV). -2
ED3(INV) Véase la seleccion ED1(INV). -3
ED4(INV) Véase la seleccion ED1(INV). -4
ED5(INV) Véase la seleccion ED1(INV). -5
3623 TIEMPO Define el tiempo en el cual se desactiva el refuerzo tras la |00:00:00
REFORZ desconexion de la sefial de activacion del refuerzo.
00:00:00... horas:minutos:segundos
23:59:58

Ejemplo: Si el parametro 3622 SEL REFORZ esta
ajustado a ED1y el 3623 TIEMPO REFORZ esta ajustado
a 01:30:00, el reforzador esta activo durante 1 hora 'y 30
minutos tras la desactivacién de la entrada digital ED.

Reforz. activo |

ED ‘
-

[
Tiempo reforz. ‘
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3626 FUEN FUNC |Selecciona los periodos de tiempo para FUEN FUNC SIN SEL
TEMP 1 TEMP 1. La funcion temporizada puede consistir en 0...4

periodos de tiempo y un reforzador.

SIN SEL No se ha seleccionado ningun periodo de tiempo. 0
T1 Periodo de tiempo 1 1
T2 Periodo de tiempo 2 2
T1+T2 Periodos de tiempo 1y 2 3
T3 Periodo de tiempo 3 4
T1+T3 Periodos de tiempo 1y 3 5
T2+T3 Periodos de tiempo 2y 3 6
T1+T2+T3 Periodos de tiempo 1,2y 3 7
T4 Periodo de tiempo 4 8
T1+T4 Periodos de tiempo 1y 4 9
T2+T4 Periodos de tiempo 2y 4 10
T1+T2+T4 Periodos de tiempo 1,2y 4 11
T3+T4 Periodos de tiempo 4y 3 12
T1+T3+T4 Periodos de tiempo 1,3y 4 13
T2+T3+T4 Periodos de tiempo 2, 3y 4 14
T1+T2+T3+T4 |Periodos de tiempo 1,2,3y 4 15
REFORZADOR |Reforzador 16
T1+B Reforzador y periodo de tiempo 1 17
T2+B Reforzador y periodo de tiempo 2 18
T1+T2+B Reforzador y periodos de tiempo 1y 2 19
T3+B Reforzador y periodo de tiempo 3 20
T1+T3+B Reforzador y periodos de tiempo 1y 3 21
T2+T3+B Reforzador y periodos de tiempo 2y 3 22
T1+T2+T3+B |Reforzador y periodos de tiempo 1,2y 3 23
T4+B Reforzador y periodo de tiempo 4 24
T1+T4+B Reforzador y periodos de tiempo 1y 4 25
T2+T4+B Reforzador y periodos de tiempo 2y 4 26
T1+4T2+T4+B |Reforzador y periodos de tiempo 1,2y 4 27
T3+T4+B Reforzador y periodos de tiempo 3 y 4 28
T1+T3+T4+B |Reforzador y periodos de tiempo 1,3y 4 29
T2+T3+T4+B |Reforzador y periodos de tiempo 2, 3y 4 30
T1+2+3+4+B  |Reforzador y periodos de tiempo 1,2,3y 4 31

3627 "I:'EI\E/III;I ;UNC Véase el parametro 3626 FUEN FUNC TEMP 1.

Véase el parametro 3626 FUEN FUNC TEMP 1.
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N.° Nombre/Valor Descripcion Def./FbEq
3628 FUEN FUNC |Véase el parametro 3626 FUEN FUNC TEMP 1.
TEMP 3

Véase el parametro 3626 FUEN FUNC TEMP 1.

3629 FUEN FUNC |Véase el parametro 3626 FUEN FUNC TEMP 1.
TEMP 4

Véase el parametro 3626 FUEN FUNC TEMP 1.
40 CONJ PID El juego 1 de parametros de control de proceso PID
PROCESO 1 (PID1). Véase el apartado Control PID en la pagina 152.

4001 GANANCIA Define la ganancia para el regulador PID de proceso. Una |1,0
ganancia elevada puede provocar oscilaciones de
velocidad.

0.1...100.0 Ganancia. Cuando el valor se ajusta a 0,1, la salida del 1=0,1
regulador PID cambia una décima parte del valor de error.
Cuando el valor se ajusta a 100, la salida del regulador
PID cambia una centésima parte del valor de error.

4002 TIEMP Define el tiempo de integracion para el regulador PID1 de (10,0 s

INTEGRAC.  |proceso. Este tiempo define la velocidad a la que varia la
salida del regulador cuando el valor de error es constante.
Cuanto menor es el tiempo de integracion, mas rapida-
mente se corrige el valor de error continuo. Un tiempo de
integracion demasiado breve hace que el control sea ines-
table.

A= Error

B = Escaldn del valor de error

C = Salida del regulador con ganancia = 1
D = Salida del regulador con ganancia = 10

AN

D (4001 =10)| L
C (4001 =1)]_|

t

-
‘ 4002

0,0 = SIN SEL |Tiempo de integracion. Si el valor del parametro se ajusta |[1=0,1s
0.1...3600.0 s |a cero, se desactiva la integracion (parte | del regulador
PID).
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4003 TIEMP Define el tiempo de derivacién para el regulador PID de 0,0s
DERIVACION  |proceso. La accion derivada potencia la salida del regula-
dor si el valor de error cambia. Cuanto mayor es el tiempo
de derivacion, mas se potencia la salida del regulador de
velocidad durante el cambio. Si el tiempo de derivacion se
ajusta a cero, el regulador funciona como un regulador P,
y si no, como un regulador PID.
La derivacién hace que el control sea mas sensible a
perturbaciones.
La derivada se filtra con un filtro unipolar. La constante de
tiempo del filtro se define con el parametro 4004 FILTRO

DERIV PID.
Error A Valor de error de proceso
100%|- - - — — — -
|
|
\
0,
0% et
|
Salida PID Parte D de la salida del regulador
A
Ganancia /
4001
1
4003
0.0...10.0 s Tiempo de derivacion. Si el valor del parametro se ajustaa |1 =0,1s

cero, se desactiva la parte de derivada del regulador PID.

4004 FILTRO DERIV |Define la constante de tiempo de filtro para la parte de 10s
PID derivada del regulador PID de proceso. El incremento del
tiempo de filtro suaviza la derivada y reduce el ruido.

0.0...10.0 s Constante de tiempo de filtro. Si el valor del parametrose [1=0,1s
ajusta a cero, se desactiva el filtro de derivada.
4005 INV VALOR Selecciona la relacién entre la sefial de realimentacion y la |[NO
ERROR velocidad del convertidor.
NO Normal: una reduccién de la sefial de realimentacion 0

incrementa la velocidad del convertidor.
Error = Referencia - Realimentacién

Sl Invertido: una reduccioén de la sefal de realimentacion 1
disminuye la velocidad del convertidor.
Error = Realimentacion - Referencia

4006 UNIDADES Selecciona la unidad para los valores actuales del %
regulador PID.
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N.° Nombre/Valor

0...127

Descripcion

Véanse las selecciones del parametro 3405 UNIDAD
SALIDA1 en el rango dado.

Def./FbEq

4007 ESCALA

Define la posicion de la coma decimal en los valores

UNIDADES actuales del regulador PID.
0..4 Ejemplo: PI (3,141593) 1=1
4007 valor Entrada Pantalla
0 00003 3
1 00031 3,1
2 00314 3,14
3 03142 3,142
4 31416 3,1416
4008 VALOR 0% Define junto con el parametro 4009 VALOR 100% la 0,0
escala aplicada a los valores reales del regulador PID.
Unidades (4006)
Escala (4007) +1000%
A -
4009 —
4008 —
| __ Escala
4 0% 100%  interna (%)
-1000%
X...X La unidad y el rango dependen de la unidad y la escala
definidas con los parametros 4006 UNIDADES y
4007 ESCALA UNIDADES.
4009 VALOR 100% |Define junto con el parametro 4008 VALOR 0% la escala |100,0
aplicada a los valores reales del regulador PID.
X...X La unidad y el rango dependen de la unidad y la escala
definidas con los parametros 4006 UNIDADES y
4007 ESCALA UNIDADES.
4010 SEL PUNTO Define la fuente para la sefial de referencia del regulador |INTERNO
CONSIG PID de proceso.
PANEL Panel de control. 0
EA1 Entrada analdgica EA1 1
EA2 Entrada analogica EA2 2
COMUNIC Referencia de bus de campo REF2 8
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N.° Nombre/Valor Descripcion Def./FbEq
COMUNIC+EA |Suma de la referencia de bus de campo REF2 y la entrada |9
1 analdgica EA1. Véase el apartado Seleccién y correccion

de la referencia en la pagina 338.

COMUNIC*EA [Multiplicacién de la referencia de bus de campo REF2yla {10

1 entrada analégica EA1. Véase el apartado Seleccion y
correccion de la referencia en la pagina 338.

ED3A,4D(RNC) |Entrada digital ED3: aumento de la referencia. Entrada 11
digital ED4: reduccion de la referencia. Una orden de paro
restaura la referencia a cero. La referencia no se guarda si
se cambia la fuente de control de EXT1 a EXT2, de EXT2
a EXT1 o de LOC a REM.

ED3A,4D(NC) |Entrada digital ED3: aumento de la referencia. Entrada 12
digital ED4: reduccion de la referencia. El programa
almacena la referencia activa (no restaurada por una
orden de paro). La referencia no se guarda si se cambia la
fuente de control de EXT1 a EXT2, de EXT2 a EXT1 o de
LOC a REM.

EA1+EA2 La referencia se calcula mediante la siguiente ecuacién: |14
REF = EA1(%) + EA2(%) - 50%.

EA1*EA2 La referencia se calcula mediante la ecuacioén siguiente: (15
REF = EA1(%) - (EA2(%) / 50%)

EA1-EA2 La referencia se calcula mediante la ecuacion siguiente: |16
REF = EA1(%) + 50% - EA2(%).

EA1/EA2 La referencia se calcula mediante la ecuacion siguiente: |17
REF = EA1(%) - (50% / EA2(%)).

INTERNO Valor constante definido por el parametro 4077 PUNTO 19
CONSIG INT.

ED4A,5D(NC) |Véase la seleccion ED3A,4D(NC). 31

FREC Entrada de frecuencia. 32

ENTRADA

SAL PROG Salida de programacion de secuencias. Véase el grupo de |33

SEC parametros 84 PROG SECUENCIA.

4011 PUNTO Selecciona un valor constante como referencia del regula- |40
CONSIG INT | dor PID de proceso, cuando el parametro 4010 SEL

PUNTO CONSIG esta ajustado a INTERNO.
X...X La unidad y el rango dependen de la unidad y la escala

definidas con los parametros 4006 UNIDADES y
4007 ESCALA UNIDADES.
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4012 PUNTO Define el valor minimo para la fuente de la sefial de refe- |0,0%
CONSIG MIN | rencia PID seleccionada. Véase el parametro 4010 SEL
PUNTO CONSIG.
-500.0...500.0% | Valor en porcentaje. 1=0,1%

Ejemplo: La entrada analdgica EA1 se selecciona como la
fuente de la referencia PID (el valor del parametro 4010 es
EAT). El minimo y maximo de referencia corresponden a
los ajustes 1307 MINIMO EA1y 1302 MAXIMO EA1 de

este modo:
Ref. Ref.
A mAX>MIN A MIN>MAX

1301 1302 EA1 (%) 1301 1302 EA1(%

4013 PUNTO Define el valor maximo para la fuente de la sefial de referen-|100,0%
CONSIG MAX' | gia PID seleccionada. Véanse los parametros 4010 SEL
PUNTO CONSIGy 4012 PUNTO CONSIG MIN.

-500.0...500.0% | Valor en porcentaje 1=0,1%

4014 SEL REALIM |Selecciona el valor actual de proceso (sefial de realimen- |ACT1
tacién) para el regulador PID de proceso: Los origenes
para las variables ACT1 y ACT2 se definen con mas deta-
lle con los parametros 4016 ENTRADA ACT1y 4017

ENTRADAACT2.
ACT1 ACT1 1
ACT1-ACT2 Resta de ACT1 y ACT2. 2
ACT1+ACT2 Suma de ACT1 y ACT2. 3
ACT1*ACT2 Multiplicacion de ACT1 y ACT2. 4
ACT1/ACT2 Divisién de ACT1 y ACT2. 5
MIN(A1,A2) Selecciona el minimo de ACT1 y ACT2. 6
MAX(A1,A2) Selecciona el maximo de ACT1 y ACT2. 7
raiz(A1-A2) Raiz cuadrada de la resta de ACT1 y ACT2. 8
sqA1+sqA2 Suma de la raiz cuadrada de ACT1 y la raiz cuadrada de |9

ACT2.
sqrt(ACT1) Raiz cuadrada de ACT1. 10
FBK 1 COMUN |Valor de sefial de 0158 VALOR COM 1 PID 11

FBK 2 COMUN | Valor de sefial de 0159 VALOR COM 2 PID 12
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4015 MULTIPLIC Define el multiplicador extra para el valor definido con el {0,000
REALIM parametro 4014 SEL REALIM. Este parametro se utiliza
principalmente en aplicaciones en las que el valor de la
realimentacion se calcula a partir de otra variable (por
ejemplo, flujo a partir de la diferencia de presion).
-32.768... Multiplicador. Si el valor del parametro se ajusta a cero no |1 = 0,001
32.767 se utiliza ningun multiplicador.
4016 ENTRADA Define la fuente del valor actual 1 (ACT1). Véase también [EA2
ACT1 el parametro 4018 ACT1 MINIMO.
EA1 Utiliza la entrada analégica 1 para ACT1. 1
EA2 Utiliza la entrada analdgica 2 para ACT1. 2
INTENSIDAD |Utiliza la intensidad para ACT1. 3
PAR Utiliza el par para ACT1. 4
POTENCIA Utiliza la potencia para ACT1. 5
ACT 1 COMUN |Utiliza el valor de la sefial 0758 VALOR COM 1 PID para |6
ACT1
ACT 2 COMUN | Utiliza el valor de la sefial 0159 VALOR COM 2 PID para |7
ACT1
FREC Entrada de frecuencia. 8
ENTRADA
4017 ENTRADA Define la fuente del valor actual ACT2. Véase también el |EA2
ACT2

parametro 4020 ACT2 MINIMO.

Véase el parametro 4016 ENTRADA ACT1.
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4018 ACT1 MINIMO |Ajusta el valor minimo para ACT1. 0%

Escala la sefal fuente utilizada como el valor actual ACT1
(definida por el parametro 4076 ENTRADA ACT1). Para
los valores 6 (4016) y 7 (ACT 1 COMUN) del parametro
ACT 2 COMUN no se realiza el escalado.

Par.4016 | Fuente Fuente min. Fuente max.

1 Entrada 1301 MINIMO EA1 {1302 MAXIMO EA1
analogica 1

2 Entrada 1304 MINIMO EA2 {1305 MAXIMO EA2
analoégica 2

3 Intensidad |0 2 - intensidad

nominal
4 Par -2 * par nominal 2 - par nominal
5 Potencia -2 - potencia 2 - potencia nominal
nominal

A = Normal; B = Inversién (minimo ACT1 > maximo ACT1)

ACT1 (%) ACT1 (%)
A

A

4018 ‘ . 4019 ~
Fuente min. Fuehte max.  Fuente min.  Fuente max.
Sefial de fuente Sefial de fuente
-1000...1000% |Valor en porcentaje 1=1%
4019 ACT1 MAXIMO |Define el valor maximo para la variable ACT1 si se 100%

selecciona una entrada analégica como fuente para ACT1.
Véase el parametro 4016 ENTRADA ACT1. Los ajustes
maximo y minimo (4018 ACT1 MINIMO) de ACT1 definen
como se convierte la sefial de tensién/intensidad recibida
del dispositivo de medicién a un valor de porcentaje usado
por el regulador PID de proceso.

Véase el parametro 4078 ACT1 MINIMO.

-1000...1000% |Valor en porcentaje 1=1%
4020 ACT2 MINIMO |Véase el parametro 4018 ACT1 MINIMO. 0%
-1000...1000% |Véase el parametro 4018. 1=1%
4021 ACT2 MAXIMO |Véase el parametro 40719 ACT1 MAXIMO. 100%
-1000...1000% |Véase el parametro 4079. 1=1%
4022 SELECCION |Activa la funcién dormir y selecciona la fuente de la SIN SEL
DORMIR entrada de activacion. Véase el apartado Funcién dormir

para el control PID de proceso (PID1) en la pagina 156.
SIN SEL Funcién dormir no seleccionada 0
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ED1 La funcién se activa/desactiva a través de la entrada digital |1
ED1. 1 = activacién, 0 = desactivacion.
Los criterios internos para dormir, ajustados con los para-
metros 4023 NIVEL DORM PID y 4025 NIVEL DESPER-
TAR, no tienen efecto. Los parametros de demora de inicio
o de paro de la funcién dormir 4024 DEMORA DORM PID
y 4026 DEMORA DESPERT tienen efecto.
ED2 Véase la seleccion ED1. 2
ED3 Véase la seleccion ED1. 3
ED4 Véase la seleccion ED1. 4
ED5 Véase la seleccion ED1. 5
INTERNO Se activa y se desactiva automaticamente como se define |7
con los parametros 4023 NIVEL DORM PID y 4025 NIVEL
DESPERTAR.
ED1(INV) La funcién se activa/desactiva a través de la entrada digital |-1
ED1 invertida. 1 = =desactivacién, 0 = activacion.
Los criterios internos para dormir, ajustados con los para-
metros 4023 NIVEL DORM PID y 4025 NIVEL DESPER-
TAR, no tienen efecto. Los parametros de demora de inicio
o de paro de la funcién dormir 4024 DEMORA DORM PID
y 4026 DEMORA DESPERT tienen efecto.
ED2(INV) Véase la seleccion ED1(INV). -2
ED3(INV) Véase la seleccion ED1(INV). -3
ED4(INV) Véase la seleccion ED1(INV). -4
ED5(INV) Véase la seleccion ED1(INV). -5
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4023 NIVEL DORM |Define el limite de inicio para la funcién dormir. Si la 0,0Hz/
PID velocidad del motor esta por debajo de un nivel ajustado [0 rpm

(4023) durante mas tiempo que la demora para dormir
(4024), el convertidor pasa a modo dormir: el motor se
para y el panel de control muestra el mensaje de alarma
DORMIR PID (2018).

El parametro 4022 SELECCION DORMIR debe estar
ajustado a INTERNO.

t
Realimentacién de proceso ' Demora despertar
PID

A ©(4026)

Refl PID despertar (4025)

Desviacion del niveII

N Nivel de salida PID :

tyq = Demora dormir E i%?ﬁ,!g?
Fo24) ! :
A< fdg. fad DORMIR PID
L . F_.
Nivel dormir \ Lo Lo
(40, .
Paro Marcha t
0.0...599.0 Hz / |Nivel de inicio de la funcion dormir. 1=0,1Hz
0...30000 rpm 1 rpm
4024 DEMORA Define la demora para la funcion de inicio dormir. Véase el (60,0 s

DORM PID parametro 4023 NIVEL DORM PID. Cuando la velocidad
del motor cae por debajo del nivel de dormir, se inicia el
contador. Cuando la velocidad del motor supera el nivel de
dormir, el contador se restaura.

0.0...3600.0 s |[Demora de inicio de la funcién dormir. 1=0,1s
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4025 NIVEL Define la desviacion de activacion para la funcion dormir. |0
DESPERTAR  |E| convertidor se activa si la desviacion del valor actual de

proceso respecto al valor de referencia PID supera la

desviacion de activacion (4025) durante mas tiempo que la

demora para despertar (4026). El nivel despertar depende

del ajuste del parametro 4005 INV VALOR ERROR.

Si el parametro 4005 se ajusta a 0:

Nivel despertar = referencia PID (4070) - Desviaciéon

despertar (4025).

Si el parametro 4005 se ajusta a 1:

Nivel despertar = referencia PID (4070) + Desviacion

despertar (4025).
A Nivel despertar
4025 cuando 4005 =1
Referencia
PID
4025 Nivel despertar
***** t cuando 4005 =0

Véanse también las figuras para el parametro 4023 NIVEL
DORM PID.

X...X La unidad y el rango dependen de la unidad y la escala
definidas con los parametros 4026 DEMORA DESPERT y
4007 ESCALA UNIDADES.

4026 DEMORA Define la demora para despertar de la funcion dormir. 0,50 s
DESPERT Véase el parametro 4023 NIVEL DORM PID.
0.00...60.00 s |Demora para despertar. 1=0,01s
4027 SERIE PARAM |Define la fuente desde el cual el convertidor lee la sefial | CON-
PID1 que selecciona entre los juegos de parametros PID 1y 2. |JUNTO 1

El juego de parametros PID 1 se define con los parame-
tros 4001...4026.
El juego de parametros PID 2 se define con los parame-
tros 4101...4126.

CONJUNTO 1 |El juego de parametros PID 1 esta activo. 0
ED1 Entrada digital ED1. 1 = CONJUNTO PID 2, 0 = 1
CONJUNTO PID 1.
ED2 Véase la seleccion ED1. 2
ED3 Véase la seleccion ED1. 3
ED4 Véase la seleccion ED1. 4
ED5 Véase la seleccion ED1. 5
CONJUNTO 2 |El juego de parametros PID 2 esta activo. 7
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FUNC TEMP 1 |Control de series PID temporizadas 1/2. Funcién tempori- |8
zada 1 inactiva = CONJUNTO PID 1, funcién temporizada
1 activa = CONJUNTO PID 2. Véase el grupo de parame-
tros 36 FUNCIONES TEMP.
FUNC TEMP 2 |Véase la seleccion FUNC TEMP 1. 9
FUNC TEMP 3 |Véase la selecciéon FUNC TEMP 1. 10
FUNC TEMP 4 |Véase la seleccién FUNC TEMP 1. 1
ED1(INV) Entrada digital ED1 invertida. 0 = CONJUNTO PID 2, -1
1=CONJUNTO PID 1.
ED2(INV) Véase la seleccion ED1(INV). -2
ED3(INV) Véase la seleccion ED1(INV). -3
ED4(INV) Véase la seleccion ED1(INV). -4
ED5(INV) Véase la seleccion ED1(INV). -5
41 CONJ PID El juego 2 de parametros de control de proceso PID
PROCESO 2 (PID1). Véase el apartado Control PID en la pagina 152.
4101 GANANCIA Véase el parametro 4001 GANANCIA.
4102 TIEMP Véase el parametro 4002 TIEMP INTEGRAC..
INTEGRAC.
4103 TIEMP Véase el parametro 4003 TIEMP DERIVACION.
DERIVACION
4104 FILTRO DERIV |Véase el parametro 4004 FILTRO DERIV PID.
PID
4105 INV VALOR Véase el parametro 4005 INV VALOR ERROR.
ERROR

4106 UNIDADES

Véase el parametro 4006 UNIDADES.

4107 ESCALA
UNIDADES

Véase el parametro 4007 ESCALA UNIDADES.

4108 VALOR 0%

Véase el parametro 4008 VALOR 0%.

4109 VALOR 100%

Véase el parametro 4009 VALOR 100%.

4110 SEL PUNTO
CONSIG

Véase el parametro 4070 SEL PUNTO CONSIG.

4111 PUNTO
CONSIG INT

Véase el parametro 40771 PUNTO CONSIG INT.

4112 PUNTO
CONSIG MIN

Véase el parametro 4072 PUNTO CONSIG MIN.

4113 PUNTO
CONSIG MAX

Véase el parametro 4073 PUNTO CONSIG MAX.

4114 SEL REALIM

Véase el parametro 4074 SEL REALIM.

4115 MULTIPLIC
REALIM

Véase el parametro 4075 MULTIPLIC REALIM.

4116 ENTRADA
ACT1

Véase el parametro 40176 ENTRADA ACT1.
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4117 ENTRADA Véase el parametro 4017 ENTRADA ACT2.
ACT2

4118 ACT1 MINIMO |Véase el parametro 4018 ACT1 MINIMO.

4119 ACT1 MAXIMO |Véase el parametro 4019 ACT1 MAXIMO.

4120 ACT2 MINIMO |Véase el parametro 4020 ACT2 MINIMO.

4121 ACT2 MAXIMO |Véase el parametro 4021 ACT2 MAXIMO.

4122 SELECCION |Véase el parametro 4022 SELECCION DORMIR.
DORMIR

4123 NIVEL DORM |Véase el parametro 4023 NIVEL DORM PID.
PID

4124 DEMORA Véase el parametro 4024 DEMORA DORM PID.
DORM PID

4125 NIVEL Véase el parametro 4025 NIVEL DESPERTAR.
DESPERTAR

4126 DEMORA Véase el parametro 4026 DEMORA DESPERT.
DESPERT

42PID TRIM / EXT

Control PID (PID2) externo/trim. Véase el apartado
Control PID en la pagina 152.

4201 GANANCIA Véase el parametro 4007 GANANCIA.

4202 TIEMP Véase el parametro 4002 TIEMP INTEGRAC..
INTEGRAC.

4203 TIEMP Véase el parametro 4003 TIEMP DERIVACION.
DERIVACION

4204 FILTRO DERIV |Véase el parametro 4004 FILTRO DERIV PID.
PID

4205 INV VALOR Véase el parametro 4005 INV VALOR ERROR.
ERROR

4206 UNIDADES Véase el parametro 4006 UNIDADES.

4207 ESCALA Véase el parametro 4007 ESCALA UNIDADES.
UNIDADES

4208 VALOR 0% Véase el pardmetro 4008 VALOR 0%.

4209 VALOR 100% |Véase el parametro 4009 VALOR 100%.

4210 SEL PUNTO Véase el parametro 4070 SEL PUNTO CONSIG.
CONSIG

4211 PUNTO Véase el parametro 4077 PUNTO CONSIG INT.
CONSIG INT

4212 PUNTO Véase el parametro 4072 PUNTO CONSIG MIN.
CONSIG MIN

4213 PUNTO Véase el parametro 4073 PUNTO CONSIG MAX.
CONSIG MAX

4214 SEL REALIM |Véase el parametro 4014 SEL REALIM.

4215 MULTIPLIC Véase el parametro 4015 MULTIPLIC REALIM.

REALIM
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4216 ENTRADA Véase el parametro 4016 ENTRADA ACT1.

ACT1
4217 ENTRADA Véase el parametro 4017 ENTRADA ACT2.

ACT2

4218 ACT1 MINIMO |Véase el parametro 4018 ACT1 MINIMO.
4219 ACT1 MAXIMO |Véase el parametro 4019 ACT1 MAXIMO.
4220 ACT2 MINIMO |Véase el parametro 4020 ACT2 MINIMO.
4221 ACT2 MAXIMO |Véase el parametro 4021 ACT2 MAXIMO.

4228 ACTIVAR Selecciona la fuente para la sefial externa de activacion de | SIN SEL
la funcion PID. El parametro 4230 MODO TRIM debe estar
ajustado a SIN SEL.

SIN SEL No se ha seleccionado la activaciéon externa del control 0
PID.

ED1 Entrada digital ED1. 1 = activa, 0 = inactiva. 1
ED2 Véase la seleccion ED1. 2
ED3 Véase la seleccion ED1. 3
ED4 Véase la seleccion ED1. 4
ED5 Véase la seleccion ED1. 5
MARCH Activacion cuando arranca el convertidor. Arranque 7
UNIDAD (convertidor en marcha) = activo.

ON Activacion cuando se enciende el convertidor. Encendido |8

(convertidor bajo tension) = activo.

FUNC TEMP 1 |Activacién por una funcién temporizada. Funcion 9
temporizada 1 activada = control PID activo. Véase el
grupo de parametros 36 FUNCIONES TEMP.

FUNC TEMP 2 |Véase la seleccion FUNC TEMP 1. 10
FUNC TEMP 3 |Véase la seleccion FUNC TEMP 1. 1
FUNC TEMP 4 |Véase la selecciéon FUNC TEMP 1. 12
ED1(INV) Entrada digital ED1 invertida. 0 = activa, 1 = inactiva. -1
ED2(INV) Véase la seleccion ED1(INV). -2
ED3(INV) Véase la seleccion ED1(INV). -3
ED4(INV) Véase la seleccion ED1(INV). -4
ED5(INV) Véase la seleccion ED1(INV). -5
4229 AJUSTE Define el ajuste para la salida del regulador PID externo. [0,0%

Cuando se activa el regulador PID, la salida del regulador
empieza en el valor de ajuste. Cuando se desactiva el
regulador PID, la salida del regulador se restaura al valor
de ajuste.

El parametro 4230 MODO TRIM debe estar ajustado a SIN
SEL.

0.0...100.0% |Valor en porcentaje 1=0,1%
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4230 MODO TRIM  |Activa la funcién de correccion (“trim”) y selecciona entre | SIN SEL
la correccion directa y la proporcional. Con la correccion
es posible combinar un factor de correccién con la referen-
cia del convertidor. Véase el apartado Correccion de la
referencia en la pagina 130.
SIN SEL Funcién de correccién no seleccionada. 0
PROPORCION |Activo. El factor de correccion es proporcional a la 1
AL referencia de rpm/Hz antes de la correccién (REF1).
DIRECTO Activo. El factor de correccion esta relacionado con un 2
limite maximo fijo usado en el bucle de control de
referencia (par, frecuencia o velocidad maxima).
4231 ESCALATRIM |Define el multiplicador para la funciéon de correccion. 0,0%
Véase el apartado Correccion de la referencia en la pagina
130.
-100.0...100.0% | Multiplicador 1=0,1%
4232 FUENTE DE Selecciona la referencia de correccion. Véase el apartado |REFPID2
CORREC Correccion de la referencia en la pagina 130.
REFPID2 La referencia PID2 seleccionada mediante el parametro 1
4210 (es decir, el valor de la sefial 0729 PUNT CONSIG
PID2)
SALIDAPID2 |[Salida PID2, es decir, valor de la sefial 07127 SALIDA PID 2|2
4233 SELECCION |Selecciona si la correccion se usa para corregir la VELOC/FREC
TRIM referencia de velocidad o de par. Véase el apartado
Correccioén de la referencia en la pagina 130.
VELOC/FREC |Correccion de la referencia de velocidad. 0
PAR Correccion de la referencia de par (sélo para REF2 (%)). |1
43 CONTROL Control de un freno mecanico. Véase el apartado Control
FRENO MEC de un freno mecanico en la pagina 159.
4301 RETAR APER |Define la demora en la apertura del freno (la demora entre [0,20 s
FRENO la orden interna de apertura de freno y la liberacion del
control de velocidad del motor). El contador de demora se
inicia cuando la intensidad/par/velocidad del motor ha
alcanzado el nivel requerido en la liberacion de freno
(parametro 4302 NIVEL APER FRENO o 4304 NIV APER
FORZADA) y se ha magnetizado el motor. Junto con el
inicio del contador, la funcién de freno excita la salida de
relé que controla el freno y el freno empieza a abrirse.
0.00...2.50 s Tiempo de Demora 1=0,01s
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4302

Nombre/Valor

NIVEL APER
FRENO

Descripcion

Define la intensidad/par inicial del motor en la liberacién de
freno. Tras el arranque el par/intensidad del convertidor se
mantiene al valor ajustado hasta que se magnetice el
motor.

Def./FbEq
100%

0.0...180.0%

Valor en porcentaje del par nominal Py (con control
vectorial) o intensidad nominal /) (con control escalar).
El modo de control se selecciona con el parametro
9904 MODO CTRL MOTOR.

1=0,1%

4303

NIVEL CIERR
FREN

Define la velocidad de cierre del freno. Tras el paro, el
freno se cierra cuando la velocidad del convertidor cae por
debajo del valor ajustado.

4,0%

0.0...100.0%

Valor en porcentaje de la velocidad nominal (con control
vectorial) o de la frecuencia nominal (con control escalar).
El modo de control se selecciona con el parametro

9904 MODO CTRL MOTOR.

1=0,1%

4304

NIV APER
FORZADA

Define la velocidad en la liberacion de freno. El ajuste del
parametro tiene preferencia sobre el ajuste del parametro
4302 NIVEL APER FRENO. Tras el arranque la velocidad
del convertidor se mantiene al valor ajustado hasta que se
magnetice el motor.

El objetivo de este parametro es generar un par de
arranque suficiente para evitar que el motor gire en la
direccion incorrecta a causa de la carga del motor.

0,0 =SIN
SEL

0,0 = SIN SEL
0.0...100.0%

Valor en porcentaje de la frecuencia maxima (en control
escalar) o velocidad maxima (en control vectorial). Si el
valor del parametro se ajusta a cero, la funcion se desac-
tiva. El modo de control se selecciona con el parametro
9904 MODO CTRL MOTOR.

1=0,1%

4305

RETAR MAGN
FRENO

Establece el tiempo de magnetizacion del motor. Tras el
arranque la intensidad/par/velocidad del convertidor se fija
en el valor establecido por el parametro 4302 NIVEL
APER FRENO o 4304 NIV APER FORZADA durante el
tiempo establecido.

0=SIN
SEL

0 =SIN SEL
0...10000 ms

Tiempo de magnetizacion. Si el valor del parametro se
ajusta a cero, la funcién se desactiva.

1=1ms

4306

NIVEL FREC
MARCH

Define la velocidad de cierre del freno. Cuando la
frecuencia cae por debajo del nivel ajustado durante la
marcha, el freno se cierra. Se vuelve a abrir cuando se
cumplen los requisitos establecidos con los parametros
4301...4305.

0,0 =SIN
SEL

0,0 = SIN SEL
0.0...100.0%

Valor en porcentaje de la frecuencia maxima (en control
escalar) o velocidad maxima (en control vectorial). Si el
valor del parametro se ajusta a cero, la funcién se desac-
tiva. El modo de control se selecciona con el parametro
9904 MODO CTRL MOTOR.

