ABB high performance elevator drives

Manual del usuario
Convertidor de frecuencia para elevadores ACL30

wviy AL HR D
Power and productivity
nppD

for a better world™



Lista de manuales relacionados

Manuales y guias del convertidor Cédigo (inglés) Codigo (espanol)
Manual del usuario del convertidor para elevadores ACL30 3AXD50000036355 3AXD50000050244

ACL30-04 elevator drive modules (2.2 to 32 kW) quick 3AXD50000040591 3AXD50000040591
installation guide

Manuales de herramientas para PC de convertidores
Manual del usuario de DriveStudio 3AFE68749026
Manual del usuario de DriveSPC 3AFE68836590

Manuales y guias de aplicaciones
Safe torque off function for ACL30 drive application guide  3AXD50000045959 2

Manuales y guias de opcionales

F10-01 digital I/O extension user’s manual 3AFE68784921 2)
F10-11 analog I/O extension user’s manual 3AFE68784930 2)
FEN-01 TTL encoder interface user’s manual 3AFE68784603 2
FEN-11 absolute encoder interface user’s manual 3AFE68784841 2)
FEN-21 resolver interface user’s manual 3AFE68784859 2)
FEN-31 HTL encoder interface user's manual 3AUA0000031044 2

JPC-01 network communication adapter user’s manual 3AUA0000072233 ")3AUA0000072233

1) Se entrega una copia impresa con el convertidor o el equipo opcional.

2) Lo suministra el Marketing Material Order Service bajo pedido (https://order.hansaprint.fi/abb/). Solo es accesible
internamente en ABB.

En Internet podra encontrar manuales y otros documentos sobre productos en formato PDF. Véase
el apartado Biblioteca de documentos en Internet en el reverso de la contraportada. Para obtener
manuales no disponibles en la Biblioteca de documentos, contacte con su representante de Servicio
de ABB.


http://search.abb.com/library/Download.aspx?DocumentID=3AXD50000036355&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=Launch
http://search.abb.com/library/Download.aspx?DocumentID=3AXD50000040591&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=Launch
http://search.abb.com/library/Download.aspx?DocumentID=3AFE68749026&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=Launch
http://search.abb.com/library/Download.aspx?DocumentID=3AFE68836590&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=Launch
http://search.abb.com/library/Download.aspx?DocumentID=3AXD50000045959&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=Launch
http://search.abb.com/library/Download.aspx?DocumentID=3AFE68784921&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=Launch
http://search.abb.com/library/Download.aspx?DocumentID=3AFE68784930&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=Launch
http://search.abb.com/library/Download.aspx?DocumentID=3AFE68784603&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=Launch
http://search.abb.com/library/Download.aspx?DocumentID=3AFE68784841&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=Launch
http://search.abb.com/library/Download.aspx?DocumentID=3AFE68784859&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=Launch
http://search.abb.com/library/Download.aspx?DocumentID=3AUA0000031044&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=Launch
http://search.abb.com/library/Download.aspx?DocumentID=3AUA0000072233&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=Launch 
https://order.hansaprint.fi/abb/

Manual del Usuario

Convertidor de frecuencia para elevadores ACL30

indice

1. Instrucciones de
seguridad

4. Instalacion mecanica

6. Instalacion eléctrica

8. Puesta en marcha y

SN NP I

control
© 2016 ABB Oy. Todos los derechos RESERVADOS. 3AXD50000050244 Rev B
ES
Traduccion del documento original
3AXD50000036355

EFECTIVO: 21/11/2016






Indice 5

Indice

Lista de manuales relacionados ... ......... ... e 2

1. Instrucciones de seguridad

Contenidode este capitulo . ... ... . e 13
Uso de las advertencias y notasdeestemanual ........... ... ... . ... ... ... . ..... 13
Seguridad general durante la instalacion, la puesta en marcha y el mantenimiento ....... 14
Seguridad eléctrica durante la instalacioén, la puesta en marcha y el mantenimiento .. ... .. 15
Precauciones previas a los trabajos eléctricos .. ........ ... ... ... . 15
Instrucciones y notas adicionales . ......... ... ... .. 16
Conexidn atierra . ... ... e R V4
Instrucciones adicionales para convertidores con motor de imanes permanentes ......... 18
Seguridad durante la instalacion, la puesta en marcha y el mantenimiento .. ......... 18
Seguridad general en funcionamiento . . ........ .. 19

2. Acerca de este manual

Contenidode este capitulo . .......... ... 21
AlCaNCE . . . 21
Compatibilidad . . ... .. e 21
Destinatarios previstos .. ... ... . 22
Categorizacion segun el tamafio de bastidor .. ........ ... ... ... . .. . . .. 22
Categorizacion segin el cOdigo + . . . .. ...t 22
Contenidode este manual . . ... ... .. . 22
Términos y abreviaturas . .. ... .. 23
Diagrama de flujo de instalacion y puestaenmarcha . . .......... ... ... ... .. .. ..... 26
Exencion de responsabilidad sobre seguridad cibernética . .............. ... ... .. ... 28

3. Principio de funcionamiento y descripcion del hardware

Contenidode este capitulo ........ ... . . e 29
Descripcion general del producto . ...... ... .. 29
Principio de funcionamiento . ... ... ... .. 30

Circuitode potencia . ....... ... it e 30
DiSPOSICION . . .o 31
Interfaces de control . ... ... .. . 32
Etiqueta de designacion de tipo .. ... ... 33

4. Planificaciéon del montaje en armario

Contenidode este capitulo . ... ... . e 35
Construccion del armario . ... ... 36
Dimensiones principales y requisitos de espacio libre ......... ... .. ... ... ... . ... 37
Refrigeraciéon y grados de proteccion . ... ... ... 39

Prevencion de la recirculacion del aire caliente . ........... ... ... ... .. . ... 40

Calefactores de armario . ........... ... e e 41



6 Indice

5. Instalaciéon mecanica

Contenidode estecapitulo . ......... .. 43
Comprobacioén del lugar de instalacion . ............. .. .. . i 43
Herramientas NeCEeSarias . ........... i e e e e 44
Desembalaje . ... ... ... 44
Comprobacion de los elementos entregados .. .......... ... i 45
Instalacion del convertidor . ... ... . . . . 46
Instalacién de reactancias dered . ... ... .. 46
Instalacion del filtro EMC . ... ... .. . . . 46
Instalaciéon de laresistenciade frenado . ........ ... ... ... 46

6. Planificacion de la instalacion eléctrica

Contenidode este capitulo . .. .. ... 47
Comprobacién de la compatibilidad del motor y del convertidor . ..................... 47
Seleccion del dispositivo de desconexién de la alimentacion ........................ 48
Requisitos para paises de la Unién Europea (UE) ........ ... ... ... .. ... ..... 48
Requisitos para paises no pertenecientesalaUE ............ ... ... ... ... .... 48
Seleccién de los cablesde potencia ......... ... ... ... . .. . 49
Reglas generales . .. ... ... 49
Conductividad suficiente del conductor de proteccion . .......... ... ... ... ... ... 49
Tamafios comunes de cablesdepotencia. . ............ . ... 50
Tipos de cables de potencia alternativos . . ......... .. ... .. .. .. i 51
Pantalla del cable de motor . ... ... . . . . 52
Requisitos adicionales en EE. UU. . ......... . ... . . . i 52
Seleccidonde los cablesde control . ... ... ... 54
Apantallamiento . . ... ... 54
Sefiales en cables independientes . .......... ... .. ... .. 54
Sefales que pueden transmitirse por el mismocable ........................... 54
Cabledereld ... ... .. 54
Recorridode los cables . ... ...... ... 55
Reglas generales . ....... ... . 55
Conductos independientes de los cablesde control . ........... ... ... ... ... ... 56
Pantalla del cable de motor continua o envolventes para los dispositivos instalados en el ca-
ble de MOtOr . .. ... 56
Implementacion de la proteccién contra cortocircuitos y sobrecarga térmica ............ 57
Proteccion del convertidor y del cable de potencia de entrada en caso de cortocircuito . 57
Proteccion del motor y del cable de motor en caso de cortocircuito ................ 57
Proteccion del convertidor y de los cables de motor y de potencia de entrada contra sobre-
cargatermiCa ... ... .. 57
Proteccion del motor contra sobrecargatérmica ............. ... ... .. ... .. ..., 57
Proteccion del convertidor contra fallos atierra . ........... ... .. ... .. . ... ... 58
Compatibilidad con dispositivos de corriente residual (diferencial) ................. 58
Implementacion de la funcion Safe Torque Off . ... ... ... .. ... .. ... .. ... . .. ... 58
Uso de un contactor entre el convertidoryelmotor .. ......... . ... ... ... ... .. ... 58
Proteccion de los contactos de las salidasderelé .. ........... ... ... . ... ... ... ... 59

7. Instalacion eléctrica

Contenidode estecapitulo . .. ... . 61



Indice 7

Comprobacion del aislamiento del conjunto . ...... ... ... ... .. . . 62
CoNVEIIdOr . ..o e 62
Cablede potenciadeentrada . ........ ... . 62
Aislamiento de los cables de potenciayelmotor .......... ... ... ... ... . ... .... 62
Aislamiento del conjunto de resistenciasdefrenado .............. ... ... .. ..., 63

Conexidondelos cablesde potencia ......... ... .. i 64
Diagrama de ConeXioneS . . . ... ..ttt e 64
Procedimiento de conexion . . ... ... 65

Instalacion de las placas de fijacion de cables de potencia . ......................... 67
Conexion de los cables de potencia: bastidorB ................................ 68
Conexion de los cables de potencia: tamafios de bastidor C y D (sin las tapas de los conec-
BOMS ) . et 69