1=0,1%
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4307 SELECCION |Selecciona el par (en control vectorial) o la intensidad (en |PAR 4302
PAR control escalar) aplicada durante la liberacién del freno.
PAR 4302 Valor del parametro 4302 NIVEL APER FRENO utilizado. |1
MEMORIA Valor del par (en control vectorial) o valor de la intensidad |2
(en control escalar) guardado en el parametro 0179 PAR
GUARDADO utilizado.
Es util en aquellas aplicaciones en las que se necesita un
par inicial para evitar un movimiento no deseado cuando
se aplica el freno mecanico.
50 ENCODER Conexién del encoder.
Para mas informacion, véase el MTAC-01 pulse encoder
interface module user’s manual (3AFE68591091 [inglés]).
5001 NUM PULSOS |Indica el nimero de pulsos del encoder para una 1024 ppr
revolucion.
32...16384 ppr |Numero de pulso en pulsos por ronda (ppr) 1=1ppr
5002 ACTIVO Activa el encoder. DESACTI-
ENCODER VAR
DESACTIVAR |Deshabilitado 0
ACTIVAR Activado 1
5003 FALLO Define el funcionamiento del convertidor si se detectaun [FALLO
ENCODER fallo en la comunicacion entre el encoder y el médulo de
interfaz del encoder, o entre el médulo y el convertidor.
FALLO El convertidor se dispara con un fallo ENCODER (0023). |1
ALARM El convertidor genera una alarma ERROR ENCODER 2
(2024).
5010 ACTIVO Z PLS |Activa el pulso cero (Z) del encoder. El pulso cero se utiliza [ DESACTI-
para restaurar la posicion. VAR
DESACTIVAR |Deshabilitado 0
ACTIVAR Activado 1
5011 RESET Activa la restauracion de la posicion. DESACTI-
POSICION VAR
DESACTIVAR |Deshabilitado 0

ACTIVAR

Activado

1




302 Senales actuales y parametros

Todos los parametros

N.° Nombre/Valor Descripcion Def./FbEq
51 MOD COMUNIC |Los parametros tienen que ajustarse sélo cuando se ha
EXT instalado un médulo adaptador de bus de campo
(opcional) y se ha activado con el parametro 9802 SEL
PROT COM. Para obtener mas detalles acerca de los
parametros, véase el manual del médulo de bus de campo
y el capitulo Control de bus de campo con adaptador de
bus de campo en la pagina 357. Estos ajustes de
parametros quedaran inalterados aunque se cambie la
macro.
Nota: En el médulo adaptador, el nimero del grupo de
parametros es 1.
5101 TIPO DE ABC |Muestra el tipo de moédulo adaptador de bus de campo
conectado.
NOT_ No se encuentra el médulo de bus de campo, esta mal 0
DEFINED conectado o el parametro 9802 SEL PROT COM no esta
ajustado a ABC EXT.
PROFIBUS_  |Mdédulo adaptador PROFIBUS DP FPBA-01, médulo 1
DP adaptador PROFIBUS DP FPBA-01-M
LONWORKS  |Médulo adaptador LONWORKS® FLON-01 21
CANOPEN Médulo adaptador CANopen FCAN-01, médulo adaptador |32
CANopen FCAN-01-M
DEVICENET |Médulo adaptador DeviceNet FDNA-01 37
CONTROLNET [Modulo adaptador ControlNet FPBA -01 101
ETHERNET Modulo adaptador Ethernet FENA-01/-11/-21 128
ETHERCAT Médulo adaptador EtherCAT FECA-01 135
ETHERN_PO |Méddulo adaptador Ethernet POWERLINK FEPL-02 136
WERLINK
RS-485 Médulo adaptador RS-485 FSCA-01 485
5102 PAR DE ABC 2 |Estos parametros son especificos del médulo adaptador.
Para mas informacién, véase el manual del médulo.
Observe que no todos estos parametros son forzosamente
5126 PAR DE ABC e
visibles.
26
5127 ACTUALIZ Valida cualquier ajuste modificado de los parametros de
PAR ABC configuracién del médulo adaptador. Tras la actualizacion,
el valor vuelve automaticamente a REALIZADO.
REALIZADO Actualizacion realizada 0
ACTUALIZAR |Actualizando 1
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5128 REV FW CPI  |Muestra la version de la tabla de parametros del archivo
ARCH de asignacion del médulo adaptador almacenado en la
memoria del convertidor. El formato es xyz, donde:
* X =numero de versién principal
* y =numero de versién secundaria
« X = letra de correccion.
0000...FFFF Versioén de la tabla de parametros 1=1
hex
5129 ID CONFIG Muestra el codigo de tipo de convertidor del archivo de
ARCH asignacion del médulo adaptador almacenado en la
memoria del convertidor.
0000...FFFF Cadigo de tipo de convertidor del archivo de asignacion 1=1
hex del médulo adaptador de bus de campo.
5130 REV CONFIG |Muestra la identificacion de la versién del archivo de
ARCH asignacion del modulo adaptador de bus de campo
almacenado en la memoria del convertidor con formato
decimal. Ejemplo: 1 = version 1.
0000...FFFF  [Versién del archivo de asignacion. 1=1
hex
5131 ESTADO DE Muestra el estado de comunicacion del médulo adaptador
ABC del bus de campo.
INACTIVO El adaptador no esta configurado. 0
EJECUC. INIC |El adaptador se esta inicializando. 1
FINAL Se ha producido un final de espera en la comunicacion 2
ESPERA entre el adaptador y el convertidor.
ERROR Error de configuracion del adaptador: El cédigo de versién |3
CONFIG principal o secundario de la version del programa en el
maédulo adaptador de bus de campo no es la version
requerida por el médulo (véase el parametro 5132 REV
FW CPI ABC) o la carga del archivo de asignacién ha
dado error mas de tres veces.
FUERA LINEA |Adaptador fuera de linea.
EN LINEA Adaptador en linea. 5
RESET El adaptador esta restaurando el hardware. 6
5132 REV FW CPI Muestra en pantalla la versiéon de programa comun de la
ABC aplicacion del médulo adaptador en formato axyz, donde:
* a=numero de versioén principal
* Xy = numeros de version secundaria
« z = letra de correccion.
Ejemplo: 190A = version 1.90A.
Versién de programa comun del modulo adaptador. 1=1
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5133 REV FWAPL |[Muestra en pantalla la versiéon de programa de la
ABC aplicacion del médulo adaptador en formato axyz, donde:
* a = numero de version principal
* Xy = numeros de version secundaria
» z = letra de correccion.
Ejemplo: 190A = version 1.90A.
Versién de programa de aplicacion del médulo adaptador. |1 =1
52 COMUNIC PANEL |Ajustes de comunicacion para el puerto del panel de
control en el convertidor.
5201 ID DE Define la direcciéon del convertidor. Dos unidades con la 1
ESTACION misma direccién no pueden estar en linea.
1...247 Direccién 1=1
5202 VEL TRANSM |Define la velocidad de transferencia del enlace. 9.6 kb/s
1.2 kb/s 1,2 kbit/s 1=
2.4 kbls 2,4 kbit/s 0,1 kbit/s
4.8 kb/s 4,8 kbit/s
9.6 kb/s 9,6 kbit/s
19.2 kb/s 19,2 kbit/s
38.4 kb/s 38,4 kbit/s
57.6 kb/s 57,6 kbit/s
115.2 kb/s 115,2 kbit/s
5203 PARIDAD Define el uso de bit(s) de paridad y paro. Debe usarse el |8N1
mismo ajuste en todas las estaciones en linea.
8N1 8 bits de datos, sin bit de paridad, un bit de paro 0
8N2 8 bits de datos, sin bit de paridad, dos bits de paro 1
8E1 8 bits de datos, bit de indicacion de paridad par, un bit de |2
paro
801 8 bits de datos, bit de indicacién de paridad impar, un bit |3
de paro
5204 MENSAJES Numero de mensajes validos recibidos por el convertidor. |0
CORRECT Durante el funcionamiento normal este nimero aumenta
constantemente
0...65535 Numero de mensajes 1=1
5205 ERRORES Nuamero de caracteres con un error de paridad recibidos |0
PARIDAD del enlace Modbus. Si el nimero es elevado, compruebe
que los ajustes de paridad de los dispositivos conectados
al bus sean iguales.
Nota: Un nivel elevado de ruido electromagnético provoca
errores.
0...65535 Numero de caracteres 1=1
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5206 ERRORES DE |Numero de caracteres con un error de trama recibidos por |0
TRAMA el enlace Modbus. Si el niimero es elevado, compruebe
que los ajustes de la velocidad de comunicacion de los
dispositivos conectados al bus sean iguales.
Nota: Un nivel elevado de ruido electromagnético provoca
errores.
0...65535 Numero de caracteres 1=1
5207 SOBREESC Numero de caracteres que desbordan el bufer; es decir, el |0
BUFFE numero de caracteres que superan la longitud maxima de
mensaje, 128 bytes.
0...65535 Numero de caracteres 1=1
5208 ERRORES Numero de mensajes con un error CRC (comprobacion de |0
CRC redundancia ciclica) recibidos por el convertidor. Si el
numero es elevado compruebe el calculo de CRC para
detectar posibles errores.
Nota: Un nivel elevado de ruido electromagnético provoca
errores.
0...65535 Numero de mensajes 1=1
53 PROTOCOLO Ajustes del enlace de bus de campo integrado. Véase el
BCI capitulo Control de bus de campo con bus de campo
integrado en la pagina 331.
5302 ID ESTACION |Define la direccién del dispositivo. Dos unidades con la 1
BCI misma direccién no pueden estar en linea.
0...247 Direccion 1=1
5303 VEL TRANSM |Define la velocidad de transferencia del enlace. 9.6 kb/s
BCI
1.2 kb/s 1,2 kbit/s 1=
2.4 Kbls 2,4 kbit/s 0.1 kbit/s
4.8 kb/s 4,8 kbit/s
9.6 kb/s 9,6 kbit/s
19.2 kb/s 19,2 kbit/s
38.4 kb/s 38,4 kbit/s
57.6 kb/s 57,6 kbit/s
115.2 kb/s 115,2 kbit/s
5304 PARIDAD BCI |Define el uso de bit(s) de paridad y paro y la longitud de  |8N1
los datos. Debe usarse el mismo ajuste en todas las
estaciones en linea.
8N1 Sin bit de paridad, un bit de paro, 8 bits de datos 0
8N2 Sin bit de paridad, dos bits de paro, 8 bits de datos 1
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8E1 Bit de indicacion de paridad par, un bit de paro, 8 bits de |2
datos
801 Bit de indicacion de paridad impar, un bit de paro, 8 bits de |3
datos
5305 PERFIL CTRL |Selecciona el perfil de comunicacion. Véase el apartado |ABB DRV
BCI Perfiles de comunicacion en la pagina 346. LIM
ABB DRV LIM |Perfil ABB Drives Limited (limitado). 0
DCU PROFILE |Perfil DCU 1
ABB DRV Perfil ABB Drives. 2
FULL
5306 MENSAJ Numero de mensajes validos recibidos por el convertidor. |0
CORRBCI Durante el funcionamiento normal este niimero aumenta
constantemente
0...65535 Numero de mensajes 1=1
5307 ERRORES Numero de mensajes con un error CRC (comprobacion de |0
CRC BCI redundancia ciclica) recibidos por el convertidor. Si el
numero es elevado compruebe el calculo de CRC para
detectar posibles errores.
Nota: Un nivel elevado de ruido electromagnético provoca
errores.
0...65535 Numero de mensajes 1=1
5310 PAR BCI 10 Selecciona un valor actual para correlacionarlo con el 103
registro 40005 del Modbus.
0...65535 indice de parametro 1=1
5311 PARBCI 11 Selecciona un valor actual para correlacionarlo con el 104
registro 40006 del Modbus.
0...65535 indice de parametro =1
5312 PARBCI 12 Selecciona un valor actual para correlacionarlo con el 0
registro 40007 del Modbus.
0...65535 indice de parametro =1
5313 PARBCI 13 Selecciona un valor actual para correlacionarlo con el 0
registro 40008 del Modbus.
0...65535 indice de parametro =1
5314 PAR BCI 14 Selecciona un valor actual para correlacionarlo con el 0
registro 40009 del Modbus.
0...65535 indice de parametro =1
5315 PAR BCI 15 Selecciona un valor actual para correlacionarlo con el 0
registro 40010 del Modbus.
0...65535 indice de parametro =1
5316 PAR BCI 16 Selecciona un valor actual para correlacionarlo con el 0

registro 40011 del Modbus.
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0...65535 indice de parametro 1=1
5317 PARBCI 17 Selecciona un valor actual para correlacionarlo con el 0
registro 40012 del Modbus.
0...65535 indice de parametro 1=1
5318 PARBCI 18 Para Modbus: Ajusta una demora adicional antes de que |0
el convertidor empiece a transmitir la respuesta a la
peticion del maestro.
0...65535 Demora en milisegundos 1=1
5319 PARBCI 19 Palabra de control del perfil ABB (ABB DRV LIM o ABB 0000 hex
DRV FULL).
0000...FFFF Palabra de control
hex
5320 PAR BCI 20 Palabra de estado del perfil ABB (ABB DRV LIM o ABB 0000 hex

DRV FULL).

0000...FFFF
hex

Palabra de estado

54 ENTR DATOS DE
ABC

Datos del convertidor al controlador del bus de campo a
través de un adaptador de bus de campo. Véase el
capitulo Control de bus de campo con adaptador de bus
de campo en la pagina 357.

Nota: En el médulo adaptador, el nimero del grupo de
parametros es 3.

5401 ENTR DATOS

Selecciona los datos a transferir desde el convertidor al

ABC 1 controlador de bus de campo.
0 No se utiliza
1...6 Palabras de datos de control y de estado
Ajuste del 5401 Palabra de datos
1 Palabra de control
2 REF1
3 REF2
4 Palabra de estado
5 Valor actual 1
6 Valor actual 2
101...9999 indice de parametro

5402 ENTR DATOS
ABC 2

Véase 5401 ENTR DATOS ABC 1.

5410 ENTR DATOS
ABC 10

Véase 5401 ENTR DATOS ABC 1.
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55 SAL DATOS DE
ABC

Descripcion

Datos del controlador de bus de campo al convertidor a
través de un adaptador de bus de campo. Véase el
capitulo Control de bus de campo con adaptador de bus
de campo en la pagina 357.

Nota: En el médulo adaptador, el nimero del grupo de
parametros es 2.

Def./FbEq

5501 SAL DATOS

Selecciona los datos a transferir desde el controlador de

ABC 1 bus de campo al convertidor.

0 No se utiliza

1...6 Palabras de datos de control y de estado

Ajuste del 5501 Palabra de datos

1 Palabra de control
2 REF1
3 REF2
4 Palabra de estado
5 Valor actual 1
6 Valor actual 2

101...9999 Parametro de convertidor

5502 SAL DATOS Véase 5501 SAL DATOS ABC 1.
ABC 2

5510 SAL DATOS

Véase 5501 SAL DATOS ABC 1.

ABC 10
84 PROG Programacién de secuencias. Véase el apartado
SECUENCIA Programacion de secuencias en la pagina 170.
8401 ACTIVAR Activa la programacion de secuencias. DESACTI-
PROG SEC Si se pierde la sefial de activacién de la programacién de VADO
secuencias, ésta se detiene, el estado de la programacion
de secuencias (0768 ESTADO PROG SEC) se ajustaa 1y
todos los temporizadores y salidas (SR/ST/SA) se ajustan
a cero.
DESACTI- Deshabilitado 0
VADO
EXT2 Activado en el lugar de control externo 2 (EXT2). 1
EXT1 Activado en el lugar de control externo 1 (EXT1). 2
EXT 1YEXT 2 |Activado en los lugares de control externo 1y 2 (EXT1y |3
EXT2).
SIEMPRE Activado en los lugares de control externo 1y 2 (EXT1y |4

EXT2) y en control local (LOCAL).
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8402 INICIO PROG |Selecciona la fuente de la sefial de activacion de la SIN SEL
SEC programacion de secuencias.

Cuando se activa la programacioén de secuencias, ésta se
inicia en el estado utilizado anteriormente.

Si se pierde la sefial de activacion de la programacion de
secuencias, ésta se detiene y todos los temporizadores y
salidas (SR/ST/SA) se ajustan a cero. El estado de la
programacion de secuencias (01768 ESTADO PROG SEC)
no cambia.

Si es necesario el inicio desde el primer estado de la
programacion de secuencias, ésta debe restaurarse
mediante el parametro 8404 RESET PROG SEC. Si
siempre se precisa un inicio desde el primer estado de la
programacion de secuencias, las fuentes de la
restauracion y de la sefial de inicio (8404 y 8402 INICIO
PROG SEC) deben pasar por la misma entrada digital.
Nota: El convertidor no se pondra en marcha si no se
recibe la sefial de Permiso de marcha (1607 PERMISO

MARCHA).
ED1(INV) Activacion de la programacion de secuencias a través de |-1
la entrada digital ED1 invertida. 0 = activa, 1 = inactiva.
ED2(INV) Véase la seleccion ED1(INV). -2
ED3(INV) Véase la seleccion ED1(INV). -3
ED4(INV) Véase la seleccion ED1(INV). -4
ED5(INV) Véase la seleccion ED1(INV). -5
SIN SEL No hay sefial de activacion de la programacion de 0
secuencias.
ED1 Activacion de la programacién de secuencias a través de |1
la entrada digital ED1. 1 = activa, 0 = inactiva.
ED2 Véase la seleccion ED1. 2
ED3 Véase la seleccion ED1. 3
ED4 Véase la seleccion ED1. 4
ED5 Véase la seleccion ED1. 5
INIC UNIDAD |Activacion de la programacion de secuencias cuando 6

arranca el convertidor.

FUNC TEMP 1 |Programacion de secuencias activada por la funcién tempo- |7
rizada 1. Véase el grupo de parametros 36 FUNCIONES

TEMP.
FUNC TEMP 2 |Véase la seleccion FUNC TEMP 1. 8
FUNC TEMP 3 |Véase la seleccion FUNC TEMP 1. 9
FUNC TEMP 4 |Véase la seleccion FUNC TEMP 1. 10

EN MARCHA |La programacion de secuencias siempre esta activa. 11
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8403 PAUSA PROG |Selecciona la fuente para la sefial de pausa de la progra- |SIN SEL
SEC macion de secuencias. Cuando se activa la pausa de la
programacioén de secuencias, se detienen todos los tem-
porizadores y salidas (SR/ST/SA). La transicién de estado
de la programacion de secuencias sélo es posible con el
parametro 8405 FORZAR EST SEC.
ED1(INV) Sefal de pausa a través de la entrada digital ED1 -1
invertida. 0 = activa, 1 = inactiva.
ED2(INV) Véase la seleccion ED1(INV). -2
ED3(INV) Véase la seleccion ED1(INV). -3
ED4(INV) Véase la seleccion ED1(INV). -4
ED5(INV) Véase la seleccion ED1(INV). -5
SIN SEL Sin sefal de pausa 0
ED1 Sefial de pausa a través de la entrada digital ED1. 1
1 = activa, 0 = inactiva.
ED2 Véase la seleccion ED1. 2
ED3 Véase la seleccion ED1. 3
ED4 Véase la seleccion ED1. 4
ED5 Véase la seleccion ED1. 5
EN PAUSA Activada la pausa de la programacion de secuencias. 6
8404 RESET PROG |Selecciona la fuente para la sefial de restauracion de la SIN SEL
SEC programacioén de secuencias. El estado de la programa-
cién de secuencias (0168 ESTADO PROG SEC) se ajusta
al primer estado y todos los temporizadores y salidas
(SR/ST/SA) se ajustan a cero.
La restauracion solo es posible cuando la programacion
de secuencias esta detenida.
ED1(INV) Restauracion a través de la entrada digital ED1 invertida. |-1
0 = activa, 1 = inactiva.
ED2(INV) Véase la seleccion ED1(INV). -2
ED3(INV) Véase la seleccion ED1(INV). -3
ED4(INV) Véase la seleccion ED1(INV). -4
ED5(INV) Véase la seleccion ED1(INV). -5
SIN SEL Sin sefial de restauracion 0
ED1 Restauracion a través de la entrada digital ED1. 1 = activa, |1
0 = inactiva.
ED2 Véase la seleccion ED1. 2
ED3 Véase la seleccion ED1. 3
ED4 Véase la seleccion ED1. 4
ED5 Véase la seleccion ED1. 5
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RESET Restauracion. Tras la restauracion, el valor del parametro |6
pasa automaticamente a SIN SEL.

8405 FORZAR EST |Fuerza la programacién de secuencias para pasar a un ESTADO 1
SEC estado seleccionado.

Nota: El estado se cambia sélo cuando la programacién de

secuencias esta pausada por el parametro 8403 PAUSA
PROG SEC y éste se ajusta al estado seleccionado.

ESTADO 1 Se fuerza el paso al estado 1.

ESTADO 2 Se fuerza el paso al estado 2.

ESTADO 3 Se fuerza el paso al estado 3.

ESTADO 4 Se fuerza el paso al estado 4.

ESTADO 5 Se fuerza el paso al estado 5.

ESTADO 6 Se fuerza el paso al estado 6.

ESTADO 7 Se fuerza el paso al estado 7.

O N[O | W| N =~

ESTADO 8 Se fuerza el paso al estado 8.

8406 VAL LOGICO |Define la fuente para el valor logico 1. El valor lo6gico 1 se |SIN SEL
SEC 1 compara con el valor légico 2 como se define con el

parametro 8407 OPER LOGIC SEC 1.

Los valores de las operaciones légicas se utilizan en las

transiciones de estado. Véase la seleccion 8425 del

parametro DISP EST1 A EST2 8426/ DISP EST1 A ESTN

VAL LOGICO.
ED1(INV) Valor légico 1 a través de la entrada digital ED1 invertida. |-1
ED2(INV) Véase la seleccion ED1(INV). -2
ED3(INV) Véase la seleccion ED1(INV). -3
ED4(INV) Véase la seleccion ED1(INV). -4
ED5(INV) Véase la seleccion ED1(INV). -5
SIN SEL Sin valor légico 0
ED1 Valor logico 1 a través de la entrada digital ED1 1
ED2 Véase la seleccion ED1. 2
ED3 Véase la seleccion ED1. 3
ED4 Véase la seleccion ED1. 4
ED5S Véase la seleccion ED1. 5
SUPERV1 Valor légico segun los parametros de supervision 6
SOBR 3201...3203. Véase el grupo de parametros

32 SUPERVISION.
SUPERV2 Valor l6gico segun los parametros de supervision 7
SOBR 3204...3206. Véase el grupo de parametros

32 SUPERVISION.
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SUPERV3 Valor I6gico segun los parametros de supervision 8
SOBR 3207...3209. Véase el grupo de parametros
32 SUPERVISION.
SUPRV1 BAJO |Véase la seleccion SUPERV1 SOBR. 9
SUPRV2 BAJO |Véase la selecciéon SUPERV2 SOBR. 10
SUPRV3 BAJO |Véase la seleccion SUPERV3 SOBR. 11
FUNC TEMP 1 |El valor légico 1 se activa con la funcién programada 1. 12
Véase el grupo de parametros 36 FUNCIONES TEMP.
1 = funcién temporizada activada.
FUNC TEMP 2 |Véase la selecciéon FUNC TEMP 1. 13
FUNC TEMP 3 |Véase la seleccion FUNC TEMP 1. 14
FUNC TEMP 4 |Véase la seleccion FUNC TEMP 1. 15
8407 OPER LOGIC |Seleccionar la operacion entre los valores l6gicos 1y 2. |SIN SEL
SEC1 Los valores de las operaciones logicas se utilizan en las
transiciones de estado. Véase la seleccion 8425 del
parametro DISP EST1 A EST2 8426 | DISP EST1 A ESTN
VAL LOGICO.
SIN SEL Valor légico 1 (sin comparacion légica) 0
AND Funcién légica: AND 1
OR Funcioén légica: OR 2
XOR Funcion légica: XOR 3
8408 VAL LOGICO |Véase el parametro 8406 VAL LOGICO SEC 1. SIN SEL
SEC 2
Véase el parametro 8406.
8409 OPER LOGIC |Selecciona la operacién entre el valor l6gico 3 y el SIN SEL
SEC 2 resultado de la primera operacion logica definida por el
parametro 8407 OPER LOGIC SEC 1.
SIN SEL Valor légico 2 (sin comparacion légica) 0
AND Funcioén légica: AND 1
OR Funcioén légica: OR 2
XOR Funcién légica: XOR 3
8410 VAL LOGICO |Véase el parametro 8406 VAL LOGICO SEC 1. SIN SEL
SEC 3
Véase el parametro 8406.
8411 VAL SEC 1 Establece el limite superior para el cambio de estado 0,0%
ALTO cuando el parametro 8425 DISP EST1 A EST2 se ajusta a,
por ejemplo, EA 1 ALTA 1.
0.0...100.0% |Valor en porcentaje 1=0,1%
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8412 VAL SEC 1 Establece el limite inferior para el cambio de estado 0,0%
BAJO cuando el parametro 8425 DISP EST1 A EST2 se ajusta a,
por ejemplo, EA 1 BAJA 1.
0.0...100.0% |Valor en porcentaje 1=0,1%
8413 VAL SEC 2 Establece el limite superior para el cambio de estado 0,0%
ALTO cuando el parametro 8425 DISP EST1 A EST2 se ajusta a,
por ejemplo, EA 2 ALTA 1.
0.0...100.0% |Valor en porcentaje 1=0,1%
8414 VAL SEC 2 Establece el limite inferior para el cambio de estado 0,0%
BAJO cuando el parametro 8425 DISP EST1 A EST2 se ajusta a,
por ejemplo, EA 2 BAJA 1.
0.0...100.0% |Valor en porcentaje 1=0,1%
8415 LOC CONT Activa el contador de ciclos para la programacion de SIN SEL
CICLOS secuencias.

Ejemplo: Cuando el parametro se ajusta a EST6 A SIG, el
recuento de ciclos (0771 CONT CICLOS SEC) aumenta
cada vez que el estado pasa del estado 6 al estado 7.

SIN SEL Deshabilitado 0

EST1ASIG Del estado 1 al estado 2 1

EST2 ASIG Del estado 2 al estado 3 2

EST3ASIG Del estado 3 al estado 4 3

EST4 ASIG Del estado 4 al estado 5 4

EST5ASIG Del estado 5 al estado 6 5

EST6 A SIG Del estado 6 al estado 7 6

EST7 ASIG Del estado 7 al estado 8 7

EST8 ASIG Del estado 8 al estado 1 8

EST1AN Del estado 1 al estado N. El estado N se define con el 9
parametro 8427 ESTADO N EST 1.

EST2AN Del estado 2 al estado N. El estado N se define con el 10
parametro 8427 ESTADO N EST 1.

EST3AN Del estado 3 al estado N. El estado N se define con el 11
parametro 8427 ESTADO N EST 1.

EST4 AN Del estado 4 al estado N. El estado N se define con el 12
parametro 8427 ESTADO N EST 1.

EST5AN Del estado 5 al estado N. El estado N se define con el 13
parametro 8427 ESTADO N EST 1.

EST6 AN Del estado 6 al estado N. El estado N se define con el 14
parametro 8427 ESTADO N EST 1.

EST7 AN Del estado 7 al estado N. El estado N se define con el 15

parametro 8427 ESTADO N EST 1.
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EST8 AN Del estado 8 al estado N. El estado N se define con el 16

parametro 8427 ESTADO N EST 1.
8416 RESET CONT |Selecciona la fuente para la sefial de restauracion del SIN SEL

CICLO contador de ciclos (0171 CONT CICLOS SEC).

ED1(INV) Restauracion a través de la entrada digital ED1 invertida. |-1
0 = activa, 1 = inactiva.

ED2(INV) Véase la seleccion ED1(INV). -2

ED3(INV) Véase la seleccion ED1(INV). -3

ED4(INV) Véase la seleccion ED1(INV). -4

ED5(INV) Véase la seleccion ED1(INV). -5

SIN SEL Sin sefal de restauracion 0

ED1 Restauracion a través de la entrada digital ED1. 1 = activa, |1
0 = inactiva.

ED2 Véase la seleccion ED1. 2

ED3 Véase la seleccion ED1. 3

ED4 Véase la seleccion ED1. 4

ED5 Véase la seleccion ED1. 5

ESTADO 1 Restauracion durante la transicion al estado 1. El contador |6
se restaura cuando se alcanza el estado.

ESTADO 2 Restauracion durante la transicion al estado 2. El contador |7
se restaura cuando se alcanza el estado.

ESTADO 3 Restauracion durante la transicion al estado 3. El contador |8
se restaura cuando se alcanza el estado.

ESTADO 4 Restauracién durante la transicion al estado 4. El contador |9
se restaura cuando se alcanza el estado.

ESTADO 5 Restauracién durante la transicion al estado 5. El contador |10
se restaura cuando se alcanza el estado.

ESTADO 6 Restauracién durante la transicion al estado 6. El contador |11
se restaura cuando se alcanza el estado.

ESTADO 7 Restauracion durante la transicion al estado 7. El contador |12
se restaura cuando se alcanza el estado.

ESTADO 8 Restauracion durante la transicion al estado 8. El contador (13
se restaura cuando se alcanza el estado.

RST PROG La fuente de la sefial de restauracién se define con el 14

SEC

parametro 8404 RESET PROG SEC
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8420 SELEC REF Selecciona la fuente para la referencia del estado 1 de la [{0,0%

EST1 programacion de secuencias. Se utiliza cuando el parame-
tro 1103 SELEC REF1 0 1106 SELEC REF2 se ajusta a
PROG SEC |/ EA1+PROG SEC | EA2+PROG SEC.

Nota: Las velocidades constantes en el grupo 72 VELOC
CONSTANTES sobrescriben la referencia de programa-
cion de secuencias seleccionada.

COMUNIC 0136 VALOR COMUNIC 2. Véase Escalado de la -1,3
referencia de bus de campo en la pagina 340 en cuanto al
escalado.

EA1/EA2 La referencia se calcula mediante la ecuacion siguiente: |-1,2
REF = EA1(%) - (50% / EA2(%)).

EA1-EA2 La referencia se calcula mediante la ecuacion siguiente:  |-1,1
REF = EA1(%) + 50% - EA2(%).

EA1*EA2 La referencia se calcula mediante la ecuacién siguiente: |-1,0
REF = EA1(%) - (EA2(%) / 50%)

EA1+EA2 La referencia se calcula mediante la siguiente ecuaciéon: |-0,9
REF = EA1(%) + EA2(%) - 50%.

ED4A,5D Entrada digital ED4: aumento de la referencia. Entrada -0,8
digital ED5: reduccion de la referencia.

ED3A,4D Entrada digital ED3: aumento de la referencia. Entrada -0,7
digital ED4: reduccion de la referencia.

ED3A,4D(R) Entrada digital ED3: aumento de la referencia. Entrada -0,6
digital ED4: reduccién de la referencia.

EA2 PALANCA |Entrada analégica EA2 como palanca. La sefial de entrada -0,5
minima acciona el motor a la referencia maxima en direccion
de retroceso, la entrada maxima a la referencia maxima en
direccion de avance. Las referencias maximas y minimas se
definen con los parametros 1104 REF1 MINIMO'y 1105 REF1
MAXIMO. Véase la seleccion 1103 del parametro SELEC
REF1 EA1/PALANCA para mas informacion.

EA1 PALANCA |Véase la seleccion EA2 PALANCA. -0,4

EA2 Entrada analdgica EA2. -0,3

EA1 Entrada analdgica EA1. -0,2

PANEL Panel de control. -0,1

0.0...100.0% |Velocidad constante 1=0,1%

8421 ORDENES Selecciona el arranque, paro y direccion para el estado 1. El [ PARO
EST1 parametro 1002 COMANDOS EXT?2 debe estar ajustado a | UNIDAD

PROG SEC.

Nota: Si se necesita un cambio en la direccién de giro, el
parametro 7003 DIRECCION debe estar ajustado a
PETICION.
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PARO UNIDAD

El convertidor se para por si mismo o siguiendo una
rampa, segun el ajuste del parametro 2702 FUNCION
PARO.

MARCHA
AVAN

La direccion de giro esta fija en avance. Si el convertidor
todavia no esta en marcha, se arranca segun los ajustes
del parametro 2701 FUNCION MARCHA .

N

MARCHA INV

La direccién de giro esta fija en retroceso. Si el convertidor
todavia no esta en marcha, se arranca segun los ajustes
del parametro 21701 FUNCION MARCHA .

8422 RAMPAEST 1

Selecciona el tiempo de rampa de aceleracion/deceleracion
para el estado 1 de la programacién de secuencias; es
decir, define la velocidad de cambio de la referencia.

0,0s

-0.2/-0.1/
0.0...1800.0 s

Tiempo

Si el valor se ajusta a -0,2 se usa el par de rampas 2. El
par de rampas 2 se define con los parametros
2205...2207.

Si el valor se ajusta a -0,1 se usa el par de rampas 1. El
par de rampas 1 se define con los parametros
2202...2204.

Con los pares de rampa 1/2 el parametro 2201 SEL
ACE/DEC 1/2 debe fijarse a PROG SEC. Véanse también
los parametros 2202...2207.

1=0,1s

8423 CONTR SAL
EST1

Selecciona el control de la salida de relé, de transistor y
analdgica para el estado 1 de la programacion de
secuencias.

El control de la salida de transistor/relé debe activarse
ajustando el parametro 7407 SALIDA RELE SR1/
1805 SENAL SD a PROG SEC. El control de la salida
analogica se debe activar mediante el grupo de
parametros 15 SALIDAS ANALOG.

Los valores de control de la salida analdgica pueden
supervisarse con la sefial 0770 VAL SA PROG SEC.

SA=0

SR2=SR3
=SR4=1

Las salidas de relé estan excitadas (cerradas). Sélo tiene
efecto con la opcion MREL-01.

1,5

SR2=1, SR3=1

Las salidas de relé estan excitadas (cerradas). Sélo tiene
efecto con la opcion MREL-01.

1,4

SR4 =1

La salida de relé esta excitada (cerrada). Sdlo tiene efecto
con la opcién MREL-01.

-1,3

SR3 =1

La salida de relé esta excitada (cerrada). Sdlo tiene efecto
con la opcion MREL-01.

-1,2

SR2 =1

La salida de relé esta excitada (cerrada). Sdlo tiene efecto
con la opcion MREL-01.

-1,1
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RST CNT Reservado para Programa de secuencia mejorada (ESP). |-1,0
NEXT
RST CNT ENT |Reservado para ESP. -0,8
RST CNT Reservado para ESP. -0,9
STNX
R=0,D=1,SA=0 |La salida de relé esta desexcitada (abierta), la salida de |-0,7

transistor esta excitada y la salida analdgica esta libre.

R=1,D=0,SA=0 |La salida de relé esta excitada (cerrada), la salida de -0,6
transistor esta desexcitada y la salida analégica esta libre.

R=0,D=0,A0=0 |Las salidas de relé y de transistor estan desexcitadas -0,5
(abiertas) y el valor de la salida analdgica esta ajustado a
0.

SR=0,SD=0 Las salidas de relé y de transistor estan desexcitadas -0,4
(abiertas) y el control de la salida analdgica esta fijo en el
valor ajustado previamente.

SR=1,SD=1 Las salidas de relé y de transistor estan excitadas -0,3
(cerradas) y el control de la salida analdgica esta fijo en el
valor ajustado previamente.

SD=1 La salida de transistor esta excitada (cerrada) y la salida |-0,2
de relé desexcitada. El control de la salida analdgica esta
fijo en el valor ajustado previamente.

SR=1 La salida de transistor esta desexcitada (abierta) y la -0,1
salida de relé excitada. El control de la salida analégica
esta fijo en el valor ajustado previamente.

SA=0 El valor de la salida analdgica esta ajustado a cero. Las |0,0
salidas de relé y de transistor estan fijas en los valores
ajustados previamente.

0.1...100.0% |Valor escrito en la sefial 01770 VAL SA PROG SEC. El
valor puede conectarse a la salida analdgica de control SA
ajustando el valor del parametro 1501 SEL CONTENID
SA1a 170 (es decir, sefial 0170 VAL SA PROG SEC). El
valor de la SA esta fijo en este valor hasta que se pase a
cero.

8424 RETAR CAMB |Define la demora para el estado 1. Cuando ha transcurrido (0,0 s
EST1 el tiempo de demora, se puede producir una transicion de

estado. Véanse los parametros 8425 DISP EST1 A EST2
y 8426 DISP EST1 A ESTN.

0.0...6553.5s |Tiempo de Demora 1=0,1s

8425 DISP EST1 A [Selecciona la fuente para la sefial de disparo que cambia |SIN SEL
EST2 el estado del estado 1 al estado 2.

Nota: El cambio de estado al estado N (8426 DISP EST1
A ESTN) tiene mayor prioridad que el cambio de estado al
estado siguiente (8425 DISP EST1 A EST2).
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ED1(INV) Disparo a través de la entrada digital ED1 invertida. -1
0 = activa, 1 = inactiva.

ED2(INV) Véase la seleccion ED1(INV). -2

ED3(INV) Véase la seleccion ED1(INV). -3

ED4(INV) Véase la seleccion ED1(INV). -4

ED5(INV) Véase la seleccion ED1(INV). -5

SIN SEL Sin sefal de disparo. Si el ajuste del parametro 8426 DISP |0
EST1AESTN también es SIN SEL, el estado se fija y sélo
puede restaurarse con el parametro 8402 INICIO PROG
SEC.

ED1 Disparo a través de la entrada digital ED1. 1 = activa, 1
0 = inactiva.

ED2 Véase la seleccion ED1. 2

ED3 Véase la seleccion ED1. 3

ED4 Véase la seleccion ED1. 4

ED5 Véase la seleccion ED1. 5

EA 1 BAJA1 El estado cambia cuando el valor de EA1 < valor del par. |6
8412 VAL SEC 1 BAJO.

EA1ALTA1 El estado cambia cuando el valor de EA1 > valor del par. |7
8411 VAL SEC 1 ALTO.

EA 2 BAJA1 El estado cambia cuando el valor de EA2 < valor del par. |8
8412 VAL SEC 1 BAJO.

EA2ALTA1 El estado cambia cuando el valor de EA2 > valor del par. |9
8411 VAL SEC 1 ALTO.

EA1 O 2 BAJ1 |El estado cambia cuando el valor de EA1 0 EA2 < valor del |10
par. 8412 VAL SEC 1 BAJO .

EA1BA1EA2AL |El estado cambia cuando el valor de EA1 < valor del par. |11

1 8412 VAL SEC 1 BAJO y el valor de EA2 > valor del par.
8411 VAL SEC 1 ALTO.

EA1BA1 O ED5 |El estado cambia cuando el valor de EA1 < valor del par. |12
8412 VAL SEC 1 BAJO o cuando EDS5 esta activa.

EA2AL1 O ED5 |El estado cambia cuando el valor de EA2 > valor del par. |13
8411 VAL SEC 1 ALTO o cuando ED5 esta activa.

EA 1 BAJA2 El estado cambia cuando el valor de EA1 < valor del par. |14
8414 VAL SEC 2 BAJO.

EA1ALTA2 El estado cambia cuando el valor de EA1 > valor del par. |15
8413 VAL SEC 2 ALTO.

EA2BAJA2 El estado cambia cuando el valor de EA2 < valor del par. |16
8414 VAL SEC 2 BAJO.

EA2ALTA2 El estado cambia cuando el valor de EA2 > valor del par. |17
8413 VAL SEC 2 ALTO.
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EA1 O 2 BAJ2 |El estado cambia cuando el valor de EA1 o EA2 < valor del |18
par. 8414 VAL SEC 2 BAJO .
EA1BA2EA2AL |El estado cambia cuando el valor de EA1 < valor del par. |19
2 8414 VAL SEC 2 BAJO y el valor de EA2 > valor del par.
8413 VAL SEC 2 ALTO.
EA1BA2 O ED5 |El estado cambia cuando el valor de EA1 < valor del par. |20
8414 VAL SEC 2 BAJO o cuando ED5 esta activa.
EA2AL2 O EDS5 |El estado cambia cuando el valor de EA2 > valor del par. |21
8413 VAL SEC 2 ALTO o cuando ED5 esta activa.
FUNC TEMP 1 |Disparo con funcién temporizada 1. Véase el grupo de 22
parametros 36 FUNCIONES TEMP.
FUNC TEMP 2 |Véase la seleccion FUNC TEMP 1. 23
FUNC TEMP 3 |Véase la seleccion FUNC TEMP 1. 24
FUNC TEMP 4 |Véase la seleccion FUNC TEMP 1. 25
RETAR Cambio de estado después que haya transcurrido el tiempo |26
CAMBIO de demora definido con el parametro 8424 RETAR CAMB
EST 1.
ED1 O RETAR |Cambio de estado después de la activacion de ED1 o 27
después de que haya transcurrido el tiempo de demora
definido con el parametro 8424 RETAR CAMB EST 1.
ED2 O RETAR |Véase la seleccion ED1 O RETAR. 28
ED3 O RETAR |Véase la seleccion ED1 O RETAR. 29
ED4 O RETAR |Véase la seleccion ED1 O RETAR. 30
ED5 O RETAR |Véase la seleccion ED1 O RETAR. 31
EA1AL1 O RET |El estado cambia cuando el valor de EA1 > valor del par. |32
8411 VAL SEC 1 ALTO o cuando haya transcurrido el
tiempo de demora establecido por el parametro 8424
RETAR CAMB EST 1.
EA2BA1 O El estado cambia cuando el valor de EA1 < valor del par. |33
RET 8412 VAL SEC 1 BAJO o cuando haya transcurrido el
tiempo de demora establecido por el parametro
8424 RETAR CAMB EST 1.
EA1AL2 O RET | El estado cambia cuando el valor de EA1 > valor del par. |34
8413 VAL SEC 2 ALTO o cuando haya transcurrido el
tiempo de demora establecido por el parametro 8424
RETAR CAMB EST 1.
EA2BA2 O El estado cambia cuando el valor de EA2 < valor del par. |35
RET

8414 VAL SEC 2 BAJO o cuando haya transcurrido el
tiempo de demora establecido por el parametro
8424 RETAR CAMB EST 1.
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N.°

Nombre/Valor

Descripcion

Def./FbEq

SUPERV1 Valor l6gico segun los parametros de supervision 36
SOBR 3201...3203. Véase el grupo de parametros
32 SUPERVISION.
SUPERV2 Valor l6gico segun los parametros de supervision 37
SOBR 3204...3206. Véase el grupo de parametros
32 SUPERVISION.
SUPERV3 Valor l6gico segun los parametros de supervision 38
SOBR 3207...3209. Véase el grupo de parametros
32 SUPERVISION.
SUPRV1 BAJO |Véase la selecciéon SUPERV1 SOBR. 39
SUPRV2 BAJO |Véase la selecciéon SUPERV2 SOBR. 40
SUPRV3 BAJO |Véase la seleccion SUPERV3 SOBR. 41
SPV1SOORET |El estado cambia en funcién de los parametros de supervi-|42
AR sion 3201...3203 o cuando haya transcurrido el tiempo de
demora establecido por el parametro 8424 RETAR CAMB
EST 1. Véase el grupo de parametros 32 SUPERVISION.
SPV2SOORET |EIl estado cambia en funcién de los parametros de supervi- |43
AR sion 3204...3206 o cuando haya transcurrido el tiempo de
demora establecido por el parametro 8424 RETAR CAMB
EST 1. Véase el grupo de parametros 32 SUPERVISION.
SPV3SOORET |EIl estado cambia en funcion de los parametros de supervi- |44
AR sion 3207...3209 o cuando haya transcurrido el tiempo de
demora establecido por el parametro 8424 RETAR CAMB
EST 1. Véase el grupo de parametros 32 SUPERVISION.
SPV1BAORET |Véase la seleccion SPV1SOORETAR. 45
AR
SPV2BAORET |Véase la selecciéon SPV2SOORETAR. 46
AR
SPV3BAORET |Véase la seleccién SPV3SOORETAR. 47
AR
CNTR SOBR |Cambio de estado cuando el valor del contador supera el |48
limite definido por el parametro 1905 LIMITE CONTADOR.
Véanse los parametros 1904...1911.
CNTR BAJO Cambio de estado cuando el valor del contador no llega al |49
limite definido por el par. 1905 LIMITE CONTADOR.
Véanse los parametros 71904...1911.
VAL LOGICO |Cambio de estado segun la operacion légica definida por |50
los parametros 8406...8410
ENTR P CONS |Cambio de estado cuando la velocidad/frecuencia de 51
salida del convertidor entra en la zona de referencia (es
decir, la diferencia es igual o inferior al 4% de la referencia
maxima).
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Todos los parametros

N.°

Nombre/Valor
EN P CONSIG

Descripcion

Cambio de estado cuando la velocidad/frecuencia de
salida del convertidor es igual al valor de referencia (es
decir, se encuentra dentro de los limites de tolerancia: el
error es igual o inferior al 1% de la referencia maxima).

Def./FbEq
52

EA1B1Y EDS

El estado cambia cuando el valor de EA1 < valor del par.
8412 VAL SEC 1 BAJO y cuando ED5 esta activa.

53

EA2 B2 Y ED5

El estado cambia cuando el valor de EA2 < valor del par.
8414 VAL SEC 2 BAJO y cuando ED5 esta activa.

54

EA1A1Y ED5

El estado cambia cuando el valor de EA1 > valor del par.
8411 VAL SEC 1 ALTO y cuando ED5 esta activa.

55

EA2 A2 Y ED5S

El estado cambia cuando el valor de EA2 > valor del par.
8413 VAL SEC 2 ALTO y cuando ED5 esta activa.

56

EA1B1Y ED4

El estado cambia cuando el valor de EA1 < valor del par.
8412 VAL SEC 1 BAJO y cuando ED4 esta activa.

57

EA2 B2 Y ED4

El estado cambia cuando el valor de EA2 < valor del par.
8414 VAL SEC 2 BAJO y cuando ED4 esta activa.

58

EA1A1Y ED4

El estado cambia cuando el valor de EA1 > valor del par.
8411 VAL SEC 1 ALTO y cuando ED4 esta activa.

59

EA2 A2Y ED4

El estado cambia cuando el valor de EA2 > valor del par.
8413 VAL SEC 2 ALTO y cuando ED4 esta activa.

60

RETARY ED1

Cambio de estado después que haya transcurrido el tiempo
de demora definido con el parametro 8424 RETAR CAMB
EST 1y la ED1 esta activa.

61

RETARY ED2

Cambio de estado después que haya transcurrido el tiempo
de demora definido con el parametro 8424 RETAR CAMB
EST 1y la ED2 esta activa.

62

RETARY ED3

Cambio de estado después que haya transcurrido el tiempo
de demora definido con el parametro 8424 RETAR CAMB
EST 1y la ED3 esta activa.

63

RETARY ED4

Cambio de estado después que haya transcurrido el tiempo
de demora definido con el parametro 8424 RETAR CAMB
EST 1y la ED4 esta activa.

64

RETARY ED5

Cambio de estado después que haya transcurrido el tiempo
de demora definido con el parametro 8424 RETAR CAMB
EST 1y la EDS5 esta activa.

65

RETY EA2 A2

Cambio de estado después que haya transcurrido el tiempo
de demora definido con el parametro 8424 RETAR CAMB
EST 1y el valor de EA2 > valor del par 8413 VAL SEC 2
ALTO.

66

RETY EA2 B2

Cambio de estado después que haya transcurrido el tiempo
de demora definido con el parametro 8424 RETAR CAMB
EST 1y el valor de EA2 < valor del par 8414 VAL SEC 2
BAJO.

67
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Todos los parametros

N.°

Nombre/Valor

Descripcion

Def./FbEq

RET Y EA1 A1 |Cambio de estado después que haya transcurrido el tiempo |68
de demora definido con el parametro 8424 RETAR CAMB
EST 1y el valor de EA1 > valor del par 8411 VAL SEC 1
ALTO.
RET Y EA1 B1 |Cambio de estado después que haya transcurrido el tiempo |69
de demora definido con el parametro 8424 RETAR CAMB
EST 1y el valor de EA1 < valor del par 8412 VAL SEC 1
BAJO.
VAL COM 1 NO | 0135 VALOR COMUNIC 1 bit 0. 1 = cambio de estado. 70
VAL COM 1 N1 |0135 VALOR COMUNIC 1 bit 1. 1 = cambio de estado. 71
VAL COM 1 N2 |0135 VALOR COMUNIC 1 bit 2. 1 = cambio de estado. 72
VAL COM 1 N3 |0135 VALOR COMUNIC 1 bit 3. 1 = cambio de estado. 73
VAL COM 1 N4 | 0135 VALOR COMUNIC 1 bit 4. 1 = cambio de estado. 74
VAL COM 1 N5 | 0135 VALOR COMUNIC 1 bit 5. 1 = cambio de estado. 75
VAL COM 1 N6 |0135 VALOR COMUNIC 1 bit 6. 1 = cambio de estado. 76
VAL COM 1 N7 |0135 VALOR COMUNIC 1 bit 7. 1 = cambio de estado. 77
AI2H2DI4SV10 | El estado cambia en funcion de los parametros de 78
supervision 3201...3203 cuando el valor de EA2 > valor
del par. 8413 VAL SEC 2 ALTO y ED4 esta activa.
AI2H2DI5SV10 | El estado cambia en funcion de los parametros de 79
supervision 3201...3203 cuando el valor de EA2 > valor
del par. 8413 VAL SEC 2 ALTO y ED5 esta activa.
STO Cambio de estado cuando PAR EMERG (Safe Torque Off) |80
se ha activado.
STO(-1) Cambio de estado cuando PAR EMERG (Safe Torque Off) |81
esta inactivo y el convertidor funciona con normalidad.
8426 DISP EST1 A |Selecciona la fuente para la sefial de disparo que cambia |SIN SEL
ESTN el estado del estado 1 al estado N. El estado N se define
con el parametro 8427 ESTADO N EST 1.
Nota: El cambio de estado al estado N (8426 DISP EST1
A ESTN) tiene mayor prioridad que el cambio de estado al
estado siguiente (8425 DISP EST1 A EST2).
Véase el parametro 8425 DISP EST1 A EST2.
8427 ESTADO N Define el estado N. Véase el parametro 8426 DISP EST1 |ESTADO 1
EST 1 AESTN.
ESTADO 1 Estado 1. 1
ESTADO 2 Estado 2. 2
ESTADO 3 Estado 3. 3
ESTADO 4 Estado 4. 4
ESTADO 5 Estado 5. 5
ESTADO 6 Estado 6. 6
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N.° Nombre/Valor Descripcion Def./FbEq
ESTADO 7 Estado 7. 7
ESTADO 8 Estado 8. 8

8430 SELEC REF
EST 2

Véanse los parametros 8420...8427.

8497 ESTADO N
EST 8

98 OPCIONES Activacion de la comunicacion en serie externa.

9802 SEL PROT Activa la comunicacion serie externa y selecciona la SIN SEL
COM interfaz.

SIN SEL No hay comunicacion. 0

STD MODBUS |Bus de campo integrado. Interfaz: RS-485 suministrada 1
con el adaptador Modbus FMBS-01 opcional conectado al
terminal X3 del convertidor. Véase el capitulo Control de
bus de campo con bus de campo integrado en la pagina
331.

ABC EXT El convertidor se comunica a través de un modulo adapta- |4
dor de bus de campo conectado al terminal X3 del conver-
tidor. Véase también el grupo de parametros 57 MOD
COMUNIC EXT.

Véase el capitulo Control de bus de campo con adaptador
de bus de campo en la pagina 357.

MODBUS Bus de campo integrado. Interfaz: RS-232 (es decir, 10

RS232 conector del panel de control). Véase el capitulo Control
de bus de campo con adaptador de bus de campo en la
pagina 357.

99 DATOS DE Seleccién de idioma. Definicion de los datos de ajuste del

PARTI DA motor.

9901 IDIOMA Selecciona el lenguaje que se utiliza en el panel de control | ENGLISH

asistente.

Nota: El panel de control asistente ACS-CP-D tiene
disponibles los siguientes idiomas: inglés (0), chino (1),
coreano (2) y japonés (3).

ENGLISH Inglés britanico. 0

ENGLISH (AM) |Inglés americano. 1

DEUTSCH Aleman. 2

ITALIANO Italiano. 3

ESPANOL Espafiol. 4

PORTUGUES |Portugués. 5

NEDERLANDS |Holandés. 6

FRANGCAIS Francés. 7
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N.° Nombre/Valor Descripcion Def./FbEq
DANSK Danés. 8
SUOMI Finés. 9
SVENSKA Sueco. 10
RUSSKI Ruso. 11
POLSKI Polaco. 12
TURKGE Turco. 13
CZECH Checo. 14
MAGYAR Hungaro. 15
ELLINIKA Griego. 16
CHINESE Chino 17
KOREAN Coreano 18
JAPANESE Japonés 19

9902 MACRO DE Selecciona la macro de aplicacion. Véase el capitulo ESTAND
APLIC Macros de aplicacion en la pagina 107. ABB
ESTAND ABB |Macro estandar para aplicaciones de velocidad constante. |1
3 HILOS Macro de 3 hilos para aplicaciones de velocidad 2

constante.
ALTERNA Macro alterna para aplicaciones de inicio en avance y en |3
retroceso.
POTENC MOT |Macro de potenciémetro del motor para aplicaciones de |4
control de velocidad con sefial digital.
MANUAL/ Macro manual/automatica para utilizar cuando se 5
AUTO conectan dos dispositivos de control al convertidor:
» El dispositivo 1 se comunica a través de la interfaz
definida por el lugar de control externo EXT1.
+ El dispositivo 2 se comunica a través de la interfaz
definida por el lugar de control externo EXT2.
EXT1 o EXT2 se activan a la vez. La conmutacion entre
EXT1y EXT2 se realiza a través de la entrada digital.
CONTROL PID |Control PID. Para aplicaciones en las que el convertidor |6
controla un valor de proceso, por ejemplo, el control de
presién por parte del convertidor que acciona la bomba de
carga de presién. La presion medida y la referencia de
presion se conectan al convertidor.
CTRL PAR Macro de control de par. 8
AC500 Macro PLC AC500. Véase el apartado Macro Modbus 10
MODBUS

AC500 en la pagina 117.
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N.° Nombre/Valor Descripcion Def./FbEq

CARGA SET  |Valores de parametros FlashDrop tal como estan definidos |31
FD en el archivo FlashDrop. La visualizacion de parametros
se selecciona con el parametro 1671 VISTA
PARAMETROS.

FlashDrop es un dispositivo opcional para la copia rapida
de parametros a convertidores desexcitados. FlashDrop
facilita la personalizacion de la lista de parametros; por
ejemplo, es posible ocultar parametros seleccionados.
Para obtener mas informacion, véase el MFDT-01
FlashDrop user’s manual (3AFE68591074 [inglés]).

CAR USUAR |Macro de usuario 1 cargada para su uso. Antes de la 0
S1 carga, compruebe que el modelo de motor y los ajustes de
parametros guardados sean adecuados para la aplicacion.

SAL USUAR Guardar macro de usuario 1. Almacena los ajustes de los |-1
S1 parametros actuales y el modelo del motor.

CAR USUAR |Macro de usuario 2 cargada para su uso. Antes de la -2
S2 carga, compruebe que el modelo de motor y los ajustes de
parametros guardados sean adecuados para la aplicacion.

SAL USUARIO |Guardar macro de usuario 2. Almacena los ajustes de los |-3
2 parametros actuales y el modelo del motor.

CAR USUAR [Macro de usuario 3 cargada para su uso. Antes de la -4
S3 carga, compruebe que el modelo de motor y los ajustes de
parametros guardados sean adecuados para la aplicacion.

SAL USUARIO |Guardar macro de usuario 3. Almacena los ajustes de los |-5
3 parametros actuales y el modelo del motor.

9903 TIPO MOTOR |Selecciona el tipo de motor. AM
No puede cambiarse mientras el convertidor esta en
marcha.
AM Motor asincrono. Motor de induccién alimentado con 1

tensién de CA trifasica, con rotor en jaula de ardilla.

PMSM Motor sincrono de imanes permanentes. Motor sincrono |2
alimentado con tensién de CA trifasica, con rotor de
imanes permanentes y tension bemf sinusoidal.

9904 MODO CTRL |Selecciona el modo de control del motor. ESCALAR:
MOTOR FREC
VECTOR: Modo de control vectorial sin sensor. 1
VELOC

La referencia 1 es la referencia de velocidad en rpm.
Referencia 2 = referencia de velocidad en porcentaje. El
100% es la velocidad maxima absoluta, igual al valor del
parametro 2002 VELOCIDAD MAXIMA (o 2001 VELOCI-
DAD MINIMA si el valor absoluto de la velocidad minima
es mayor que la velocidad maxima).
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N.° Nombre/Valor Descripcion Def./FbEq
VECTOR: Modo de control vectorial. 2
PAR

La referencia 1 es la referencia de velocidad en rpm.
Referencia 2 = referencia de par en porcentaje. El 100%
equivale al par nominal.

ESCALAR: Modo de control escalar. 3
FREC

La referencia 1 es la referencia de frecuencia en Hz.
Referencia 2 = referencia de frecuencia en porcentaje. El
100% es la frecuencia maxima absoluta, igual al valor del
parametro 2008 FRECUENCIA MAXIMA (o 2007 FRE-
CUENCIA MIN si el valor absoluto de la velocidad minima
es mayor que la velocidad maxima).

9905 TENSION Define la tensiéon nominal del motor. En los motores asin- |Unidades
NOM MOT cronos debe ser igual al valor indicado en la placa de 200 V:
caracteristicas del motor. 230V

En el caso de motores sincronos de imanes permanentes, |400 V

la tension nominal es la tensién Bemf a velocidad nominal. | Unidades
Si la tensién se indica en forma de tensién por rpm, p. €j., E:
60 V por cada 1000 rpm, la tension correspondiente a una 400 vV

velocidad nominal de 3000 rpmes 3 - 60V =180 V. 400V
El convertidor no puede suministrar al motor una tension |Unidades
superior a la tensién de alimentacion. u:

Tenga en cuenta que la tensién de salida no se ve limitada 460 V
por la tensién nominal del motor, sino que aumenta de

manera lineal hasta el valor de la tension de entrada.
Tension de salida

Tensién de | —
entrada
9905

\
\ o .
9907 > gclaiccigenaa de
ADVERTENCIA: La carga en los aislamientos del
motor depende de la tensién de alimentacion del
convertidor. Esto también es aplicable cuando tension
nominal del motor sea inferior a la del convertidor y su
alimentacion. La tensién rms puede limitarse a la tension
nominal del motor ajustando la frecuencia maxima del
convertidor (parametro 2008) a la frecuencia nominal del
motor.
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N.° Nombre/Valor Descripcion Def./FbEq
Unidades Tension. 1=1V
200 V:
46...345V
400 V
Unidades E:
80...600 V
400 V
Unidades U:
92...690 V
9906 INTENS NOM |Define la intensidad nominal del motor. Debe ser igual al  |loy
MOT valor indicado en la placa de caracteristicas del motor.
0.2...2.0 - Iy |Intensidad 1=0,1A
9907 FREC NOM Define la frecuencia nominal del motor, es decir, la E: 50,0 Hz
MOTOR frecuencia a la que la tension de salida es igual que la U: 60,0 Hz
tension nominal del motor:
Punto inicio débil. campo = frecuencia nom. - tensién
aliment. / tensién nom. motor
0.0...599.0 Hz |Frecuencia 1=0,1Hz
9908 VELOC NOM |Define la velocidad nominal del motor. Debe ser igual al Depende
MOTOR valor indicado en la placa de caracteristicas del motor. del tipo
50...30000 rpm |Velocidad 1=1rpm
9909 POT NOM Define la potencia nominal del motor. Debe ser igual al Py
MOT valor en la placa de caracteristicas del motor.
0.2...3.0 - Py kW |Potencia 1=0,1kW
/0,1CV
9910 MARCHAID OFF/IDMAGN

Este parametro controla un proceso de autocalibracion
llamado Marcha de identificacién del motor. Durante este
proceso, el convertidor acciona el motor y efectia
mediciones para identificar sus caracteristicas y crear un
modelo utilizado para calculos internos.
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N.° Nombre/Valor Descripcion Def./FbEq

OFF/IDMAGN (| proceso de Marcha de ID del motor no se ejecuta. Se 0
realiza una magnetizacion de identificacion en funcién del
parametro 9904 MODO CTRL MOTOR. Durante la
magnetizacion de identificacion se calcula el modelo motor
en el primer arranque magnetizando el motor durante 10 o
15 s a velocidad cero (el motor no esta girando, aunque un
motor sincrono de imanes permanentes puede girar una
fraccion de revolucion). El modelo siempre se recalcula al
arrancar tras efectuar cambios en los parametros del
motor.
+ Parametro 9904 = 1 (VECTOR: VELOC) 0 2 (VECTOR:
PAR): Se realiza la magnetizacion de identificacion.
+ Parametro 9904 = 3 (ESCALAR: FREC): No se realiza
la magnetizacién de identificacion.

ON Marcha de ID. Garantiza la mejor precisién de control 1

posible. Esta Marcha de ID tarda un minuto

aproximadamente. Una Marcha de ID es especialmente

eficaz cuando:

+ se utiliza el modo de control vectorial (parametro
9904 =1 [VECTOR: VELOC] 0 2 [VECTOR: PAR)), y

« el punto de funcionamiento esta cerca de la velocidad
cero, y/lo
+ el funcionamiento requiere un rango de par por encima
del par motor nominal, en un amplio rango de
velocidades y sin realimentacién de velocidad medida
(es decir, sin un encoder).
Nota: El motor debe desacoplarse del equipo accionado.
Nota: Compruebe la direccién de giro del motor antes de
iniciar la Marcha de ID. Durante la marcha, el motor girara
en avance.
Nota: Silos parametros de motor se cambian después de
la Marcha de ID, ésta debe repetirse.
ADVERTENCIA: El motor funcionara hasta aproxi-
madamente un 50...80% de la velocidad nominal
durante la marcha de ID.
VERIFIQUE QUE SEA SEGURO ACCIONAR EL MOTOR
ANTES DE EFECTUAR LA MARCHA DE ID.

9912 PAR NOM Par nominal del motor calculado en N-m (céalculo basado |0
MOTOR en los valores de los parametros 9909 POT NOM MOT y
9908 VELOC NOM MOTOR).
0...3000,0 N'm | Sdlo de lectura. 1=

0,1 N'm
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N.° Nombre/Valor Descripcion Def./FbEq

9913 PARESPOLOS |Numero de par de los polos del motor calculado (calculo |0
MOT basado en los valores de los parametros 9907 FREC NOM
MOTOR 'y 9908 VELOC NOM MOTOR).

- Solo de lectura. 1=1
9914 INVERSION Invierte dos fases en el cable de motor. Esto cambia la NO
FASE direccion de giro del motor sin tener que intercambiar las

posiciones de los dos conductores de fase del cable de
motor en los terminales de salida del convertidor o en la
caja de conexiones del motor.

NO Las fases no se invierten. 0
Sl Las fases se invierten.
9915 COSENO DEFI |Cuando se ajusta a 0, se usa un valor estimado del cos 0
phi.
0...0.97 El rango activo del parametro es 0,5...0,97 y debe usarse |1 = 0,01

con motores de alta eficacia (IE3 o IE4).
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13

Control de bus de campo con
bus de campo integrado

Contenido de este capitulo

El capitulo describe como controlar el convertidor a través de dispositivos externos
mediante una red de comunicaciones utilizando un bus de campo integrado.

Descripcion general del sistema

El convertidor se puede conectar a un sistema de control externo a través de un
adaptador de bus de campo o un bus de campo integrado. Para informacion acerca
del control con adaptador de bus de campo, véase el capitulo Control de bus de
campo con adaptador de bus de campo en la pagina 357.

El bus de campo integrado acepta el protocolo Modbus RTU. Modbus es un
protocolo serie y asincrono. Las transacciones son de tipo semiduplex.

El bus de campo integrado se puede conectar mediante EIA-485 (terminal X1 del
adaptador Modbus FMBA-01 opcional conectado al terminal X3 del convertidor) o
mediante RS-232 (conector X2 del panel de control).

La conexion EIA-485 esta disefiada para aplicaciones multipunto (un solo maestro
controla uno o mas esclavos). La conexién RS-232 esta disefiada para aplicaciones
punto por punto (un solo maestro controla un esclavo).

Para mas informacion sobre el médulo adaptador FMBA-01 Modbus, véase FMBA-
01 Modbus adapter module user’s manual (3AFE68586704 [inglés]).
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A continuacién se muestra la configuracion de patillas del conector RS-232. La
longitud maxima del cable de comunicacion con RS-232 esta limitada a 3 m (9,8 ft).

Convertidor
PC RS-232 FA RJ-45
1
DCD 1| o— 3 +— . 1
RXD 2 ._| — — ° 2
XD 3| e ——r——— 3
DTR 4| e— [ : 1 —e 4
GND 5 ——2¢\ | . 5
DSR 6| &— — “ ; ° 6
RTS 7| — vi ‘_;’ —e 7
CTS 8| o— T — 8
RI 9 e—
Pantalla |Carcasa
] I | I Controlador de bus
I L de campo
| Bus de campo
Otros
H'] dispositivos
Convertidor
RS-232 ")
Conector del panel
Adaptador EIA-485 1) | 1 La conexion de bus de
Modbus FMBA-01 X1 campo integrado
(Modbus) es a través de
RS-232 o EIA-485.
Flujo de datos
-— Palabra de control (CW) —
<¢—— Referencias . i
——Palabra de estado (SW)—» € proceso (ciclicas)
Valores actuales ——p»
- —
Peticiones/respuestas : .
de R/W de parametros gi?csl'%gss)de servicio

El convertidor puede ajustarse para recibir la totalidad de su informacién de control a
través de la interfaz de bus de campo, o el control puede distribuirse entre dicha
interfaz y otras fuentes disponibles, como entradas analdgicas y digitales.
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Configuracion de la comunicacion Modbus serie

Antes de configurar el convertidor para el control por bus de campo, debe instalarse
mecanica y eléctricamente el adaptador Modbus FMBA-01 segun las instrucciones
facilitadas en el apartado Colocacion del médulo de bus de campo opcional de la
pagina 38 y en el manual del médulo.

La comunicacion a través del enlace del bus de campo se inicia ajustando el
parametro 9802 SEL PROT COM a STD MODBUS o MODBUS RS232. También
deben ajustarse los parametros de comunicacion en el grupo 53 PROTOCOLO BCI.
Véase la tabla siguiente.

Parametro

Ajustes
alternativos

Ajuste para
control por bus

de campo

Funcién / informacion

INICIALIZACION DE LA COMUNICACION
9802 SEL PROT SIN SEL STD MODBUS Inicializa la comunicacién con el
com STD MODBUS | (con EIA-485) | bus de campo integrado.
ABC EXT MODBUS
RS232 (con
MODBUS
RS232 RS-232)
CONFIGURACION DEL MODULO ADAPTADOR
5302 ID ESTACION |0...247 Cualquiera Define la direccién ID de la estacion
BCI del enlace RS-232/EIA-485. Dos
estaciones en linea no pueden
tener la misma direccion.
5303 VEL TRANSM | 1,2 kbit/s Define la velocidad de comunica-
BCI 2,4 kbit/s cién del enlace RS-232/E1A-485.
4,8 kbit/s
9,6 kbit/s
19,2 kbit/s
38,4 kbit/s
57,6 kbit/s
115,2 kbit/s
5304 PARIDAD BCI | 8N1 Selecciona el ajuste de paridad.
8N2 Deben utilizarse los mismos
8E1 ajustes en todas las estaciones
801 en linea.
5305 PERFILCTRL |ABB DRV LIM | Cualquiera Selecciona el perfil de comunica-
BCI DCU PROFILE cién utilizado por el convertidor.
ABB DRV FULL Véase el apartado Perfiles de
comunicacion en la pagina 346.
5310 PAR BCI 10 0...65535 Cualquiera Selecciona un valor actual para
correlacionarlo con el registro
5317 PAR BCI 17 400xx del Modbus.

Tras ajustar los parametros de configuracion del moédulo en el grupo 53 PROTOCOLO
BCI, deben comprobarse y ajustarse los parametros de control del convertidor (mostra-
dos en el apartado Parametros de control del convertidor en la pagina 334) cuando sea
necesario.
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Los nuevos ajustes seran efectivos cuando vuelva a conectarse el convertidor, o
cuando borre y restaure el ajuste del parametro 5302 ID ESTACION BCl.

Parametros de control del convertidor

Tras configurar la comunicacion del Modbus, deben comprobarse y ajustarse los
parametros de control del convertidor mostrados en las tablas siguientes, siempre
que sea necesario.

La columna Ajuste para control por bus de campo facilita el valor a utilizar cuando
la interfaz Modbus sea el origen o destino deseado para esa sefial en particular. La
columna Funcién/Informacion facilita una descripcion del parametro.

Parametro Ajuste para Funcion / informacion Direccion de
control por bus registro Modbus

de campo

SELECCION DE LA FUENTE DE LOS COMANDOS DE CONTROL ABB DCU
DRV

10017 COMANDOS | COMUNIC Habilita 03071 COD ORDEN BC 1, 40031
EXT1 bits 0...1 (STOPISTART) cuando bits 0...1

se selecciona EXT1 como lugar

de control activo.

1002 COMANDOS | COMUNIC Habilita los bits 0...1 de 0307 COD 40031
EXT2 ORDEN BC 1 (STOPISTART) bits 0...1

cuando se selecciona EXT2 como

el lugar de control activo.

1003 DIRECCION |AVANCE Habilita el control de la direccion 40031
RETROCESO |de giro segun se define en los bit 2
PETICION parametros 7001y 1002. El

control de direccion se describe
en la seccién Tratamiento de
referencias en la pagina 341.

1010 SEL COMUNIC Habilita la activacion del avance 40032
LENTITUD lento 1 0 2 a través de 0302 COD bits
ORDEN BC 2, bits 20...21 20...21
(JOGGING 1/ JOGGING 2).
1102 SELEC COMUNIC Habilita la seleccidon de EXT1/ 40001 [40031
EXT1/EXT2 EXT2 mediante 03071 COD bit 11 | bit5

ORDEN BC 1, bit 5 (EXT2); con el
perfil ABB Drives 5319 PAR BCI
19, bit 11 (EXT CTRL LOC).

1103 SELEC COMUNIC La referencia de bus de campo 40002 para REF1
REF1 COMUNIC+ REF1 se usa cuando se selec-

EAT1 ciona EXT1 como el lugar de con-
COMUNIC* EAT | trol activo. Véase el apartado
Referencias del bus de campo en
la pagina 338 para obtener infor-
macion acerca de los ajustes
alternativos.




Parametro

1106 SELEC
REF2
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Ajuste para

control por bus
de campo

COMUNIC

COMUNIC+
EA1

COMUNIC* EA1

Funcion / informacién

La referencia de bus de campo
REF2 se usa cuando se selec-
ciona EXT2 como el lugar de con-
trol activo. Véase el apartado
Referencias del bus de campo en
la pagina 338 para obtener infor-
macioén acerca de los ajustes
alternativos.

Direccion de
registro Modbus

40003 para REF2

SELECCION DE LA FUENTE DE SENAL DE SALIDA ABB DCU
DRV

1401 SALIDA COMUNIC Habilita el control de la salida de |40134 para la

RELE SR1 | cOMM(-1) relé SR mediante la sefial 0134 |sefial 0134
COD SR COMUNIC.

1601 SEL 135 Dirige el contenido de la 40135 para la
CONTENID referencia de bus de campo 07135 |sefal 0135
SA1 VALOR COMUNIC 1 a la salida

analdgica (SA).
ENTRADAS DE CONTROL DEL SISTEMA ABB DCU
DRV
1601 PERMISO COMUNIC Habilita el control de la sefial de  |40001 (40031
MARCHA Permiso de inicio invertida bit3 |bit6
(Deshabilitacion de marcha) a
través de 03071 COD ORDEN BC
1, bit 6 (RUN_DISABLE); con el
perfil ABB Drives, 53719 PAR BCI
19, bit 3 (INHIBIT OPERATION).

1604 SEL COMUNIC Habilita la restauracion de fallos a |40001 |40031
RESTAUR través del bus de campo, 0307 bit7 |bit4
FALLO COD ORDEN BC 1, bit4 (RESET);

con el perfil ABB Drives, 5319 PAR
BCI 19, bit 7 (RESET).

1606 BLOQUEO |COMUNIC Sefal de bloqueo del modo de - 40031

LOCAL control local a través de 0307 bit 14
COD ORDEN BC 1, bit 14
(REQ_LOCALLOC)

1607 SALVAR REALIZADO Guarda los cambios de valor del 41607

PARAM SALVAR... parametro (incluyendo los efec-
tuados a través del control por
bus de campo) en la memoria per-
manente.

1608 PERMISO COMUNIC Permiso de inicio invertido 1 - 40032
DE INI'1 (Deshabilitacion de inicio) a través bit 18

de 0302 COD ORDEN BC 2, bit
18 (START_ DISABLET)
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Parametro

Ajuste para
control por bus

Funcién / informacion

Direccion de
registro Modbus

de campo
1609 PERMISO COMUNIC Permiso de inicio invertido 2
DE INI 2 (Deshabilitacién de inicio) a través bit 19
de 0302 COD ORDEN BC 2, bit
19 (START_ DISABLE?2)
LIMITES ABB DCU
DRV
2013 SEL PAR COMUNIC Seleccion del limite de par minimo |- 40031
MINIMO 102 através de 0307 COD bit 15
ORDEN BC 1, bit 15 (TORQLIM?2)
2014 SEL PAR COMUNIC Seleccion del limite de par maximo |- 40031
MAXIMO 102 através de 0301 COD bit 15
ORDEN BC 1, bit 15 (TORQLIM?2)
2201 SEL COMUNIC Seleccion del par de rampas de |- 40031
,;\(;E/DEC aceleracion/deceleracion a través bit 10
/ de 0307 COD ORDEN BC 1, bit
10 (RAMP_2)
2209 ENTRADA COMUNIC Entrada de rampa a cero mediante {40001 [40031
RAMPA 0 0301 COD ORDEN BC 1,bit 13 |bit6  |bit 13
(RAMP_IN_0); con el perfil ABB
Drives, 5319 PAR BCI 19, bit 6
(RAMP_IN_ ZERO)
FUNCIONES DE FALLO DE COMUNICACION ABB DCU
DRV
3018 FUNC SIN SEL Determina la accién del convertidor | 43018
’é’?)%’SN FALLO en caso de pérdida de la comunica-
VEL CONST 7 |ci6n de bus de campo.
ULTIMA VELOC
3019 TIEMFALLO (0,1... Define el tiempo entre la detec- 43019
COMUN 600,0's cion de la pérdida de comunica-
cién y la accion seleccionada con
el parametro 3078 FUNC FALLO
COMUN.
SELECCION DE LA FUENTE DE LA SENAL DE REFERENCIA DEL ABB DCU
REGULADOR PID DRV

4010/ SEL PUNTO
4110/ CONSIG
4210

COMUNIC
COMUNIC+EA1
COMUNIC*EA1

Referencia de control PID (REF2)

40003 para REF2
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Interfaz de control por bus de campo

La comunicacion entre un sistema de bus de campo y el convertidor consiste en
palabras de datos de entrada y salida de 16 bits (con perfil ABB Drives) y palabras de
entrada y salida de 32 bits (con perfil DCU).

Palabra de control y palabra de estado

La palabra de control (CW, Control Word) es el medio principal de controlar el
convertidor desde un sistema de bus de campo. El controlador de bus de campo
envia la palabra de control al convertidor. El convertidor cambia entre sus estados de
conformidad con las instrucciones codificadas en bits de la palabra de control.

La palabra de estado (SW, Status Word) es un cédigo que contiene informacion de
estado enviada por el convertidor al controlador de bus de campo.

Referencias

Las referencias (REF) son enteros de 16 bits con signo. Una referencia negativa
(que indica direcciodn de giro invertida) se forma calculando el complemento de dos a
partir del valor de referencia positiva correspondiente. El contenido de la palabra de
cada referencia se puede utilizar como referencia de velocidad, de frecuencia, de par
0 de proceso.

Valores actuales

Los valores actuales (ACT) son palabras de 16 bits que contienen valores
seleccionados del convertidor.
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Referencias del bus de campo

Seleccién y correccién de la referencia

La referencia de bus de campo (llamada COMUNIC en contextos de seleccion de sefia-
les) se selecciona ajustando un parametro de seleccién de referencia (1703 SELEC
REF10 1106 SELEC REF2) a COMUNIC, COMUNIC+ EA1 0 COMUNIC* EA1. Cuando
el parametro 1703 o 1106 se ajusta a COMUNIC, la referencia de bus de campo se reen-
via sin correcciones. Cuando el parametro 7703 o 1106 se ajusta a COMUNIC+ EA1 o
COMUNIC* EAT1, la referencia de bus de campo se corrige empleando la entrada analé-
gica EA1 del modo mostrado en los ejemplos siguientes para el perfil ABB Drives.

Ajuste Cuando COMM >0 Cuando COMM <0
COMU- COMUNIC(%) - (MAX-MIN) + MIN COMUNIC(%) - (MAX-MIN) - MIN
NIC+ + (EA(%) - 50%) - (MAX-MIN) + (EA(%) - 50%) - (MAX-MIN)
EA1 )
Referencia
corregida (rpm)
A o REF
Limite max. ~ COMUN (%) 100 -50 0
1500 — =~ o‘Y ~ | Limite min. ‘ ‘ -0
* *
EAFA00% .7 EA=00%  o°
* *
\” | | o
750¢~ — — ' - 4 750
EA£,50% EA*50%
o" | ’00 |
R E)S0% | Limite min. EAZ0%
0 L c L — = — {-1500
0 50 100 ~ REF Limite max.
COMUN (%) \B
Referencia
corregida (rpm)
Referencia
corregida (rpm) REF
A COMUN (%)-100 -50 0
1500F — — — + — — — 4 - ‘ 0
| \ Limtemax. | - _ _ _ _ _ _ ) 300
1200 ‘ Limite min. \
EA>T100% ,* |
750 o . -750
| EA="50%
3001 Limite min. S~ | o E ~0% | 1200
| | Limite max. I
0 . g REF L — o+ — 11500
0 50 100~ COMUN (%) Y
Referencia

corregida (rpm)

MAXIMO.

MINIMO.

El limite maximo se define con el parametro 1105 REF1 MAXIMO |/ 1108 REF2

El limite minimo se define con el parametro 1104 REF1 MINIMO | 1107 REF2
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Ajuste Cuando COMM > 0 Cuando COMM < 0
COMU-| COMUNIC(%) - (EA(%) / 50%) - (MAX- COMUNIC(%) - (EA(%) / 50%) - (MAX-
NIC* MIN) + MIN MIN) - MIN
EA1
Referegcie(: )
corregida (rom
A g P REF
Limite max. COMUN (%) -100 -50 0
1500F = = = R T Limite min. "~ EA= 0%, A 0
4
. | *
| Ia | | .
EA = OOVEA_SOD/‘T | :’ .
750F — f — & — — 1 b e — {-750
* '0
o ‘ EA=60%
o | < Epl=100%
. EA=0%'  Limitemin. | Limitemax. | °
0 —— - — — — — {-1500
0 50 100 REF . Y
COMUN (%) Referencia
corregida (rpm)
Referencia
corregida (rpm)
A REF .
1500 — — — — — — — COMUN(/Q)<'190 -50 0 0
e [ | Limite max. |  Limite min. : EA = o%j -300
EA=/00% " ‘ | ,"’
0L - Aepeton I {-750
,oA%SO% | | +* EAZ100%
‘ | EA=0%  Limitemin. | Limitemax.  EA=50%
300 ] ] - S © - |-1200
0 ‘ g REF ‘ ! i
0 50 700 T COMUN (%)| =~ oo ir 1500
Referencia

corregida (rpm)

El limite maximo se define con el parametro 11056 REF1 MAXIMO | 1108 REF2

MAXIMO.

El limite minimo se define con el parametro 1104 REF1 MINIMO | 1107 REF2

MINIMO.
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Escalado de la referencia de bus de campo

Las referencias de bus de campo REF1 y REF2 se escalan para el perfil ABB Drives
tal como se muestra en las tablas siguientes.

Nota: Cualquier correccién de la referencia (véase el apartado Seleccion y correccion
de la referencia en la pagina 340) se aplica antes del escalado.

+10000 = (par. 1108)
(10000 corresponde a 100%)

Referencia |Rango |Tipo de Escalado Comentarios

referencia

REF1 -32767 |Velocidad |-20000 = -(par. 1105) Referencia final limitada
o] 0=0 por 1104/1105. Velocidad
+32767 |frecuencia |+20000 = (par. 71705) actual del motor limitada

(20000 corresponde al 100%) | Por 2001/2002 (velocidad)
o por 2007/2008
(frecuencia).

REF2 -32767 |Velocidad |-10000 = -(par. 71708) Referencia final limitada
o] 0=0 por 1107/1108. Velocidad
+32767 |frecuencia |+10000 = (par. 71708) actual del motor limitada

(10000 corresponde a 100%) | Por 2001/2002 (velocidad)
o por 2007/2008
(frecuencia).
Par -10000 = -(par. 1108) Referencia final limitada
0=0 por 2015/2017 (par 1) o
+10000 = (par. 1108) 2016/2018 (par 2).
(10000 corresponde a 100%)
Referencia |-10000 = -(par. 1108) Referencia final limitada
PID 0=0 por 4012/4013

(serie PID 1) 0 4112/4113
(serie PID 2).

Nota: Los ajustes de los parametros 1104 REF1 MINIMO'y 1107 REF2 MINIMO no
tienen efecto en el escalado de referencia.
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Tratamiento de referencias

El control de la direccion de giro se configura para cada lugar de control (EXT1y
EXT2) empleando los parametros del grupo 10 MARCHA/PARO/DIR. Las referen-
cias de bus de campo son bipolares, es decir, pueden ser negativas o positivas. Los
siguientes diagramas ilustran cémo los parametros del grupo 10 y el signo de la refe-
rencia de bus de campo interactian para producir la referencia REF1/REF2.

Direccion determinada por
el signo de COMUNIC

Direccion determinada mediante
orden digital, p. ej. entrada digital,

panel de control
Par. 1003 REF1/2 REF1/2
DIRECCION = resultante resultante
AVANCE
Ref. max.+- - - - Ref. max.+- - - -
Bus de | ' Bus de | '
campo : ] campo : ]
Ref. 1/2 | -100% 100% | Ref. 1/2 [ -100% 100% |
-163% 163% -163% 163%
—[Ref. max.]+ —[Ref. max.]+
Par. 1003 REF1/2 REF1/2
DIRECCION = resultante resultante
RETROCESO T
+ Ref. max. + Ref. max.
-163% 163% -163% 163%
Bus de | -100% 100% | Bus de | -100% 100% |
campo t + campo * }
Ref. 112 | Ref. 172 o
/" 1 _[Ref max] —[Ref. max.}- ‘
Par. 1003 REF1/2 REF1/2
DIRECCION = resultante resultante  Comando de
PETICION direccion:
Ref. max. L - - - Ref. max. L - - - AVANCE
-163% I I
Bus de | -100% ) | Bus de | ' |
campo } ; campo : ,
Ref. 1/2 | 100% | | Ref.1/2[ -100% 100% |
! 163% -163% ‘ 163%
‘ 14 5 —[Ref. max]4- - - -\
{Ref. méx ] [Ref. max] Comando de
1 direccion:

RETROCESO
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Adaptacion a escala del valor actual

El escalado de los enteros enviados al maestro como valores actuales depende de
la funcién seleccionada. Véase el capitulo Sefiales actuales y parametros en la

pagina 779.

Correlacion Modbus

El convertidor soporta los siguientes codigos de funcion Modbus.

Funcién

Cédigo
hex.
(dec.)

Informacion adicional

Leer varios
registros de
retencion

03 (03)

Lee el contenido de los registros en un dispositivo esclavo.

Los valores de las series de parametros, control, estado y
referencia se correlacionan como registros de retencion.

Escribir un
unico registro
de retencién

06 (06)

Escribe en un solo registro en un dispositivo esclavo.

Los valores de las series de parametros, control, estado y
referencia se correlacionan como registros de retencion.