Conexién de los cables de control: Unidad de control JCU .. ........................ 70
PUBNtES . ..o 71
Alimentacion externa para la Unidad de Control JCU (X1) . ........ ... .. 71
Enlace de convertidor a convertidor (X5) . ... ... . 71
Safe Torque Off (X6) . . .. ..ot 72
Entrada de termistor (X4:8...9) .. ... .. 72

Pantalla de 7 segmentos de la Unidad de Control JCU . .......... ... ... .. ... ..... 73

Conexion a tierradel cablede control . ....... ... .. . . 73
Instalacion de modulos opcionales . .. ... ... .. 74

8. Lista de comprobacioén de la instalacion

Contenidode este capitulo ............ . e 75
Comprobacién de lainstalacion .. ........ ... . .. e 75

9. Puesta en marcha y control

Contenidode este capitulo . ........ .. ... 77
Puesta en marcha del convertidor . . ... ... ... . 78

10. Uso del panel de control

Contenidode este capitulo . ....... ... e 87
Compatibilidad . . ... .. 87
CaracteristiCas . . . . ..o 87
Descripcion general del ACS-CP-U . .. ... ... e 88
Lineade estado . ... ... . 89
Instalacion del panel de control . .. ... e 90
Conexion del panel al convertidor . . ... .. . . e 90
Montaje del panel de control sobre la puertadelarmario .. ....................... 90
Seleccion de los cables del paneldecontrol . .......... ... ... ... . ... .. . ..., 90
Uso del panel de control .. ... i e 91
Fundamentosde usodelpanel ....... ... ... . . . 91
Acceso a laayuda — Cualquier modo .. ........ ..ot 92
Encontrar la version del panel — Cualquiermodo . .......... .. ... .. 93
Operaciones basicas — Cualquiermodo . ............. ... .. 94
Modo de Salida . .. ... 95
Cambio de la direccién de giro del motor enelmodode Salida . ................... 95

Ajuste de la referencia de velocidad enelmodode Salida ....................... 96



8 Indice

Ajuste del contraste de la pantallaen elmodode Salida ........................ 96
Como utilizar la opcion Pardmetros .. ... ... 97
Cémo seleccionar un parametro y cambiarsuvalor . ........... ... ... . ... ...... 97
Cdémo cambiar el valor de los parametros de punterode valor .................... 99
Cémo apuntar un parametro de puntero de bit a un valor de bit de otra sefial ....... 101
Cémo cambiar el valor de un parametro de punterode bitaOo1 ................ 103
Modo de parametros modificados ............ .. ... 105
Edicion de parametros modificados .. ......... ... 106
Opcion Registradorde fallos . ... ... 107
Visualizacionde fallos . ...... ... .. 107
Restauraciénde fallos . ....... ... .. . 108
Opcidondefechay hora . ...... ... . e 109
Usodelaopcidondefechayhora........ ... ... .. 109
Opcidn de copia de seguridad de pardmetros ................0 i, 111
Cémo realizar copias de seguridad y restaurar parametros ..................... 112
Tratamiento de errores de parametros durante la funcién de copia de seguridad y restaura-
o7 T o 114
Restauracion de un juego de usuario entre distintas versiones de firmware ... ...... 116
Carga de un juego de usuario entre distintas versiones de firmware .............. 118
Visualizacion de informacion de copias deseguridad ... ........ ... ... . .. 119
Ajustes de E/S ... . e 120
Edicién de ajustes de parametros de terminalesde E/S . ....... ... ... ... . ... 120
Opcidén de edicion dereferencias .. ... 122
Edicibn deunvalordereferencia.......... ... ... .. ... . i 122
Opcion de Informacion del convertidor .. . ........... ... . . 124
Coémo visualizar la informacion del convertidor .. ........ .. ... ... L. 124

11. Funciones del programa

Contenidodeestecapitulo . ... ... .. 127
Configuracion del sistemaelevador . .......... .. .. . . . 128
Control local frente a control externo . ........ ... .. . . . . 129
Control local . . . ..o 129
Control eXterNO . . . ... . 129
Safe Torque Off . . ... 129
Programacion del convertidor . ... ... .. 130
Copia de seguridad y restauracion de los contenidos del convertidor .. ............... 130
Limitaciones . ... ... 130
Restauracion de pardmetros . ........... ... e 131
Juegos de pardmetros de Usuario . ............. it 131
Operaciones basicas de marcha/paro .. ........ ... ... 132
Controlde marcha/paro . ............. it e 132
Enclavamiento de marcha/paro . ........... ... 132
Fallos del convertidor . .. ... ... ... e 133
Restauracién automaticadefallos .. ....... ... . .. 133
Restauracion manualde fallos . ... ... ... . 133
Modos de funcionamiento del elevador . ......... ... .. .. .. ... . ... 134
Modo derenivelado . ......... . . 134
Modo de evacuacCion ... ........ it e 135
Modo de inSpecCion . . . ... .. . 135

Seleccién y escalado de referenciasde velocidad . .. .......... ... .. ... ... ... 137



Indice 9

Seleccioén de referencias de velocidad . ............ .. ... 137
Modo de referencia de velocidad establecido como MULTIPLE .................. 138
Modo de referencia de velocidad establecido como SEP HIGH PRI o SEP LEVEL PRI 139
Escalado de referencias de velocidad . ........... ... .. .. .. .. 142
Perfilde velocidad . . ........ ... . e 144
Selecciodn de aceleracion/deceleracion .. ... .. 144
Seleccion de tirdn (Jerk) . ... ... 145
Ralentizacion inteligente .. ... ... . 147
Control de freno MEeCANICO . . . ... o i e 149
Comprobacidn del par . ... e 150
Comprobacién de deslizamientodelfreno ......... ... ... ... .. ... . . ... 151
Seleccion de parde aperturadelfreno ......... .. ... 151
Esquema de tiempos de funcionamiento ............ ... ... . ... .. ... 153
Compensacion de iNercia . ... ........ . 154
DIagnOstiCos . . . ..o 154
Funciones de protecCion . . ... . it e e 155
Concordanciade velocidad . ....... ... . 155
Bloqueo del motor . . ... . 157
Paro de tiempo extradenivelado . ....... ... ... . ... . 158
Proteccion térmica del motor . ... ... ... 158
Funciones de proteccion programables . ......... ... .. . ... 162
BIOQUEO de USUANIO . . ..ot e 162
Entradas y salidas . . ... 164
Entradas analldgicas . .. ....... ... i 164
Salidas analdgiCas . ... ... ...t 164
Entradas y salidas digitales . . . ... . 165
Salidas de relé ... ... . 166
Ajuste automatico de fases para motores sincronos de imanes permanentes . .......... 167
Modos de ajuste automaticodefases ........... ... ... . . 168
Parode emergencia .. ......... ... 169
Compatibilidad con encoder .. ........ ... .. e 170
Seleccion de mOAdulo encoder . . ... .. i 170
Configuracion del encoder absoluto . ............ .. . . i 171
Configuracion del resolver .. ... ... ... e 171
Configuracion del encoder . ... ....... .. i e 172
Operacion de resCate ... ...ttt 173
Modo de evacuacCion . . ... ... . 174
Modo de bajatension . ... ... ... ... 175
Control a través de la interfaz de bus de campo integrado: Perfil de 16 bits DCU ........ 177
Palabras de control y estado para el perfilde 16 bits DCU .. .................... 177
Palabra de estado para el perfilde 16 bitsDCU . .. .......... ... ... ... ........ 177
Referencias para el perfilde 16 bitsDCU ... ... ... ... .. .. ... ... . . ... ... 177
Sefales actuales para el perfilde 16 bitsDCU . ... .......... ... ... ... ....... 178
Direcciones de registros de Modbus para el perfilde 16 bits DCU .. .. ............. 179
Perfil de 32 bits DCU . . . .. ... 180
Palabras de control y estado para el perfilde 32 bits DCU .. .................... 180
Palabra de estado para el perfilde 32 bitsDCU . .. .......... ... ... ... ........ 180
Referencias para el perfilde 32 bitsDCU ... ......... ... .. ... . . .. 180
Senfales actuales para el perfilde 32 bitsDCU . ... ........... ... ... ... ....... 181

Direcciones de registros de Modbus para el perfilde 32 bits DCU .. .. ............. 182



10 Indice

12. Parametros

Contenidodeestecapitulo . ......... .. 183
Términos y abreviaturas . . . . ... ... 183
Ajuste de los parametros . . ... ... ... 184
Grupos de parametros 01...09 .. ... ... e 185
Grupos de parametros 10...99 . . ... .. 215

13. Anadlisis de fallos

Contenidodeestecapitulo . ... ... .. 299
Seguridad . .. .. 299
Indicaciones de alarmayfallo ...... ... ... . .. . 299
Método de restauracion ... ......... ... 300
Historial de fallos . . ... ... i e e 300
Mensajes de alarma generados por el convertidor . .......... ... ... ... ... .. ... ... 300
Mensajes de fallo generados por el convertidor . . . ......... ... ... ... 311

14. Mantenimiento

Contenidode estecapitulo . . ... ... 327
Seguridad . . ... 327
Intervalos de mantenimiento . ......... ... ... 327
Disipador termiCo . . . ... .. 328
Ventilador de refrigeracion . .. .......... 329
Sustitucion del ventilador (bastidorB) . ......... ... .. . 329
Sustitucion del ventilador (bastidores Cy D) . ... 330
Reacondicionamiento de los condensadores . . .. ... i 330
Otras acciones de mantenimiento . .............. . ... . . . i 331
Transferencia de la unidad de memoria a un nuevo médulo de convertidor de frecuencia
.................................................................... 331

15. Datos técnicos

Contenidode estecapitulo . .. ... . . . 333
Especificaciones del convertidor . .......... ... ... . . . . . e 333
Derrate . ...t 334