Diagnosticos

08 (08)

Proporciona una serie de comprobaciones para verificar la
comunicacion entre los dispositivos maestro y esclavo o para
verificar diversas condiciones de error interno del esclavo.

Se admiten los siguientes subcodigos:

00 Devolver datos de consulta: Los datos facilitados en el campo
de datos de peticion deben retornarse en la respuesta. El mensaje
de respuesta completo debe ser idéntico a la peticion.

01 Reiniciar opcién de comunicacion: El puerto serie del disposi-
tivo esclavo debe inicializarse y restaurarse y se deben borrar

todos sus contadores de eventos de comunicacion. Si el puerto se
halla actualmente en Modo Sdélo escuchar, no se devuelve nin-
guna respuesta. Si el puerto no se halla actualmente en Modo
Solo escuchar, se devuelve una respuesta normal antes de reini-
ciar.

04 Forzar Modo Sélo escuchar: Fuerza al dispositivo esclavo
direccionado a entrar en Modo Sélo escuchar. Esto lo aisla de los
otros dispositivos de la red, permitiendo que sigan comunicandose
sin interrupciones procedentes del dispositivo remoto direccio-
nado. No se devuelve ninguna respuesta. La Unica funcién que se
procesara tras entrar en este modo es la funcién de Reiniciar
opcién de comunicacion (subcédigo 01).

Escribir varios
registros de
retencion

10 (16)

Escribe en los registros (de 1 a 120 registros aproximadamente)
en un dispositivo esclavo.

Los valores de las series de parametros, control, estado y
referencia se correlacionan como registros de retencion.

Escribir/leer
varios
registros de
retencion

17 (23)

Realiza una combinacion de una operacion de lectura y una de
escritura (codigos de funcién 03 y 10) en una sola transaccion
Modbus. La operacion de escritura se realiza antes de la de
lectura.
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Correlacion de registros

Los parametros, palabras de control y estado, referencias y valores actuales del
convertidor se correlacionan con el area 4xxxx, de manera que:

* 40001...40099 se reservan para el control y estado del convertidor, las referencias
y los valores actuales.

* 40101...49999 se reservan para los parametros del convertidor 07017...9999 (por
ejemplo, 40102 es el parametro 0702). En esta correlacion los miles y las
centenas corresponden al numero de grupo, mientras que las decenas y las
unidades corresponden al numero del parametro dentro del grupo.

Las direcciones de registro que no corresponden a los parametros del convertidor no
son validas. Si se intenta leer o escribir en direcciones no validas, la interfaz Modbus
devuelve un codigo de excepcion al regulador. Véase Codigos de excepcion en la
pagina 345.

La tabla siguiente facilita informacion sobre el contenido de las direcciones de
Modbus 40001...40012 y 40031...40034.

Registro Modbus Acceso | Informacion

40001 | Palabra de control | R/W Palabra de control. Admitido solamente en el perfil
ABB Drives, o sea, cuando el ajuste de 5305 PERFIL
CTRL BCles ABB DRV LIM o ABB DRV FULL. El
parametro 5379 PAR BCI 19 muestra una copia de la
palabra de control en formato hexadecimal.

40002 | Referencia 1 R/W Referencia externa REF1. Véase el apartado
Referencias del bus de campo en la pagina 338.
40003 | Referencia 2 R/W Referencia externa REF2. Véase el apartado

Referencias del bus de campo en la pagina 338.

40004 | Palabra de estado |R Palabra de estado. Admitido solamente en el perfil
ABB Drives, o sea, cuando el ajuste de 5305 PERFIL
CTRL BCl es ABB DRV LIM o ABB DRV FULL. El
parametro 5320 PAR BCI 20 muestra una copia de la
palabra de control en formato hexadecimal.

40005 | Actual 1...8 R Valor actual 1...8. Utilice el parametro 56370... 6317
para seleccionar un valor actual para correlacionarlo
40012 con el registro 40005...40012 del Modbus.
40031 | LSW de la palabra | R/W 0301 COD ORDEN BC 1, es decir, el codigo menos
de control importante de la palabra de control de 32 bits del perfil
DCU.

Admitido solamente por el perfil DCU, o sea, cuando el
ajuste de 5305 PERFIL CTRL BCl es DCU PROFILE.
40032 | MSW de la palabra | R/W 0302 COD ORDEN BC 2, es decir, el cédigo mas

de control importante de la palabra de control de 32 bits del perfil
DCU.

Admitido solamente por el perfil DCU, o sea, cuando el
ajuste de 5305 PERFIL CTRL BCl es DCU PROFILE.
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Registro Modbus Acceso | Informacion

40033 | LSW de la palabra |R 0303 COD ESTADO BC 1, es decir, el cédigo menos

de estado

significativo en la palabra de estado de 32 bits del
perfil DCU.

Admitido solamente por el perfil DCU, o sea, cuando el
ajuste de 5305 PERFIL CTRL BCl es DCU PROFILE.

40034 | MSW de la palabra |R 0304 COD ESTADO BC 2, es decir, el codigo mas
de estado del significativo en la palabra de estado de 32 bits del
ACS355 perfil DCU.

Admitido solamente por el perfil DCU, o sea, cuando el
ajuste de 5305 PERFIL CTRL BCl es DCU PROFILE.

Nota: Las escrituras de parametros a través de Modbus estandar siempre son

volatiles, es decir, que los valores modificados no se guardan automaticamente en la
memoria permanente. Utilice el parametro 1607 SALVAR PARAM para guardar todos
los valores modificados.

Coédigos de funcion

Los codigos de funcion soportados para los registros de retencion 4xxxx son:

Codigo | Nombre de la Informacién adicional
hex. funcion
(dec.)
03 (03) | Leer registros 4X | Lee el contenido binario de los registros (referencias 4X) en un
dispositivo esclavo.
06 (06) | Preajustar un Preajusta un valor en un unico registro (referencia 4X). En
unico registro 4X | modo de difusién, la funcién preajusta la misma referencia de
registro en todos los esclavos conectados.
10 (16) | Preajustar varios | Preajusta valores en una secuencia de registros (referencias
registros 4X 4X). En modo de difusion, la funcion preajusta las mismas
referencias de registro en todos los esclavos conectados.
17 (23) | Leer/escribir Realiza una combinacion de una operacion de lectura y una de
registros 4X escritura (cédigos de funcion 03 y 10) en una sola transaccion
Modbus. La operacion de escritura se realiza antes de la de
lectura.

Nota: En los mensajes de datos de Modbus, el registro 4xxxx se direcciona como
xxxx -1. Por ejemplo, el registro 40002 se direcciona como 0001.
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Cédigos de excepcion

Los codigos de excepcidn son respuestas de comunicacion serie del convertidor. El
convertidor soporta los codigos de excepcion de Modbus estandar listados en la
tabla siguiente:

Cédigo | Nombre Descripcion
01 lllegal Function Comando no soportado.
02 lllegal Data La direccion no existe o esta protegida contra
Address lectura/escritura.
03 lllegal Data Value Valor incorrecto para el convertidor:

« El valor se encuentra fuera de los limites maximo o
minimo.

» El parametro es solo de lectura.

+ El mensaje es demasiado largo.

* No se permite la escritura en el parametro cuando la
marcha esta activa.

» No se permite la escritura en el parametro cuando se ha
seleccionado la macro de fabrica.

El parametro del convertidor 5378 PAR BCI 18 mantiene el codigo de excepcién méas
reciente.
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Perfiles de comunicacion

El bus de campo integrado soporta tres perfiles de comunicacion:
» Perfil de comunicacion DCU (DCU PROFILE).

» Perfil de comunicacion ABB Drives Limited (ABB DRV LIM).

» Perfil de comunicacién ABB Drives Full (ABB DRV FULL).

El perfil DCU amplia la interfaz de control y estado a 32 bits, y es la interfaz interna
entre la aplicacion de accionamiento principal y el entorno del bus de campo
integrado. El perfil ABB Drives se basa en la interfaz PROFIBUS. El perfil ABB Drives
Full (ABB DRV FULL) soporta dos bits de palabra de control que no soporta la
implementacion de ABB DRV LIM.

Red Bus de campo integrado
Modbus RS-232/E1A-485 Convertidor
ABB DRV LIM |
ABB DRV FULL
Perfil ABB Drives . Perfil DCU
- A> Conversion de datos|-e >
Valores actuales
seleccionados por los
parametros
5310...5317
DCU PROFILE
B Perfil DCU Palabra de control/estado | Perfil DCU
- A A
Conversion de datos|
para REF1/2 Valores actuales
| seleccionados por los
parametros
5310...5317

Perfil de comunicacion ABB Drives

Hay disponibles dos implementaciones del perfil de comunicacién ABB Drives: ABB
Drives Full (completo) y ABB Drives Limited (limitado). El perfil de comunicacion ABB
Drives esta activo cuando el parametro 5305 PERFIL CTRL BCI se ajusta a ABB
DRV FULL o ABB DRV LIM. La palabra de control y la palabra de estado para el
perfil se describen a continuacion.

El perfil de comunicacion ABB Drives puede utilizarse a través de EXT1 y EXT2.
Los comandos de la palabra de control son efectivos cuando el parametro

1001 COMANDOS EXT1 0 1002 COMANDOS EXT2 (segun qué lugar de control
esté activo) esta ajustado a COMUNIC.
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Palabra de control

La tabla siguiente y el diagrama de estado de la pagina 350 describen el contenido
de la palabra de control para el perfil ABB Drives. El texto en mayusculas y negrita
hace referencia a los estados mostrados en el diagrama.

Palabra de control del perfil ABB Drives, 5319 PAR BCI 19

parametro
Bit | Nombre Valor |Comentarios
0 OFF1 1 Entrar en READY TO OPERATE.
CONTROL — -
0 Paro por la rampa de deceleracion actualmente activa
(22031 2206). Entrar en OFF1 ACTIVE; pasar a READY
TO SWITCH ON a menos que haya otros bloqueos activos
(OFF2, OFF3).
1 OFF2 1 Continuar con el funcionamiento (OFF2 inactivo).
CONTROL z - -
0 DESCONEXION de emergencia, el convertidor se para por
si solo.
Entrar en OFF2 ACTIVE, pasar a SWITCH-ON INHIBITED.
2 OFF3 1 Continuar con el funcionamiento (OFF3 inactivo).
CONTROL - - - -
0 Paro de emergencia, el convertidor se detiene en el tiempo
definido por el par. 2208. Entrar en OFF3 ACTIVE; pasar a
SWITCH-ON INHIBITED.
ADVERTENCIA: Verifique que el motor y la maquina
accionada puedan pararse con este modo de paro.
3 INHIBIT 1 Entrar en OPERATION ENABLED. (Nota: La sefial de Per-
OPERATION miso de marcha debe estar activada; véase el parametro
1601. Si el par. 1601 se ajusta a COMUNIC, este bit tam-
bién activa la sefial de Permiso de marcha).
0 Inhibir el funcionamiento. Entrar en OPERATION INHIBITED.
4 Nota: El bit 4 sélo es soportado por el perfil ABB DRV FULL.
RAMP_OUT_ 1 Entrar en RAMP FUNCTION GENERATOR: OUTPUT
ZERO ENABLED.
g\ﬁi)DRv 0 Forzar la salida del generador de la funcién de rampa a
cero.
El convertidor para en rampa (con los limites de intensidad
y tensién de CC aplicados).
5 RAMP_HOLD 1 Habilitar la funcion de rampa.
Entrar en RAMP FUNCTION GENERATOR: ACCELERATOR
ENABLED.
0 Detener la rampa (retencion de la salida del generador de
la funcién de rampa).
6 RAMP_IN_ 1 Funcionamiento normal. Entrar en OPERATING.
ZERO 0 Forzar a cero la entrada del generador de funcion de
rampa.
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Palabra de control del perfil ABB Drives, 5319 PAR BCI 19

parametro
Bit | Nombre Valor | Comentarios
7 RESET 0=>1 Restaurar fallos si existe un fallo activo. Entrar en SWITCH-ON
INHIBITED. Efectivo si el par. 1604 se ajustaa COMUNIC.
0 Continuar con el funcionamiento normal.
8... | No se usa.
9
10 | Nota: El bit 10 solo es soportado por ABB DRV FULL.
REMOTE_CMD |1 Control por bus de campo habilitado.
(ABB DRV 0 Palabra de control # 0 o referencia # 0: Conserva la Gltima
FULL) - )
palabra de control y la ultima referencia.
Palabra de control = 0 y referencia = 0: Control por bus de
campo habilitado.
La referencia y la rampa de aceleracién/deceleracién se
bloquean.
11 EXT CTRLLOC |1 Seleccionar el lugar de control externo EXT2. Efectivo si el
par. 1102 se ajusta a COMUNIC.
0 Seleccionar el lugar de control externo EXT1. Efectivo si el
par. 1102 se ajusta a COMUNIC.
12 | Reservado
15

Palabra de estado

La tabla siguiente y el diagrama de estado de la pagina 350 describen el contenido
de la palabra de estado para el perfil ABB Drives. El texto en mayusculas y negrita
hace referencia a los estados mostrados en el diagrama.

Palabra de estado del perfil ABB Drives (BCI), parametro 5320 PAR BCI 20
Bit |Nombre Valor ESTADO/Descripcion
(Corresponde a estados/cuadros en el diagrama de
estado)
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. Véase el capitulo Anélisis de fallos en la pagina 369.
0 Sin fallo.
4 OFF_2_STA 1 OFF2 inactivo.
0 OFF2 ACTIVE
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Palabra de estado del perfil ABB Drives (BCIl), parametro 5320 PAR BCI 20

Bit |Nombre Valor ESTADO/Descripcion
(Corresponde a estados/cuadros en el diagrama de
estado)
5 OFF_3_STA 1 OFF3 inactivo.
0 OFF3 ACTIVE
6 SWC_ON_INHIB |1 SWITCH-ON INHIBITED
0 Inhibir encendido no activo.
7 ALARM 1 Alarma. Véase el capitulo Analisis de fallos en la pagina 369.
0 Sin alarma.
8 AT_SETPOINT |1 OPERATING. El valor actual iguala el valor de referencia

(esta dentro de los limites de tolerancia, es decir, en control
de velocidad el error de velocidad es menor o igual al 4/1%*
de la velocidad nominal del motor).

* Histéresis asimétrica: 4% cuando la velocidad sale de la
zona de referencia, 1% cuando entra en ella.

0 El valor actual difiere del valor de referencia (esta fuera de
los limites de tolerancia).

N

9 REMOTE Lugar de control del convertidor: REMOTE (EXT1 o EXT2)

0 Lugar de control del convertidor: LOCAL

10 |ABOVE_LIMIT

N

El valor del parametro supervisado supera el limite superior
de supervision. El valor del bit sigue siendo 1 hasta que el
valor del parametro supervisado caiga por debajo del limite
inferior de supervision. Véase el grupo de parametros

32 SUPERVISION, parametro 3201 PARAM SUPERV 1.

0 El valor del parametro supervisado cae por debajo del limite
inferior de supervision. El valor del bit sigue siendo 0 hasta
que el valor del parametro supervisado supere el limite
superior de supervision. Véase el grupo de parametros

32 SUPERVISION, parametro 3201 PARAM SUPERV 1.

11 EXT CTRLLOC |1 Lugar de control externo EXT2 seleccionado.
0 Lugar de control externo EXT1 seleccionado.
12 |EXT RUN 1 Sefial de Permiso de inicio externa recibida.
ENABLE - = - — —
0 Sin sefal de Permiso de inicio externa recibida.

13... |Reservado
15
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Diagrama de estado

El diagrama de estado siguiente describe la funcion de marcha-paro de los bits de la
palabra de control (CW) y la palabra de estado (SW) para el perfil ABB Drives.

Desde cualquier estado Desde cualquier estado Desde cualquier estado
. Paro de emergencia
Paro de emergencia N _
OFF3 (bit 2 del CW = 0) | | OFF2 (bit 1 del CW = 0) == Fallo
; - OFF3 OFF2 . FALLO [— (bit 3 del SW=1)
bit 5 del SW = 0) —] - -
(bit 5 de )= acTvo ACTIVO [ (bit4 del SW=0)
(bit 7 del CW = 1)**
n(f)=0/ |=0 mpum j-‘#
I~ |
|l Ll

Desde cualquier estado

OFF1 (bit 0 del CW = 0) -|-

ALIM. ENTRADA CONEXION | . -

(bit 1 del SW = 0)—] OFF1 DESCON. INHIBIDA (bit 6 del SW =1)
ACTIVO
n(f=0/1=0 + Conexion  megem = (bit 0 del CW = 0)
>-—-—-—|-

A B*C D NO LISTO - -
[ ] 1] PARA CONEXION[ — (Pt 0 del SW=0)
(bit 3 del CW = 0) s g (CW xxxx X1*xx xxxx x110)

. _oy | FUNCIONAM. LISTOPARA | 4. -
(bit 2 del SW =0) INHIBIDO CONEXION (bit 0 del SW=1)

FUNCIONAMIENTO INHIBIDO = (CW= xxxx X1*xx xxxx x111)

|

B crD* LISTO PARA

FUNGIONAR [ (it 1 del SW = 1)

(bit 4 del CW = 0)* (bit3delCW=1y

™ “bit 12 del SW = 1)

5

FUNCIONAM. )
C D HaBiLITaDO [ (Pit2del SW=1)
A ——]

(bit 5 del CW = 0) b (CW=xxxX XT*%X XxXx1* 1111,
[] Estado o sea, Bit4=1)*
=== Cambio de estado SALIDA RFG
==a Ruta descrita en el ejemplo D HABILITADA*
CW = Palabra de control (bit & del CW = 0) B* —<}— . .
SW= Palabra de estado g (CW=xxxx x1*xx xx11* 1111,

, Bit5=1
RFG = Generador de funciéon de rampa o sea, Bit>=1)
- RFG: ACELERADOR
| = Par. 0104 INTENSIDAD HABILITADO
f=Par. 0103 FREC SALIDA
. c —H
n = Velocidad e (CW=xxxx x1%xx x111% 1111,
* Soportado solo por el perfil ABB DRV FULL. o sea, Bit6=1)
** La transicion de estado también se produce EN FUNCIONAM.}— (bit 8 del SW = 1)
si se restaura el fallo desde cualquier otra

fuente(p. €j. la entrada digital). D —<3—
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Perfil de comunicacion DCU

Debido a que el perfil DCU amplia la interfaz de control y de estado a 32 bits, se
necesitan dos sefiales diferentes para las palabras de control (0307 y 0302) y de
estado (0303 y 0304).

Palabras de control

Las tablas siguientes describen el contenido de la palabra de control para el perfil
DCU.

Palabra de control del perfil DCU, parametro 0307 COD ORDEN BC 1

Bit | Nombre Valor Informacion

0 STOP 1 Paro segun el parametro de modo de paro (2702) o las
peticiones de modo de paro (bits 7, 8 y 9).

Nota: Las 6rdenes MARCHA y PARO simultaneas dan
lugar a una orden de paro.

0 No esta en funcionamiento

1 START 1 Marcha

Nota: Las 6rdenes MARCHA y PARO simultaneas dan
lugar a una orden de paro.

0 No esta en funcionamiento
2 RETROCESO 1 Direccion de retroceso. La direccion se define utilizando el
operador XOR en los valores de los bits 2 y 31 (signo de
referencia).
0 Direccion de avance.
3 LOCAL 1 Entrar en modo de control local.
0 Entrar en modo de control externo.
4 RESET ->1 Restauracion.
otro No esta en funcionamiento.
5 EXT2 1 Cambio a control externo EXT2.
0 Cambio a control externo EXT1.
6 RUN_DISABLE |1 Activar la inhabilitacion de marcha.
0 Activar el permiso de inicio.
7 STPMODE_R 1 Paro por la rampa de deceleracion actualmente activa

(bit 10). El valor del bit 0 debe ser 1 (STOP).

No esta en funcionamiento

8 STPMODE_EM Paro de emergencia. El valor del bit 0 debe ser 1 (STOP).

No esta en funcionamiento

= Ol =] O

9 STPMODE_C El convertidor se para por si solo. El valor del bit 0 debe

ser 1 (STOP).

0 No esta en funcionamiento
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Palabra de control del perfil DCU, parametro 0307 COD ORDEN BC 1

Bit | Nombre Valor Informacion
10 |RAMP_2 1 Usar el par de rampas de aceleracién/deceleracion 2
(definidas con los parametros 2205...2207).
0 Usar el par de rampas de aceleracién/deceleracion 1
(definidas con los parametros 2202...2204).
11 RAMP_OUT_ 0 |1 Forzar a cero la salida de rampa.
0 No esta en funcionamiento
12 | RAMP_HOLD 1 Detener la rampa (retencion de la salida del generador de
la funcién de rampa).
0 No esta en funcionamiento
13 |RAMP_IN_O 1 Forzar a cero la entrada de rampa.
0 No esta en funcionamiento
14 | REQ_LOCALLOC |1 Habilitar el bloqueo local. Se inhabilita la entrada en modo
de control local (tecla LOC/REM del panel).
0 No esta en funcionamiento
15 | TORQLIM2 1 Usar el limite de par maximo/minimo 2 (definido por los
parametros 2016 'y 2018).
0 Usar el limite de par maximo/minimo 1 (definido por los
parametros 2015y 2017).
Palabra de control del perfil DCU, parametro 0302 COD ORDEN BC 2
Bit | Nombre Valor |Informaciéon
16 |FBLOCAL_CTL |1 Modo local del bus de campo para la palabra de control
solicitada.
Ejemplo: Si el convertidor esta en control remoto y la
fuente del comando de arranque/paro/direccion es ED para
el lugar de control externo 1 (EXT1): al ajustar el bit 16 al
valor 1, el arranque/paro/direccién se controla con la
palabra comando del bus de campo.
0 Sin modo local de bus de campo.
17 | FBLOCAL_REF |1 Palabra de control del modo local del bus de campo para la
referencia solicitada. Véase el ejemplo para el bit 16
(FBLOCAL_CTL).
0 Sin modo local de bus de campo.
18 |START_ 1 Sin Permiso de inicio
DISABLET 0 Permiso de inicio. Efectivo si el ajuste del parametro
1608 es COMUNIC.
19 |START_ 1 Sin Permiso de inicio
DISABLEZ 0 Permiso de inicio. Efectivo si el ajuste del parametro

1609 es COMUNIC.
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Palabra de control del perfil DCU, parametro 0302 COD ORDEN BC 2

Bit | Nombre Valor |Informacién
20 |JOGGING 1 1 Activa avance lento 1. Efectivo si el ajuste del parametro
1010 es COMUNIC. Véase el apartado Avance lento en la
pagina 163.
0 Avance lento 1 desactivado
21 | JOGGING 2 1 Activa avance lento 2. Efectivo si el ajuste del parametro
1010 es COMUNIC. Veéase el apartado Avance lento en la
pagina 163.
0 Avance lento 2 desactivado
22 | Reservado
26
27 |REF_CONST 1 Peticién de referencia de velocidad constante.
Es un bit de control interno. Sélo para supervision.
0 No esta en funcionamiento
28 |REF_AVE 1 Peticién de referencia de velocidad media.
Es un bit de control interno. Sélo para supervision.
0 No esta en funcionamiento
29 |LINK_ON 1 Detectado maestro en el enlace de bus de campo.
Es un bit de control interno. Sélo para supervision.
0 Enlace de bus de campo no disponible.
30 |REQ_STARTINH |1 Inhibicion de marcha.
0 No hay inhibicién de marcha
31 Reservado

Palabras de estado

Las tablas siguientes describen el contenido de la palabra de estado para el perfil

DCU.
Palabra de estado del perfil DCU, parametro 0303 COD ESTADO BC 1
Bit | Nombre Valor |Estado
0 LISTO 1 El convertidor esta listo para recibir el comando de
marcha.
0 El convertidor no esta listo.
1 ENABLED 1 Senial de Permiso de inicio externa recibida.
0 Sefial de Permiso de inicio externa no recibida.
2 ARRANCADO 1 El convertidor ha recibido el comando de marcha.
0 El convertidor no ha recibido el comando de marcha.
3 EN MARCHA 1 El convertidor esta modulando y siguiendo la

referencia.

El convertidor no esta funcionando.
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Palabra de estado del perfil DCU, parametro 0303 COD ESTADO BC 1

Bit | Nombre Valor |Estado

4 ZERO_SPEED 1 El convertidor esta a velocidad cero.

0 El convertidor no ha alcanzado velocidad cero.

5 ACELERAR 1 La unidad esta acelerando.

0 La unidad no esta acelerando.
6 DECELERAR 1 La unidad esta decelerando.
0 La unidad no esta decelerando.

7 AT_SETPOINT 1 El convertidor esta en el punto de ajuste. El valor
actual equivale al valor de referencia (es decir, esta
dentro de los limites de tolerancia).

0 El convertidor no ha alcanzado el punto de ajuste.

8 LIMITE 1 El funcionamiento esta limitado por los limites de
proteccion interna o los ajustes del grupo 20 LIMITES
(excluyendo los limites de velocidad y frecuencia).

0 El funcionamiento esta dentro de los limites de pro-
teccién interna y de acuerdo a los ajustes del grupo
20 LIMITES (excluyendo los limites de velocidad y
frecuencia).

9 SUPERVISION 1 Un parametro supervisado (grupo 32 SUPERVISION)
esta fuera de sus limites.

0 Todos los parametros supervisados estan dentro de
los limites.

10 REV_REF 1 La referencia del convertidor tiene direccién de
retroceso.

0 La referencia del convertidor tiene direccion de
avance.

11 REV_ACT 1 El convertidor funciona en direccion de retroceso.

0 El convertidor funciona en direccién de avance.

12 PANEL_LOCAL 1 El control se encuentra en modo local del panel de
control (o herramienta PC).

0 El control no se encuentra en modo local del panel de
control.

13 FIELDBUS_LOCAL 1 El control se encuentra en modo local del bus de
campo.

0 El control no se encuentra en modo local del bus de
campo.

14 EXT2_ACT 1 El control se encuentra en modo EXT2.

0 El control se encuentra en modo EXT1.

15 FAULT 1 El convertidor esta en un estado de fallo.

0

El convertidor no esta en un estado de fallo.
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Palabra de estado del perfil DCU, parametro 0304 COD ESTADO BC 2

Bit | Nombre Valor |Estado
16 ALARM 1 Hay una alarma activa.
0 No hay alarmas activas.
17 AVISO 1 Peticion de mantenimiento pendiente.
0 No hay una peticion de mantenimiento pendiente.
18 BLOQUEO DE 1 Bloqueo de direccién activado (el cambio de
DIRECCION direccion esta bloqueado).
0 Bloqueo de direccién desactivado.
19 BLOQUEO LOCAL 1 Bloqueo de modo local activado (el modo local esta
bloqueado).
0 Bloqueo de modo local desactivado.
20 CTL_MODE 1 El convertidor esta en modo de control vectorial.
0 El convertidor esta en modo de control escalar.
21 JOGGING ACTIVE 1 La funcién Avance lento esta activa.
0 La funcién Avance lento no esta activa.
22... | Reservado
25
26 REQ_CTL 1 Palabra de control solicitada desde el bus de campo.
0 No esta en funcionamiento
27 REQ_REF1 1 Referencia 1 solicitada desde el bus de campo.
0 Referencia 1 no solicitada desde el bus de campo.
28 REQ_REF2 1 Referencia 2 solicitada desde el bus de campo.
0 Referencia 2 no solicitada desde el bus de campo.
29 REQ_REF2EXT 1 Referencia externa PID 2 solicitada desde el bus de
campo.
0 Referencia externa PID 2 no solicitada desde el bus
de campo.
30 ACK_STARTINH Inhibicion de marcha desde el bus de campo.
0 Sin inhibicién de marcha desde el bus de campo.

31

Reservado
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14

Control de bus de campo con
adaptador de bus de campo

Contenido de este capitulo

El capitulo describe como controlar el convertidor a través de dispositivos externos
mediante una red de comunicaciones utilizando un adaptador de bus de campo.

Descripcion general del sistema

El convertidor se puede conectar a un sistema de control externo a través de un
adaptador de bus de campo o un bus de campo integrado. Para informacion acerca
del control con adaptador de bus de campo véase el capitulo Control de bus de
campo con bus de campo integrado en la pagina 337.

El adaptador de bus de campo se conecta al terminal X3 del convertidor.
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Controlador
de bus de campo

Convertidor

Otros
dispositivos

Bus de campo

Adaptador
de bus de campo

Flujo de datos
-—— Palabra de control (CW) —
<¢—— Referencias

— Palabra de estado (SW) ——p=
Valores actuales ———»

E/S de proceso (ciclicas)

Peticiones / respuestas

de R/W de parametros Mensajes de servicio

> (aciclicos)

El convertidor puede ajustarse para recibir la totalidad de su informacién de control a
través de la interfaz de bus de campo, o el control puede distribuirse entre dicha
interfaz de bus de campo y otras fuentes disponibles, p. €j., entradas analégicas y
digitales.

El convertidor puede comunicarse con un sistema de control a través de un adapta-
dor de bus de campo utilizando, por ejemplo, uno de los siguientes protocolos de
comunicacion serie. Puede haber otros protocolos disponibles; pongase en contacto
con su representante local de ABB.

+ PROFIBUS-DP (adaptador FPBA-01)
» CANopen (adaptador FCAN-01)

» DeviceNet™ (adaptador FDNA-01)

» Ethernet (adaptador FENA-01)

* Modbus RTU (adaptador FMBA-01. Véase el capitulo Control de bus de campo
con bus de campo integrado en la pagina 337).

El convertidor detecta automaticamente qué adaptador de bus de campo esta
conectado al terminal X3 del convertidor (a excepcion de FMBA-01). El perfil DCU
siempre se usa en la comunicacion entre el convertidor y el adaptador de bus de campo
(véase el apartado Interfaz de control por bus de campo en la pagina 363). El perfil de
comunicacion en la red de bus de campo depende del tipo de adaptador conectado.

Los ajustes del perfil por defecto dependen del protocolo (por ejemplo, perfil especifico
del fabricante (ABB Drives) para PROFIBUS vy perfil de convertidor estandar del sector
(AC/DC Drive) para DeviceNet).
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Configuracion de la comunicacion a través de un médulo
adaptador de bus de campo
Antes de configurar el convertidor para el control por bus de campo, debe instalarse

mecanica y eléctricamente el modulo adaptador segun las instrucciones facilitadas
en el apartado Colocacion del médulo de bus de campo opcional en la pagina 38y

en el manual del moédulo.

La comunicacion entre el convertidor y el médulo adaptador de bus de campo se
activa ajustando el parametro 9802 SEL PROT COM a ABC EXT. También deben
ajustarse los parametros especificos para el adaptador en el grupo 57 MOD

COMUNIC EXT. Véase la tabla siguiente.

Parametro

Ajustes
alternativos

Ajuste para
control por

Funcion / informacion

bus de campo

INICIALIZACION DE LA COMUNICACION

9802 SEL PROT COM SIN SEL ABC EXT Inicializa la comunicacion
STD MODBUS entre el convertidor y el
ABC EXT maédulo adaptador de bus de
MODBUS RS232 campo.

CONFIGURACION DEL MODULO ADAPTADOR

5101 TIPO DE ABC - - Muestra el tipo de modulo
adaptador de bus de campo.
5102 PAR DE ABC 2 Estos parametros son especificos del médulo adaptador. Para
mas informacion, véase el manual del médulo. Observe que no
i t tili t t ametros.

57126 PAR DE ABC 26 necesariamente se utilizan todos estos parametros
5127 ACTUALIZ PAR (0) REALIZADO |- Valida cualquier ajuste

ABC (1) ACTUALIZAR modificado de los parame-

tros de configuracién del
maédulo adaptador.

Nota: En el médulo adaptador, el nimero del grupo de parametros es A (grupo 1) para el
grupo 57 MOD COMUNIC EXT.

SELECCION DE LOS DATOS TRANSMITIDOS

5401 ENTR DATOSABC 1|0 Define los datos transmiti-
S 0S ABC 1...6 dos del convertidor al con-
5410 SAL DATOSABC 10 101...9999 trolador de bus de campo.
5501 SAL DATOSABC 1 |0 Define los datos transmiti-
1...6 dos del controlador de bus
5510 SAL DATOSABC 10 101...9999 de campo al convertidor.

Nota: En el médulo adaptador, el nimero del grupo de parametros es C (grupo 3) para el
grupo 54 ENTR DATOS DE ABC y B (grupo 2) para el grupo 55 SAL DATOS DE ABC.
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Tras ajustar los parametros de configuracion del moédulo en los grupos 57 MOD
COMUNIC EXT, 54 ENTR DATOS DE ABC y 55 SAL DATOS DE ABC deben com-
probarse y ajustarse los parametros de control del convertidor (mostrados en el apar-
tado Parametros de control del convertidor en la pagina 360) cuando sea necesario.

Los nuevos ajustes seran efectivos cuando vuelva a conectarse el convertidor, o
cuando se active el parametro 57127 ACTUALIZ PAR ABC.

Parametros de control del convertidor

Tras configurar la comunicacién de bus de campo, los parametros de control del
convertidor mostrados en la tabla siguiente deben comprobarse y ajustarse cuando
se requiera.

La columna Ajuste para control por bus de campo proporciona el valor a utilizar
cuando la interfaz de bus de campo sea la fuente o el destino deseado para esa
sefial en concreto. La columna Funcién/Informacién facilita una descripcion del
parametro.

Parametro

Ajuste para
control por bus

de campo

Funcién / informacion

SELECCION DE LA FUENTE DE LOS COMANDOS DE CONTROL

1001 COMANDOS COMUNIC Selecciona el bus de campo como la fuente de
EXT1 los comandos de marcha y paro cuando se
selecciona EXT1 como el lugar de control activo.
1002 COMANDOS COMUNIC Selecciona el bus de campo como la fuente de
EXT2 los comandos de marcha y paro cuando se
selecciona EXT2 como el lugar de control activo.
1003 DIRECCION AVANCE Habilita el control de la direccion de giro segun
RETROCESO se define en los parametros 7007y 1002. El
PETICION control de direccion se describe en la seccién
Tratamiento de referencias en la pagina 341.
1010 SEL LENTITUD | COMUNIC Permite el avance lento 1 o0 2 mediante bus de
campo.
1102 SELEC COMUNIC Permite la seleccion EXT1/EXT2 mediante el
EXT1/EXT2 bus de campo.
1103 SELEC REF1 COMUNIC La referencia de bus de campo REF1 se usa
COMUNIC+ EA1 | cuando se selecciona EXT1 como el lugar de
COMUNIC* EA1 | control activo. Véase el apartado Seleccion y
correccion de la referencia en la pagina 365.
1106 SELEC REF2 |COMUNIC La referencia de bus de campo REF2 se usa
COMUNIC+ EA1 | cuando se selecciona EXT2 como el lugar de
COMUNIC* EA1 | control activo. Véase el apartado Seleccion y

correccion de la referencia en la pagina 365.
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Parametro

Ajuste para
control por bus

de campo
SELECCION DE LA FUENTE DE SENAL DE SALIDA

Funcién / informaciéon

1401 SALIDA RELE |COMUNIC Habilita el control de la salida de relé SR
SR1 COMM(-1) mediante la sefial 0734 COD SR COMUNIC.

1501 SEL 135 (es decir, Dirige el contenido de la referencia de bus de
CONTENID 0135 VALOR 0135 VALOR COMUNIC 1 a la salid
SAT COMUNIC 1) campo alasaida

analogica SA.

ENTRADAS DE CONTR

OL DEL SISTEMA

1601 PERMISO COMUNIC Selecciona la interfaz de bus de campo como
MARCHA fuente de la sefal inversa de Permiso de
marcha (Deshabilitaciéon de marcha).
1604 SEL RESTAUR | COMUNIC Selecciona la interfaz de bus de campo como
FALLO fuente de la sefial de restauracién de fallos.
1606 BLOQUEO COMUNIC Selecciona la interfaz de bus de campo como
LOCAL fuente de la sefial de bloqueo local.
1607 SALVAR REALIZADO Guarda los cambios de valor del parametro
PARAM SALVAR... (incluyendo los efectuados a través del control
por bus de campo) en la memoria permanente.
1608 PERMISO DE |COMUNIC Selecciona la interfaz de bus de campo como
INI'1 fuente de la sefial inversa de Permiso de inicio 1
(Deshabilitacion de inicio).
1609 PERMISO DE |COMUNIC Selecciona la interfaz de bus de campo como
INI 2 fuente de la sefial inversa de Permiso de inicio 2
(Deshabilitacion de inicio).
LIMITES
2013 SEL PAR COMUNIC Selecciona la interfaz de bus de campo como la
MINIMO fuente para la seleccién del limite de par minimo
1/2.
2014 SEL PAR COMUNIC Selecciona la interfaz de bus de campo como la
MAXIMO fuente para la seleccién del limite de par
maximo 1/2.
2201 SEL ACE/DEC | COMUNIC Selecciona la interfaz de bus de campo como la
12 fuente para la seleccion del par de rampas de
aceleracién/deceleracion 1/2.
2209 ENTRADA COMUNIC Selecciona la interfaz de bus de campo como la
RAMPA 0

fuente para forzar la entrada de rampa a cero.




362 Control de bus de campo con adaptador de bus de campo

Parametro Ajuste para Funcion / informacion

control por bus
de campo

FUNCIONES DE FALLO DE COMUNICACION
3018 FUNC FALLO |SIN SEL Determina la accion del convertidor en caso de
COMUN FALLO pérdida de la comunicacién de bus de campo.
VEL CONST 7
ULTIMA VELOC
3019 TIEM FALLO 0,1...60,0s Define el tiempo entre la deteccion de la pérdida
COMUN de comunicacién y la accion seleccionada con el

parametro 3018 FUNC FALLO COMUN.

SELECCION DE LA FUENTE DE LA SENAL DE REFERENCIA DEL REGULADOR PID

4010/ SEL PUNTO COMUNIC Referencia de control PID (REF2)
4110/ CONSIG COMUNIC+EA1
4210

COMUNIC*EA1
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Interfaz de control por bus de campo

La comunicacion entre un sistema de bus de campo y el convertidor consiste en
palabras de datos de entrada y salida de 16 bits. El convertidor soporta el uso de un
maximo de 10 palabras de datos en cada direccion.

Los datos transformados del convertidor al controlador de bus de campo se definen
con el grupo de parametros 54 ENTR DATOS DE ABC y los datos transformados del
controlador al convertidor se definen con el grupo 55 SAL DATOS DE ABC.

Red de bus de campo

Médulo de bus de campo Marcha, paro,
T Selec. entr. selec. dir.
datos 4 = Palabra de SIN SEL
| ENTR. estado P ] \
| | DATOS || | / <«l5=ACT1 D 5
inertaz ! 6=ACT2" >
Seaa 10 Par. 0101...9915 1001/1002
campo | 5401/.../15410
| Seleccién
|
|| p3nk Seleccion REF1
DATOS sal. datos
7 1 = Palabra de - PANEL—
l control ") L \
| o [ N\ »|2=REF1 " L |2 comunic
| 3=REF2 ") >
Par. 0101...9915 1103
5501/...15510
Seleccién
R Algunos adaptadores de bus de campo correlacionan
estos datos automaticamente. Consulte el manual de PANEL |
usuario del adaptador de bus de campo correspondiente \
para utilizar direcciones virtuales. 2 COMUNIC_|
2) véanse también otros parametros de seleccién -
COMUNIC.
1106

Palabra de control y palabra de estado

La palabra de control (CW, Control Word) es el medio principal de controlar el
convertidor desde un sistema de bus de campo. El controlador de bus de campo
envia la palabra de control al convertidor. El convertidor cambia entre sus estados de
conformidad con las instrucciones codificadas en bits de la palabra de control.