Derrateo por temperaturaambiente .. ......... ... .. 334

Derrateo de tensiones de alimentacion . ............. ... . ... .. i 334

Derrateo por altitud .. ... ... . 334
Cargas CiCliCas . . . .. ..o 335
DIMeNSIiONES ¥ PESOS . . . . oottt e 336
Niveles de ruido . ... ... i e 336
Fusibles del cable de alimentacion .......... ... ... .. . . . . . . 337
Conexion (de alimentaciéon) de entradade CA . ... ... .. . . .. 338
Conexion del MOtOr . .. ... o e 339
Unidad de control JCU . . ... . . e 339
Condiciones ambientales . .. ......... ... e 341
Materiales . . . ... e 342
Normas aplicables . .. ... .. . 342
Marcado CE . .. .. . 343

Cumplimiento de la Directiva Europea de Baja Tension ........................ 343



Indice 11

Cumplimiento de la Directiva Europeade EMC . .............................. 343
Cumplimiento de la Directiva sobre Maquinas . ............. .. .. ... . oo, 343
Cumplimiento de la norma EN 61800-3:2004 .. ........ ... .t 344
DefiniCIoNeS . . . . .ot 344
Primer entorno (convertidor de categoria C2) .. .. ........ . . i 344
Segundo entorno (convertidor de categoria C3) . . ......... .. i 345
Segundo entorno (convertidor de categoria C4) . .......... ... i 345
Patentes estadounidenses . ......... ... . 346

16. Funcién Safe Torque Off

17. Reactancias de red

Contenidode este capitulo . .......... ... 349
¢ Cuando es necesaria unareactanciadered? .......... ... ... .. 349
Seleccién de lareactanciadered ....... ... . . ... 350
Grado de protecCion . .. ... .. ..ttt 350
DimeNSIiONES ¥ PESOS . . ..t ittt e e 350
Directrices deinstalacion . . ......... ... .. . . . 350

Diagrama de Conexiones . .. ... ...ttt 351

18. Filtros EMC

Contenidode este capitulo . .......... ... . 353
Norma EMC . .. 353
Seleccion defiltros EMC . .. ... 354
Grado de protecCion . ... ... i 354
DImeNSIioNeS Y PESOS . . ..ottt 354
Instalacion de JFI-0x (bastidores A...D, categoria C2) .. ....... ... ... .. 355
Directrices de instalacion ........... .. . 355
Diagrama de conexiones . ... ....... ... 355

19. Frenado por resistencia

Contenidode este capitulo . ....... ... .. . 357
Choppers y resistencias defrenado ....... ... ... .. . . 357
Choppersde frenado . ....... ... i 357
Seleccion de unaresistenciadefrenado .......... ... . .. ... 358
Tabla de seleccion de resistenciasdefrenado .. .......... ... ... ... .. ... ..... 358
Instalacion y conexion de lasresistencias . . .. ... .. i 359
Proteccion del contactor del convertidor ... ... ... . 359
Puesta en marcha del circuitodefrenado .......... ... ... ... .. .. . ... ... 360

20. Planos de dimensiones

Contenidode este capitulo . .......... ... . 361
Bastidor B .. ... . 362
Bastidor C ... .. 364
Bastidor D . ... 366
Reactanciasdered - CHK-0X . ... ... .. . . . e 367

Reactancias de red - Dimensionesde CHK-xx . . .......... ... ... ... .. ....... 367



12 Indice

Filtros EMC — JFI-0X . . ..ot e e 368
Filtro EMC — Dimensiones de JFI-0x . ........ ... ... . . . . .. . 369
Resistencias de frenado —JBR-XX . . ... ... .. . 370
Resistencias de frenado — Dimensiones de JBR-xx ........................... 371

Informacién adicional

Consultas sobre productos ¥y SErviCios . . . ... ...ttt 373
Formacion sobre productos . . ... . e 373
Comentarios acercade los manualesde ABB . ............ ... .. ..., 373
Biblioteca de documentos enInternet . ........... ... ... .. 373



Instrucciones de seguridad 13

Instrucciones de seguridad

Contenido de este capitulo

Este capitulo contiene las instrucciones de seguridad que debera seguir durante la
instalacion, el funcionamiento y el mantenimiento del convertidor de frecuencia. Si no

se tienen en cuenta las instrucciones, pueden producirse lesiones fisicas, muertes o

dafios en el equipo. &

Uso de las advertencias y notas de este manual

Las advertencias le informan acerca de estados que pueden ser causa de lesiones
fisicas, muertes o dafios en el equipo. También le aconsejan como evitar tales peli-
gros. Las notas llaman su atencion acerca de un determinado estado o hecho, o faci-
litan informacion acerca de un determinado aspecto.

El manual utiliza los simbolos de advertencia siguientes:

La advertencia Electricidad informa de los peligros relacionados con la electrici-
dad que pueden causar lesiones fisicas, muertes o dafios en el equipo.

La advertencia General informa de situaciones que pueden causar lesiones fisi-
cas, muertes o dafios en el equipo por otros medios no eléctricos.

La advertencia Dispositivos sensibles a descargas electrostaticas informa del
‘Z N riesgo de descargas electrostaticas que pueden causar dafios en el equipo.




14 Instrucciones de seguridad

Seguridad general durante la instalacion, la puesta en
marcha y el mantenimiento

Estas instrucciones estan destinadas a todo el personal que realiza trabajos de insta-
lacion y mantenimiento del convertidor.

cuenta las instrucciones, pueden producirse lesiones fisicas, muertes o
dafos en el equipo.

* Manipule el convertidor con cuidado.

2 ADVERTENCIA: Siga estrictamente estas instrucciones. Si no se tienen en

» Utilice calzado de seguridad con refuerzo metalico para evitar lesiones en los pies.

» Mantenga el convertidor en su embalaje o protéjalo hasta su instalacion del polvo
y las virutas resultantes de taladrar y pulir.

* Proteja también el convertidor ya instalado del polvo y las virutas. La presencia
de restos conductores dentro del convertidor puede causar dafos o un funciona-
miento inadecuado.

» Aspire la zona bajo el convertidor antes de la puesta en marcha para evitar que el
ventilador de refrigeracion del convertidor haga entrar polvo en el interior.

* No obstruya la entrada ni la salida de aire cuando el convertidor esté en funciona-
miento.

« Asegurese de que hay suficiente refrigeracion. Para mas informacion, véase el
apartado Refrigeracion y grados de proteccion en la pagina 39.

» Antes de alimentar el convertidor, asegurese de que las cubiertas del convertidor
estan colocadas. Las cubiertas deben permanecer colocadas durante el funcio-
namiento.

» Antes de ajustar los limites de funcionamiento del convertidor, asegurese de que
el motor y todo el equipamiento del convertidor pueden funcionar dentro de los
limites de funcionamiento establecidos.

* El numero maximo de alimentaciones del convertidor es de dos por minuto. Una
frecuencia de alimentaciones excesiva puede daiar el circuito de carga de los
condensadores de CC. El nUumero maximo de veces que se puede cargar el cir-
cuito es: 1 millén de veces para todos los bastidores.

Si hay circuitos de seguridad conectados al convertidor (por ejemplo, paro de emer-
gencia o Safe Torque Off), validelos en la puesta en marcha.
Nota:

» Siselecciona una fuente externa como orden de arranque, y esa fuente esta acti-
vada, el convertidor arrancara inmediatamente tras la restauracién de un fallo.

» Cuando el lugar de control no se ha ajustado a local, la tecla de paro del panel de
control no detendra el convertidor.

La reparacion de los convertidores solo puede llevarse a cabo por personal auto-
rizado.
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Seguridad eléctrica durante la instalacion, la puesta en
marcha y el mantenimiento

Precauciones previas a los trabajos eléctricos

Estas advertencias son para todo el personal que realice trabajos sobre el converti-
dor, el cable de motor o el motor.

cuenta las instrucciones, pueden producirse lesiones fisicas, muertes o

dafios en el equipo. Si usted no es electricista cualificado, no realice traba-
jos de instalacién o mantenimiento. Siga los siguientes los pasos antes de iniciar
cualquier trabajo de instalacién o mantenimiento.

2 ADVERTENCIA: Siga estrictamente estas instrucciones. Si no se tienen en

1. ldentifique claramente el lugar de trabajo.

2. Desconecte todas las fuentes de tension posibles.
» Abra el seccionador principal de la fuente de alimentacion del convertidor.

* Asegurese de que la reconexion no es posible. Bloquee el seccionador en
posicion abierta y coloque una nota de advertencia.

« Desconecte todas las fuentes de alimentacién externas de los circuitos de
control antes de trabajar en los cables de control.

» Tras la desconexion del convertidor y antes de continuar, espere siempre
5 minutos para que los condensadores del circuito intermedio se descarguen.

3. Proteja contra posibles contactos todos los demas componentes energizados del
lugar de trabajo.

4. Tome precauciones especiales cuando esté cerca de conductores descubiertos.

5. Compruebe que la instalacion estd desenergizada.
» Utilice un multimetro con una impedancia de al menos 1 Mohmio.

* Asegurese de que la tensién entre los terminales de potencia de entrada del
convertidor (L1, L2, L3) y el terminal de conexién a tierra (PE) sea aproxima-
damente 0 V.

» Asegurese de que la tension entre los terminales de CC del convertidor (UDC+
y UDC-) y el terminal de conexion a tierra (PE) sea aproximadamente O V.

6. Instale una conexion a tierra temporal de conformidad con la normativa local.

7. Solicite un permiso para iniciar el trabajo a la persona responsable de los trabajos
de instalacion eléctrica.

A
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Instrucciones y notas adicionales

cuenta las instrucciones, pueden producirse lesiones fisicas o la muerte, o

2 ADVERTENCIA: Siga estrictamente estas instrucciones. Si no se tienen en

A\ .

dafios en el equipo.

Si se instala un convertidor de frecuencia cuyos varistores no estan desconecta-
dos en unared IT (un sistema de alimentacion sin conexioén a tierra o con cone-
xion a tierra de alta resistencia, por encima de 30 Q), el convertidor se conectara
al potencial de tierra a través de los varistores. Esto podria entrafiar peligro o pro-
vocar dafios en el convertidor.

Si se instala un convertidor de frecuencia cuyos varistores (incorporados) o filtro
de red (opcién externa) no estan desconectados en un sistema TN con conexién
a tierra en un vértice, el convertidor resultara dafado.

Use todos los circuitos ELV (muy baja tension) conectados al convertidor Unica-
mente dentro de una zona de unién equipotencial, es decir, en una zona en la
que todas las partes conductoras accesibles simultaneamente estén conectadas
eléctricamente para evitar la aparicion de tensiones peligrosas entre ellas. Esto
se puede conseguir con una conexioén a tierra adecuada, es decir, asegurese de
que todas las piezas conductoras accesibles simultaneamente estén conectadas
al embarrado de conexion a tierra (PE) del edificio.

No realice pruebas de aislamiento o de rigidez dieléctrica en el convertidor o sus
médulos.

Nota:

Los terminales del cable de motor en el convertidor tienen una tension peligrosa
cuando esta conectada la potencia de entrada, tanto si el motor esta en marcha
como si no.

En los terminales de CC y de la resistencia de frenado (UDC+, UDC-, R+ y R-)
hay tensiones peligrosas.

El cableado externo puede suministrar tensiones peligrosas a los terminales de
las salidas de relé.

La funcién Safe Torque Off no elimina la tensién de los circuitos de potencia y
auxiliares. Esta funcion no es eficaz frente al sabotaje o mal uso deliberados.

‘ ADVERTENCIA: Use una pulsera antiestatica para manipular las tarjetas
de circuito impreso. No toque las tarjetas si no es necesario. Las tarjetas

m contienen componentes sensibles a las descargas electrostaticas.
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Conexion a tierra

Estas instrucciones estan destinadas a todo el personal encargado de la instalacion
eléctrica, incluyendo el conexionado a tierra del convertidor.

cuenta las instrucciones de seguridad, pueden producirse lesiones fisicas,
muertes, asi como un funcionamiento inadecuado del equipo y un aumento
de las interferencias electromagnéticas.

: ADVERTENCIA: Siga estrictamente estas instrucciones. Si no se tienen en

» Siusted no es un electricista cualificado, no realice trabajos de conexionado a tierra.

» Conecte siempre el convertidor, el motor y los equipos auxiliares al embarrado de
conexion a tierra (PE) de la fuente de alimentacion. La seguridad del personal
depende de ello. Una conexion a tierra adecuada también reduce las emisiones e
interferencias electromagnéticas.

» Asegurese de que la conductividad de los conductores de conexion a tierra (PE)
es suficiente. Véase el apartado Seleccion de los cables de potencia en la
pagina 49. Siga los reglamentos locales.

» Conecte las pantallas de los cables de potencia a los terminales de conexioén a
tierra (PE) del convertidor.

» Haga una conexion a tierra a 360° de las pantallas de los cables de potencia y con- &
trol en las entradas de cable para suprimir las perturbaciones electromagnéticas.
Nota:

* Puede utilizar las pantallas del cable de potencia como conductores de conexion
a tierra solo si su conductividad es suficiente.

* Lanorma IEC/EN 61800-5-1 (apartado 4.3.5.5.2.) exige que, dado que la intensi-
dad de contacto normal del convertidor es superior a 3,5 mA CA o0 10 mA CC, se
utilice una conexién fija a tierra (PE). Ademas, instale:

* un segundo conductor de conexion a tierra con la misma seccion transversal
que el conductor de conexion a tierra original,
o bien

* un conductor de conexion a tierra con una seccion transversal de al menos
10 mm? si es de cobre 0 16 mm? si es de aluminio,

o bien

» un dispositivo de desconexidon automatica de la alimentacion por si se rompe
el conductor de conexion a tierra.
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Instrucciones adicionales para convertidores con motor de
imanes permanentes

Seguridad durante la instalacidén, la puesta en marchay el
mantenimiento

Estos avisos adicionales conciernen a los convertidores con motores de imanes per-
manentes. El resto de instrucciones de seguridad incluidas en este capitulo también
son validas.

cuenta las instrucciones, pueden producirse lesiones fisicas, muertes y

2 ADVERTENCIA: Siga estrictamente estas instrucciones. Si no se tienen en
dafos en el equipo.

* No trabaje en el convertidor de frecuencia si hay conectado un motor de imanes
permanentes y esta girando. Un motor de imanes permanentes que esta girando
energiza el convertidor, incluyendo sus terminales de potencia de entrada.

Antes de realizar trabajos de instalacién, puesta en marcha y mantenimiento en el
convertidor:

* Pare el motor.

» Desconecte el motor del convertidor mediante un interruptor de seguridad u otros
medios.

» Sino puede desconectar el motor, asegurese de que no puede girar durante los
trabajos.

» Compruebe que la instalacion esta desenergizada.

» Utilice un multimetro con una impedancia de al menos 1 Mohmio.

+ Asegurese de que la tensién entre los terminales de salida del convertidor
(T1/U, T2/V, T3/W) y el embarrado de conexion a tierra (PE) sea aproximada-
mente 0 V.

* Asegurese de que la tensién entre los terminales de potencia de entrada del
convertidor (L1, L2, L3) y el embarrado de conexién a tierra (PE) sea aproxi-
madamente 0 V.

* Asegurese de que la tensién entre los terminales de CC del convertidor (UDC+
y UDC-) y el terminal de conexion a tierra (PE) sea aproximadamente 0 V.

» Instale una conexién a tierra temporal para los terminales de salida del converti-
dor (T1/U, T2/V, T3/W). Conecte los terminales de salida juntos, asi como con el
embarrado de conexién a tierra (PE).

Puesta en marcha y funcionamiento:

* Asegurese de que no se pueda hacer funcionar el motor por encima de la veloci-
dad nominal. Una sobrevelocidad del motor provocaria una sobretension, que
puede dafiar o hacer explotar los condensadores en el circuito intermedio del
convertidor.
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Seguridad general en funcionamiento

Estas instrucciones son para todo el personal que puede operar el convertidor.

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

* No controle el motor con el seccionador de la alimentacién del convertidor; en
lugar de ello, utilice las teclas de marcha y paro del panel de control o contrélelo a
través de 6rdenes mediante los terminales de E/S del convertidor de frecuencia.

» Ordene el paro del convertidor antes de restaurar un fallo. Si tiene una fuente
externa para la orden de arranque y la puesta en marcha esta activada, el con-
vertidor se pondra en marcha inmediatamente tras la restauracion de un fallo.

Nota: Cuando el lugar de control no se ha ajustado a local, la tecla de paro del panel
de control no detendré el convertidor.
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Acerca de este manual

Contenido de este capitulo

» Alcance

»  Compatibilidad

* Destinatarios previstos

» Categorizacion segun el tamano de bastidor

« Categorizacion segun el cédigo +

» Contenido de este manual

» Alcance

» Términos y abreviaturas

» Diagrama de flujo de instalacién y puesta en marcha
» Exencion de responsabilidad sobre seguridad cibernética

Alcance

Este manual es aplicable al convertidor para elevadores ACL30 con firmware version
1.10 o posterior.

La versién del convertidor se puede ver en el parametro 09.04 VER FIRMWARE, o
en System info (Informacion del sistema) en el menu principal del panel de control
del convertidor.

Compatibilidad

Este manual corresponde al convertidor para elevadores ACL30 con bastidores B, C y D.
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Destinatarios previstos

Este manual se destina a los encargados de planificar la instalacion, instalar, poner
en marcha, utilizar y realizar el servicio del convertidor de frecuencia. Lea el manual
antes de realizar trabajos en el convertidor. 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, cuando proceda.

Categorizacion segun el tamafo de bastidor

El convertidor para elevadores ACL30 se fabrica en tamafos de bastidor B, C y D.

» Algunas instrucciones, datos técnicos y planos de dimensiones que conciernen
so6lo a determinados tamafos de bastidor se marcan con el simbolo del bastidor
A,B,CoD.

» Eltamano del bastidor va marcado en la Etiqueta de designacién de tipo
(pagina 33).

» Eltamafio del bastidor de cada tipo de convertidor también se indica en las tablas
Especificaciones del convertidor (pagina 333).

Categorizacion segun el cédigo +

Las instrucciones, los datos técnicos y los planos de dimensiones que conciernen
solamente a determinadas selecciones opcionales se marcan con cddigos +, por
ejemplo, +L500. Las opciones incluidas en el convertidor se pueden identificar por
los cédigos + visibles en la Etiqueta de designacion de tipo del convertidor.

Contenido de este manual
Este manual contiene los siguientes capitulos:

Instrucciones de seguridad facilita instrucciones de seguridad para la instalacion, la
puesta en marcha, el manejo y el mantenimiento del convertidor de frecuencia.

Acerca de este manual proporciona informacién sobre alcance, compatibilidad, desti-
natarios previstos, términos utilizados y contenido de este manual. También incluye
los pasos de comprobacién de los elementos entregados, de la instalacion y de la
puesta en marcha del convertidor de frecuencia.

Principio de funcionamiento y descripcion del hardware describe el médulo de con-
vertidor.

Planificacion del montaje en armario ofrece una guia para la planificacién de la insta-
lacion del moédulo de convertidor en un armario definido por el usuario.

Instalacion mecanica le instruye acerca del método de colocaciéon y montaje del con-
vertidor.
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Planificacion de la instalacién eléctrica le instruye acerca de la seleccion de cables y
motores, los dispositivos de proteccion y el recorrido de los cables.