La palabra de estado (SW, Status Word) es un cédigo que contiene informacion de
estado enviada por el convertidor al controlador de bus de campo.
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Referencias

Las referencias (REF) son enteros de 16 bits con signo. Una referencia negativa
(que indica direccion de giro invertida) se forma calculando el complemento de dos a
partir del valor de referencia positiva correspondiente. El contenido de la palabra de
cada referencia se puede utilizar como referencia de velocidad o de frecuencia.

Valores actuales

Los valores actuales (ACT) son palabras de 16 bits que contienen informacion acerca
de las operaciones seleccionadas del convertidor.

Perfil de comunicacion

La comunicacion entre el convertidor y el adaptador de bus de campo soporta el
perfil de comunicacion DCU. El perfil DCU amplia la interfaz de control y estado a
32 bits.

Red de Adaptador de bus de campo Convertidor
bus de
campo

Perfil de convertidor
estandar del sector
(por ejemplo, PROFIdrive)

1)
[—p| Conversion de datos |

Selecc.

S

2)

ABB drives

Conversion de datos |

¢Jv

Transparent 16

Referencia opcional,
_p| adaptacién a escala |
del valor actual

Transparent 32

1) Perfil DCU

2) Seleccion a través de los parametros de configuracion del adaptador de bus de campo
(grupo de parametros 571 MOD COMUNIC EXT)

Para el contenido de las palabras de estado y de control del perfil DCU, véase el
apartado Perfil de comunicaciéon DCU en la pagina 3517.
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Referencias del bus de campo

Seleccién y correccién de la referencia

La referencia de bus de campo (llamada COMUNIC en contextos de seleccion de sefia-
les) se selecciona ajustando un parametro de seleccion de referencia (1703 SELEC
REF10 1106 SELEC REF2) a COMUNIC, COMUNIC+ EA1 0 COMUNIC* EA1. Cuando
el parametro 1703 o 1106 se ajusta a COMUNIC, la referencia de bus de campo se reen-
via sin correcciones. Cuando el parametro 1703 o 1106 se ajusta a COMUNIC+ EA1 o
COMUNIC* EA1, la referencia de bus de campo se corrige empleando la entrada analo-
gica EA1 del modo mostrado en los ejemplos siguientes para el perfil DCU.

Con el perfil DCU el tipo de referencia de bus de campo puede ser en Hz, rpm o
porcentaje. En los ejemplos siguientes, la referencia esta en rpm.

Ajuste Cuando COMM > 0 rpm Cuando COMM < 0 rpm
COMU- COMUNIC/1000 + (EA(%) - 50%) - COMUNIC/1000 + (EA(%) - 50%) -
NIC+ (MAX-MIN) (MAX-MIN)
EA1 )
Referencia
corregida (rpm)
A o REF
Limite max. COMUNIC -1500000 -750000 0
1500 — — — - “ | Limite min % 0
EA7100% ¢ !
RS |
I, |
7501 — - - = = -7500
EA£50%
o' |
o EALO% .
oke ° . Limite min. 1500
0 750000 1500000 = REF Limite max. v
COMUNIC )
Referencia
corregida (rpm)
Referencia
corregida (rpm) REF
A COMUNIC_-1500000 750000 0
1500 i - i T 0
\ | Limtemax. | - _ _ _ _ _ ) 300
1200 — - — T - Limite min.
EA>T00% ,+°
7507 et -750
Ed=30% |
: = 0% imite mi
s00kes LPA=O o Limite min. . ’ E 1200
| | Limite max. ! [
0 . g REF L - - -+t - - — 1-1500
0 750000 1500000 COMUNIC v
Referencia

corregida (rpm)

El limite maximo se define con el parametro 1105 REF1 MAXIMO | 1108 REF2

MAXIMO.

El limite minimo se define con el parametro 1104 REF1 MINIMO | 1107 REF2

MINIMO.
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Ajuste Cuando COMM > 0 rpm Cuando COMM < 0 rpm
COMU- (COMM/1000) - (EA(%) / 50%) (COMM/1000) - (EA(%) / 50%)
NIC*

EA1 Referencia

corregida (rpm)

REF
A Limite max. COMUNIC-1500000 -750000 0
1500 ‘ - Limite min.~ " EA= 0%, 7°
0’ [ .
| . | | .
EA = f00%5A = 50% : :/'
750F — f — &' — — L ——— ¢/ —1-750
* | o'
R [ EA = &0%
* | | ! ’
o : ‘ o ] R =100%
0 EA=0% J_injitgrqin. Limite max. K _ _ _ 11500
0 750000 1500000 = REF v
COMUNIC Referencia
corregida (rpm)
Referencia
corregida (rpm)
A REF
4500F — — — = — — — - COMUNIC -1500000 -750000 0
T : - ; 0
1200 \ | Limitemax. | Limite min. | EA=0% -300
EA= /0% .+ : e
750 — A geto L - 2 /150
"Aé‘fso% ‘ et EAF100%
300 ¥£° | EA=0%  Limitemin. | Limitemax.  EA=50%
‘ : ‘ © - 7 1-1200
0 s ___pREF L+ _ _ {-1500
0 750000 1500000 COMUNIC Y
Referencia

corregida (rpm)

El limite maximo se define con el parametro 1105 REF1 MAXIMO | 1108 REF2

MAXIMO.

El limite minimo se define con el parametro 1104 REF1 MINIMO | 1107 REF2

MINIMO.

Si la red emplea el perfil de convertidor ODVA AC/DC vy el convertidor opera en el
modo escalar, la unidad de referencia de la velocidad de bus de campo siempre es
rpm. El médulo de adaptador de bus de campo puede proporcionar al convertidor
una referencia de frecuencia si se ha establecido el parametro FB PAR 23 ODVA
SPEED SCALE o FB PAR 10 ODVA SPEED SCALE, pero esto podria no garantizar
una referencia de velocidad exacta. Si no hay una referencia de velocidad precisa y
se utiliza la referencia EXT1, ajuste el parametro 7703 SELEC REF1 a ODVA HZ
REF (36) para convertir la referencia de velocidad de ODVA AC/DC vy tipo de valor
actual a Hz. Ademas puede establecer la posicion de la coma decimal para los
valores de referencia de frecuencia ODVA si selecciona el formato de escalado
correcto con el parametro 17709 ODVA HZ REF SEL.

Nota: La conversion de referencia ODVA AC/DC sélo esta disponible para EXT1 en
el modo escalar. Las redes compatibles son Ethernet/IP y DeviceNet.
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Escalado de la referencia de bus de campo

Las referencias de bus de campo REF1 y REF2 se escalan para el perfil DCU tal
como se muestra en las tablas siguientes.

Nota: Cualquier correccion de la referencia (véase el apartado Seleccion y
correccion de la referencia en la pagina 365) se aplica antes del escalado.

Referencia | Rango Tipo de Escalado Comentarios
referencia
REF1 -214783648 | Velocidad | 1000 =1 rpm /1 Hz | Referencia final limitada por
o 1104/1105. Velocidad actual
+214783647 | frecuencia del motor limitada por
2001/2002 (velocidad) o por
200712008 (frecuencia).
REF2 -214783648 | Velocidad | 1000 = 1% Referencia final limitada por
o 1107/1108. Velocidad actual
+214783647 | frecuencia del motor limitada por
2001/2002 (velocidad) o por
2007/2008 (frecuencia).
Par 1000 = 1% Referencia final limitada por
2015/2017 (par 1) o
2016/2018 (par 2).
Referencia | 1000 = 1% Referencia final limitada por
PID 4012/4013 (serie PID 1) o
4112/4113 (serie PID 2).

Nota: Los ajustes de los parametros 1104 REF1 MINIMO'y 1107 REF2 MINIMO no
tienen efecto en el escalado de referencia.

Tratamiento de referencias

El tratamiento de las referencias es idéntico para el perfil ABB Drives (bus de campo
integrado) y el perfil DCU. Véase el apartado Tratamiento de referencias en la
pagina 341.

Adaptacion a escala del valor actual

El escalado de los enteros enviados al maestro como valores actuales depende de la
funcion seleccionada. Véase el capitulo Sefiales actuales y parametros en la
pagina 179.



368 Control de bus de campo con adaptador de bus de campo



Anadlisis de fallos 369

Analisis de fallos

Contenido de este capitulo

Este capitulo explica cédmo restaurar los fallos y ver el historial de fallos. También
detalla todos los mensajes de alarma y fallo, incluyendo la causa posible y las
acciones de correccion.

Seguridad

ADVERTENCIA: Sdlo los electricistas cualificados deben llevar a cabo el
mantenimiento del convertidor. Lea las instrucciones de seguridad en el
capitulo Seguridad en la pagina 17 antes de iniciar cualquier trabajo en el
convertidor.

Indicaciones de alarma y fallo

Los fallos se indican con un LED rojo. Véase el apartado LEDs en la pagina 395.

Un mensaje de alarma o fallo en la pantalla del panel indica un estado anormal del
convertidor. La mayoria de causas de alarmas y fallos pueden identificarse y corre-
girse con la informacién proporcionada en este capitulo. En caso contrario, pongase
en contacto con un representante de ABB.

Para visualizar las alarmas en el panel de control, ajuste el parametro 1670 ALARMAS
PANEL al valor 1 (SI).

El numero de cddigo de cuatro digitos que aparece entre paréntesis tras el fallo se
refiere a la comunicacion de bus de campo. Véanse los capitulos Control de bus de
campo con bus de campo integrado en la pagina 331y Control de bus de campo con
adaptador de bus de campo en la pagina 357.
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Método de restauracion

El convertidor puede restaurarse pulsando la tecla % (panel de control basico) o %
(panel de control asistente), por la entrada digital o de bus de campo, o desconectando
la tension de alimentacion unos instantes. La fuente de la sefial de restauracion de
fallos se selecciona mediante el parametro 1604 SEL RESTAUR FALLO. Cuando se
haya eliminado el fallo, podra reiniciar el motor.

Historial de fallos

Cuando se detecta un fallo, éste se almacena en el historial de fallos. Los ultimos
fallos y alarmas se almacenan junto con una indicacion de la hora en que se
produjeron.

Los parametros 0401 ULTIMO FALLO, 0412 FALLO ANTERIOR 1y 0413 FALLO
ANTERIOR 2 almacenan los fallos mas recientes. Los parametros 0404...0409
muestran datos de funcionamiento del convertidor en el momento en que se produjo
el ultimo fallo. El Panel de control asistente proporciona informacion adicional acerca
del historial de fallos. Véase la seccion Modo Registrador de fallos en la pagina 99
para obtener mas informacion.
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Mensajes de alarma generados por el convertidor

cODIGO

ALARMA

CAUSA

ACCION

2001

SOBREINTENSIDAD
0308 bit 0

(funcién de fallo
programable 7610)

Regulador de limite
de intensidad de
salida activo.

Temperatura
ambiente elevada

Compruebe las condiciones
ambientales. La capacidad de
carga disminuye si la temperatura
ambiente en el emplazamiento
supera los 40 °C (104 °F). Véase
el apartado Derrateo en la

pagina 400.

Para mas informacion, véase el
fallo 0001 en Mensajes de fallo
generados por el convertidor en la
pagina 378.

2002 SOBRETENSION Regulador de sobre- |Para mas informacion, véase el
0308 bit 1 tension de CC activo. |fallo 0002 en Mensajes de fallo
(funcion de fallo generados por el convertidor en la
agina 378.
programable 7610) pag!
2003 SUBTENSION Regulador de subten- | Para mas informacion, véase el
0308 bit 2 sion de CC activo. fallo 0003 en Mensajes de fallo
generados por el convertidor en la
pagina 371.
2004 BLOQUEO DE No se permite el cam- | Compruebe el ajuste del parametro
DIRECCION bio de direccion. 1003 DIRECCION.
0308 bit 3
2005 COMUNICACION ES | Comunicacién por bus | Compruebe el estado de la comu-
0308 bit 4 de campo interrum- nicacion de bus de campo. Véase
. pida. el capitulo Control de bus de
(funcion de fallo campo con bus de campo inte-
programable 3078, grado en la pagina 331, capitulo
3019) Control de bus de campo con
adaptador de bus de campo en la
pagina 357 o manual del adapta-
dor de bus de campo correspon-
diente.
Compruebe los ajustes del
parametro de funcién de fallo.
Compruebe las conexiones.
Compruebe si el maestro puede
comunicar.
2006 FALLO EA1 La sefial de la entrada | Para mas informacion, véase el
0308 bit 5 analogica EA1 ha fallo 0007 en Mensajes de fallo
. caido por debajo del | generados por el convertidor en la
(funcion de fallo pro- | |imite definido en el | pagina 378.
gramable 3007, 3021) | parametro 3021 EA1
FALLO LIMIT.
2007 FALLO EA2 La sefial de la entrada | Para mas informacién, véase el
0308 bit 6 analogica EA2 ha fallo en 0008 Mensajes de fallo

(funcién de fallo pro-
gramable 3001, 3022)

caido por debajo del
limite definido en el
parametro 3022 EA2
FALLO LIMIT.

generados por el convertidor en la
pagina 378.
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CODIGO |ALARMA CAUSA ACCION
2008 PERDIDA DE PANEL | El panel de control Para mas informacion, véase el
i seleccionado como el |fallo 0070 en Mensajes de fallo
0308 bit 7 ) ¢
. lugar de control activo | generados por el convertidor en la
(funcion de fallo para el convertidor ha | pagina 378.
programable 3002)  |dejado de comunicar.
2009 EXCESO TEMP DISP |La temperatura de Compruebe las condiciones ambien-
0308 bit 8 los IGBT es exce- tales. Véase también el apartado
siva. El limite de Derrateo en la pagina 400.
?Iarma Idtepenge gell Compruebe el caudal de aire y el
c!ggvyeﬁidgirnano €l | funcionamiento del ventilador.

’ Compruebe la potencia del motor
con respecto a la potencia del
convertidor.

2010 TEMP MOTOR La temperatura del Para mas informacion, véase el
0308 bit 9 motor es excesiva fallo 0009 en Mensajes de fallo
. (o parece serlo). generados por el convertidor en la
(funcion de fallo Puede deberse a una |pagina 378.
programable carga excesiva, a
3005...3009/ 3503) | potencia insuficiente
del motor, a refrigera-
cion inadecuada o a
datos de partida inco-
rrectos.
La temperatura
medida del motor ha
superado el limite de
alarma ajustado
mediante el parame-
tro 3503 LIMITE DE
ALARMA.
2011 BAJA CARGA La carga del motor es | Compruebe si hay problemas en el
0308 bit 10 demasiado baja, p. €j., | equipo accionado.
uede deberse a un .
(funcién de fallo %ecanismo do libera- Compruebe los parametros de la
% - funcién de fallo.
programable cion en el equipo )
3013...3015) accionado. Compruebe la potencia del motor
con respecto a la potencia del
convertidor.
2012 MOTOR El motor funciona en | Comprobar la carga del motor y las
BLOQUEADO la region de bloqueo | especificaciones del convertidor.
0308 bit 11 Sﬁg"gg} pg;?ggﬁ/'g’ ;‘ Compruebe los parametros de la
(funcic’)n de fallo auna pgtencia del funcion de fallo.
programable motor insuficiente.
3010...3012)
2013 REARME Alarma de restaura- | Compruebe los ajustes del grupo
1) AUTOMATICO cién automatica. de parametros 31 REARME
2018 DORMIR PID La funcién dormir ha | Véase el grupo de parametros
1) 0309 bit 1 entrado en modo 40 CONJ PID PROCESO 1...

(funcién de fallo
programable 7610)

dormir.

41 CONJ PID PROCESO 2.
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CODIGO |ALARMA CAUSA ACCION
2019 MARCHA ID La marcha de Esta alarma forma parte del
0309 bit 2 identificacion del procedimiento normal de puesta en
motor esta activada. | marcha. Espere hasta que el
convertidor indique que se ha
completado la identificacién del
motor.
2021 PERMISO DE INICIO |No se ha recibido la | Compruebe el ajuste del parametro

1 NO DETECTADO
0309 bit 4

sefal de Permiso de
inicio 1.

1608 PERMISO DE INI 1.

Compruebe las conexiones de la
entrada digital.

Compruebe los ajustes de la
comunicacién por bus de campo.

2022 PERMISO DE INICIO |No se ha recibido la | Compruebe el ajuste del parametro
2 NO DETECTADO sefal de Permiso de | 7609 PERMISO DE INI 2.
0309 bit 5 inicio 2. Compruebe las conexiones de la
entrada digital.
Compruebe los ajustes de la
comunicacion por bus de campo.
2023 STOP EMERGENCIA | El convertidor ha Verifiqgue que sea seguro proseguir
0309 bit 6 recibido una orden de | el funcionamiento.
paro de emergencia y |\/elva a situar el pulsador de paro
se detiene siguiendo | 4o emergencia en su posicion
una rampa segun el | normal
tiempo de rampa ’
definido con el
parametro 2208
TIEMPO DESAC EM.
2024 ERROR ENCODER | Fallo de comunicacion | Compruebe el encoder y su
0309 bit 7 entre el encoder y el |cableado, el médulo de la interfaz
. mddulo de interfaz del | del encoder y su cableado y los
(funcién de fallo encoder y entre el ajustes del grupo de parametros
programable 5003) | modulo y el converti- | 50 ENCODER.
dor.
2025 PRIMERA MARCHA |La magnetizacion de |Espere hasta que el convertidor
0309 bit 8 identificacion del indique que se ha completado la
motor estd activada. |identificacion del motor.
Esta alarma forma
parte del procedi-
miento normal de
puesta en marcha.
2026 PERDIDA DE FASE | La tensién de CC del |Compruebe los fusibles de red.

DE ENTRADA
0309 bit 9

(funcién de fallo
programable 30176)

circuito intermedio
oscila debido a la falta
de una fase de poten-
cia de entrada o a un
fusible fundido.

Se genera la alarma
cuando el rizado de la
tensiéon de CC supera
el 14% de la tensién
nominal de CC.

Compruebe posibles desequilibrios
en la alimentacioén de entrada.

Compruebe los parametros de la
funcion de fallo.
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CAUSA

ACCION

El motor sincrono de
imanes permanentes
esta girando, se ha
seleccionado el modo
de inicio 2 (MAGN
CC) con el parametro
2101 FUNCION MAR-
CHA 'y se ha solici-
tado el arranque. El
convertidor advierte
de que no es posible
magnetizar con inten-
sidad de CC el motor
en giro.

Si es preciso arrancar con el motor
en giro, seleccione el modo de
inicio 1 (AUTO) con el parametro
2101 FUNCION MARCHA. En
caso contrario, el convertidor
arranca una vez detenido el motor.

CODIGO | ALARMA

2029 MOTOR BACK EMF
0309 bit 12

2035 PAR EMERG SEGUR

0309 bit 13

Se ha solicitado STO
(Safe Torque Off) y
funciona correcta-
mente.

Se ha ajustado el
parametro 3025
PARO DIAGNOSTIC
para responder con
una alarma.

Si esto no era la respuesta esperada
a una interrupcion del circuito de
seguridad, compruebe el cableado
del circuito de seguridad conectado
al terminal X1C de STO.

Si se precisa una respuesta dife-
rente, cambie el valor del parame-
tro 3025 PARO DIAGNOSTIC.

Nota: Debe restaurarse la sefial de
inicio (cambiada a 0) si se ha utili-
zado STO cuando el convertidor
estaba en funcionamiento.

) Incluso cuando Ia salida de relé esta configurada para indicar condiciones de alarma (por
ejemplo, el parametro 14017 SALIDA RELE SR1 =5 (ALARM) o 16 (FALLO/ALARM)), esta
alarma no se indica a través de una salida de relé.
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Alarmas generadas por el Panel de control basico

El Panel de control basico indica las alarmas del panel de control mediante un

cbdigo, ASxxx.

ejecutando una tarea.

CODIGO DE | CAUSA ACCION

ALARMA

5001 La unidad no responde. Compruebe la conexion del panel.

5002 Perfil de comunicacion no | Pongase en contacto con su representante
compatible. local de ABB.

5010 Copia de seguridad de los | Reintente la carga de parametros.
parametros del panel Reintente la descarga de parametros.
dafada.

5011 El convertidor se controla | Cambie el control del convertidor a modo de
desde otra fuente. control local.

5012 Direccion de giro Habilite el cambio de direccion. Véase el
bloqueada. parametro 7003 DIRECCION.

5013 El panel de control esta No es posible realizar arrancar desde el panel.
desactivado porque la Restaure el comando de paro de emergencia o
inhibicién de marcha estéd | elimine el comando de paro de tres hilos antes
activa. de arrancar desde el panel.

Véase el apartado Macro 3 hilos en la pagina
111y los parametros 71001 COMANDOS EXT1,
1002 COMANDOS EXT2y 2109 SEL PARO
EM.

5014 El panel de control esta Restaure el fallo del convertidor y reintente.
desactivado a causa de un
fallo del convertidor.

5015 El panel de control esta Desactive el bloqueo del modo de control local
desactivado porque el y reintente. Véase el parametro
blogqueo del modo de 1606 BLOQUEO LOCAL.
control local esta activo.

5018 No se encuentra el valor Poéngase en contacto con su representante
por defecto del parametro. |local de ABB.

5019 No se permite escribir un | Sélo se permite la restauracién de parametros.
valor de parametro distinto
de cero.

5020 El parametro o grupo de Poéngase en contacto con su representante
parametros no existe o el | local de ABB.
valor de parametro es
incoherente.

5021 El parametro o grupo de Poéngase en contacto con su representante
parametros esta oculto. local de ABB.

5022 El parametro esta prote- El valor del parametro es solo de lectura y, por
gido contra escritura. tanto, no se puede modificar.

5023 No se permite la modifica- | Pare el convertidor y cambie el valor del
cién de parametros cuando | parametro.
el convertidor esta en mar-
cha.

5024 El convertidor esta Espere hasta que complete la tarea.
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CODIGO DE | CAUSA ACCION
ALARMA
5025 Se esta cargando o Espere hasta que se complete la carga o
descargando software. descarga.
5026 El valor se encuentra en el | Péngase en contacto con su representante
limite minimo o por debajo | local de ABB.
de él.
5027 El valor se encuentra en el | Péngase en contacto con su representante
limite maximo o por local de ABB.
encima de él.
5028 Valor no valido. Poéngase en contacto con su representante
local de ABB.
5029 La memoria no esta lista. | Reintente.
5030 Peticion no valida. Pdngase en contacto con su representante
local de ABB.
5031 El convertidor no esta listo | Compruebe la alimentacién de entrada.
para el funcionamiento,
debido, por ejemplo, a una
baja tension de CC.
5032 Error de parametro. Pdngase en contacto con su representante
local de ABB.
5040 Error en la descarga de
parametros. El juego de | Fjecyte Ia funcion de carga antes de la
parametros seleccionado descarga
no esta en la copia de '
seguridad de parametros
actual.
5041 La copia de seguridad de | Pdngase en contacto con su representante
parametros no cabe enla |local de ABB.
memoria.
5042 Error en la descarga de Ejecute la funcién de carga antes de la
parametros. El juego de descarga.
parametros seleccionado
no esta en la copia de
seguridad de parametros
actual.
5043 No hay inhibicién de
marcha
5044 Error al restaurar la copia | Compruebe que el archivo sea compatible con
de seguridad de el convertidor.
parametros.
5050 Carga de parametros Reintente la carga de parametros.
cancelada.
5051 Error en el archivo. Péngase en contacto con su representante
local de ABB.
5052 Fallo en la carga de Reintente la carga de parametros.
parametros.
5060 Descarga de parametros Reintente la descarga de parametros.
cancelada.
5062 Fallo en la descarga de Reintente la descarga de parametros.
parametros.
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CODIGO DE | CAUSA ACCION

ALARMA

5070 Error de escritura en la Poéngase en contacto con su representante
memoria de copia de local de ABB.
seguridad del panel.

5071 Error de lectura en la Poéngase en contacto con su representante
memoria de copia de local de ABB.
seguridad del panel.

5080 No se permite el funciona- | Pase al modo de control local.
miento porque el converti-
dor no esta en modo de
control local.

5081 No se permite el funciona- | Compruebe la causa y restaure el fallo.
miento porque hay un fallo
activo.

5083 No se permite el funciona- | Compruebe el ajuste del parametro
miento porque el bloqueo | 1602 BLOQUEO PARAM.
de parametros esta acti-
vado.

5084 No se permite el funciona- | Espere hasta que complete la tarea y vuelva a
miento porque el converti- | intentarlo.
dor esta realizando una
tarea.

5085 Ha fallado la descarga de | Compruebe que los tipos del convertidor de
parametros desde el con- | origen y de destino sean iguales, es decir,
vertidor de origen al de ACS355. Consulte la etiqueta del cédigo de tipo
destino. del convertidor.

5086 Ha fallado la descarga de | Compruebe que las designaciones de tipo del
parametros desde el con- | convertidor de origen y de destino sean iguales.
vertidor de origen al de Véanse las etiquetas de designacion de tipo de
destino. los convertidores.

5087 Ha fallado la descarga de | Compruebe que la informacién del convertidor
parametros desde el con- | de origen y de destino sea igual. Véanse los
vertidor de origen al de parametros del grupo 33 INFORMACION.
destino porque los juegos
de parametros no son
compatibles.

5088 Fallo de funcionamiento a | PAngase en contacto con su representante
causa de un error en la local de ABB.
memoria del convertidor.

5089 Fallo en la descarga a Pdéngase en contacto con su representante
causa de un error CRC. local de ABB.

5090 Fallo en la descarga a Poéngase en contacto con su representante
causa de un error de pro- | local de ABB.
cesamiento de datos.

5091 Fallo de funcionamiento a | Péngase en contacto con su representante
causa de un error de para- | local de ABB.
metros.

5092 Ha fallado la descarga de | Compruebe que la informacion del convertidor

parametros desde el con-
vertidor de origen al de
destino porque los juegos
de parametros no son
compatibles.

de origen y de destino sea igual. Véanse los
parametros del grupo 33 INFORMACION.
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Mensajes de fallo generados por el convertidor

CODIGO |FALLO CAUSA ACCION
0001 SOBREINTENSIDAD | La intensidad de salida
(2310) ha superado el valor de
. disparo.
0305 bit 0

Cambio subito de la
carga o bloqueo

Compruebe la carga del motor y
los mecanismos.

Tiempo de aceleracion
insuficiente.

Compruebe el tiempo de acelera-
cién (2202 y 2205). Compruebe
la posibilidad de usar control vec-
torial.

Datos del motor
incorrectos.

Compruebe que los datos del
motor (Grupo 99) son iguales a
los valores especificados en la
placa de caracteristicas del
motor. Si se usa control vectorial,
efectie una marcha de ID (9970).

El motor y/o el conver-
tidor es demasiado
pequefio para la aplica-
cion.

Compruebe el dimensionado.

Cables de motor dafia-
dos, motor dafiado o
conexiéon del motor
incorrecta (estre-
lla/triangulo).

Compruebe el motor, el cable de
motor y las conexiones
(incluyendo las fases).

Fallo interno del con-
vertidor. El convertidor
da un fallo de sobrein-
tensidad tras una
orden de marcha
incluso cuando el
motor no esta conec-
tado (use control esca-
lar en esta prueba).

Sustituya el convertidor.

Ruido de alta frecuen-
cia en lineas STO.

Compruebe el cableado de STO
y elimine las fuentes de ruido
cercanas.
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CODIGO |FALLO CAUSA ACCION
0002 SOBRETENSION CC | Tensién de CC del cir-
(3210) cuito intermedio exce-
) siva. El limite de
0305 bit 1

disparo por sobreten-
sién de CC es de

420 V para convertido-
res de 200 V y de

840 V para convertido-
res de 400 V.

La tension de alimenta-
cion es demasiado alta
o contiene demasiado
ruido. Sobretensiones
estaticas o transitorias
en la fuente de poten-
cia de entrada.

Compruebe el valor de la tension
de entrada y las sobretensiones
estaticas o transitorias en la
alimentacion de entrada.

Si se esta usando el
convertidor en una red
flotante, puede apare-
cer un fallo de sobre-
tension de CC.

En una red flotante, retire el
tornillo EMC del convertidor.

Si aparece un fallo de
sobretensién durante
la deceleracion, las
causas posibles son:

» Controlador de sobre-
tension desactivado.

+ Tiempo de decelera-
cion demasiado
breve.

* Chopper de frenado
defectuoso o subdi-
mensionado.

Compruebe que el regulador
de sobretension esté activado
(parametro 2005 CTRL
SOBRETENS).

Compruebe el tiempo de
deceleracion (2203, 2206).

Compruebe el choppery la
resistencia de frenado (si se
utilizan). Cuando se utilizan el
chopper vy la resistencia de
frenado se debe desactivar el
control de sobretension de CC
(parametro 2005 CTRL
SOBRETENS). Modifique el
convertidor para equiparlo con
un chopper de frenado y una
resistencia de frenado.
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CODIGO |FALLO CAUSA ACCION
0003 EXCESO TEMP La temperatura de los
DISP IGBT del convertidor
es excesiva. El limite
(4210), de disparo por fallo
0305 bit 2 depende del tipo y el
tamafo del convertidor.
La temperatura Compruebe las condiciones
ambiente es ambientales. Véase también el
demasiado alta. apartado Derrateo en la
pagina 400.
El aire no puede Compruebe el caudal de aire y el
circular libremente a espacio libre por encima y por
través del convertidor. | debajo del convertidor (vease el
apartado Espacio libre alrededor
del convertidor en la pagina 34).
El ventilador no fun- Compruebe el funcionamiento
ciona correctamente. del ventilador.
Sobrecarga del Se permite una sobrecarga del
convertidor 50% durante un minuto cada diez
minutos. Si se usa una frecuen-
cia de conmutacion mas alta
(parametro 2606), siga las reglas
de Derrateo en la pagina 400.
0004 CORTOCIRCUITO Cortocircuito en los
(2340) cables de motoroen el
. motor.
0305 bit 3
Motor o cable de motor | Compruebe el motor y el aisla-
dafado. miento del cable. Compruebe el
bobinado del motor.
Fallo interno del conver- | Sustituya el convertidor.
tidor. El convertidor da
un fallo de sobreintensi-
dad tras una orden de
marcha incluso cuando
el motor no esta conec-
tado (use control esca-
lar en esta prueba).
Ruido de alta frecuen- | Compruebe el cableado de STO
cia en lineas STO. y elimine las fuentes de ruido
cercanas.
0006 SUBTENSION CC Tensién de CC del cir- | Compruebe la alimentacion y los

(3220)
0305 bit 5

cuito intermedio insufi-
ciente.

fusibles de entrada.

Controlador de subten-
sion desactivado.

Compruebe que el regulador de
subtensién esté activado
(parametro 2006 CTRL
SUBTENSION).

Pérdida de fase de red.

Mida la tensién de entrada y de
CC durante el inicio, el paro y el
funcionamiento mediante un
multimetro o compruebe el
parametro 0707 TENSION BUS
CcC.
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CODIGO |FALLO CAUSA ACCION

Fusible fundido. Compruebe el estado de los
fusibles de entrada.

Fallo interno del puente | Sustituya el convertidor.
rectificador.

0007 FALLO EA1 La sefial de la entrada

(8110) analégica EA1 ha
) caido por debajo del

0305 bit 6 limite definido en el

(funcion de fallo parametro 3021 EA1

programable 30017, FALLO LIMIT.

3021) La sefal de la entrada | Compruebe la fuente y las
analdgica es débil o conexiones de la entrada
inexistente. analogica.

La sefal de la entrada | Compruebe los parametros 3001
analdgica es inferior al | EA<FUNCION MIN'y 3021 EA1
limite de fallo. FALLO LIMIT.
0008 FALLO EA2 La sefial de la entrada
(8110) analdgica EA2 ha
) caido por debajo del
0305 bit 7 limite definido en el

(funcion de fallo
programable 3001,
3022)

parametro 3022 EA2
FALLO LIMIT.

La seifal de la entrada
analogica es débil o
inexistente.

Compruebe la fuente y las cone-
xiones de la entrada analdgica.

La sefial de la entrada
analdgica es inferior al
limite de fallo.

Compruebe los parametros 3001
EA<FUNCION MIN'y 3021 EA1
FALLO LIMIT.




382 Anélisis de fallos

CODIGO |FALLO CAUSA ACCION
0009 EXCESO TEMP La estimacioén de tem-
MOTOR peratura del motor es
(4310) demasiado alta.
0305 bit 8 Carga excesiva o Compruebe las especificaciones,

(funcién de fallo
programable
3005...3009 | 3504)

potencia insuficiente
del motor.

la carga y la refrigeracion del
motor.

Datos de partida
incorrectos.

Compruebe los datos de partida.

Compruebe los parametros de la
funcién de fallo 3005...3009.

Minimice la compensacion IR
para evitar el calentamiento
(parametro 2603 TENS COMP
IR).

Compruebe la frecuencia del
motor (una baja frecuencia de
funcionamiento con una alta
intensidad de entrada puede
provocar este fallo).

Deje enfriar el motor. El tiempo
necesario de enfriamiento depende
del valor del parametro 3006
TIEMPO TERM MOT. La estima-
cién de temperatura del motor dis-
minuye sélo cuando el convertidor
recibe alimentacion.

La temperatura medida
del motor ha superado
el limite de fallo ajus-
tado con el parametro
3504 LIMITE DE
FALLO.

Compruebe el valor del limite de
fallo.

Compruebe que el numero real
de sensores corresponda al valor
ajustado por el parametro

3501 TIPO DE SENSOR.

Deje enfriar el motor. Procure su
correcta refrigeracion: Compruebe
el ventilador de refrigeracion, lim-
pie las superficies de refrigeracion,
etc.
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CODIGO |FALLO CAUSA ACCION
0010 PERD PANEL El panel de control Compruebe la conexién del
(5300) seleccionado como el | panel.
) lugar de control activo 4
0305 bit 9 para el convertidor ha %%rgg;udegef;ﬁg parametros de la
(funcion de fallo dejado de comunicar. Compruebe el ;;arémetro 3002
programable 3002) ERROR COM PANEL.
Compruebe el conector del panel
de control.
Vuelva a colocar el panel de
control en la plataforma de
soporte.
Si el convertidor estd en modo de
control remoto (REM) y esta
ajustado para aceptar una orden
de marcha/paro o de direccién o
referencias a través del panel de
control:
Compruebe los ajustes de los
grupos 10 MARCHA/PARO/DIR y
11 SELEC REFERENCIA .
0011 ERR MAR ID La marcha de ID no se | Compruebe la conexion del
(FF84) ha completado motor.
0305 bit 10 correctamente. Compruebe los datos de partida
(grupo 99 DATOS DE PARTIDA).
Compruebe la velocidad maxima
(parametro 2002). Debe ser, por
lo menos, un 80% de la velocidad
nominal del motor (parametro
9908).
Asegurese de que la Marcha de
ID se ha realizado segun las ins-
trucciones del apartado Procedi-
miento de Marcha de ID en la
pagina 72.
0012 MOTOR El motor funciona en la | Comprobar la carga del motor y
BLOQUEADO region de bloqueo las especificaciones del
(7121) debido, por ejemplo, a | convertidor.
; una carga excesiva 0 a | compruebe los parametros de la
0305 bit 11 una potencia del motor | fyncion de fallo 3010...3012.
(funcién de fallo insuficiente.
programable
3010...3012)
0014 FALLO EXT 1 Fallo externo 1. Compruebe si existen fallos en
(9000) los dispositivos externos.
; Compruebe el ajuste del
0305 bit 13 parametro 3003 FALLO
(funcién de fallo EXTERNO 1.
programable 3003)
0015 FALLO EXT 2 Fallo externo 2. Compruebe si existen posibles
(9001) fallos en los dispositivos
externos.
0305 bit 14

(funcién de fallo
programable 3004)

Compruebe el ajuste del
parametro 3004 FALLO
EXTERNO 2.
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CODIGO |FALLO CAUSA ACCION
0016 FALLO TIERRA El convertidor ha Compruebe el motor.
(2330) dete‘itadot.“” fallo dle Compruebe el cable de motor.
0305 bit 15 puesia a lierra en € La longitud del cable de motor no
! motor o el cable de debe superar las
(funcion de fallo motor. especificaciones maximas.
programable 3017) Véase el apartado Datos de
conexion del motor en la
pagina 409.
Nota: Desactivar el fallo a tierra
podria dafar el convertidor.
Fallo interno del Un cortocircuito interno puede
convertidor. provocar una indicacion de fallo a
tierra. Esto ocurre si aparece el
fallo 0001 tras desactivar el fallo
a tierra. Sustituya el convertidor.
0017 BAJA CARGA La carga del motor es | Compruebe si hay problemas en
(FFBA) demasiado baja, p. €j., |el equipo accionado.
0306 bit 0 puede _debezjse aun Compruebe los parametros de la
i mecanismode | funcion de fallo 3070...3012.
(funcion de fallo liberacién en el equipo )
programable accionado. Comprobar la potencia del motor
3073...3015) con respecto a la potencia del
convertidor.
0018 FALLO TERM La temperatura del Compruebe que la temperatura
(5210) convertidor supera el ambiente no sea demasiado
) valor de servicio del baja.
0306 bit 1 termistor.
Fallo interno del con- | Sustituya el convertidor.
vertidor. El termistor
usado para la medicion
de la temperatura
interna del convertidor
esta abierto o tiene un
cortocircuito.
0021 MED INTENS Fallo interno del con- Sustituya el convertidor.
(2211) vertidor. La medicion de
. intensidad se encuentra
0306 bit 4 fuera de rango.
0022 FASE RED La tension de CC del Compruebe los fusibles de red y
(3130) circuito intermedio la instalacion.
) oscila debido a la falta | com ; i
pruebe posibles desequili-
0306_?” S de una fase de poten- | yrjng’en I3 alimentacion de
(funcion de fallo ciade entradaoaun |gntrada.
programable 3076) fusible fundido.
Compruebe la carga.
Se produce el disparo | Compruebe los parametros de la
cuando el rizado de la | funcion de fallo 26719
tensién de CC supera | ESTABILIZADOR DC.
el 14% de la tensién
nominal de CC.
0023 ENCODER Fallo de comunicacién | Compruebe el encoder y su
(7301) entre el encoder y el cableado, el médulo de la interfaz
) médulo de interfaz del | del encoder y su cableado y los
0306 bit 6 encoder y entre el ajustes del grupo de parametros
(funcion de fallo madulo y el converti- 50 ENCODER.
programable 5003) | dor.
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CODIGO |FALLO CAUSA ACCION
0024 SOBREVELOCIDAD | El motor gira mas Compruebe los ajustes de
(7310) rapido que el 120% de | frecuencia minima/maxima
) la mayor velocidad (parametros 2001 VELOCIDAD
0306 bit 7 permitida debido a una | MINIMA y 2002 VELOCIDAD
velocidad MAXIMA).
maxima/minima mal Compruebe la idoneidad del par
ajustada, un par de de frenado del motor.
frenado insuficiente o R
cambios en la carga al Compruebe la aplicabilidad del
utilizar referencia de | control del par.
par. Verifique si se requiere un
Los limites del rango | chopper y resistencia(s) de
de funcionamiento se | frenado.
ajustan con los para-
metros 2001 VELOCI-
DAD MINIMA y 2002
VELOCIDAD MAXIMA
(con control vectorial) o
2007 FRECUENCIA
MIN'y 2008 FRE-
CUENCIA MAXIMA
(con control escalar).
0027 ARCHIVO CONFIG Error en el archivo de | Sustituya el convertidor.
(630F) configuracion interna.
0306 bit 10
0028 ERR SERIE 1 Comunicacién por bus | Compruebe el estado de la
(7510) de campo comunicacion de bus de campo.
. interrumpida. Véase el capitulo Control de bus
0306 bit 11 de campo con bus de campo
(funcién de fallo integrado en la pagina 331, capi-
programable 3018, tulo Control de bus de campo con
3019) adaptador de bus de campo en la
pagina 357 o manual del adapta-
dor de bus de campo correspon-
diente.
Compruebe los ajustes del para-
metro de funcién de fallo 3078
FUNC FALLO COMUN'y 3019
TIEM FALLO COMUN.
Compruebe las conexiones y/o la
posible presencia de ruido en
linea.
Compruebe si el maestro puede
comunicar.
0029 ARCH CON BCI Error de lectura del Error en la lectura de los archivos
(6306) archivo de de configuracion para el bus de
) configuracion. campo integrado. Véase el
0306 bit 12 manual del usuario del bus de
campo.
0030 FORZAR DISPARO | Orden de disparo El disparo por fallo fue causado

(FF90)
0306 bit 13

recibida desde el bus
de campo.

por el bus de campo. Véase el
manual del usuario del bus de
campo.
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CODIGO |FALLO CAUSA ACCION
0034 FASE MOTOR Fallo del circuito del Compruebe el motor y el cable

(FF56) motor debido a la falta | de motor.