Instalacion eléctrica le instruye acerca de la conexion eléctrica del convertidor.

Lista de comprobacion de la instalacién contiene una lista para verificar la instalacion
eléctrica y mecanica del convertidor.

Puesta en marcha y control remite a las instrucciones de puesta en marcha del con-
vertidor instalado en armario.

Uso del panel de control describe el panel de control del convertidor.
Funciones del programa contiene descripciones de las funciones del convertidor.
Parametros describe los parametros del convertidor.

Analisis de fallos enumera los mensajes de alarma y fallo junto con las posibles cau-
sas y las soluciones.

Mantenimiento ofrece una lista de tareas de mantenimiento periédicas junto con las
instrucciones de trabajo.

Datos técnicos contiene las especificaciones técnicas del convertidor de frecuencia;
por ejemplo, las especificaciones, los tamafios y los requisitos técnicos, asi como las
disposiciones para cumplir los requisitos relativos al marcado CE y a otros marcados.

Funcién Safe Torque Off describe la funcion Safe Torque Off (STO).

Reactancias de red ofrece detalles de las reactancias de red opcionales que hay dis-
ponibles para el convertidor.

Filtros EMC ofrece detalles de las opciones de filtro EMC que hay disponibles para el
convertidor.

Frenado por resistencia describe cémo seleccionar y proteger resistencias de fre-
nado y su método de conexion eléctrica.

Planos de dimensiones contiene los planos de dimensiones del convertidor y de los
equipos conectados.

Términos y abreviaturas

Término/ Definicion
abreviatura

Al Entrada analdgica. Interfaz para sefiales de entrada analdgicas.

AO Salida analdgica. Interfaz para sefiales de salida analdgicas.

Bastidor Tamafio del médulo de convertidor. Este manual hace referencia a los tama-
(tamario) fios B, C o D. Para determinar el tamafio de bastidor de un médulo de con-

vertidor, consulte la etiqueta de designacion fijada en el convertidor de
frecuencia o las Especificaciones del convertidor de la pagina 333.

BCI Bus de campo integrado
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Término/ Definicién

abreviatura

CHK-xx Conjunto de las reactancias de red opcionales.

CRC Comprobacién de redundancia ciclica

DIO Entrada/Salida digital. Interfaz para sefiales de entrada/salida digitales.

DTC Control directo del par. El control del motor del convertidor de frecuencia se
basa en el control directo del par.

E/S (1/0) Entrada/Salida

EMC Compatibilidad electromagnética

FCAN-01 Médulo adaptador CANopen opcional

FDNA-01 Médulo adaptador DeviceNet opcional

FECA-01 Médulo adaptador EtherCAT® opcional

FEN-01 Médulo opcional de interfaz de encoder TTL

FEN-11 Médulo opcional de interfaz de encoder absoluto

FEN-21 Médulo opcional de interfaz de resolver

FEN-31 Médulo opcional de interfaz de encoder HTL

FENA-11 Médulo adaptador Ethernet opcional. Es compatible con los protocolos
Ethernet/IP, Modbus/TCP y PROFINET IO.

FI10-01 Médulo opcional de ampliacién de E/S digitales

FIO-11 Médulo opcional de ampliacion de E/S analégicas

F10-21 Médulo opcional de ampliacion de E/S analégicas/digitales

FLON-01 Médulo opcional adaptador LONWORKs®

FPBA-01 Médulo opcional adaptador PROFIBUS DP

FSCA-0x Médulo opcional adaptador Modbus/RTU

IGBT Transistor bipolar de puerta aislada (Insulated Gate Bipolar Transistor); tipo
de semiconductor controlado por tensién usado con frecuencia en los inver-
sores debido a su sencillo control y alta frecuencia de conmutacion.

JBR-xx Conjunto de resistencias de frenado opcionales

JCU Unidad de control del médulo de convertidor de frecuencia. Se instala sobre
la unidad de potencia. Las sefiales de control de E/S externas se conectan a
la JCU o sobre la misma se montan ampliaciones de E/S opcionales.

JFl-xx Conjunto de filtros EMC opcionales

JMU Unidad de memoria conectada a la unidad de control del convertidor

JPU Unidad de potencia; véase la definicion a continuacion.

Marcha de ID Marcha de identificacion del motor. Durante la marcha de identificacion, el
convertidor identifica las caracteristicas del motor para un 6ptimo control del
mismo.

Modo de Modo de marcha, modo del renivelado, modo de evacuacion o modo de ins-

funcionamiento | peccion

del elevador

Parametro Instruccion de funcionamiento al convertidor ajustable por el usuario, o bien

sefial medida o calculada por el convertidor.
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Término/
abreviatura

Definicion

PLC

Regulador légico programable. En este manual también se denomina regu-
lador del elevador.

Regulador PI Regulador proporcional-integral

RFG Generador de funcion de rampa

RFI Interferencias de radiofrecuencia

RO Salida de relé. Interfaz para una sefial de salida digital. Implementado con
un relé.

SAl Fuente de alimentacion ininterrumpida. Equipo de alimentacion que incluye
una bateria para mantener la tension durante un corte de la red.

SSI Interfaz serie sincrona

STO Safe Torque Off

TH Entrada de termistor del convertidor

Tirén Velocidad de cambio de aceleracién/deceleracion

UMFL Firmware del convertidor para elevadores ACL30

Unidad de Contiene la electronica de potencia y las conexiones del moédulo de conver-

potencia tidor. La JCU esta conectada a la unidad de potencia.

Velocidad de Referencia de velocidad utilizada en el modo de marcha normal después de

desplazamiento

que se haya terminado la aceleracién hasta que el elevador empieza a
decelerar para alcanzar la velocidad de nivelado. Puede ser la velocidad
nominal, velocidad media, velocidad2 o velocidad3.
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Diagrama de flujo de instalacion y puesta en

marcha

Tarea

Identificar el bastidor de su convertidor: B...D.

v

Planificar la instalacion. Seleccionar los cables, etc.
Comprobar las condiciones ambientales, las espe-
cificaciones, el caudal de aire de refrigeracion
requerido, la conexiéon de potencia de entrada, la
compatibilidad del motor, la conexién del motor y

otros datos técnicos.

Desembalar y comprobar las unidades.

Compruebe que dispone de todos los médulos
opcionales y equipos y que son los correctos.
Solo pueden ponerse en marcha unidades intactas.
Nota: Si el convertidor no ha funcionado durante
mas de un afio, reacondicione los condensado-
res del bus de CC del convertidor. Para obtener
mas informacién, pédngase en contacto con su
representante de Servicio de ABB.

v

Comprobar el lugar de instalacion.

v

Instalar el convertidor en un armario.

v

Enrutar los cables.

Véase...

Principio de funcionamiento y descripcion
del hardware: Etiqueta de designacion de
tipo (pagina 33)

Planificacion del montaje en armario
(pagina 35)

Planificacion de la instalacion eléctrica
(pagina 47)

Datos técnicos (pagina 333)

Manual de las opciones (si se incluyen
dispositivos opcionales)

Instalacion mecanica: Desembalaje
(pagina 44) y Comprobacion de los ele-
mentos entregados (pagina 45)

Instalacion mecanica: Comprobacion del
lugar de instalacion (pagina 43)

Instalaciéon mecanica: Instalacion del con-
vertidor (pagina 46)

Planificacion de la instalacion eléctrica:
Recorrido de los cables (pagina 55)



Tarea

Verificar el aislamiento del cable de alimentacion,
del motor y del cable de motor, asi como del
cable de la resistencia (si lo hay).

'

Si se va a conectar el convertidor a una red IT
(sin conexion a tierra), desconectar los filtros
EMC y los varistores internos.

Nota: No utilice un filtro EMC interno en una red
IT (sin conexion a tierra).

v

Conectar los cables de potencia.
Conectar los cables de control y de control auxiliar.

v

Comprobar la instalacion.

v

Poner en marcha el convertidor.

v

Poner en funcionamiento el chopper de frenado

si es necesario.

Operacion del convertidor: marcha, paro, control
de velocidad, etc.
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Véase...

Instalacion eléctrica: Comprobacion del
aislamiento del conjunto (pagina 62)

Instrucciones de seguridad: Seguridad
durante la instalacion, la puesta en mar-
cha y el mantenimiento (pagina 18)
Instalacion eléctrica: Conexion de los
cables de potencia (pagina 64)

Instalacién eléctrica: Conexion de los
cables de potencia (pagina 64) y Cone-
Xién de los cables de control: Unidad de
control JCU (pagina 70)

Para equipos opcionales, véase:
Reactancias de red (pagina 349)
Filtros EMC (pagina 353)

Frenado por resistencia (pagina 357)

Consulte también los manuales para equi-
pos opcionales

Lista de comprobacion de la instalacion
(pagina 75)

Puesta en marcha y control (pagina 77)

Frenado por resistencia (pagina 357)

Puesta en marcha del convertidor
(pagina 78)
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Exencion de responsabilidad sobre seguridad cibernética

Este producto esta disefiado para la conexion y comunicacion de informacion y datos a
través de una interfaz de red. Es responsabilidad exclusiva del Cliente proporcionar y
garantizar continuamente una conexion segura entre el producto y la red del Cliente o
cualquier otra red (si fuera el caso). El Cliente establecera y mantendra unas medidas
adecuadas (tales como —pero sin limitarse a ello— instalacion de cortafuegos, aplica-
cion de medidas de autenticacion, encriptaciéon de datos, instalacion de programas
antivirus, etc.) para proteger el producto, la red, su sistema y la interfaz contra cual-
quier tipo de fallo de seguridad, acceso no autorizado, interferencia, intrusion, fugas y/o
robo de datos o informacién. ABB y sus asociados no asumen responsabilidad por
danos y/o pérdidas relacionadas con fallos de seguridad, accesos no autorizados,
interferencias, intrusiones, fugas y/o robos de datos o informacion.

Véase también el apartado Bloqueo de usuario (pagina 162).
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Principio de funcionamiento
y descripcion del hardware

Contenido de este capitulo

Este capitulo describe la estructura y los principios de funcionamiento del convertidor
de frecuencia para elevadores ACL30.

Descripcion general del producto

El convertidor para elevadores ACL30 se puede usar en una amplia gama de aplica-
ciones de elevador, como ascensores y montacargas. La misma aplicacion permite
usos con y sin engranajes y ofrece soporte para motores sincronos y asincronos. El
uso de tecnologia de control directo de par (DTC) permite obtener un alto rendi-
miento en el control del elevador. Se puede implementar un control preciso de la
velocidad y el par con o sin realimentacion del eje del motor.

El convertidor esta disponible en tamaros de bastidor B, C y D en funcion de la
potencia de salida. Todos los tamafos de bastidor utilizan la unidad de control de tipo
JCU. El cliente puede instalar el médulo de convertidor en un armario. El médulo de
convertidor usa un disipador térmico refrigerado por aire.
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Principio de funcionamiento

El convertidor para elevadores ACL30 es un convertidor que se puede montar en
pared o armario para controlar un motor asincrono o un motor de imanes permanen-
tes. Los siguientes componentes definen el funcionamiento del convertidor. Puede
ver el circuito de potencia en la pagina 30.

Componente | Descripcion

Rectificador Convierte la tensiéon de CA trifasica en tension de CC.

Banco de Almacena energia que estabiliza el circuito de CC intermedio.

condensadores

Convertidor Convierte la tensién de CC en tensién de CA y viceversa. El motor se
controla conmutando los IGBT del convertidor.

Chopper de Conduce la energia generada por un motor en deceleracién que va del bus

frenado de CC a una resistencia de frenado. El chopper de frenado esta integrado
en el ACL30. Las resistencias de frenado son opciones externas.

Resistencia Disipa la energia regenerativa convirtiéndola en calor.

frenado

Reactancia de
red

Reduce
» los arménicos y la corriente de entrada eficaz

« las interferencias de baja frecuencia y las perturbaciones en la
alimentacién.

Filtro de red

Véase la pagina 353.

Circuito de potencia

Convertidor

Alimentacion de CA
N R

YY" e—

CIIICT

Reactancia de red CHK-xx
(véase el capitulo
Reactancias de red en la
pagina 349)

[V O 1\
UDG+ UDC- —ULLWMdﬁ Filtro EMC JFl-xx (véase el
mJ

o — - —
r ACLC‘!Oj

capitulo Filtros EMC en la
pagina 353)

e Rectificador
4 . |

= |
\ Banco de condensadores

Chopper de frenado (véase el
capitulo Frenado por
| resistencia en la pagina 357)

Resistencia de frenado
JBR-xx (véase el capitulo
Frenado por resistencia en la
pagina 357)

Salida del motor

|
—

| ol X
L _R_%» R;%
.
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Disposicion
La construccion de los distintos tamafios de bastidores, B, C y D, varia ligeramente.
En la figura se muestra un convertidor con bastidor tamafio B.

Elemento | Explicacion

1 Conexién de CC

2 Conexién de la alimentaciéon de CA
3 Pantalla de siete segmentos

4 Ranuras 1 para ampliaciones de

;:u“m ‘I E/S opcionales y modulos de inter-
ER TTERRRI T | faz de encoder/resolver

5 Ranuras 2 para ampliaciones de
E/S opcionales y médulos de inter-
faz de encoder/resolver

6 Ranura 3 para adaptador de bus
de campo opcional

7 Entrada de alimentacion de 24 V
externa

8 Salida de relé

9 Entradas/salidas digitales

10 Entradas analdgicas

11 Entrada de termistor

12 Salidas analdgicas

13 Conexioén de bus de campo inte-
grado

14 Conexion “Safe Torque Off”.

15 Conexion del panel de control/PC

16 Conexion de la unidad de memoria

17 Conexioén del motor

18 Conexion de resistencia de fre-

nado
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Interfaces de control

Unidad de potencia

Unidad de control (JCU), instalada sobre
la unidad de potencia

.. Pantalla de estado de siete
Opcioén 1 B,/ segmentos

Ampliacién de E/S digitales o - — véase la pagina 73
analdgicas (FIO-01, FIO-11) Ranura 1 — ( pag )
Interfaz del encoder incremental o I—— Entrada de alimentacion de
absoluto, o interfaz del resolver 24V externa

(FENO1, FEN11, FEN21) (véase la pagina 77)

> EIS digitales

Opcioén 2
Misma conectividad que con la L] —
Opcioén 1 anterior. <:::2 5
Nota: No es posible conectar a la vez anura ]
dos extensiones de E/S o interfaces
de realimentacion del mismo tipo. L.
E/S analégicas
Entrada de termistor
Enlace de convertidor a
convertidor
Conexion “Safe Torque Off”.
Opcién 3
Adaptador de bus de campo <::> — D Panel_ge control (opcional) o
(FPBA-0x, FCAN-0x, FDNA-0x, Ranura 3 conexion a PC

FENA-Ox, etc.)

Unidad de memoria (JMU)
provista del programa de
aplicacion

(véase la pagina 337)




Principio de funcionamiento y descripcién del hardware 33

Etiqueta de designacion de tipo

La designacion de tipo indicada en la etiqueta contiene informacion acerca de las
especificaciones y la configuracion del convertidor. Al ponerse en contacto con el
servicio técnico del convertidor, indique la designacion de tipo completa y el nUmero
de serie.

Véase el ejemplo siguiente.

AL EIDED ACL30-04-017A-4 @

ASSEMBLED IN FINLAND
ABB o( Input U1 3~ 230/400 VAC @ c €
Hiomofie 13 11 19.8/19.8 A
00380 Helsinki f1  50/60 Hz
Finland
Output U2 3~ 0..U1

FRAME 12 1717 A
B f2 0..500 Hz

@ Sn 11.8 kVA

Air cgoling @
'J’f%@m. ® I

S/N: 1162100001

N.° Descripcion

1 Designacion de tipo.

* Los primeros digitos por la izquierda expresan la configuracién basica
(por ejemplo, ACL30-04-017A-4).

» Selecciones opcionales (p. €j., +L501), van precedidas por signos +

Bastidor

Método de refrigeracién

Grado de proteccion

Datos UL

Especificaciones. Véase Especificaciones del convertidor en la pagina 333.
Marcado CE

Numero de serie.

N[Ol | W|N

+ El primer digito indica la planta de fabricacion.

* Los cuatro digitos siguientes indican el afio y la semana de fabricacién de la
unidad, respectivamente.

» Los digitos restantes completan el nimero de serie, de manera que no existen
dos unidades con el mismo numero de serie.
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Planificacion del montaje en
armario

Contenido de este capitulo

Este capitulo ofrece una guia para la planificacion de la instalacion de un médulo de
convertidor en un armario definido por el usuario. Los temas tratados son fundamen-
tales para una utilizacién segura y sin problemas del sistema de convertidor.

Nota: Los ejemplos de instalacién de este manual se facilitan con el unico objeto de
ayudar al instalador a disefiar la instalacion.

conforme a las leyes y normativas locales vigentes.
ABB no asume responsabilidad de ningun tipo por una instalacion que
incumpla las leyes locales u otras normativas.

2 ADVERTENCIA: La instalacion siempre debe disefarse y efectuarse
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Construccion del armario

Compruebe que...

El bastidor del armario es lo suficientemente resistente para soportar el peso de los
componentes del convertidor, los circuitos de control y otros equipos instalados en él.

Oy

El armario protege al médulo de convertidor frente a posibles contactos y retne los
requisitos para proteger del polvo y la humedad que se especifican en Datos técnicos
en la pagina 333.

O

La distribucion es espaciosa para facilitar la instalacién y el mantenimiento. Deberia
haber suficiente espacio para la circulacion del aire de refrigeracion, las distancias de
separacion obligatorias, los cables y las estructuras de soporte de cables.

Consulte un ejemplo de distribucidon en Refrigeracion y grados de proteccioén en la
pagina 39.

Conexion a tierra correcta de

» todos los travesafos o las estanterias donde se monten los componentes del
sistema de convertidor.

» los componentes a través de sus puntos de fijacion a la base de instalacion.

Nota: Se recomienda montar en la misma placa de montaje el filtro EMC (si lo
hubiese) y el médulo de convertidor.

Los superficies de conexion deben quedar sin pintar.
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Dimensiones principales y requisitos de espacio libre

A continuacioén se indican las dimensiones de los médulos de convertidor, asi como
los requisitos de espacio libre. Para obtener mas detalles, consulte el capitulo Planos

de dimensiones en la pagina 361.

Bastidor D Bastidor C  Bastidor B
SR 220 [8.66"] 165 [6.50"] 100 [3.94"]
<
gl
=~
52
&
[Sif=)
NS
o|o
o) [NEES
~ o[~
® 3| |8
alaje = ol 3| @
ololol © = = I
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200 [7,9"]

300 [12"]

\

Nota: La temperatura del aire de refrigeracion que entra en la unidad no debe supe-
rar la temperatura ambiente maxima permitida (véase Condiciones ambientales en el
capitulo 341). Téngalo en cuenta al instalar componentes que desprendan calor
(como otros convertidores de frecuencia, reactancias de red y resistencias de fre-
nado) en un entorno proximo.
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Refrigeracion y grados de proteccion

Compruebe que...

El armario dispone de suficiente espacio alrededor de los componentes para garantizar
su refrigeracion. Mantenga los espacios minimos indicados para cada componente.

O Ot

Las entradas y salidas de aire estan dotadas de rejillas que guien el caudal de aire,
protejan frente a contactos y eviten la entrada de salpicaduras de agua.