0306 bit 14 de ‘r‘]nfa Iflasendell pwlqt%r O | Compruebe el relé de termistores
aun fallo en e'rele de | ga| motor (si se usa).
termistores del motor
(utilizado en la medi-
ciéon de temperatura
del motor).

0035 CABLEADO SAL Conexion incorrecta de | Posible error del cableado de

(FF95) la potencia de entrada | potencia detectado. Compruebe

) y del cable de motor que las conexiones de la poten-

0306 bit 15 {es decir, el cable de | cia de entrada no estén conecta-

(funcién de fallo potencia de entrada das a la salida del convertidor.

programable 3023) | esta conectado al Se puede producir el fallo si la
motor del convertidor). | otencia de entrada es un sis-

tema conectado a tierra en trian-

gulo y la capacitancia del cable

de motor es alta. Este fallo puede

desactivarse mediante el para-

metro 3023 FALLO CABLE.
0036 INCOMPATIBLE SW | El software cargado no | El software cargado no es

(630F) es compatible. compatible con el convertidor.

) Poéngase en contacto con su

0307 bit 3 representante local de ABB.

0037 SOBRETEMP CB La tarjeta de control del | Compruebe si la temperatura

(4110) convertidor se ha reca- | ambiente es demasiado alta.

) lentado. El limite de ; ; 4

0305 bit 12 disparo por fallo es de g)\?erﬂgauoebe si el ventilador esta
95 °C. '

Compruebe si existen
obstrucciones en el caudal de
aire.
Compruebe el dimensionamiento
y refrigeracién del armario.

0044 PAR EMERG Se ha solicitado STO | Si esto no era la respuesta espe-

SEGUR (Safe Torque Off) y rada a una interrupcion del cir-

(FFAO0) funciona correcta- cuito de seguridad, compruebe el

) mente. cableado del circuito de seguri-

0307 bit 4 dad conectado al terminal X1C
Se ha ajustado el de STO
parametro 3025 PARO | Si se precisa una respuesta dife-
DIAGNOSTIC para rente, cambie el valor del para-
responder con un fallo. | metro 3025 PARO DIAGNOSTIC.

Restaure el fallo antes de
arrancar.
0045 PES1 PERDIDO El canal de entrada 1 | Compruebe el cableado y la

(FFA1) de STO (Safe Torque | apertura de los contactos del

) Off) no se ha desexci- | circuito STO.

0307 bit 5 tado, pero el canal 2 si.

Puede haber una ave-
ria que impida la aper-
tura de los contactos
del canal 1 o existir un
cortocircuito.
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CODIGO |FALLO CAUSA ACCION
0046 PES2 PERDIDO El canal de entrada 2 | Compruebe el cableado y la
(FFA2) de STO (Safe Torque | apertura de los contactos del
) Off) no se ha desexci- | circuito STO.
0307 bit 6 tado, pero el canal 1 si.
Puede haber una ave-
ria que impida la aper-
tura de los contactos
del canal 2 o existir un
cortocircuito.
0101 SERF CORRUPT Error interno del Sustituya el convertidor.
(FF55) convertidor.
0307 bit 14
0103 SERF MACRO
(FF55)
0307 bit 14
0201 DSP T1 OVERLOAD | Error interno del Si se usa el bus de campo,
(6100) convertidor. compruebe la comunicacion, los
0307 bit 13 ajustes y los contactos. Anote el
cédigo de fallo y péngase en
contacto con su representante
local de ABB.
0202 DSP T2 OVERLOAD
(6100)
0307 bit 13
0203 DSP T3 OVERLOAD
(6100)
0307 bit 13
0204 DSP STACK ERROR
(6100)
0307 bit 12
0206 CB ID ERROR Error interno del Sustituya el convertidor.
(5000) convertidor.
0307 bit 11
1000 PAR HZRPM Ajuste incorrecto del Compruebe los ajustes de los
(6320) parametro de limite de | parametros. Compruebe que se
0307 bit 15 velocidad/frecuencia. | cumpla lo siguiente:

* 2001 VELOCIDAD MINIMA <
2002 VELOCIDAD MAXIMA

* 2007 FRECUENCIA MIN <
2008 FRECUENCIA MAXIMA

* 2001 VELOCIDAD MINIMA /
9908 VELOC NOM MOTOR,
2002 VELOCIDAD MAXIMA |
9908 VELOC NOM MOTOR,
2007 FRECUENCIA MIN |
9907 FREC NOM MOTOR y
2008 FRECUENCIA MAXIMA |
9907 FREC NOM MOTOR se
hallan dentro del rango.
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cODIGO

FALLO

CAUSA

ACCION

1003

PAR ESCALA EA
(6320)
0307 bit 15

Escalado incorrecto de
la sefial de la entrada
analogica EA.

Compruebe los ajustes del grupo
de parametros 13 ENTRADAS
ANALOG. Compruebe que se
cumpla lo siguiente:

* 1301 MINIMO EA1 <
1302 MAXIMO EA1

» 1304 MINIMO EA2 <
1305 MAXIMO EA2.

1004

PAR ESCALA SA
(6320)
0307 bit 15

Escalado incorrecto de
la sefial de la salida
analdgica SA.

Compruebe los ajustes del grupo
de parametros 15 SALIDAS
ANALOG. Compruebe que se
cumpla lo siguiente:

+ 1504 MINIMO SA1 <
1505 MAXIMO SA1.

1005

PAR PCU 2
(6320)
0307 bit 15

Ajuste incorrecto de la
potencia nominal del
motor.

Compruebe el ajuste del
parametro 9909 POT NOM MOT.
Se debe cumplir lo siguiente:

« 1,1 < (9906 INTENS NOM
MOT - 9905 TENSION NOM
MOT - 1,73/ Py) < 3,0

Donde Py = 1000 - 9909 POT
NOM MOT (si las unidades son
kw)

0 Py =746 - 9909 POT NOM
MOT (si las unidades son CV).

1006

PAR SR EXT
(6320)
0307 bit 15

(funcién de fallo
programable 3027)

Parametros de exten-
sion de salida de relé
incorrectos.

Compruebe los ajustes de los
parametros. Compruebe que se
cumpla lo siguiente:

* El médulo de salidas de relé
MREL-01 esta conectado al
convertidor. Véase el
parametro 0181 ESTADO
MOD EXT.

* 1402 SALIDA RELE SR2,
1403 SALIDA RELE SR3y
1410 SALIDA RELE SR4
tienen valores distintos de
cero.

Véase el MREL-01 output relay
module user's manual
(3AUA0000035974 [inglés]).

1007

PAR BUS C
(6320)
0307 bit 15

No se ha activado el
control por bus de
campo.

Compruebe los ajustes de los
parametros de bus de campo.
Véase el capitulo Control de bus
de campo con adaptador de bus
de campo en la pagina 357.
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CODIGO |FALLO CAUSA ACCION
1009 PAR PCU 1 Ajuste incorrecto de la | Compruebe los ajustes de los
(6320) velocidad/frecuencia parametros. Para un motor de
) nominal del motor. induccion debe cumplirse lo
0307 bit 15 siguiente:
* 1<(60-9907 FREC NOM
MOTOR / 9908 VELOC NOM
MOTOR) < 16
+ 0,8 <9908 VELOC NOM
MOTOR/ (60 - 9907 FREC
NOM MOTOR | 9913 PARES
POLOS MOT) < 0,992
Para un motor sincrono de
imanes permanentes debe
cumplirse lo siguiente:
* 9908 VELOC NOM MOTOR /
(60 - 9907 FREC NOM
MOTOR /9913 PARES
POLOS MOT)=1,0
1015 PAR U/F ADAPT Ajuste de tension Compruebe los ajustes de los
(6320) incorrecto en la parametros 2670 U1 DEFIN
) relacién de tension a USUAR ... 2617 F4 DEFIN
0307 bit 15 frecuencia (U/f). USUAR.
1017 PARAM CONF 1 Sélo dos de los siguien- | Desactivar la salida de
(6320) tes elementos pueden | frecuencia, la entrada de
) utilizarse simultanea- frecuencia o el encoder:
0307 bit 15 mente: Modulo de inter-

faz del encoder MTAC-
01, sefal de entrada de
frecuencia o sefial de
salida de frecuencia.

« cambie la salida del transistor
al modo digital (valor del
parametro 1804 MODO ST =
0 [DIGITAL)), o

* cambie la seleccion de entrada
de frecuencia a otro valor en
los grupos de parametros
11 SELEC REFERENCIA,

40 CONJ PID PROCESO 1,
41 CONJ PID PROCESO 2y
42PID TRIM / EXT, o

+ desactive (parametro 5002
ACTIVO ENCODER) y quite el
modulo de interfaz del encoder
MTAC-01.
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Fallos del bus de campo integrado

Los fallos del bus de campo integrado se pueden analizar supervisando los parametros

del grupo 53 PROTOCOLO BCI. Véase también el fallo/alarma ERR SERIE 1 (0028).
Sin dispositivo maestro

Si no hay ningun dispositivo maestro en linea, los valores de los parametros

5306 MENSAJ CORR BCly 5307 ERRORES CRC BCI permanece inalterado.

Accioén:

» Compruebe que el maestro de la red esté conectado y correctamente
configurado.

» Compruebe la conexion del cable.

Direcciones de dispositivos iguales

Si dos 0 mas dispositivos tienen la misma direccion, el valor del parametro
5307 ERRORES CRC BCI se incrementa con cada orden de lectura o escritura.

Accioén:

» Compruebe las direcciones de los dispositivos. Dos dispositivos en linea no
pueden tener la misma direccion.
Cableado incorrecto

Si se intercambian los hilos de comunicacién (el terminal A de un dispositivo se
conecta al terminal B de otro), el valor del parametro 5306 MENSAJ CORR BCI
permanece inalterado y el del parametro 56307 ERRORES CRC BCI se incrementa.

Accioén:

Compruebe la conexion de la interfaz RS-232/EIA-485.
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16

Mantenimiento y diagnoéstico
del hardware

Contenido de este capitulo

Este capitulo contiene instrucciones de mantenimiento preventivo y descripciones de

las indicaciones de los LED.

Intervalos de mantenimiento

Si se instala en un entorno apropiado, el convertidor de frecuencia requiere muy
poco mantenimiento. Esta tabla lista los intervalos de mantenimiento rutinario

recomendados por ABB.

Mantenimiento

Intervalo

Instruccion

Reacondicionamiento de con-
densadores.

Cada afio cuando
se almacena

Véase Condensadores en la pagina 393.

Comprobacioén de limpieza,
corrosion y temperatura.

Cada afio

Sustitucion del ventilador de
refrigeracion (bastidores
R1...R4).

Cada tres afios

Véase Ventilador de refrigeracién en
la pagina 392.

Comprobacion y apriete de los
terminales de alimentacion

Cada seis afios

Véase Conexiones de potencia en la
pagina 394.

Sustitucion de la pila en el
Panel de control asistente

Cada diez afios

Véase Sustitucion de la pila en el
Panel de control asistente. en la
pagina 394.

Comprobacién del funciona-
miento y respuesta de Safe
Torque Off (STO)

Cada afio

Véase Apéndice: Safe Torque Off
(STO) en la pagina 441.
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Consulte a su representante local de ABB para obtener mas detalles acerca del
mantenimiento. En Internet, entre en http://www.abb.com/drives y seleccione Drive
Services — Maintenance and Field Services.

Ventilador de refrigeracion

La vida de servicio del ventilador de refrigeracion depende del grado de utilizacion
del convertidor y de la temperatura ambiente. El control automatico de conexion/des-
conexion del ventilador incrementa la vida de servicio (véase el parametro 71612
CTRL VENTILADOR).

Cuando se utiliza el Panel de control asistente, el Asistente de gestion de notificacio-
nes le avisa cuando se alcanza el valor definible del contador de horas de funciona-

miento (véase el parametro 2907 DISP VENT REFRIG). Esta informacion también se
puede pasar a la salida de relé (véase el grupo 714 SALIDAS DE RELE) independien-
temente del tipo de panel utilizado.

El fallo del ventilador se puede predecir gracias al ruido cada vez mayor que produ-
cen los cojinetes del ventilador. Si el convertidor de frecuencia debe participar en una
parte crucial de un proceso, se recomienda la sustitucion del ventilador cuando
empiecen a aparecer estos sintomas. ABB pone a su disposicion ventiladores de
recambio. No utilice recambios distintos a los especificados por ABB.

Sustitucién del ventilador de refrigeracion (bastidores R1...R4).

Solo los bastidores R1 ... R4 incluyen un ventilador; el bastidor RO utiliza
refrigeracion natural.

C é ADVERTENCIA: Lea y siga las instrucciones del capitulo Seguridad en
la pagina 77. Si no se tienen en cuenta las instrucciones, pueden
producirse lesiones fisicas, muertes o dafos en el equipo.

Pare el convertidor y desconéctelo de la fuente de alimentacion de CA.
Retire la tapa si el convertidor dispone de la opcion NEMA 1.

3. Saque el soporte del ventilador del bastidor, por ejemplo, con un destornillador, y
levantelo ligeramente por su extremo delantero.

Libere el cable del ventilador de su presilla.
5. Desconecte el cable del ventilador.


http://www.abb.com/drives
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6. Retire el soporte del ventilador de las bisagras.

r;'_ _'J ®)
VaR) %
® N2
N,
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=

7. Instale el nuevo soporte, con el ventilador incluido, siguiendo el orden inverso.

@

8. Vuelva a conectar la alimentacion.

Condensadores

Reacondicionamiento de los condensadores

Los condensadores deben reacondicionarse si el convertidor ha estado almacenado
durante un ano. Véase el apartado Etiqueta de designacion de tipo en la pagina 30
para saber como encontrar la fecha de fabricacion a partir del nimero de serie. Para
obtener mas informacion sobre el reacondicionamiento de los condensadores, con-
sulte la Guide for capacitor reforming in ACS50, ACS55, ACS150, ACS310, ACS350,
ACS355, ACS550 and ACH550 (3AFE68735190 [inglés]), disponible en Internet
(visite www.abb.com e introduzca el cédigo en el campo de busqueda).


http://www.abb.com
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Conexiones de potencia

C é ADVERTENCIA: Lea y siga las instrucciones del capitulo Seguridad en
la pagina 77. Si no se tienen en cuenta las instrucciones, pueden
producirse lesiones fisicas, muertes o dafios en el equipo.

1. Pare el convertidor y desconéctelo de la fuente de alimentacion. Espere cinco
minutos a que los condensadores de CC se descarguen. Utilice un multimetro
(con una impedancia minima de 1 Mohmio) para asegurarse de que no hay
tension.

2. Compruebe el apriete de las conexiones de los cables de potencia. Utilice los
pares de apriete indicados en el apartado Datos del pasacables y de los
terminales para los cables de potencia en la pagina 408.

3. Vuelva a conectar la alimentacion.

Panel de control

Limpieza del panel de control

Utilice un pafio suave y humedo para limpiar el panel de control. Evite el uso de
limpiadores abrasivos que podrian rayar la ventana de la pantalla.

Sustitucion de la pila en el Panel de control asistente.

La pila sélo se utiliza en los paneles de control asistentes que disponen de la funcion
de reloj y en los cuales se ha activado. La pila mantiene el funcionamiento del reloj
en la memoria durante las interrupciones del suministro eléctrico.

La vida de servicio prevista de la pila es superior a diez afos. Para extraer la pila,
utilice una moneda para hacer girar su soporte en la parte posterior del panel de
control. Sustituya la pila por otra de tipo CR2032.

Nota: La pila NO es necesaria para ninguna de las funciones del panel de control o
el convertidor, exceptuando el reloj.
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En la parte frontal del convertidor hay un LED verde y un LED rojo. Son visibles a
través de la cubierta del panel, pero invisibles si se ha afiadido un panel de control al
convertidor. El Panel de control asistente tiene un LED. La tabla siguiente describe
las indicaciones de los LED.

panel de control
o desconecte la
alimentacion del
convertidor.

Ubicacion LED apagado | LED encendido y sin LED parpadeando
parpadear
En la parte fron- | Sin alimenta- |Verde |La alimentacién |Verde |Convertidor en
tal del converti- | cién. en la tarjeta es estado de alarma.
dor. correcta.
Si se le ha afia- Rojo | Convertidoren |Rojo | Convertidoren estado
dido un panel de estado de fallo. de fallo. Para restau-
control, cambie a Para restaurar el rar el fallo, desco-
cqntrol remoto fallo, pulse necte la alimentacion
(sinolo hace se RESET en el del convertidor.
producira un panel de control
fallo) y después o desconecte la
retirelo para alimentacion del
poder ver los convertidor.
LEDs.
En la esquina El panel no Verde |Convertidoren |Verde |Convertidoren
superiorizquierda | recibe alimen- estado normal. estado de alarma.
del Panel de con- | tacién o no Rojo Convertidor en | Rojo -
trol asistente. esta conec- estado de fallo.
tado al con- Para restaurar el
vertidor. fallo, pulse
RESET en el
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Datos técnicos

Contenido de este capitulo

Este capitulo contiene las especificaciones técnicas del convertidor de frecuencia
como, por ejemplo, las especificaciones, los tamafios y los requisitos técnicos, asi
como las disposiciones para cumplir los requisitos relativos al marcado CE y otros

marcados.
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Especificaciones
Tipo Entrada %) Entrada co Salida
reactancia
ACS355- Iy Iin Iin Iin Ly I 1 Lmax
(480 V) (480 V) min/10 min
4) 4) 2)
x=EUY A A A A
Monofasico Uy = 200...240 V (200, 208, 220, 230, 240 V)
01x-02A4-2| 6,1 - 4,5 - 2,4 3,6 4,2 0,37 | 0,5 RO
01x-04A7-2| 11 - 8,1 - 4,7 71 8,2 0,75 1 R1
01x-06A7-2| 16 - 1 - 6,7 10,1 1,7 1.1 1,5 R1
01x-07A5-2| 17 - 12 - 7,5 11,3 13,1 1,5 2 R2
01x-09A8-2| 21 - 15 - 9,8 14,7 17,2 2,2 3 R2
Trifasico Uy = 200...240 V (200, 208, 220, 230, 240 V)
03x-02A4-2| 4,3 - 2,2 - 2,4 3,6 4,2 0,37 | 0,5 RO
03x-03A5-2| 6,1 - 3,5 - 3,5 53 6,1 0,55 |0,75| RO
03x-04A7-2| 7,6 - 4,2 - 4,7 71 8,2 0,75 1 R1
03x-06A7-2| 12 - 6,1 - 6,7 10,1 1,7 1.1 1,5 R1
03x-07A5-2| 12 - 6,9 - 7,5 11,3 13,1 1,5 2 R1
03x-09A8-2| 14 - 9,2 - 9,8 14,7 17,2 2,2 3 R2
03x-13A3-2| 22 - 13 - 13,3 20,0 23,3 3 3 R2
03x-17A6-2| 25 - 14 - 17,6 26,4 30,8 4 5 R2
03x-24A4-2| 41 - 21 - 24,4 36,6 42,7 55 7,5 R3
03x-31A0-2| 50 - 26 - 31 46,5 54,3 7,5 10 R4
03x-46A2-2 | 69 - 41 - 46,2 69,3 80,9 11,0 | 15 R4
Trifasico Uy = 380...480 V (380, 400, 415, 440, 460, 480 V)
03x-01A2-4| 2,2 1,8 1,1 0,9 1,2 1,8 21 0,37 | 0,5 RO
03x-01A9-4| 3,6 3,0 1,8 1,5 1,9 2,9 3,3 0,55 | 0,75| RO
03x-02A4-4 | 4,1 3,4 2,3 1,9 2,4 3,6 4,2 0,75 1 R1
03x-03A3-4| 6,0 5,0 3,1 2,6 3,3 5,0 5,8 1,1 1,5 R1
03x-04A1-4| 6,9 5,8 3,5 29 4.1 6,2 7,2 1,5 2 R1
03x-05A6-4 | 9,6 8,0 4,8 4,0 5,6 8,4 9,8 2,2 3 R1
03x-07A3-4 | 12 9,7 6,1 51 7,3 11,0 12,8 3 3 R1
03x-08A8-4 | 14 11 7,7 6,4 8,8 13,2 15,4 4 5 R1
03x-12A5-4 | 19 16 11 9,5 12,5 18,8 21,9 5,5 7,5 R3
03x-15A6-4 | 22 18 12 10 15,6 23,4 27,3 7,5 10 R3
03x-23A1-4| 31 26 18 15 23,1 34,7 40,4 11 15 R3
03x-31A0-4 | 52 43 25 20 31 46,5 54,3 15 20 R4
03x-38A0-4 | 61 51 32 26 38 57 66,5 18,5 | 25 R4
03x-44A0-4 | 67 56 38 32 44 66 77,0 22,0 | 30 R4

00353783.xIs L
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1) E = filtro EMC conectado (tornillo metalico del filtro EMC instalado),
U = filtro EMC desconectado (tornillo de plastico del filtro EMC instalado), parametrizacion
EE. UU.

Sobrecarga no permitida a través de la conexién de CC comun.

8)  Laintensidad de entrada se basa en la potencia nominal del motor (Py), la red de
alimentacion, la inductancia de la linea y la carga del motor.
Los valores de entrada con reactancia pueden alcanzarse con un ABB CHK-xx o
reactancias tipicas del 5%.

4 Los valores para 480 V se basan en el hecho que la intensidad de carga del motor es mas
baja con la misma potencia de salida.

Definiciones

Entrada

N Intensidad de entrada rms continua (para el dimensionado de cables y fusibles).

I1n (480 V) Intensidad de entrada rms continua (para el dimensionado de cables y fusibles)
para convertidores con tension de entrada de 480 V.

Salida

N Intensidad rms continua. Se permite una sobrecarga del 50% durante un

minuto cada 10 minutos.

5.1 minto min  S€ permite una intensidad maxima (sobrecarga del 50%) durante 1 minuto

cada 10 minutos.

Intensidad de salida maxima. Disponible durante dos segundos al arrancar, o

mientras lo permita la temperatura del convertidor.

Py Potencia tipica del motor. Las especificaciones en kilovatios se aplican a la
mayoria de motores IEC de 4 polos. Las especificaciones en caballos de
vapor se aplican a la mayoria de los motores NEMA de 4 polos. También es la
carga maxima admitida a través de la conexiéon de CC comun y no debe
superarse.

RO...R4 El ACS355 se fabrica en los tamarios de bastidor R0...R4. Algunas
instrucciones y otros datos que conciernen solamente a determinados
tamafios de bastidor se designan con el simbolo del bastidor (RO...R4).

IZmax

Dimensionado

El dimensionado del convertidor se basa en la intensidad y potencia nominales del
motor. Para alcanzar la potencia nominal del motor especificada en la tabla, la inten-
sidad nominal del convertidor de frecuencia debe superar o igualar la intensidad
nominal del motor. Ademas, la potencia nominal del convertidor debe ser igual o
mayor que la potencia nominal del motor. Las especificaciones de potencia son igua-
les con independencia de la tension de alimentacion dentro de un rango de tension.

Nota 1: La potencia maxima permitida del eje del motor esté limitada a 1,5 - Py. Si se
supera el limite, la intensidad y el par motor se restringen de forma automatica. La fun-
cién protege el puente de entrada del convertidor de frecuencia frente a sobrecargas.

Nota 2: Las especificaciones son aplicables a una temperatura ambiente de 40 °C
(104 °F) para Ioy.

Nota 3: Es importante comprobar que en sistemas de CC comun la potencia que
fluye a través de la conexion de CC comun no es mayor que Py.
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Derrateo

loN: La capacidad de carga se reduce si la temperatura ambiente del lugar de
instalacion supera los 40 °C (104 °F), la altitud del mismo es supera los 1000 m
(3300 ft) o se cambia la frecuencia de conmutacion de 4 kHz a 8, 12 o0 16 kHz.

Derrateo de temperatura, /5y

En el rango de temperaturas de +40 °C...+50 °C (+104 °F...+122 °F), la intensidad
nominal de salida (/o) se reduce en un 1% por cada 1 °C (1,8 °F) adicional. La
intensidad de salida se calcula multiplicando la intensidad indicada en la tabla de
especificaciones por el factor de derrateo.

Ejemplo: Si la temperatura ambiente es de 50 °C (+122 °F), el factor de derrateo es
100% - 1%- 10 °C = 90% 0 0,90. En consecuencia, la intensidad de salida es

0,90 - oy

Derrateo por altitud, /,y

En altitudes de 1000...2000 m (3300...6600 ft) por encima del nivel del mar, el
derrateo es del 1% por cada 100 m (330 ft).

En convertidores trifasicos de 200V, la altitud maxima es de 3000 m (9800 ft) sobre
el nivel del mar. En altitudes de 2000...3000 m (6600...9800 ft), el derrateo es del 2%
por cada 100 m (330 ft).

Derrateo por frecuencia de conmutacion, I,y

El convertidor se derratea automaticamente cuando el parametro 2607 CTRL FREC
CONMUT =1 (ON).

Frecuencia de Especificaciones de tensién del convertidor
Colipae el Uy = 200...240 V Uy = 380...480 V
4 kHz Sin derrateo Sin derrateo
8 kHz Derrateo de I,y al 90%. |Derratee I,y al 75% para RO o al 80% para
R1...R4.

12 kHz Derrateo de I\ al 80%. |Derratee I\ al 50% para RO o al 65% para
R1...R4 y derratee la temperatura ambiente
maxima a 30 °C (86 °F).

16 kHz Derrateo de I,y al 75%. | Derratee I,y al 50% y derratee la temperatura
ambiente méaxima a 30 °C (86 °F).

Cuando el parametro 2607 CTRL FREC CONMUT = 2 (Sl (CARGA)), el convertidor
cambia la frecuencia de conmutacion hacia la frecuencia de conmutacion seleccionada
2606 FREC CONMUTACION si la temperatura interna del convertidor lo permite.
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Dimensiones del cable de alimentacion y fusibles

En la tabla siguiente se muestra el dimensionado de los cables para la intensidad
nominal (/4), junto con los correspondientes tipos de fusibles para proteccion frente a
cortocircuitos del cable de potencia de entrada. Las intensidades de cortocircuito
nominales presentadas en las tablas son los valores maximos para los tipos de
fusible correspondientes. Si se utilizan fusibles de especificaciones inferiores, com-
pruebe que la especificacion de intensidad rms de cortocircuito sea superior a la inten-
sidad nominal /4 proporcionada en el apartado Especificaciones en la pagina 398. Si
se necesita una potencia de salida del 150%, multiplique la intensidad /4y por 1,5.
Véase también el apartado Seleccion de los cables de potencia en la pagina 41.

Compruebe que el tiempo de fusion del fusible sea inferior a 0,5 segundos. El tiempo
de fusion depende del tipo de fusible, de la impedancia de la red de alimentacion y
de la seccidn transversal, el material y la longitud del cable de alimentacion. En caso
de que se exceda el tiempo de fusion de 0,5 segundos con fusibles gG o T, en la
mayoria de las ocasiones los fusibles ultrarrapidos (aR) reduciran el tiempo de fusién
a un nivel aceptable.

Nota 1: No deben utilizarse fusibles de especificaciones superiores cuando se
selecciona el cable de potencia de entrada mediante esta tabla.

Nota 2: Escoja la especificacion correcta de fusible de acuerdo con la intensidad de
entrada real, que depende de la tensién de entrada y de la seleccién de la reactancia
de entrada.

Nota 3: Es posible utilizar otros tipos de fusibles (o interruptores automaticos) siempre
que cumplan las especificaciones y la curva de fusidon no sobrepase la curva de fusién
del fusible que se indica en la tabla.

Tipo Fusibles Dimensiones del conductor de cobre en el cableado
ACS355- gG UL Clase Alimentacion Motor PE Frenado

ToCC (U1,V1,W1) (U2, V2, W2) (BRK+, BRK-)
(600 V)

x =E/U A A mm2 AWG mm2 AWG mm2 AWG mm2 AWG

Monoféasico Uy =200...240 V (200, 208, 220, 230, 240 V)
01x-02A4-2 10 10 2,5 14 10,75 | 18 2,5 14 2,5 14
01x-04A7-2 16 20 2,5 14 10,75 | 18 2,5 14 2,5 14
01x-06A7-2 | 16/20 25 2,5 10 1,5 14 2,5 10 2,5 12
01x-07A5-2 | 20/25 " 30 2,5 10 1,5 14 2,5 10 2,5 12
01x-09A8-2 | 25/35 ") 35 6 10 2,5 12 6 10 6 12

Trifasico Uy = 200...240 V (200, 208, 220, 230, 240 V)
03x-02A4-2 10 10 2,5 14 10,75 | 18 2,5 14 2,5 14
03x-03A5-2 10 10 2,5 14 10,75 | 18 2,5 14 2,5 14
03x-04A7-2 10 15 2,5 14 10,75 | 18 2,5 14 2,5 14
03x-06A7-2 16 15 2,5 12 1,5 14 2,5 12 2,5 12
03x-07A5-2 16 15 2,5 12 1,5 14 2,5 12 2,5 12
03x-09A8-2 16 20 2,5 12 2,5 12 2,5 12 2,5 12
03x-13A3-2 25 30 6 10 6 10 6 10 2,5 12
03x-17A6-2 25 35 6 10 6 10 6 10 2,5 12
03x-24A4-2 63 60 10 8 10 8 10 8 6 10
03x-31A0-2 80 80 16 6 16 6 16 6 10 8
03x-46A2-2 100 100 25 2 25 2 16 4 10 8
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Tipo Fusibles Dimensiones del conductor de cobre en el cableado
ACS355- gG UL Clase Alimentacion Motor PE Frenado

ToCC (U1,V1,W1) (U2, V2, W2) (BRK+, BRK-)
(600 V)
x=E/U A A mm2 AWG mm2 AWG mm2 AWG mm2 AWG

Trifasico Uy = 380...480 V (380, 400, 415, 440, 460, 480 V)

03x-01A2-4 10 10 2,5 14 0,75 18 2,5 14 2,5 14
03x-01A9-4 10 10 2,5 14 0,75 18 2,5 14 2,5 14
03x-02A4-4 10 10 2,5 14 0,75 18 2,5 14 2,5 14
03x-03A3-4 10 10 2,5 12 0,75 18 2,5 12 2,5 12
03x-04A1-4 16 15 2,5 12 0,75 18 2,5 12 2,5 12
03x-05A6-4 16 15 2,5 12 1,5 14 2,5 12 2,5 12
03x-07A3-4 16 20 2,5 12 1,5 14 2,5 12 2,5 12
03x-08A8-4 20 25 2,5 12 2,5 12 2,5 12 2,5 12
03x-12A5-4 25 30 6 10 6 10 6 10 25 12
03x-15A6-4 35 35 6 8 6 8 6 8 2,5 12
03x-23A1-4 50 50 10 8 10 8 10 8 6 10
03x-31A0-4 80 80 16 6 16 6 16 6 10 8
03x-38A0-4 100 100 16 4 16 4 16 4 10 8
03x-44A0-4 100 100 25 4 25 4 16 4 10 8
) sise requiere una capacidad de sobrecarga del 50%, utilice como alternativa 00353783.xIs L

fusibles mayores.

Proteccion contra cortocircuito alternativa

Puede usar los protectores de motor manuales ABB Tipo E MS132 y S1-M3-25,
MS165-xx y MS5100-100 como alternativa a los fusibles recomendados como medio
de proteccion de los circuitos derivados. Esto cumple el Cédigo Eléctrico Nacional de
EE. UU. (NEC).

Cuando se selecciona en la tabla el protector de motor manual ABB Tipo E correcto y
se usa para la proteccioén del circuito derivado, el convertidor puede utilizarse en un
circuito capaz de entregar hasta 65 kA rms amperios simétricos a la tensién nominal
maxima del convertidor. Véanse en la siguiente tabla las especificaciones apropia-
das. Véase la tabla de especificaciones de MMP para el minimo volumen de armario
de ACS355 IP20 tipo abierto montado en armario.

Los convertidores con y sin kits de armario NEMA 1 estan incluidos en el archivo UL.
Las selecciones de MMP de la tabla también son vélidas para convertidores con kit
de armario NEMA 1 instalado.
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Tipo Entrada Bas- MMP tipo E'2 Vol. arm. min.”)
ACS355- Amps tidor cuin
Monofasico Uy = 200...240 V (200, 208, 220, 230, 240 V)
01x-02A4-2 6.1 RO MS132-6.3 y S1-M3-25%) 18,9 1152
01x-04A7-2 11,0 R1 MS165-16 18,9 1152
01x-06A7-2 16,0 R1 MS165-20 18,9 1152
01x-07A5-2 17,0 R2 MS165-20 - -
01x-09A8-2 21,0 R2 MS165-25 - -
Trifasico Uy = 200...240 V (200, 208, 220, 230, 240 V)*)
03x-02A4-2 43 RO MS132-6.3 y S1-M3-25%) 18,9 1152
03x-03A5-2 6.1 RO MS132-6.3 y S1-M3-25%) 18,9 1152
03x-04A7-2 76 R1 MS132-10 y $1-M3-25%) 18,9 1152
03x-06A7-2 11,8 R1 MS165-16 18,9 1152
03x-07A5-2 12,0 R1 MS165-16 18,9 1152
03x-09A8-2 14,3 R2 MS165-16 - -
03x-13A3-2 22,0 R2 MS165-25 - -
03x-17A6-2 25,0 R2 MS165-32 - -
03x-24A4-2 41,0 R3 MS165-54 - -
03x-31A0-2 50,0 R4 MS165-65 - -
03x-46A2-2 69,0 R4 MS5100-100 - -
Trifasico Uy = 380, 400, 415 V*)
03x-01A2-4 2,2 RO MS132-2.5 y S$1-M3-25%) 18,9 1152
03x-01A9-4 36 RO MS132-4.0 y S$1-M3-25%) 18,9 1152
03x-02A4-4 4,1 R1 MS132-6.3 y S$1-M3-25%) 18,9 1152
03x-03A3-4 6,0 R1 MS132-6.3 y S$1-M3-25%) 18,9 1152
03x-04A1-4 6.9 R1 MS132-10 y $1-M3-25%) 18,9 1152
03x-05A6-4 96 R1 MS132-10 y $1-M3-25%) 18,9 1152
03x-07A3-4 12,0 R1 MS165-16 18,9 1152
03x-08A8-4 14,0 R1 MS165-16 18,9 1152
03x-12A5-4 19,0 R3 MS165-20 - -
03x-15A6-4 22,0 R3 MS165-25 - -
03x-23A1-4 31,0 R3 MS165-32 - -
03x-31A0-4 52,0 R4 MS165-65 - -
03x-38A0-4 61,0 R4 MS165-65 - -
03x-44A0-4 67,0 R4 MS5100-100 - -
Trifasico Uy = 440, 460, 480 V*)
03x-01A2-4 1,8 RO MS132-2.5 y $1-M3-25%) 18,9 1152
03x-01A9-4 3,0 RO MS132-4.0 y S$1-M3-25%) 18,9 1152
03x-02A4-4 3,4 R1 MS132-4.0 y S$1-M3-25%) 18,9 1152
03x-03A3-4 5,0 R1 MS132-6.3 y S$1-M3-25%) 18,9 1152
03x-04A1-4 58 R1 MS132-6.3 y S$1-M3-25%) 18,9 1152
03x-05A6-4 8,0 R1 MS132-10 y $1-M3-25%) 18,9 1152
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Tipo Entrada Bas- MMP tipo E12) Vol. arm.
ACS355- Amps tidor dm3
03x-07A3-4 9,7 R1 MS132-10y $1-M3-25%) 18,9 1152
03x-08A8-4 11,0 R1 MS165-16 18,9 1152
03x-12A5-4 16,0 R3 MS165-20 - -
03x-15A6-4 18,0 R3 MS165-20 - -
03x-23A1-4 26,0 R3 MS165-32 - -
03x-31A0-4 43,0 R4 MS165-54 - -
03x-38A0-4 51,0 R4 MS165-65 - -
03x-44A0-4 56,0 R4 MS165-65 - -
3AUA0000173741

1) Todos los protectores de motor manuales enumerados son de Tipo E autoprotegidos hasta 65 kA. Véase
la publicacién de ABB 2CDC131085M0201 — Manual Motor Starters — North American Applications para
obtener las especificaciones técnicas completas de los protectores de motor manuales ABB Tipo E. Para
usar estos protectores de motor manuales en la proteccién de circuitos derivados, deben ser protectores
de motor manuales de Tipo E con homologacion UL, de lo contrario s6lo pueden utilizarse como
seccionador de motor. Un “seccionador de motor” es un dispositivo seccionador ubicado inmediatamente
aguas abajo del motor en el lado de carga del panel.

2) Los protectores de motor manuales podrian requerir el ajuste del limite de desconexién establecido en
fabrica para configurarlo al valor de Amperios de entrada del convertidor, o por encima, para evitar
disparos inesperados. Si el protector de motor manual esta establecido en el nivel de desconexion de
maxima intensidad y se producen disparos inesperados, seleccione el siguiente tamafio de MMP
(MS132-10 es el mayor tamafo de los bastidores MS132 que satisfacen el Tipo E a 65 kA; el siguiente
tamafio superior es MS165-16).

3) Requiere el uso del terminal de alimentacion del lado de la red S1-M3-25 con el protector de motor
manual para satisfacer la clase de autoproteccion Tipo E.

4) Solo para sistemas en triangulo 480Y/277V: Los dispositivos de proteccién contra cortocircuito con
especificaciones de tensién combinadas (p. ej. 480Y/277 V CA) sélo pueden aplicarse en redes con
conexion a tierra firme donde la tension de linea a tierra no supere el valor mas bajo de ambas
especificaciones (p. ej. 277 V CA), y la tension entre lineas no supere el valor mas alto de ambas
especificaciones (p. ej. 480 V CA). La especificacion inferior representa la capacidad de corte por polo del
dispositivo.