En el siguiente esquema se muestran dos soluciones de refrigeracion de armario tipicas.
La entrada de aire se encuentra en la parte inferior del armario, mientras que la salida se
encuentra en la parte superior, ya sea en la parte superior de la puerta o del techo.

(T
o=
o Salida de aire |0 “ll"

Entrada de aire

Las entradas y salidas de aire tienen un tamafo adecuado. O
Nota: Ademas de las pérdidas de potencia del médulo de convertidor, también debe
ventilarse el calor disipado por los cables y los equipos adicionales.

La refrigeracion de los modulos se organiza de modo que se cumplan los requisitos O
de Niveles de ruido de la pagina 336.

Nota: Los valores se aplican a la carga nominal continua. Si la carga es inferior a la
nominal, se precisa menos aire de refrigeracion.

La temperatura ambiente esta dentro de los limites especificados en la seccién Condi-| [
ciones ambientales de la pagina 341.

El lugar de instalacion esta suficientemente ventilado.

En los armarios 1P22, los ventiladores de refrigeracion internos de los modulos de
convertidor suelen bastar para mantener suficientemente bajas las temperaturas de
los componentes.

En los armarios IP54 se emplean paneles de filtro gruesos para evitar que salpique O
agua dentro del armario. Esto implica la instalacion de un equipo de refrigeracion adi-
cional, como por ejemplo un extractor de aire caliente.

aood
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Prevencion de la recirculacion del aire caliente

Fuera del armario

Para evitar la circulacion del aire caliente fuera del armario, conduzca el aire caliente
saliente fuera de la zona donde se encuentra la entrada de aire del armario.
A continuacién se enumeran algunas soluciones posibles:

* rejillas que guien el caudal de aire en las entradas y salidas de aire
» entradas y salidas de aire en diferentes lados del armario

» entrada de aire frio en la parte inferior de la puerta delantera y un extractor adicio-
nal en el techo del armario.

Dentro del armario

Evite la circulacion de aire caliente dentro del armario con paneles deflectores de aire
a prueba de fugas. Por lo general no suelen necesitarse juntas.

Armario (vista lateral)

AREA -
CALIENT!

Flujo de salida
principal

\

Paneles
deflectores de aire

-
AREA FRIA

it

Flujo de entrada principal
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Calefactores de armario

Utilice un calefactor de armario si existe riesgo de condensacién en el armario. Aun-
que la funcion principal del calefactor es mantener el aire seco, es posible que sea
necesario para calentar en el caso de temperaturas bajas. Cuando coloque el cale-
factor, siga las instrucciones facilitadas por su fabricante.
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Instalacion mecanica

Contenido de este capitulo

Este capitulo describe el procedimiento de instalacion mecanica del convertidor de
frecuencia.

Comprobacioén del lugar de instalacion

Antes de la instalacion, compruebe que el lugar de instalacién sea conforme con los
siguientes requisitos.

Compruebe que...

Los detalles del bastidor son conformes con los planos de dimensiones (desde la
pagina 367).

Las condiciones permisibles de funcionamiento del convertidor concuerdan con la
informacion especificada en Datos técnicos.

El convertidor de frecuencia se monta en posicion vertical.

La pared sobre la que se fijara el convertidor es lo mas lisa posible.

El area de montaje del convertidor es de un material ignifugo.

El material de montaje del convertidor es suficientemente resistente para soportar el
peso del convertidor.

O oogoo o g

El suelo y el material situado bajo el convertidor es ignifugo.
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Herramientas necesarias

Para la instalacion mecanica del convertidor necesitara las herramientas siguientes:
+ taladro con brocas adecuadas

» destornillador y/o llave con conjunto de cabezales adecuados para la instalacion
del hardware usado

» cinta métrica, si no se va a utilizar la plantilla de montaje facilitada.

Desembalaje

El convertidor se suministra en una caja de carton. Para abrirla, quite la cinta adhe-
siva y levante la tapa de la caja.

Compruebe que la caja contiene...

El médulo de convertidor ACL30 con sus opciones instaladas en fabrica

Tres placas de fijacién de cables (dos para el cableado de alimentacién, una para el
cableado de control) con tornillos

O OO0«

Blogues de terminales de tornillo para su fijacion a las cabeceras de la unidad de control
JCU y de la unidad de potencia
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Compartimentos para las
placas de fijacién de
cables

Compartimento para los
manuales y los bloques de
terminales

Médulo de
convertidor ACL30

TR
THIL
@ i

/

Comprobacion de los elementos entregados

Compruebe que no existan indicios de dafios. Antes de instalar e iniciar la operacion,
compruebe la informacion de la Etiqueta de designacion de tipo (pagina 33) del
mddulo de convertidor para verificar que la unidad es del tipo correcto.
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Instalacién del convertidor
Puede montar el convertidor directamente sobre la pared:

1. Marque las posiciones de los cuatro orificios. Los puntos de montaje se muestran
en Planos de dimensiones.

2. Fije los tornillos o pernos a las posiciones marcadas.

3. Coloque el convertidor de frecuencia sobre los tornillos en la superficie.
Nota: Levante el convertidor Unicamente por su chasis.

4. Apriete los tornillos.

Instalacion de reactancias de red

Véase el capitulo Reactancias de red en la pagina 349.

Instalacién del filtro EMC
Véase el capitulo Filtros EMC en la pagina 353.

Instalacion de la resistencia de frenado

Véase el capitulo Frenado por resistencia en la pagina 357.
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Planificacion de la
instalacion eléctrica

Contenido de este capitulo

Este capitulo contiene las instrucciones para planificar la instalacion eléctrica del
convertidor, por ejemplo, como hay que comprobar la compatibilidad del motor y el
convertidor, seleccionar los cables, las protecciones y la disposicion del cableado.

leyes y normativas locales vigentes. ABB no asume responsabilidad de ningun
tipo por una instalacion que incumpla las leyes locales u otras normativas.
Si no se respetan las recomendaciones efectuadas por ABB, es posible que el
convertidor presente anomalias no cubiertas por la garantia.

2 ADVERTENCIA: La instalacion debe disefarse y efectuarse conforme a las

Comprobacion de la compatibilidad del motor y del
convertidor

Utilice con el convertidor un motor de induccion de CA o un motor de imanes perma-
nentes. Asegurese de que el motor y el convertidor son compatibles de acuerdo con
la tabla de especificaciones del apartado Especificaciones del convertidor de la
pagina 333. Dichas especificaciones indican la potencia tipica del motor para cada
tipo de convertidor.
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Seleccion del dispositivo de desconexion de la
alimentacién

De acuerdo con las normas de seguridad, se debera equipar cada convertidor con un
dispositivo de desconexion de la alimentacion. Instale un dispositivo de desconexion

de entrada accionado manualmente entre la fuente de alimentacion de CA 'y el con-
vertidor de frecuencia.

Nota: El dispositivo de desconexidon debe ser de un tipo que pueda bloquearse en
posicion abierta para trabajos de instalacion y mantenimiento.

Requisitos para paises de la Union Europea (UE)

Para cumplir las Directivas de la Union Europea, segun la norma EN 60204-1, Seguri-

dad de la maquinaria, 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 automéatico adecuado para el aislamiento de acuerdo con la norma
EN 60947-2.

Requisitos para paises no pertenecientes a la UE

El dispositivo de desconexion debe ajustarse a las normas de seguridad locales apli-
cables.
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Seleccion de los cables de potencia

Reglas generales
Seleccione los cables de potencia de entrada y de motor de conformidad con la nor-
mativa local:

* Los cables de potencia de entrada y de motor deben poder aguantar las intensi-
dades de carga correspondientes. Consulte las especificaciones de corriente en
el apartado Especificaciones del convertidor de la pagina 333.

» El cable debe tener unas especificaciones que admitan al menos una tempera-
tura maxima de 70 °C (158 °F) en el conductor con uso continuado. Para
EE. UU., consulte Requisitos adicionales en EE. UU. en la pagina 52.

» La conductividad del conductor de conexioén a tierra debe ser suficiente, véase la
tabla en la pagina 49.

* Se acepta cable de 600 V CA para un maximo de 500 V CA.

Para cumplir los requisitos EMC del marcado CE, use uno de los tipos de cables
aprobados en el apartado Tipos de cables de potencia recomendados de la
pagina 57.

Utilice cable apantallado simétrico para reducir las siguientes propiedades:

+ emisiones electromagnéticas del sistema de convertidor

+ tensiones sobre el aislamiento del motor

« corrientes en los cojinetes

+ desgaste general del convertidor.

Conductividad suficiente del conductor de proteccion

El conductor de proteccion debe tener siempre una conductividad adecuada. En la
tabla que aparece a continuacion se indica la seccion transversal minima en relaciéon
con el tamafio del conductor de fase segun la norma IEC 61439-1 si el conductor de
fase y el conductor de proteccidn estan realizados en el mismo material.

Seccion transversal del conductor Seccion transversal minima del conductor de
de fase S (mmz) proteccion correspondiente S, (mmz)
S<16 S
16<S<35 16
35<8S S/2

Nota: Consulte los requisitos de la norma IEC/EN 61800-5-1 acerca del conexionado
a tierra (pagina 17).
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Tamanos comunes de cables de potencia

La siguiente tabla especifica tipos de cables de cobre con pantalla concéntrica de
cobre para los convertidores con intensidad nominal. El valor separado por el signo
“+” es el diametro del conductor de conexion a tierra.