5) Para todos los convertidores, el armario se debe dimensionar para ajustarse a las consideraciones
térmicas especificas de la aplicaciéon, ademas de ofrecer espacio libre para la refrigeracién. Véase el
apartado Requisitos de espacio libre en la pagina 405. Sélo para UL: El volumen de armario minimo se
indica en la lista de UL cuando se usan con MMP de ABB Tipo E que se muestra en la tabla. Los
convertidores ACS355 estan disefiados para montaje en armario a menos que se agregue un kit NEMA 1.
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Dimensiones principales, peso y requisitos de espacio libre

Dimensiones y pesos

Dimensiones y pesos
IP20 (armario) / UL abierto

RO 169 | 6,65 | 202 | 7,95 | 239 | 941 | 70 | 2,76 | 161 | 6,34 | 1,2 | 2,6
R1 169 | 6,65 | 202 | 7,95 | 239 | 941 | 70 | 2,76 | 161 | 6,34 | 14 | 3,0
R2 169 | 6,65 | 202 | 7,95 | 239 | 9,41 | 105 | 413 | 165 | 6,50 | 1,8 | 3,9
R3 169 | 6,65 | 202 | 7,95 | 236 | 9,29 | 169 | 6,65 | 169 | 6,65 | 3,1 6,9
R4 181 | 7,13 | 202 | 7,95 | 244 | 9,61 | 260 [ 10,24| 169 | 6,65 | 52 | 11,56
00353783.xls L

Dimensiones y pesos
IP20 / NEMA 1

RO 257 [10,12| 280 (11,02| 70 | 2,76 | 169 | 6,65 | 16 | 3,5

R1 257 [ 10,12| 280 [11,02| 70 | 2,76 | 169 | 6,65 | 1,8 | 3,9
R2 257 [ 10,12| 282 [11,10| 105 | 4,13 | 169 | 6,65 | 2,2 | 4,8
R3 260 | 10,24| 299 [11,77| 169 | 6,65 | 177 | 6,97 | 3,7 | 8,2
R4 270 [ 10,63| 320 [12,60| 260 |10,24| 177 | 6,97 | 58 | 12,9
00353783.xIs L

Simbolos

IP20 (armario) / UL abierto

H1 Altura sin sujeciones ni placa de fijacion.

H2 Altura con sujeciones y sin placa de fijacion.

H3 Altura con sujeciones y placa de fijacion.

IP20 / NEMA 1

H4 Altura con sujeciones y caja de conexiones.

H5 Altura con sujeciones, caja de conexiones y tapa.

El peso se calcula como el peso medido del convertidor + abrazaderas de cables
+ 50 g (para la tolerancia de los componentes).

Requisitos de espacio libre

Bas- Espacio libre requerido

tidor Parte superior Parte inferior Lados

mm in
RO...R4 75 3 75 3 0 0
00353783.xls L
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Pérdidas, datos de refrigeracion y ruido

Pérdidas y datos de refrigeraciéon

El bastidor RO dispone de refrigeracion por conveccion natural. Los bastidores R1 a
R4 estan equipados con un ventilador interno. La direccion del caudal de aire es de
abajo a arriba.

La tabla siguiente especifica la disipacion térmica en el circuito de potencia con carga
nominal y en el circuito de control con carga minima (no se usan ni las E/S ni el
panel) y con carga maxima (se utiliza el panel, el bus de campo y el ventilador y
todas las entradas digitales estan activadas). La disipacion térmica total es la suma
de la disipacion térmica en los circuitos principal y de control.

Tipo Disipacion de calor Caudal de aire
ACS355- Circuito de Circuito de control
potencia
x =E/U Nominal /1y y /oy Min. Max.
w w w m3h t3/min
Monofasico Uy = 200...240 V (200, 208, 220, 230, 240 V)
01x-02A4-2 25 6,1 22,7 - -
01x-04A7-2 46 9,5 26,4 24 14
01x-06A7-2 71 9,5 26,4 24 14
01x-07A5-2 73 10,5 27,5 21 12
01x-09A8-2 96 10,5 27,5 21 12
Trifasico Uy = 200...240 V (200, 208, 220, 230, 240 V)

03x-02A4-2 19 6,1 22,7 - -
03x-03A5-2 31 6,1 22,7 - -
03x-04A7-2 38 9,5 26,4 24 14
03x-06A7-2 60 9,5 26,4 24 14
03x-07A5-2 62 9,5 26,4 21 12
03x-09A8-2 83 10,5 27,5 21 12
03x-13A3-2 112 10,5 27,5 52 31
03x-17A6-2 152 10,5 27,5 52 31
03x-24A4- 2 250 16,6 354 71 42
03x-31A0-2 270 33,4 57,8 96 57
03x-46A2-2 430 33,4 57,8 96 57
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Tipo Disipacion de calor Caudal de aire
ACS355- Circuito de Circuito de control
potencia
x =E/U Nominal /4y y /oy Min. Max.
w w w t3/min
Trifasico Uy = 380...480 V (380, 400, 415, 440, 460, 480 V)
03x-01A2-4 11 6,6 24,4 -
03x-01A9-4 16 6,6 24,4 - -
03x-02A4-4 21 9,8 28,7 13 8
03x-03A3-4 31 9,8 28,7 13 8
03x-04A1-4 40 9,8 28,7 13 8
03x-05A6-4 61 9,8 28,7 19 11
03x-07A3-4 74 14,1 32,7 24 14
03x-08A8-4 94 14,1 32,7 24 14
03x-12A5-4 130 12,0 31,2 52 31
03x-15A6-4 173 12,0 31,2 52 31
03x-23A1-4 266 16,6 354 71 42
03x-31A0-4 350 33,4 57,8 96 57
03x-38A0-4 440 33,4 57,8 96 57
03x-44A0-4 530 33,4 57,8 96 57
00353783.xls L
Ruido
Bas- Nivel de ruido
tidor dBA
RO <30
R1 50...62
R2 50...62
R3 50...62
R4 <62

00353783.xIs L
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Datos del pasacables y de los terminales para los cables de

potencia
Bas- Diametro maximo U1, V1, W1, U2, V2, W2, PE
tidor de cable para NEMA 1 BRK+ y BRK-
U1, V1, W1, BRK+y Tamaiio de Parde Tamainode Parde
U2, v2, W2 BRK- terminal apriete la apriete
abrazadera
mm i mm i mm?  AWG N:m Ibfin mm? AWG N-m Ibfin
RO 16 | 0,63 | 16 | 0,63 | 4,0/6,0 10 | 08| 7 25 3 12| 1M
R1 16 | 0,63 | 16 | 0,63 | 4,0/6,0 10 | 08| 7 25 3 12| 1
R2 16 | 0,63 | 16 | 0,63 | 4,0/6,0 10 | 08| 7 25 3 12| 1M
R3 29 | 1,14 | 16 | 0,63 | 10,0/16,0 6 1,7 15| 25 3 12| 1
R4 35 | 1,38 | 29 | 1,14 | 25,0/35,0 2 25| 22 | 25 3 12| 1
00353783.xIs L

Datos de terminales y diametro de los cables de control

Dimensiones del conductor Par de apriete
Min./Max. Min./Max.

mm AWG N-m Ibf-in

0,25/1,5 24/16 0,5 4,4
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Especificaciones de la red eléctrica

Tension (Uy)

Capacidad de
cortocircuito

Frecuencia
Desequilibrio

200/208/220/230/240 V AC tension monofasica para convertidores
de 200 V CA

200/208/220/230/240 V CA tension trifasica para convertidores de
200V CA

380/400/415/440/460/480 V CA tension trifasica para convertidores
de 400 V CA

Por defecto, se permite un £10% de variacion respecto a la tension
nominal del convertidor.

La intensidad maxima de cortocircuito que se permite en la conexion
de potencia de entrada, tal como se define en IEC 61439-1:2009 y
UL 508C es 100 kA. El convertidor es apto para ser usado en
circuitos que no proporcionen mas de 100 kA rms simétricos a la
tensiéon nominal maxima del convertidor.

50/60 Hz + 5%, tasa maxima de cambio de 17%/s.

Max. £3% de la tension de entrada nominal entre fases

Datos de conexion del motor

Tipo de motor
Tensioén (Uy)

Proteccion contra
cortocircuito

(IEC 61800-5-1,
UL 508C)

Frecuencia

Resolucién de
frecuencia
Intensidad

Limite de potencia
Punto inicio debil.
campo

Frecuencia de
conmutacion
Control de velocidad

Control del par

Motor de induccion asincrono o motor sincrono de imanes permanentes
0 a Uy, trifasica simétrica, Upax en el inicio de debilitamiento del
campo

La salida del motor esta protegida frente a cortocircuitos segun

IEC 61800-5-1 y UL 508C.

0...599 Hz
0,01 Hz

Véase el apartado Especificaciones en la pagina 398.
1,5 Py
10...599 Hz

4, 8, 12 0 16 kHz (en modo de control escalar)

Véase el apartado Cifras de rendimiento del control de velocidad en
la pagina 145.

Véase el apartado Cifras de rendimiento del control del par en la
pagina 7146.
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Longitud maxima
recomendada
del cable de motor

Capacidad de funcionamiento y longitud del cable de motor

El convertidor se ha disefiado para funcionar con un rendimiento
optimo con las siguientes longitudes maximas del cable de motor. La
longitud del cable de motor puede prolongarse con reactancias de
salida, tal como se muestra en la tabla.

Bas- Longitud maxima del cable de motor
tidor m ft
Convertidor estandar, sin opciones externas
RO 30 100
R1...R4 50 165
Con reactancias de salida externas
RO 60 195
R1...R4 100 330

Nota: En sistemas multimotor, la suma de todas las longitudes de
los cables de motor no debe exceder la longitud de cable de motor
maxima proporcionada en la tabla.

Compatibilidad EMC y longitud del cable de motor

Para cumplir la Directiva Europea de EMC (norma IEC/EN 61800-3),
utilice las siguientes longitudes maximas de cable de motor para una
frecuencia de conmutacion de 4 kHz.

Todos los Longitud maxima del cable de motor,
4

bastidores kHz

m ft

Con filtro EMC interno

Segundo entorno 30 100

(categoria C3 1))

Con filtro EMC externo opcional

Segundo entorno 30 (al menos) 2 100 (al menos) ?)

(categoria C3 1))

Primer entorno 30 (al menos) % 100 (al menos) %

(categoria C2 1))

Primer entorno 10 (al menos) 2 30 (al menos) 2

(categoria C1 1))

TV Véanse los términos en el apartado Definiciones en la pagina 415.

2) La longitud maxima del cable de motor viene determinada por los
factores de funcionamiento del convertidor. Péngase en contacto
con su representante local de ABB para conocer la longitud
maxima exacta cuando utilice filtros EMC externos.

Nota 1: El filtro EMC interno debe desconectarse extrayendo el
tornillo del filtro EMC (véase la figura de la pagina 50) mientras se
utiliza el filtro EMC de baja intensidad de fuga (LRFI-XX).

Nota 2: Las emisiones radiadas se ajustan a C2 con y sin filtro EMC
externo.

Nota 3: Categoria C1 sélo con emisiones conducidas. Las emisiones
radiadas no son compatibles con la medicién con el método estandar
de medicion de emisiones y deben comprobarse o medirse de forma
individual en instalaciones en armario y maquinaria.
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Entradas analégicas
X1A:2y5
(EA1y EA2)

Salida analégica
X1A: 7
(SA)

Tension auxiliar
X1A: 9

Entradas digitales
X1A: 12...16
(ED1...ED5)

Entrada de frecuencia
X1A: 16
(ED5)

Salida de relé
X1B: 17...19
(SR1)

Salida digital
X1B: 20...21
(SD)

Salida de frecuencia
X1B: 20...21
(SF)

Interfaz STO
X1C: 23...26

Senfial de tension, unipolar
bipolar

Sefial de intensidad, unipolar
bipolar

Valor de referencia del
potenciémetro (X1A: 4)

Resolucién

Precision

Tension

Tipo

Impedancia de entrada,
X1A: 12...15
X1A: 16

0(2)...10V, Ry, = 675 kohmios
-10...10 V, Ry, = 675 kohmios

0 (4)...20 mA, Rj, = 100 ohmios
-20...20 mA, R;, = 100 ohmios

10V £ 1%, max. 10 mA,
R < 10 kohmios

0,1%

+2%

0 (4)...20 mA, carga < 500 ohmios

24V CC £ 10%, max. 200 mA

12...24 VV CC con alimentacion
interna o externa Tensién max.
para las entradas digitales de
30vCC

PNP y NPN

Rin = 2 kohmios
Ri,, = 4 kohmios

X1A: 16 puede utilizarse como entrada digital o de frecuencia.

Frecuencia

Tipo

Tension de conmutacién max.
Intensidad de conmutacion max.
Intensidad continua max.

Tipo
Tensién de conmutacién max.
Intensidad de conmutacion max.

Frecuencia
Resolucion
Precision

Serie de pulsos de 0...10 kHz con
ciclo de servicio del 50%.

0...16 kHz entre dos convertidores
ACS355.

NO + NC

250 VCA/30V CC
0,5A/30VCC;5A/230V CA
2 Arms

Salida de transistor PNP

30V CC

100 mA/ 30 V CC, protegida frente
a cortocircuitos

10 Hz ...16 kHz

1 Hz

0,2%

X1A: 20...21 puede utilizarse como salida digital o de frecuencia.

Véase Apéndice: Safe Torque Off (STO) en la pagina 441.

Distancia de separacion y descarga

La distancia de separacién y descarga entre las conexiones de E/S y el circuito de
potencia es de 5,5 mm (0,20 in). Esto cumple el requisito de aislamiento reforzado
de la categoria de sobretension 3 cuando la altitud de instalacién es menor de

2000 m (6562 ft) (EC 61800-5-1).
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Conexion de la resistencia de frenado

Proteccion contra La salida de la resistencia de frenado dispone de una proteccién
cortocircuitos condicional frente a cortocircuitos segun IEC/EN 61800-5-1 y
(IEC 61800-5-1, UL 508C. Para la seleccién correcta de fusibles, pongase en con-

IEC 60439-1, UL 508C) tacto con su representante de ABB local. La intensidad nominal con-
dicionada de cortocircuito, tal como se define en IEC 60439-1, y la
intensidad de prueba de cortocircuito, segun UL 508C, es 100 kA.

Conexion de CC comun

La potencia maxima a través de la conexién de CC comun es igual a
la potencia nominal del convertidor. Véase ACS355 Common DC
application guide (3AUA0000070130 [inglés]).

Rendimiento

Aproximadamente del 95 al 98% a potencia nominal, segun el
tamario y las opciones del convertidor.

Grados de proteccion

IP20 (instalacién en armario) / UL abierto: Armario estandar. El
convertidor de frecuencia debe instalarse en un armario para cumplir
los requisitos de proteccion de contactos.

IP20 / NEMA 1: Se consigue con un kit opcional (MUL1-R1, MUL1-R3
0 MUL1-R4) que incluye una tapa y una caja de conexiones.
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A continuacién se indican los limites ambientales del convertidor de frecuencia. El convertidor

de frecuencia debera emplearse en interiores con ambiente controlado.

Funcionamiento
instalado para uso
estacionario

Almacenamiento
en el embalaje
protector

Transporte
en el embalaje
protector

Altitud del lugar de
instalacion

0...2000 m (6600 ft)
sobre el nivel del mar
(por encima de los
1000 m (3300 ft), véase
la seccion Derrateo en
la pagina 400)

Temperatura del aire

-10 ... +50 °C

(14 ... 122 °F).

No se permite escar-
cha. Véase el apar-
tado Derrateo en la
pagina 400.

-40 ... +70 °C +2%
(-40 ... +158 °F +2%)

40 ... +70 °C 2%
(-40 ... +158 °F +2%)

Humedad relativa

0...95%

Max. 95%

Max. 95%

No se permite condensacién. En presencia de gases corrosivos, la
humedad relativa maxima permitida es del 60%.

Niveles de

contaminacion
(IEC 60721-3-3,
IEC 60721-3-2,
IEC 60721-3-1)

No se permite polvo conductor.

Segun IEC 60721-3-3,
gases quimicos:
Clase 3C2

particulas solidas:
Clase 3S2.

Nota: El convertidor
debera ser instalado
en una atmésfera
limpia de conformidad
con la clasificacién del
armario.

Nota: El aire de
refrigeracion debera
estar limpio y libre de
materiales corrosivos
y de polvo conductor
de electricidad.

Segun IEC 60721-3-1,
gases quimicos:
Clase 1C2

particulas sdlidas:
Clase 1S2

Segun IEC 60721-3-2,
gases quimicos:
Clase 2C2

particulas solidas:
Clase 2S2

Vibracion sinusoidal
(IEC 60721-3-3)

Comprobada segun
IEC 60721-3-3,
condiciones
mecanicas: Clase 3M4
2...9Hz, 3,0 mm
(0,12 in)

9...200 Hz, 10 m/s?
(33 ft/s?)
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Golpes No se permiten Segun ISTA 1A. Segun ISTA 1A.
(IEC 60068-2-27, Max. 100 m/s? Max. 100 m/s?
ISTA 1A) (330 ft/s?), 11 ms. (330 ft/s2), 11 ms.
Caida libre No se permite 76 cm (30 in) 76 cm (30 in)
Materiales
Armario del * PC/ABS 2 mm, PC+10%GF 2,5...3 mm y PA66+25%GF 1,5 mm,
convertidor todos en color NCS 1502-Y (RAL 9002 / PMS 420 C).

* Lamina de acero galvanizado de 1,5 mm, grosor del galvanizado de

20 micrometros.

+ Aleacion de aluminio extruido AlSi.

Embalaje Cartén ondulado.

Eliminacion

El convertidor de frecuencia contiene materiales que deberian ser
reciclados para respetar los recursos energéticos y naturales. El
embalaje esta compuesto por materiales reciclables y compatibles
con el medio ambiente. Todas las piezas metalicas son reciclables.
Las piezas de plastico pueden ser recicladas o bien incineradas de
forma controlada, segun disponga la normativa local. La mayoria de
las piezas reciclables cuenta con simbolos de reciclaje.

Si el reciclado no es viable, todas las piezas pueden ser arrojadas a
un vertedero, a excepcion de los condensadores electroliticos y las
tarjetas de circuito impreso. Los condensadores CC contienen electro-
lito, que es una sustancia clasificada como residuo peligroso en la UE.
Estos elementos deberan ser extraidos y manipulados segun dispon-
gan las normativas locales.

Para obtener mas informacion acerca de los aspectos medioambien-
tales e instrucciones de reciclaje mas detalladas, péngase en contacto
con su distribuidor local de ABB.

Normas aplicables

* ENISO 13849-1:
2008

* IEC/EN 60204-1:
2006

* IEC/EN 62061:
2005

* IEC/EN 61800-3:
2004

¢ IEC/EN 61800-5-1:
2007

* IEC/EN 61800-5-2:
2007

* UL 508C

El convertidor de frecuencia cumple las normas siguientes:
Seguridad de las maquinas. Partes de los sistemas de mando relativas
a la seguridad. Parte 1: principios generales de disefio

Seguridad de las maquinas. Equipo eléctrico de maquinas. Parte 1:
Requisitos generales. Disposiciones que hay que cumplir: El
montador final de la maquina es responsable de instalar:

- un dispositivo de paro de emergencia

- un dispositivo de desconexion de la fuente de alimentacion
Seguridad de las maquinas. Seguridad funcional de sistemas de mando
eléctricos, electrénicos y programables relativos a la seguridad.
Accionamientos eléctricos de potencia de velocidad variable.

Parte 3: Requisitos EMC y métodos de prueba especificos.
Accionamientos eléctricos de potencia de velocidad variable.

Parte 5-1: Requisitos de seguridad. Eléctricos, térmicos y energéticos.
Accionamientos eléctricos de potencia de velocidad variable.

Parte 5-2: Requisitos de seguridad. Funcional.

Norma UL para la Seguridad, Equipo de Conversién de Potencia,
tercera edicion.
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Marcado CE

El convertidor lleva una etiqueta de marcado CE que certifica que cumple las
disposiciones de la Directiva Europea de Baja Tension y la Directiva EMC.

Cumplimiento de la Directiva Europea de EMC

La Directiva EMC define los requisitos de inmunidad y de emisiones de los
equipos eléctricos utilizados en la Union Europea. La norma de producto EMC
(EN 61800-3:2004) cubre los requisitos especificados para los convertidores de
frecuencia. Véase el apartado Cumplimiento de la norma EN 61800-3:2004 en la
pagina 415.

Cumplimiento de la norma EN 61800-3:2004

Definiciones

EMC son las siglas en inglés de Electromagnetic Compatibility (compatibilidad elec-
tromagnética). Se trata de la capacidad del equipo eléctrico/electrénico de funcionar
sin problemas dentro de un entorno electromagnético. A su vez, estos equipos no
deben interferir con otros productos o sistemas situados a su alrededor.

El primer entorno incluye establecimientos conectados a una red de baja tension que
alimenta edificios empleados con fines domésticos.

El segundo entorno incluye establecimientos conectados a una red que no alimenta
instalaciones domésticas directamente.

Convertidor de categoria C1: convertidor de tension nominal inferior a 1000 V,
destinado a ser usado en el primer entorno.

Convertidor de categoria C2: convertidor con tension nominal inferior a 1000 V' y
destinado a ser instalado y puesto en marcha unicamente por un profesional cuando
se utiliza en el primer entorno.

Nota: Un profesional es una persona u organizacion que tiene las capacidades
necesarias para instalar y/o poner en marcha sistemas de accionamiento de
potencia, incluyendo sus aspectos de EMC.

La categoria C2 tiene los mismos limites de emisiéon EMC que la distribucion
restringida en el primer entorno de la clase anterior. La norma EMC IEC/EN 61800-3
ya no restringe la distribucion del convertidor, pero se definen el uso, la instalacién y
la puesta en marcha.

Convertidor de categoria C3: convertidor con tension nominal inferior a 1000 V' y
destinado a ser utilizado en el segundo entorno y no en el primero.

La categoria C3 tiene los mismos limites de emision EMC que la distribucién no
restringida en el segundo entorno de la clase anterior.
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Categoria C1

Se cumplen los limites de emisiones con las siguientes disposiciones:

1. Elfiltro interno EMC opcional se selecciona segun la documentacion ABB y se
instala tal y como se especifica en el manual del filtro EMC opcional.

2. Los cables de control y motor se seleccionan segun se especifica en este
manual.

3. El convertidor de frecuencia se instala segun las instrucciones de este manual.
4. Para mas informacién acerca de la longitud maxima del cable de motor para una
frecuencia de conmutacion de 4 kHz, véase la pagina 410.

ADVERTENCIA: En un entorno doméstico este producto puede provocar radiointer-
ferencias; en tal caso quiza se requieran medidas correctoras complementarias.

Categoria C2

Se cumplen los limites de emisiones con las siguientes disposiciones:

1. Elfiltro interno EMC opcional se selecciona segun la documentacion ABB y se
instala tal y como se especifica en el manual del filtro EMC opcional.

2. Los cables de control y motor se seleccionan segun se especifica en este manual.

3. El convertidor se instala segun las instrucciones de este manual.

4. Para mas informacion acerca de la longitud maxima del cable de motor para una
frecuencia de conmutacion de 4 kHz, véase la pagina 410.

ADVERTENCIA: En un entorno doméstico este producto puede provocar radiointer-
ferencias; en tal caso quiza se requieran medidas correctoras complementarias.

Categoria C3

El rendimiento de inmunidad del convertidor cumple con las exigencias de la
IEC/EN 61800-3, segundo entorno (véase la pagina 415 para las definiciones de la
IEC/EN 61800-3).

Se cumplen los limites de emisiones con las siguientes disposiciones:

1. Elfiltro interno EMC esta conectado (el tornillo metalico EMC esta en su lugar) o
se ha instalado el filtro EMC opcional.

2. Los cables de control y motor se seleccionan segun se especifica en este manual.
3. El convertidor se instala segun las instrucciones de este manual.
4. Con el filtro EMC interno: longitud de cable de motor de 30 m (100 ft) con frecuen-

cia de conmutacion de 4 kHz. Para mas informacion acerca de la longitud maxima
del cable de motor con un filtro EMC externo opcional, véase la pagina 410.

ADVERTENCIA: Un convertidor de categoria C3 no debe emplearse en una red
publica de baja tension que alimente instalaciones domésticas. Si el convertidor se
usa en este tipo de red, cabe esperar que se produzcan interferencias por
radiofrecuencia.
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Nota: No se permite instalar un convertidor equipado con el filtro EMC interno en
redes IT (sin conexion a tierra). La red de alimentacién se conecta al potencial de
tierra a través de los condensadores del filtro EMC, lo que puede conllevar peligro o
dafos en el convertidor.

Nota: No se permite instalar un convertidor equipado con el filtro EMC en redes TN
con conexion a tierra por un vértice, puesto que se puede dafiar el convertidor.

Marcado UL

Vea la etiqueta de designacion de tipo para los marcados validos en su equipo.

Se ha asignado una etiqueta de marcado UL al convertidor para corroborar que la
unidad cumple los requisitos UL.

Listado de comprobaciéon UL

Conexion de la potencia de entrada: Véase el apartado Especificaciones de la red
eléctrica en la pagina 409.

Dispositivo de desconexion (red): Véase Seleccion del dispositivo de desconexion
de la alimentacion (red) en la pagina 40.

Condiciones ambientales: El convertidor de frecuencia debe emplearse en
interiores con calefaccion controlada. Véase el apartado Condiciones ambientales en
la pagina 413 acerca de los limites especificos.

Fusibles del cable de entrada: Para instalaciones en los EE. UU., se debera
proporcionar la proteccion de circuitos derivados, de conformidad con el Cédigo
Eléctrico Nacional de EE. UU. (NEC) y con cualquier normativa local aplicable. Para
cumplir este requisito, utilice los fusibles con la clasificacién UL indicados en el
apartado Dimensiones del cable de alimentacion y fusibles en la pagina 401.

Para instalaciones en Canada, se debera proporcionar la proteccion de circuitos
derivados, de conformidad con el Cédigo Eléctrico de Canada y con cualquier
normativa local aplicable. Para cumplir este requisito, utilice los fusibles con la
clasificacion UL indicados en el apartado Dimensiones del cable de alimentacion y
fusibles en la pagina 401.

Seleccion del cable de potencia: Véase el apartado Seleccion de los cables de
potencia en la pagina 41.

Conexiones del cable de alimentacion: Para consultar el diagrama de conexiones
y los pares de apriete, véase el apartado Conexién de los cables de potencia en la
pagina 57.

Proteccion contra sobrecarga: El convertidor de frecuencia ofrece proteccion
contra la sobrecarga, de conformidad con el Cédigo Eléctrico Nacional de EE. UU.

Frenado: El convertidor dispone de un chopper interno de frenado. Cuando se
aplican con resistencias de frenado de tamafo adecuado, los choppers de frenado
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permiten al convertidor disipar la energia regenerativa (asociada normalmente a la
deceleracion rapida de un motor). La seleccion de la resistencia de frenado se
comenta en Apéndice: Frenado por resistencia en la pagina 429.

€ Marcado C-Tick

Vea la etiqueta de designacion de tipo para los marcados validos en su equipo.

El marcado C-Tick es obligatorio en Australia y Nueva Zelanda. Se ha pegado una
etiqueta C-Tick en cada convertidor de frecuencia para verificar el cumplimiento de la
normativa relevante (IEC 61800-3:2004 — Accionamientos eléctricos de potencia de
velocidad variable. Parte 3: Requisitos EMC y métodos de prueba especificos),
segun el Trans-Tasman Electromagnetic Compatibility Scheme.

El Trans-Tasman Electromagnetic Compatibility Scheme (EMCS) fue presentado por
la Autoridad de Comunicacion Australiana (ACA) y el Grupo de Gestion del Espectro
de Radiofrecuencias (RSM) del Ministerio de desarrollo econémico de Nueva
Zelanda (NZMED) en noviembre de 2001. El objetivo del esquema es proteger el
espectro de radiofrecuencias con la introduccién de limites técnicos para la emision
de productos eléctricos/electrénicos.

Para mas informacion acerca de los requisitos de la norma, véase el apartado
Cumplimiento de la norma EN 61800-3:2004 en la pagina 415.

Marcado TUV NORD Safety Approved

La presencia del marcado TUV NORD Safety Approved certifica que el convertidor
ha sido evaluado y homologado por TUV NORD conforme a las siguientes normas
para la implementacion de la funcion Safe Torque Off (STO): IEC 61508-1:2010,
IEC 61508-2:2010; IEC/EN 62061:2005 and EN ISO 13849-1:2008. Véase
Apéndice: Safe Torque Off (STO).

Marcado RoHS

El convertidor de frecuencia lleva una marca RoHS que certifica que el convertidor
cumple con las estipulaciones de la Directiva Europea RoHS. RoHS = la restriccion
de utilizar ciertas sustancias peligrosas en equipos eléctricos y electrénicos.

Cumplimiento de la Directiva sobre Maquinaria

El convertidor es un componente de maquinaria que puede integrarse en una amplia
variedad de categorias de maquinaria tal como se especifica en la Guia de
aplicaciones de la Directiva de maquinas 2006/42/CE 2.2 edicion — Junio 2010.



Planos de dimensiones 419

18

Planos de dimensiones

Contenido de este capitulo
Este capitulo contiene los planos de dimensiones del convertidor.

A continuacion se muestran los planos de dimensiones del ACS355. Las dimensiones
se indican en milimetros y [pulgadas].



420 Planos de dimensiones

Bastidores RO y R1, IP20 (instalacion en armario) / UL abierto

El R1y el RO son idénticos, excepto por el ventilador en la parte superior del R1.
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Bastidores RO y R1, IP20 / NEMA 1

ElI R1 y el RO son idénticos, excepto por el ventilador en la parte superior del R1.
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Bastidores R2, IP20 / NEMA 1
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Bastidores R3, IP20 (instalacion en armario) / UL abierto
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Bastidores R3, IP20 / NEMA 1
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Bastidores R4, IP20 / NEMA 1
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Apéndice: Frenado por
resistencia

Contenido de este capitulo

Este capitulo explica como seleccionar la resistencia y cables de frenado, proteger el
sistema, conectar la resistencia de frenado y activar el frenado por resistencia.

Planificacion del sistema de frenado

Seleccion de la resistencia de frenado

Los convertidores ACS355 disponen de un chopper interno de frenado como parte
de su equipamiento estandar. La resistencia de frenado se selecciona utilizando la
tabla y las ecuaciones presentadas en este apartado.

1. Determine la potencia de frenado maxima Prpy,ax NECESaria para la aplicacion.
Prmax debe ser inferior a la Pgrmay facilitada en la tabla de la pagina 430 para el
tipo de convertidor utilizado.

2. Calcule la resistencia R con la Ecuacion 1.

3. Calcule la energia Erpyso con la Ecuacion 2.

4. Seleccione la resistencia de manera que se cumplan las condiciones siguientes:
» La potencia nominal de la resistencia debe ser superior o igual a Pryax-

* Laresistencia R debe hallarse entre las Ry, ¥ Rmax facilitadas en la tabla
para el tipo de convertidor utilizado.

* La resistencia debe poder disipar la energia Egpyso durante el ciclo de
frenado T.
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Ecuaciones para la seleccién de la resistencia:

_ . _ 150000 ton
Ec.1. Uy=200...240V: R= Prmax PRmax
P,
Uy =380..415 v R= 250000 Rmed
Rmax T
-
1
Uy=415..480V: R= 615000
PRmax
Ec. 2. ERpuIso = Prmax" ton
t
Ec.3. Prave = PRrmax" % Para la conversién utilice 1 CV = 746 W.
donde
R = valor seleccionado de la resistencia de frenado (Q)

Prmax = potencia maxima durante el ciclo de frenado (W)

Prave = potencia media durante el ciclo de frenado (W)

ERrpuiso = energia conducida en la resistencia durante un unico pulso de frenado (J)
ton = duracion del pulso de frenado (s)

T = duracion del ciclo de frenado (s)

Los tipos de resistencia incluidos en la tabla son resistencias predimensionadas que
utilizan la potencia de frenado maximo con frenado ciclico indicada en la tabla. ABB
pone resistencias a su disposicion. Esta informacion esta sujeta a cambios sin previo
aviso.

Tipo Rumin | Rmax PgRmax Tabla de seleccion de tipo de resistencia
ACS355- CBR-V/CBT-H?2 Tiempo de
frenado %)
x=EU" ohmios ohmios kW CV 160 210 260 460 660 560 s
Monofasico Uy =200...240 V (200, 208, 220, 230, 240 V)
01x-02A4-2| 70 | 390 | 0,37 | 05 . 90
01x-04A7-2| 40 | 200 | 0,75 1 . 45
01x-06A7-2| 40 | 130 | 1,1 1,5 . 28
01x-07A5-2| 30 | 100 | 1,5 2 . 19
01x-09A8-2| 30 70 2,2 3 . 14
Trifasico Uy = 200...240 V (200, 208, 220, 230, 240 V)
03x-02A4-2| 70 | 390 | 0,37 | 05 . 90
03x-03A5-2| 70 | 260 | 0,55 | 0,75 | e 60
03x-04A7-2| 40 | 200 | 0,75 1 . 42
03x-06A7-2| 40 | 130 | 1,1 1,5 . 29
03x-07A5-2| 30 | 100 | 1,5 2 . 19
03x-09A8-2| 30 70 2,2 3 . 14
03x-13A3-2| 30 50 3,0 4 . 16
03x-17A6-2| 30 40 4,0 5 . 12
03x-24A4-2| 18 25 55 75 . 45
03x-31A0-2| 7 19 75 10 . 35
03x-46A2-2| 7 13 11,0 15 . 23
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Tipo Rimin  Rmax PgRmax Tabla de seleccion de tipo de resistencia
ACS355- CBR-V/CBT-H? Tiempo de
frenado °
x=EM" ohmios ohmios kW  CV 160 210 260 460 660 560 s
Trifasico Uy = 380...480 V (380, 400, 415, 440, 460, 480 V)
03x-01A2-4| 200 | 1180 | 0,37 | 0,5 . 90
03x-01A9-4 | 175 | 800 | 0,55 | 0,75 . 90
03x-02A4-4| 165 | 590 | 0,75 1 . 60
03x-03A3-4| 150 | 400 | 1.1 1,5 . 37
03x-04A1-4| 130 | 300 | 1,5 2 . 27
03x-05A6-4| 100 | 200 | 2,2 3 . 17
03x-07A3-4| 70 | 150 | 3,0 4 . 29
03x-08A8-4| 70 110 | 4,0 5 . 20
03x-12A5-4 | 40 80 55 7,5 o 15
03x-15A6-4 | 40 60 7,5 10 . 10
03x-23A1-4| 30 40 11 15 . 10
03x-31A0-4 | 16 29 15 20 . 16
03x-38A0-4 | 13 23 | 18,5 25 . 13
03x-44A0-4| 13 19 22,0 30 . 10
1) E = filtro EMC conectado (tornillo metalico del filtro EMC instalado), 00353783.xIs K

U =filtro EMC desconectado (tornillo de plastico del filtro EMC instalado),
parametrizacion EE. UU.

2 Tipos de resistencias CBR-V / CBT-H disponibles en algunos paises.

8)  Tiempo de frenado = tiempo de frenado maximo permitido en segundos en PsRmax
cada 120 segundos a una temperatura ambiente de 40 °C (104 °F).

Simbolos

Rnin = resistencia de frenado minima permitida que puede conectarse al chopper de
frenado

Rmax = resistencia de frenado méaxima permitida que admite Pgrmax

Pgrmax = capacidad de frenado maxima del convertidor; debe ser mayor que la potencia de
frenado deseada.

Especificaciones por tipo CBR-V CBR-V CBR-V CBR-V CBR-V CBT-H

de resistencia 160 210 260 460 660 560
Potencia nominal (W) 280 360 450 790 1130 | 2200
Resistencia (ohmios) 70 200 40 80 33 18

ADVERTENCIA: No utilice nunca una resistencia de frenado con un valor de

resistencia por debajo del valor minimo especificado para el convertidor en
concreto. El convertidor y el chopper interno no pueden asimilar la sobreintensidad
provocada por un valor de resistencia reducido.
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Seleccion de los cables de la resistencia de frenado

Utilice un cable apantallado con el tamafio de conductor especificado en el apartado
Dimensiones del cable de alimentacion y fusibles en la pagina 401. La longitud
maxima del cable o cables de resistencia es de 5 m (16 ft).

Instalacion de la resistencia de frenado

Instale todas las resistencias en un lugar en el que puedan enfriarse.

ADVERTENCIA: Los materiales cercanos a la resistencia de frenado deben

ser ignifugos. La temperatura de la superficie de la resistencia es elevada. El
aire que emana de la resistencia esta a cientos de grados Celsius. Proteja la
resistencia contra posibles contactos.

Proteccion del sistema en caso de fallo del circuito de frenado

Proteccion del sistema en caso de cortocircuito en el cable y la resistencia de
frenado

Para proteger la conexién de la resistencia de frenado contra cortocircuito, véase
Conexion de la resistencia de frenado en la pagina 412. De forma alternativa, puede
emplearse un cable apantallado de dos conductores con la misma seccion transversal.

Proteccidn del sistema en caso de sobrecalentamiento de la resistencia de
frenado

La configuracion siguiente es esencial para la seguridad, ya que interrumpe la ali-

mentacioén principal en situaciones de fallo que implican cortocircuitos del chopper:

* Equipe el convertidor con un contactor principal.

» Conecte el contactor de modo que se abra si se abre el interruptor térmico de la
resistencia (una resistencia sobrecalentada abre el contactor).

A continuacion se facilita un diagrama de conexiones eléctricas sencillo.
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Interruptor térmico de la resistencia
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Instalacion eléctrica

Por lo que respecta a las conexiones de la resistencia de frenado, véase el diagrama
de conexion de potencia del convertidor de frecuencia en la pagina 57.

Arranque

Nota: Cuando se utiliza por primera vez la resistencia de frenado, es posible que
aparezca un poco de humo al quemarse el lacado o aceite protector de la resisten-
cia. Por tanto, es importante contar con una ventilacion adecuada cuando se utilice
por primera vez la resistencia de frenado.

Para activar el frenado por resistencia, desconecte el control de sobretension del
convertidor ajustando el parametro 2005 CTRL SOBRETENS a 0 (DESACTIVAR). Si
el parametro 2005 CTRL SOBRETENS se establece como 2 (EN WITH BRCH) se
habilitan tanto el chopper de frenado como el controlador de sobretension de modo
que la capacidad del chopper de frenado se usa al maximo y el controlador de
sobretensién se activa por encima de ese maximo.
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Apéndice: Modulos de
extension

Contenido de este capitulo

Este apéndice describe las caracteristicas comunes e instalacion mecanica de los
modulos de extension opcionales del ACS355: el modulo de extension de alimenta-
cién auxiliar MPOW-01, el médulo de interfaz del encoder MTAC-01 y el médulo de
salidas de relé MREL-01.

El apéndice también describe las caracteristicas especificas e instalacion eléctrica
del médulo MPOW-01; consulte el manual de usuario correspondiente para obtener
informacién sobre los médulos MTAC-01 y MREL-01.

Modulos de extension

Descripciéon

Los médulos de extension tienen carcasas similares y se instalan entre el panel de
control y el convertidor. Por lo tanto, el convertidor sélo puede utilizar un médulo de
extension. Los convertidores ACS355 IP66/67 / UL Tipo 4X son incompatibles con
los médulos de extension por limitaciones de espacio.

EI ACS355 dispone de los siguientes médulos de extension opcionales. El converti-
dor identifica automaticamente el médulo (el parametro 0781 ESTADO MOD EXT
muestra el valor), que tras la instalacion y encendido de la alimentacion esta listo
para usar.

* MTAC-01 mddulo de interfaz del encoder
* MREL-01 mddulo de salida de relé
« MPOW-01 médulo de extensién de alimentacion auxiliar
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Configuracion genérica de los médulos de extension

Soporte de puesta a tierra

Adaptador para el puerto del panel

Instalacion

Comprobacion de la entrega

El embalaje del mddulo opcional contiene:

el modulo de extension
soporte de puesta a tierra con tornillo M3 x 12

adaptador para el puerto del panel (instalado en el médulo MPOW-01 en la
fabrica).

Instalacion del médulo de extensiéon

ADVERTENCIA: Siga las instrucciones de seguridad del capitulo Seguridad
en la pagina 17.

Para instalar el médulo de extension:

1.
2.

Si no lo estuviera ya, desconecte la alimentacién de entrada del convertidor.

Retire el panel de control o la cubierta del panel: retire la cubierta de terminales
presionando el hueco mientras desliza la cubierta hasta sacarla del bastidor.

Extraiga el tornillo de puesta a tierra de la esquina superior izquierda de la ranura
del panel de control del convertidor e instale el soporte de puesta a tierra en su
lugar.

Para los médulos MREL-01 y MTAC-01, asegurese de que el adaptador para el
puerto del panel esta conectado al puerto del convertidor o a la parte idéntica del
mddulo de extension. El adaptador del MPOW-01 se instala en el médulo de
extensioén en la fabrica.

Introduzca de forma suave pero firme el médulo de extensioén en la ranura del
panel del convertidor directamente desde el frente.
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Nota: Las conexiones de sefales y alimentacion con el convertidor se establecen
automaticamente mediante un conector de 6 patillas.

6. Ponga a tierra el médulo de extensioén introduciendo el tornillo extraido del converti-
dor en la esquina superior izquierda del modulo de extension. Apriete el tornillo
empleando un par de 0,8 N-m (7 Ibf-in).

Nota: La instalacion y apriete correctos del tornillo es esencial para cumplir los
requisitos de EMC y para un funcionamiento correcto del médulo de extension.

7. Instale el panel de control o la cubierta del panel en el médulo de extension.

8. Lainstalacion eléctrica es diferente para cada médulo. Para el MPOW-01, véase
el apartado Instalacion eléctrica en la pagina 439. Para MTAC-01, véase el
MTAC-01 pulse encoder interface module user’s manual (3AFE68591091
[inglés]), y para MREL-01, véase el MREL-01 output relay module user’s manual
(3AUA0000035957 [inglés]).
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Datos técnicos

Dimensiones

Las dimensiones del mddulo de extension se indican en la figura siguiente.

64 [2,52]
45 [1,7@

| [
= =]
|[| 24V ACDC |:|] B D

Especificaciones genéricas de los médulos de extensién

» Grado de proteccioén de la carcasa: IP20
» Todos los materiales han sido homologados por UL/CSA.

« Cuando se utilizan con convertidores ACS355, los médulos de extension cum-
plen la norma EMC EN/IEC 61800-3:2004 sobre compatibilidad electromagnética
y EN/IEC 61800-5-1:2005 sobre requisitos de seguridad eléctrica.

Moédulo de interfaz del encoder MTAC-01
Véase el MTAC-01 pulse encoder interface module user’s manual (3AFE68591091
[inglés]) entregado con el modulo opcional.

Moédulo de salida de relé MREL-01

Véase el MREL-01 output relay module user’s manual (3AUA0000035957 [inglés])
entregado con el modulo opcional.
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Modulo de extension de alimentacion auxiliar MPOW-01

Descripcién

El médulo de extension de alimentacion auxiliar MPOW-01 se utiliza en instalaciones
en las que se requiere que la parte de control del convertidor continte recibiendo
alimentacion durante fallos de la red e interrupciones de mantenimiento.

El MPOW-01 suministra tensién auxiliar al panel de control, bus de campo y E/S.

Nota: Si se modifica alguno de los parametros del convertidor cuando éste
recibe alimentacion a través del médulo MPOW-01, debe forzarse el guardado
de parametros con el parametro 7607 SALVAR PARAM ajustando su valor a (1)
SALVAR...; de lo contrario se perderan todos los datos.

Instalacion eléctrica

Conexién

« Utilice cable apantallado de 0,5...1,5 mm? (20...16 AWG).
» Conecte los cables de control siguiendo el diagrama del apartado Designacion de
terminales, a continuacion. Utilice un par de apriete de 0,8 N-m (7 Ibf-in).

Designacion de terminales

El diagrama siguiente muestra los terminales del MPOW-01 y como el mddulo
MPOW-01 se conecta a una fuente de alimentacion externa, ademas de indicar el
modo de enlazar en cadena los médulos.

Fuente de SCR MPOW-01
alimentacion externa
PN w— SCR
+ + | +24VCCo024V CA£10%
GND - | Elterminal SCR esta conectado
SCR . v internamente a la tierra analdgica

(AGND) del convertidor.

Todos los terminales estan conecta-
+ | dos entre si en el interior del modulo,

lo que permite encadenar las sefiales.
SCR
SCR

Siguiente
MPOW-01
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Datos técnicos

Especificaciones

Tension de entrada: +24 V CC 024 V CA £ 10%
Carga maxima 1200 mA rms
Pérdida de potencia con carga maxima 6 W

La vida de servicio prevista del médulo MPOW-01 es de 50 000 horas en las

condiciones ambientales especificadas para el convertidor (véase el apartado
Condiciones ambientales en la pagina 413).
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Apéndice: Safe Torque Off
(STO)

Contenido de este apéndice

Este apéndice describe la funcion Safe Torque Off (STO) del convertidor y propor-
ciona las instrucciones para su uso.

Descripcion

La funcion Safe Torque Off puede utilizarse, por ejemplo, para construir circuitos de
seguridad o supervision que paren el convertidor en una situacién de peligro. Otra
posible aplicacién es un interruptor de prevencion de arranque inesperado que per-
mita las operaciones de mantenimiento de corta duracion, como la limpieza o los tra-
bajos en las partes sin tension de la maquinaria, sin desconectar la alimentacion del
convertidor.

Nota: La funcién Safe Torque Off no desconecta la tensién del convertidor de fre-
cuencia, véase la advertencia en la pagina 448.

Cuando se activa, la funcién Safe Torque Off inhabilita la tensién de control de los
semiconductores de potencia de la etapa de salida del convertidor (A, véanse los
diagramas de la pagina 443), lo que impide que el convertidor genere el par necesa-
rio para hacer girar el motor. Si el motor esta en funcionamiento cuando se activa la
funcion Safe Torque Off, el motor se para por si solo.

La funcion Safe Torque Off tiene una arquitectura redundante, es decir, ambos cana-
les deben utilizarse en la implementacion de la funcién de seguridad. La informacién
de seguridad proporcionada en este manual est4 calculada para un uso redundante,
y no se aplica si ambos canales no se utilizan.
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La funcion Safe Torque Off del convertidor cumple con estas normas:

Norma

Nombre

EN 60204-1:2005 +
A1:2008

Seguridad de las maquinas. Equipo eléctrico de las maquinas.
Parte 1: Requisitos generales

IEC 61326-3-1:2008

Material eléctrico para medida, control y uso en laboratorio. Requi-
sitos de compatibilidad electromagnética (EMC). Parte 3-1: Requi-
sitos de inmunidad para los sistemas relativos a la seguridad y
para los equipos previstos para realizar funciones relativas a la
seguridad (seguridad funcional). Aplicaciones industriales genera-
les.

IEC 61508-1:2010

Seguridad funcional de sistemas de seguridad eléctricos, electroni-
cos y programables. Parte 1: Requisitos generales

IEC 61508-2:2010

Seguridad funcional de sistemas de seguridad eléctricos, electréni-
cos y programables. Parte 2: Requisitos de los sistemas de seguri-
dad eléctricos, electronicos y programables.

IEC 61511:2003

Seguridad funcional. Sistemas instrumentados de seguridad para
el sector de las industrias de procesos.

IEC/EN 61800-5-2:2007

Accionamientos eléctricos de velocidad ajustable.
Parte 5-2: Requisitos de seguridad funcional.

IEC/EN 62061:2005 +
A1:2013

Seguridad de las maquinas. Seguridad funcional de sistemas de
mando eléctricos, electrénicos y programables relativos a la seguri-
dad.

EN ISO 13849-1:2008 +
AC:2009

Seguridad de las maquinas. Partes de los sistemas de mando rela-
tivas a la seguridad. Parte 1: Principios generales para el disefio

EN ISO 13849-2:2012

Seguridad de las maquinas. Partes de los sistemas de mando rela-
tivas a la seguridad. Parte 2: Validacion

La funcién Safe Torque Off también se corresponde con la Prevencion de arranque
inesperado segun se especifica en la norma EN 1037:1995 + A1:2008 y Paro no
controlado (paro de categoria 0) segun se especifica en la norma EN 60204-1:2006

+AC:2010.

Cumplimiento de la Directiva Europea sobre Maquinas

Véase el apartado Cumplimiento de la Directiva sobre Maquinaria en la pagina 418.
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Principio de conexion

Conexion de la fuente de alimentacion interna de +24 V CC

Unidad de control Convertidor

® STO

© -1 X1c:1JouT1

, — +24VCC
- I xic:2 Jouta| + 24V CC

X1C:3 LIN1
X1C:4 IINZ uDC+
e D—Q T,
Légica de control A T2/,
T3/W
>£
uDC-
Conexion de la fuente de alimentaciéon externa de +24 V CC
- ~~ 1
24V CC i
L=+ Unidad de control Convertidor
- STO
I\ 1K) X1C:1 JouT] | L,y e
L .
X1C:2 1OUT2_ +24V CC
X1C:3 LIN1
X1C:4 I|N2 uDC+
B %4 T1U,
Légica de control A T2V,

GND

T3/W
L
X1A:3/6/8/10
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Ejemplos de cableado

A continuacién se muestra un ejemplo de cableado de la funcion Safe Torque Off con
la fuente de alimentacion interna de +24 V CC.

ACS355 PLC seguro

X1C: OUT1 T
X1C: OUT2 ¢
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l |

X18:3 IN1 T T
X1C:4 IN2
X1A:SCT£ J‘ ~ GND

A continuacién se muestra un ejemplo de cableado de la funcion Safe Torque Off con
la fuente de alimentacion externa de +24 V CC.

Fuente de alimentacién
externa +24 V CC

ACS355 PLC seguro

X1A:GND

X1C:1 OUT1
X1C:2 OUT2

Para mas informacion acerca de las especificaciones de la entrada de STO, véase el
apartado Datos de la conexiéon de control (pagina 411).
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Interruptor de activacion

En el diagrama de cableado anterior (pagina 443), el interruptor de activacion tiene la
designacion (K). Esto representa un componente, como un interruptor operado manual-
mente, un pulsador de paro de emergencia, los contactos de un relé de seguridad o un
PLC de seguridad.

» Sise utiliza el interruptor de activacion operado manualmente, el interruptor debe
poder bloquearse en la posicién abierto.

» Las entradas IN1 e IN2 deben abrir/cerrar con una diferencia inferior a 200 ms
entre ambas.

Tipos y longitudes de los cables

» Se recomienda utilizar cable de par trenzado con doble apantallamiento.

» Longitud maxima del cable 300 m (984 ft) entre el interruptor de activacion (K) y
la unidad de control del convertidor.

Nota: Un cortocircuito en el cableado entre el interruptor y el terminal STO causa un
fallo peligroso y, por tanto, se recomienda el uso de un relé de seguridad (que incluya
el diagnéstico del cableado), o un método de cableado (conexion a tierra de la panta-
lla, separacion de canales) que reduzca o elimine el riesgo causado por el cortocir-
cuito.

Nota: La tension de los terminales INx de cada convertidor debe ser de al menos
13 V CC para que sea interpretada como “1”.

Conexion a tierra de las pantallas protectoras
» Conecte a tierra la pantalla del cableado entre la tarjeta de control y el interruptor
de activacion en la tarjeta de control.

» Conecte a tierra la pantalla del cableado entre dos tarjetas de control pero sélo
en una de ellas.
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Principio de funcionamiento

1. La funcién Safe Torque Off se activa (el interruptor de activacion se abre, o los
contactos del relé de seguridad se abren).

2. Las entradas STO IN1 e IN2 en la tarjeta de control del convertidor se desenergi-
zan.

3. La funcion STO corta la tensién de control de las unidades IGBT del convertidor.

4. El programa de control genera una indicacion segun se define en el parametro
3025 PARO DIAGNOSTIC.

El parametro selecciona qué indicaciones genera cuando se desconectan o se
pierden una o ambas sefiales Safe Torque Off (STO). Las indicaciones también
dependen de si el convertidor esta en marcha o parado cuando eso sucede.

Nota: Este parametro no afecta al funcionamiento en si de la funcién STO. La
funciéon STO operara sin tener en cuenta el ajuste de este parametro: un conver-
tidor en marcha parara si se eliminan una o ambas sefiales STO y no se pondra
en marcha hasta que se restablezcan ambas sefiales STO y se restauren todos
los fallos.

Nota: La pérdida de una sefial STO siempre genera un fallo ya que se interpreta
como un funcionamiento erréneo del cableado o el hardware de la funcién STO.

5. El motor se para por si solo (si esta en marcha). El convertidor no puede arrancar
de nuevo mientras el interruptor de activacion o los contactos del relé de seguri-
dad estén abiertos. Tras el cierre de los contactos, se necesita una nueva orden
para arrancar el convertidor.

Puesta en marcha con prueba de aceptacién

Para garantizar el funcionamiento seguro de una funcion de seguridad, se requiere
validacion. El montador final de la maquina debe validar la funcién realizando una
prueba de aceptacion. La prueba de aceptacion debe realizarse:

* en la puesta en marcha inicial de la funcién de seguridad

» después de cualquier cambio relacionado con la funcién de seguridad (tarjetas de
circuito, cableado, componentes, ajustes, etc.)

» después de cualquier trabajo de mantenimiento relacionado con la funcién de
seguridad.

Competencia

La prueba de aceptacion de la funcion de seguridad debe realizarla una persona com-
petente y experimentada con conocimientos sobre la funcion de seguridad, asi como
en materia de seguridad funcional, segun los requisitos de la norma IEC 61508-1, clau-
sula 6. Esta persona documentara y firmara los protocolos e informes de la prueba.
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Informes de pruebas de aceptaciéon

Los informes firmados de las pruebas de aceptacion deben almacenarse en el libro

de registro de la maquina. El informe debe incluir documentacién sobre las activida-
des de puesta en marcha y los resultados de las pruebas, referencias a informes de
fallos y resolucion de los fallos. Las nuevas pruebas de aceptacién realizadas debido
a cambios o mantenimiento deben almacenarse en el libro de registro de la maquina.

Procedimiento de la prueba de aceptacion

Tras el cableado de la funcién Safe Torque Off, valide su funcionamiento de la forma
que se indica a continuacion.

Accién

[

Si no se tienen en cuenta las instrucciones, pueden producirse lesiones

2 ADVERTENCIA: Siga las instrucciones del capitulo Seguridad, pagina 17. O
fisicas, muertes o dafios en el equipo.

Asegurese de que el convertidor puede ponerse en marcha y pararse libremente O
durante la puesta en marcha.

Pare el convertidor (si esta en funcionamiento), desconecte la potencia de entrada y O
aisle el convertidor de la linea de potencia mediante un seccionador.

Compruebe las conexiones del circuito Safe Torque Off con el diagrama de cableado. | []
Cierre el seccionador y conecte la alimentacion. U
Compruebe el funcionamiento de la funcién STO cuando se haya parado el motor. U

» Genere una orden de paro en el convertidor (si estaba en funcionamiento) y espere
hasta que el eje del motor se haya parado.

Asegurese de que el convertidor funcione de la siguiente forma:

» Abra el circuito STO. El convertidor genera una indicacién segun se define en el

parametro 3025 PARO DIAGNOSTIC. Para ver una descripcion de la advertencia,
véase el capitulo Analisis de fallos.

* Genere una orden de arranque para comprobar que la funciéon STO bloquea el
funcionamiento del convertidor. El convertidor muestra un aviso. EI motor no
deberia arrancar.

» Cierre el circuito STO.

» Restaure todos los fallos activos. Ponga de nuevo en marcha el convertidor y
compruebe que el motor funcione normalmente.
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Accion

<]

Compruebe el funcionamiento de la funcién STO cuando se haya puesto en marcha O
el motor:

Ponga en marcha el convertidor y compruebe que el motor funciona.

Abra el circuito STO. El motor deberia parar. El convertidor generara una indicacion
si asi se ha definido para el estado 'En marcha' en el parametro 3025 PARO DIAG-
NOSTIC. Para ver una descripcion de la advertencia, véase el capitulo Anélisis de
fallos.

Restaure todos los fallos activos e intente poner en marcha el convertidor.
Asegurese de que el motor siga en reposo y que el convertidor funcione de la
forma descrita arriba a la hora de comprobar el funcionamiento con el motor
parado.

Cierre el circuito STO.

Restaure todos los fallos activos. Ponga de nuevo en marcha el convertidor y
compruebe que el motor funcione normalmente.

Documente y firme el informe de prueba de aceptacion que da fe de que la funcion de O
seguridad es segura y se acepta para su funcionamiento.

Uso

Abra el interruptor de activacion, o active la funcion de seguridad que esta
cableada a la conexién STO.

Se corta la alimentacién de las entradas STO de la unidad de control del conver-
tidor y esta a su vez corta la tension de control de los IGBT del convertidor.

El programa de control genera una indicacion segun se define en el parametro
3025 PARO DIAGNOSTIC.

El motor se para por si solo (si esta en marcha). El convertidor no arrancara de
nuevo mientras el interruptor de activacion o los contactos del relé de seguridad
estén abiertos.

Desactive la funcion STO cerrando el interruptor de activacion, o restaurando la
funcién de seguridad que esta cableada a la conexién STO.

Restaure todos los fallos antes de arrancar de nuevo.

ADVERTENCIA: La funcién Safe Torque Off no desconecta la tensién de
los circuitos de potencia y auxiliar del convertidor de frecuencia. Por lo
tanto, los trabajos de mantenimiento con partes bajo tension del converti-
dor de frecuencia o el motor sélo pueden efectuarse tras aislar el converti-

dor de la alimentacion principal.
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duce un fallo multiple en los semiconductores de potencia IGBT, el sistema

de convertidor puede producir un par de alineamiento que gire el eje del

motor al maximo, 180/p grados independientemente de la activacion de la
funcién Safe Torque Off. p indica el nimero de pares de polos.

2 ADVERTENCIA: (S6lo para motores de imanes permanentes) Si se pro-

Notas:

» Si se detiene un convertidor mediante la funcion Safe Torque Off, éste cortara la
tension de alimentacion del motor y el motor se detendra por si solo. Si esto
resulta peligroso o no es aceptable, el convertidor y la maquinaria deberan dete-
nerse con el modo de paro apropiado antes de activar la funcién Safe Torque Off.

» La funcién Safe Torque Off tiene preferencia sobre todas las demas funciones de
la unidad de convertidor.

» La funcion Safe Torque Off no es eficaz frente al sabotaje o mal uso deliberados.

+ La funcion Safe Torque Off se ha disefiado para reducir las condiciones peligrosas
reconocidas. A pesar de ello, no siempre es posible eliminar todos los peligros
potenciales. El montador final de la maquina debe informar al usuario final sobre
los riesgos residuales.

Mantenimiento

Una vez validado el funcionamiento del circuito en la puesta en marcha, la funcion STO
debe someterse a pruebas de proteccion periddicas. Si el modo de funcionamiento es
muy exigente, el intervalo maximo de las pruebas de proteccion es 20 afios. Si el modo
de funcionamiento es poco exigente, el intervalo maximo de las pruebas de proteccion
es 2 anos. El procedimiento de prueba se indica en el apartado Procedimiento de la
prueba de aceptacion en la pagina 447.

Ademas de la prueba de proteccion, es recomendable comprobar el funcionamiento
de la funcion al realizar otros procedimientos de mantenimiento en la maquinaria.

Incluya la prueba de funcionamiento de la funcién Safe Torque Off descrita arriba en
el programa de mantenimiento de rutina de la maquinaria accionada por el
convertidor.

Si se requiere cualquier cambio de cableado o de componentes tras la puesta en
marcha o si se restauran los parametros, realice la prueba indicada en el apartado
Procedimiento de la prueba de aceptacion (pagina 447).

Utilice unicamente recambios suministrados o aprobados por ABB.
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Rango de prueba de protecciéon

La integridad de la seguridad de la funcién no requiere ninguna prueba de proteccion
dentro de la vida util especificada de la funcion de seguridad. Independientemente
del modo de funcionamiento (alta o baja demanda segun se define en IEC 61508,
EN/IEC 62061, IEC 61511 y EN ISO 13849-1), es una buena practica comprobar el
funcionamiento de la funcion de seguridad al menos una vez al afio. Haga la prueba
de la forma descrita en el apartado Procedimiento de la prueba de aceptacion de la
pagina 447.

La persona responsable del disefio de la funciéon de seguridad completa también
debera observar la Recomendacion de uso CNB/M/11.050, publicada por el Grupo
de Coordinacién Europea de Organismos Notificados, con respecto a los sistemas
relacionados con la seguridad de canal doble con salidas electromecanicas:

» Cuando el requisito de integridad de la seguridad para la funcién de seguridad es
SIL 3 0 PL e (cat. 3 0 4), la prueba de proteccion para la funcién se debe realizar
al menos cada mes.

» Cuando el requisito de integridad de la seguridad para la funcién de seguridad es
SIL2 (HFT =1) o PL d (cat. 3), la prueba de proteccion para la funcién se debe
realizar al menos cada 12 meses.

Esto es una recomendacioén y depende del nivel SIL/PL requerido (no conseguido). Por
ejemplo, los relés de seguridad, relés de contactor, botones de paro de emergencia,
interruptores, etc. normalmente son dispositivos de seguridad que contienen salidas
electromecanicas. El circuito STO del convertidor no contiene ningiin componente
electromecénico.

Analisis de fallos

Las indicaciones proporcionadas durante el funcionamiento normal de la funcién
Safe Torque Off se seleccionan mediante el parametro 3025 PARO DIAGNOSTIC.

Los diagnésticos de la funcion Safe Torque Off comparan el estado de los dos canales
STO. Cuando los canales no estan en el mismo estado, se genera una funcion de fallo
y el convertidor dispara por “fallo de hardware STO”. Un intento de usar la funcion STO
de un modo no redundante, por ejemplo activando un solo canal, provocara la misma
reaccion.

Véase el capitulo Analisis de fallos para saber mas sobre las indicaciones generadas
por el convertidor, y para los detalles sobre la asignacion del fallo y las indicaciones
de advertencia a una salida de la unidad de control para el diagndstico externo.

Cualquier fallo de la funcién Safe Torque Off debe notificarse a ABB.
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Datos de seguridad
Los datos de seguridad de la funcién Safe Torque Off aparecen a continuacion.

Nota: La informacién de seguridad esta calculada para un uso redundante, y no se
aplica si ambos canales STO no se utilizan.

Tipo Bastidor IEC 61508 e IEC/EN 61800-5-2

ACS355-

Monofasico Uy = 200...240 V (200, 208, 220, 230, 240 V)
01x-02A4-2 RO 3 3 6,20E-09 1 91 10 4,77E-08
01x-04A7-2 R1 3 3 6,20E-09 1 91 10 4,77E-08
01x-06A7-2 R1 3 3 6,20E-09 1 91 10 4,77E-08
01x-07A5-2 R2 3 3 6,16E-09 1 92 10 4,85E-08
01x-09A8-2 R2 3 3 6,16E-09 1 92 10 4,85E-08

Trifasico Uy = 200...240 V (200, 208, 220, 230, 240 V)
03x-02A4-2 RO 3 3 6,20E-09 1 91 10 4,65E-04
03x-03A5-2 RO 3 3 6,20E-09 1 91 10 4,65E-04
03x-04A7-2 R1 3 3 6,20E-09 1 91 10 4,65E-04
03x-06A7-2 R1 3 3 6,20E-09 1 91 10 4,65E-04
03x-07A5-2 R1 3 3 6,20E-09 1 91 10 4,65E-04
03x-09A8-2 R2 3 3 6,16E-09 1 92 10 4,61E-04
03x-13A3-2 R2 3 3 6,16E-09 1 92 10 4,61E-04
03x-17A6-2 R2 3 3 6,16E-09 1 92 10 4,61E-04
03x-24A4-2 R3 3 3 6,16E-09 1 92 10 4,62E-04
03x-31A0-2 R4 3 3 6,16E-09 1 93 10 4,62E-04
03x-46A2-2 R4 3 3 6,16E-09 1 93 10 4,62E-04

Trifasico Uy = 380...480 V (380, 400, 415, 440, 460, 480 V)
03x-01A2-4 RO 3 3 6,16E-09 1 92 10 4,61E-04
03x-01A9-4 RO 3 3 6,16E-09 1 92 10 4,61E-04
03x-02A4-4 R1 3 3 6,16E-09 1 92 10 4,61E-04
03x-03A3-4 R1 3 3 6,16E-09 1 92 10 4,61E-04
03x-04A1-4 R1 3 3 6,16E-09 1 92 10 4,61E-04
03x-05A6-4 R1 3 3 6,16E-09 1 92 10 4,61E-04
03x-07A3-4 R1 3 3 6,16E-09 1 92 10 4,61E-04
03x-08A8-4 R1 3 3 6,16E-09 1 92 10 4,61E-04
03x-12A5-4 R3 3 3 6,16E-09 1 92 10 4,62E-04
03x-15A6-4 R3 3 3 6,16E-09 1 92 10 4,62E-04
03x-23A1-4 R3 3 3 6,16E-09 1 92 10 4,62E-04
03x-31A0-4 R4 3 3 6,16E-09 1 93 10 4,62E-04
03x-38A0-4 R4 3 3 6,16E-09 1 93 10 4,62E-04
03x-44A0-4 R4 3 3 6,16E-09 1 93 10 4,62E-04

3AXD00000353783.xIs L
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Tipo Bastidor EN ISO 13849-1 IEC/EN | IEC 61511
ACS355- 62061

Categoria

Monofasico Uy =200...240 V (200, 208, 220, 230, 240 V)
01x-02A4-2 RO e 80 3419 >90% 3 3 3
01x-04A7-2 R1 e 80 3419 >90% 3 3 3
01x-06A7-2 R1 e 80 3419 >90% 3 3 3
01x-07A5-2 R2 e 80 3491 >90% 3 3 3
01x-09A8-2 R2 e 80 3491 >90% 3 3 3

Trifasico Uy = 200...240 V (200, 208, 220, 230, 240 V)
03x-02A4-2 RO e 80 3419 >90% 3 3 3
03x-03A5-2 RO e 80 3419 >90% 3 3 3
03x-04A7-2 R1 e 80 3419 >90% 3 3 3
03x-06A7-2 R1 e 80 3419 >90% 3 3 3
03x-07A5-2 R1 e 80 3419 >90% 3 3 3
03x-09A8-2 R2 e 80 3491 >90% 3 3 3
03x-13A3-2 R2 e 80 3491 >90% 3 3 3
03x-17A6-2 R2 e 80 3491 >90% 3 3 3
03x-24A4-2 R3 e 80 3488 >90% 3 3 3
03x-31A0-2 R4 e 80 3486 >90% 3 3 3
03x-46A2-2 R4 e 80 3486 >90% 3 3 3

Trifasico Uy = 380...480 V (380, 400, 415, 440, 460, 480 V)
03x-01A2-4 RO e 80 3491 >90% 3 3 3
03x-01A9-4 RO e 80 3491 >90% 3 3 3
03x-02A4-4 R1 e 80 3491 >90% 3 3 3
03x-03A3-4 R1 e 80 3491 >90% 3 3 3
03x-04A1-4 R1 e 80 3491 >90% 3 3 3
03x-05A6-4 R1 e 80 3491 >90% 3 3 3
03x-07A3-4 R1 e 80 3491 >90% 3 3 3
03x-08A8-4 R1 e 80 3491 >90% 3 3 3
03x-12A5-4 R3 e 80 3488 >90% 3 3 3
03x-15A6-4 R3 e 80 3488 >90% 3 3 3
03x-23A1-4 R3 e 80 3488 >90% 3 3 3
03x-31A0-4 R4 e 80 3486 >90% 3 3 3
03x-38A0-4 R4 e 80 3486 >90% 3 3 3
03x-44A0-4 R4 e 80 3486 >90% 3 3 3

3AXD00000353783.xls L
' Debe usarse 100 afios para el célculo de un bucle de seguridad.
2 Conforme a la norma EN 1SO 13849-1 tabla E.1

» Este perfil de temperatura se utiliza en calculos del valor de seguridad:
+ 670 ciclos de encendido/apagado al afio con /AT =71,66 °C
+ 1340 ciclos de encendido/apagado al afio con /AT = 61,66 °C
+ 30 ciclos de encendido/apagado al afio con AT = 10,0 °C
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* 32 °C de temperatura de la tarjeta el 2,0% del tiempo
* 60 °C de temperatura de la tarjeta el 1,5% del tiempo
» 85 °C de temperatura de la tarjeta el 2,3% del tiempo

La funcién STO es un componente de seguridad de tipo A segun se define en la
norma IEC 61508-2.

Modos de fallo relevantes:
» La funcién STO dispara debido a un falso fallo (fallo seguro)

* La funcidon STO no se activa cuando se solicita

Se ha producido una exclusién de fallo en el modo de fallos “cortocircuito en la
tarjeta de circuito impreso” (EN 13849-2, tabla D.5). El analisis asume que cada
fallo ocurre por separado. No se han analizado los fallos acumulados.

Tiempo de reaccion de la funcién STO (corte minimo detectable):
10 microsegundos.

Tiempo de respuesta de la funcion STO: 2 ms (normalmente), 5 ms (maximo).

Tiempo de deteccidn del fallo: Los canales estan en estados diferentes durante
mas de 200 ms.

Tiempo de reaccion del fallo: Tiempo de deteccién del fallo + 10 ms.
Retardo de la indicacion de fallo de la funcion STO (parametro 3025): < 200 ms.

Retardo de la indicacion de advertencia de la funcion STO (parametro 3025):
<200 ms.

Longitud maxima del cable 300 m (984 ft) entre el interruptor de activacion (K) y
la unidad de control del convertidor.

La tension de los terminales INx de cada convertidor debe ser de al menos
13 V CC para que sea interpretada como “1”.
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Abreviaturas

Abreviatura

Referencia

Descripcion

CCF EN ISO 13849-1 |Common Cause Failure o fallo por causa comun (%)

DC EN ISO 13849-1 |Diagnostic Coverage o cobertura de diagndstico

HFT IEC 61508 Hardware Fault Tolerance o tolerancia a fallos del
hardware

MTTF4 EN ISO 13849-1 |Mean Time To dangerous Failure o tiempo medio entre
fallos peligrosos: (nimero total de unidades de vida) /
(numero de fallos peligrosos no detectados) durante un
intervalo de medicién concreto en las condiciones
descritas

PFD IEC 61508 Probability of Failure on Demand o probabilidad de fallo a
demanda

PFH IEC 61508 Probability of Dangerous Failures per Hour o probabilidad
de fallos peligrosos por hora

PL EN ISO 13849-1 |Performance Level o nivel de rendimiento. Los niveles
a...e corresponden a SIL

SC IEC 61508 Systematic capability o capacidad sistematica

SFF IEC 61508 Safe Failure Fraction o fraccién de fallo seguro (%)

SIL IEC 61508 Safety Integrity Level o nivel de integridad de seguridad
(1...3)

SILCL EN 62061 SIL maximo (nivel 1...3) que se puede solicitar para un
subsistema o funcién de seguridad

STO IEC/EN 61800-5-2 | Safe Torque Off

T IEC 61508 Rango de prueba de proteccién. T1 es un parametro que

se usa para definir la tasa de fallos probabilistica (PFH o
PFD) para la funcién o el subsistema de seguridad. Es
necesario realizar una prueba de proteccién en un inter-
valo maximo de T1 para mantener la validez de la capaci-
dad SIL. Para mantener valida la capacidad PL (EN ISO
13849), se debe seguir el mismo intervalo. Tenga en
cuenta que cualquier valor de T1 dado no puede conside-
rarse como una garantia.

Véase también el apartado Mantenimiento (pagina 449).

Declaracion de conformidad

La declaracion de conformidad (3AXD10000414701) esta disponible en Internet.
Véase el apartado Biblioteca de documentos en Internet en el reverso de la contra-

portada.

Certificado

El certificado TUV (3AXD00000600767) esta disponible en Internet. Véase el apar-
tado Biblioteca de documentos en Internet en el reverso de la contraportada.
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Apéndice: Motores sincronos
de imanes permanentes
(PMSM)

Contenido de este capitulo

Este capitulo ofrece indicaciones basicas sobre cémo ajustar los parametros del
convertidor ACS355 cuando se usan motores sincronos de imanes permanentes
(PMSM, permanent magnet synchronous motors). También se proporcionan
consejos para ajustar el rendimiento de control del motor.

Ajuste de los parametros

Con los PMSM se debe prestar una atencién especial al correcto ajuste de los
valores nominales del motor en el grupo de parametros 99 DATOS DE PARTIDA.
Siempre se recomienda usar control vectorial. Si no se dispone de la fuerza
contraelectromotriz (back-emf) nominal, deberia realizarse una marcha de ID
completa para mejorar el rendimiento.
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La tabla siguiente lista los ajustes basicos de parametros necesarios para motores
sincronos de imanes permanentes.

N.° Nombre Valor [Descripcion
9903 TIPO 2 Motor sincrono de imanes permanentes
MOTOR
9904 MODO 1 VECTOR: VELOC
CTRL 2 VECTOR:PAR
MOTOR Nota: También se puede seleccionar el modo de control escalar
(3) pero no se recomienda, porque en este modo de control, el
motor sincrono de imanes permanentes puede volverse inesta-
ble y dafar el proceso, el motor o el convertidor.
9905 TENSION Nota: Si no se dispone de la tension de la fuerza contraelectro-
NOM MOT motriz del motor, ajuste el valor nominal aqui y realice una mar-
cha de ID. Si la tensién se facilita como un valor proporcional,
como 103 V/1000 rpm en un motor de 3000 rpm, ajuste a 309 V.
A veces el valor se facilita como el valor pico. En este caso,
divida el valor por la raiz cuadrada de 2 (1,41).
Nota: Se recomienda utilizar la tensién de la fuerza contraelec-
tromotriz. Si no se usa, debera realizarse una marcha de 1D
completa.
9906 INTENS Intensidad nominal del motor. No use el valor pico.
NOM MOT
9907 FRECNOM Frecuencia eléctrica nominal del motor. Si la frecuencia no apa-
MOTOR rece en la placa de caracteristicas del motor, puede calcularse
con ayuda de la siguiente formula:
frecuencia [Hz] = velocidad [rpm] x (numero de pares de polos) /
60
9908 VELOC Velocidad mecanica nominal del motor. Si ni se proporciona,
NOM puede calcularse con ayuda de la siguiente formula:
MOTOR velocidad [rpm] = frecuencia [Hz] x 60 / (nimero de pares de
polos)
9909 POT NOM Potencia nominal del motor. Si ni se proporciona, puede
MOT calcularse con ayuda de la siguiente formula:
potencia [kW] = par nominal [Nm] x 2 x pi x velocidad nominal
[rpm] / 60000
2102 FUNCION [RAMPA |Con un PMSM se recomienda usar el paro de rampa.

PARO
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Modo de inicio

El valor por defecto del parametro 2707 FUNCION MARCHA es 1 (AUTO). En la
mayoria de casos, este valor es adecuado para iniciar la rotacion. Si se necesita un
inicio rapido con poca inercia, se recomienda ajustar el parametro 2707 FUNCION
MARCHA a 2 (MAGN CC).

Arranque suave

Se puede usar la funcion de arranque suave si el motor no puede arrancar o cuando
hay que mejorar la rotacion a bajas velocidades. La tabla siguiente presenta los
ajustes de parametros necesarios.

N.° Nombre Valor Descripcion Por
defecto
2621 ARRANQUE |0 Deshabilitado 0
SUAVE 1 Siempre habilitado
2 Solo arranque
2622 ARRANQ 10...100% |Intensidad aplicada al motor cuando el arranque |50%
SUAVE INT suave esta activo. Aumentar la intensidad ayuda

a arrancar con una carga o con una gran inercia.
Disminuir la intensidad puede evitar que el motor
gire en la direccion equivocada durante el

arranque.
2623 ARRAN 2...100% |Ajuste el menor rango posible de frecuencias de [10%
SUAVE arranque suave. Debe ajustarse de modo que la
FREC rotacion sea estable en todo el rango de veloci-
dades.

Ajuste del regulador de velocidad

En modo de control vectorial se recomienda ajustar el regulador de velocidad. En
aplicaciones en las que el motor puede girar libremente se puede utilizar el ajuste
automatico. Véase el parametro 2305 MARCHA AUTOAJUST para obtener mas
informacion.

Normalmente, basta con ajustar la ganancia proporcional (parametro 2307 GANANCIA
PROP) del regulador de velocidad a un valor mas alto. El valor por defecto es 5, lo que
proporciona un ajuste bastante conservador del regulador de velocidad. Aumente el
valor de la ganancia proporcional en 5 hasta que el rendimiento sea satisfactorio. Si la
aplicacién se vuelve inestable, divida el ultimo valor de ganancia por 2 y obtendra un
ajuste bastante robusto del regulador de velocidad.

Nota: Se recomienda usar la realimentacion del encoder si se necesita un control
preciso del par, una elevada generacion de par o un funcionamiento continuado a
bajas velocidades (por debajo del 20% de la velocidad nominal del motor).
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Ajuste de la ganancia de estimacion de velocidad del motor en caso
de fallo por sobrecarga

La inercia de la aplicaciéon de motor PM podria ocasionar desconexiones por sobre-
carga. Si el convertidor falla constantemente por sobrecarga con el motor PM (Fallo
01), quizas sea necesario ajustar la ganancia de estimacién de velocidad. Eso se
logra cambiando el parametro 2626 SPD EST BW TRIM.



Informacioén adicional

Consultas sobre productos y servicios

Puede dirigir cualquier consulta acerca del producto a su representante local de
ABB. Especifique la designacién de tipo y el numero de serie de la unidad. Puede
encontrar una lista de contactos de ventas, asistencia y servicio de ABB entrando en
www.abb.com/searchchannels.

Formacion sobre productos

Para obtener informacion relativa a la formacion sobre productos ABB, entre en
new.abb.com/service/training.

Comentarios acerca de los manuales de convertidores ABB

Sus comentarios sobre nuestros manuales siempre son bienvenidos. Entre en
new.abb.com/drives/manuals-feedback-form.

Biblioteca de documentos en Internet

En Internet podra encontrar manuales y otros documentos sobre productos en
formato PDF, desde la pagina www.abb.com/drives/documents.



http://www.abb.com/searchchannels
http://new.abb.com/service/training
http://new.abb.com/drives/manuals-feedback-form
http://www.abb.com/drives/documents

Contacte con nosotros

www.abb.com/drives
www.abb.com/drivespartners
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