Tipo de convertidor Bastidor IECY EE. UU.
ACL30-04... Tipo de cable Cu
mm?) AWG/kcmil
-06A0 B 3x1,5+1,5 16
-09A0 B 3x1,5+1,5 16
-013A B 3x2,5+2,5 14
-017A B 3x4 +4 14
-023A C 3x10 +10 6
-030A [ 3x10 +10 6
-050A D 3x10 +10 6
-070A D 3x10 +10 6

1)

El tamafio de los cables se basa en: un maximo de 6 cables extendidos sobre una bandeja de cable, lado

a lado, temperatura ambiente de 30 °C, aislamiento de PVC, temperatura superficial de 70 °C.
Para otras condiciones, dimensione los cables conforme a las normas de seguridad locales, asi como tension
de entrada y corriente de carga del convertidor apropiadas. Consulte Especificaciones del convertidor en la

pagina 333.
2)Sin reactancia adicional
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Tipos de cables de potencia alternativos

A continuacion se presentan los tipos de cables de potencia recomendados, asi
como los no permitidos para su uso con el convertidor.

Tipos de cables de potencia recomendados

Cable apantallado simétrico con tres conductores de fase y un conduc-
tor concéntrico de conexion a tierra como pantalla. La pantalla debe
cumplir los requisitos de la norma IEC 61439-1; véase la pagina 49.
Consulte los cédigos eléctricos locales/estatales/nacionales para cono-
cer las tolerancias.

Cable apantallado simétrico con tres conductores de fase y un conduc-
tor concéntrico de conexién a tierra como pantalla. Se requiere un con-
ductor de conexién a tierra separado si la pantalla no cumple los
requisitos de la norma IEC 61439-1; véase la pagina 49.

Cable apantallado simétrico con tres conductores de fase y un conduc-
tor de conexion a tierra con estructura simétrica, ademas de la pantalla.
El conductor de conexion a tierra debe cumplir los requisitos de la norma
IEC 61439-1; véase la pagina 49.

Tipos de cables de potencia para uso limitado

El uso de sistemas de cuatro conductores (tres conductores de fase y un
conductor de proteccién en una bandeja portacables) no se permite
para el cableado del motor (se permite para el cableado de entrada).

El uso de un sistema de cuatro conductores (tres conductores de fase y
un conductor de conexién a tierra en un conducto de PVC) se permite
para el cableado de entrada si la seccion transversal de los con-
ductores es inferior a 10 mm? (8 AWG) o los motores tienen una
potencia < 30 kW (40 CV). No se permite en los EE. UU.

‘ -

Como cable de motor, se permite el uso de tubos metalicos para instala-
ciones eléctricas (EMT) o cables corrugados, con tres conductores de
fase y un conductor de proteccién, con una seccion transversal de con-
ductores de fase inferior a los 10 mm?2 (8 AWG) o motores < 30 kW

(40 Cv).

Tipos de cables d

e potencia no permitidos

No se permiten los cables apantallados simétricos con pantallas indivi-
duales para cada conductor de fase, en ninguno de los tamafios de
cable, para los cables de entrada o de motor.
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Pantalla del cable de motor

Si la pantalla del cable de motor se utiliza como Unico conductor de conexion a tierra
del motor, asegurese de que la conductividad de la pantalla sea suficiente. Véase el
apartado anterior, Reglas generales, o bien IEC 61439-1.

Para suprimir las emisiones de radiofrecuencia por radiacion y conduccion, la con-
ductividad de la pantalla del cable debe ser como minimo 1/10 de la conductividad
del conductor de fase. Estos requisitos se cumplen facilmente utilizando una pantalla
de cobre o aluminio. A continuacion se indican los requisitos minimos para la pantalla
del cable de motor del convertidor. Consta de una capa concéntrica de hilos de cobre
con una cinta helicoidal abierta de cobre o hilo de cobre. Cuanto mejor sea la panta-
lla y cuanto mas cerrada esté, menores seran los niveles de emision y las corrientes
en los cojinetes.

Envoltura

Pantalla de hilo de cobre

Cinta helicoidal de cobre o hilo de cobre

Relleno

gl B W N =

Conductores del cable

Requisitos adicionales en EE. UU.

Si NO SE EMPLEA un conducto metalico, use para el motor cables de potencia arma-
dos de aluminio ondulado continuos de tipo MC con conductores de tierra simétricos, o
bien, cables de potencia apantallados. Para el mercado norteamericano se aceptan

cables de 600 V CA para hasta 500 V CA. Se requiere un cable de 1000 V CA a partir
de 500 V CA (por debajo de 600 V CA). Para convertidores con especificaciéon superior
a 100 amperios, los cables de potencia deben tener una especificacion de 75 °C (167 °F).

Conducto

Para realizar empalmes en los conductos, cubra los empalmes con un conductor de
tierra unido al conducto a cada lado del empalme. Una también los conductos al
armario del convertidor y al bastidor del motor. Utilice conductos independientes para
el cableado de potencia de entrada, de motor, de la resistencia de frenado y de con-
trol. Cuando se utiliza un conducto, no es necesario cable apantallado o cable
armado de aluminio ondulado continuo de tipo MC. Siempre es necesario un cable
de conexion a tierra exclusivo.

Nota: No coloque el cableado de motor procedente de mas de un convertidor en el
mismo conducto.
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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) armado con 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 siguientes proveedores suministran cable de potencia apantallado:
* Belden

+ LAPPKABEL (OLFLEX)
o Pirelli.
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Seleccion de los cables de control

Apantallamiento
Utilice unicamente cables de control apantallados.

Utilice cable de par trenzado con apantallamiento doble (véase mas abajo la figura a)
para las sefales analégicas. Emplee cable de par trenzado apantallado individualmente
para cada sefial. No utilice un retorno comun para sefales analégicas diferentes.

Un cable doblemente apantallado (figura a) es la mejor alternativa para las sefiales
digitales de baja tensién, pero también es aceptable un cable de par trenzado con
pantalla unica (figura b).

Seiiales en cables independientes
Transmita las sefiales analdgicas y digitales por cables apantallados separados.

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

Senales que pueden transmitirse por el mismo cable

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. Las sefiales controladas por relé deben transmitirse por pares trenzados.

Cable de relé

ABB ha verificado y aprobado el tipo de cable con pantalla metalica trenzada
(p. €j., OLFLEX de LAPPKABEL, Alemania).
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Recorrido de los cables

Reglas generales

El cable de motor debe tenderse separado del resto de cables. Los cables de motor
de varios convertidores pueden tenderse en paralelo, unos junto a otros. Instale en
bandejas separadas el cable de motor, el cable de potencia de entrada y los cables
de control. Debe evitarse que el cable de motor discurra en paralelo a otros cables
durante un trayecto largo, para reducir las interferencias electromagnéticas produci-
das 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 poten-
cia, asegurese de que lo hacen en un angulo lo mas préximo posible a los 90 grados.
Por el convertidor no deberan pasar otros cables adicionales.

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

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

Cable de alimentacion Cable de alimentacién

<> min. 200 mm (8") I_lgoo

A min. 300 mm (12")
Cable de motor Y

Cables de control

Converti-
dor |—
min. 500 mm (20")
I Cable de la resistencia de frenado
90°|—
Cable de motor
90°L

¢ min. 500 mm (20")
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Conductos independientes de los cables de control

Coloque los cables de control de 24 V y 230 V (120 V) en conductos separados a
menos que el cable de 24 V esté aislado para 230 V (120 V) o aislado con un reves-
timiento de aislamiento para 230 V (120 V).

Pantalla del cable de motor continua o envolventes para los
dispositivos instalados en el cable de motor

Permite minimizar el nivel de emisiones cuando hay interruptores de seguridad, con-
tactores, cajas de conexiones o equipos similares en el cable de motor entre el con-
vertidor y el motor:

Union Europea: Instale el equipo dentro de una envolvente metalica con una cone-
xion a tierra a 360 grados para los apantallamientos del cable de entrada y el de
salida, o bien conecte los apantallamientos de los cables juntos.

EE. UU.: Instale el equipo dentro de una envolvente metalica de modo que el con-
ducto o la pantalla del cable de motor discurra uniformemente sin interrupciones del
convertidor de frecuencia al motor.
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Implementacién de la protecciéon contra cortocircuitos y
sobrecarga térmica

Proteccién del convertidor y del cable de potencia de entrada en
caso de cortocircuito

Proteja el convertidor y el cable de entrada con fusibles de la manera siguiente:

— 7 M
— / — * 7/, ~ 3~

aga!]

Dimensione los fusibles del cuadro de distribucion de acuerdo con las instrucciones
del capitulo Datos técnicos, en la pagina 333. Los fusibles protegen el cable de ali-
mentacién en situaciones de cortocircuito, restringen los dafios al convertidor y evi-
tan dafos a los equipos adyacentes en caso de cortocircuito dentro del convertidor.

Proteccién del motor y del cable de motor en caso de cortocircuito

El convertidor de frecuencia protege el cable de motor y el motor en una situacién de
cortocircuito cuando el cable de motor se dimensiona de conformidad con la intensi-
dad nominal del convertidor de frecuencia. No se requieren dispositivos de protec-
cion adicionales.

Proteccion del convertidor y de los cables de motor y de potencia
de entrada contra sobrecarga térmica

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.

Proteccién del motor contra sobrecarga térmica

De conformidad con la normativa, el motor debe protegerse contra la sobrecarga tér-
mica y dejarse sin corriente al detectarse una sobrecarga. El convertidor de frecuen-
cia incluye una funcion de proteccién térmica del motor que lo protege y desconecta
la corriente cuando es necesario.

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 superiores: PTC o Pt100.
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Proteccion del convertidor contra fallos a tierra

El convertidor de frecuencia cuenta con una funcién interna de proteccion contra
fallos a tierra, con el fin de proteger la unidad frente a fallos a tierra en el motor y el
cable de motor. No se trata de una funcién de seguridad personal ni de proteccion
antiincendios. La funcién de proteccién contra fallos a tierra puede reducirse con el
parametro 46.03 FALLO TIERRA.

Compatibilidad con dispositivos de corriente residual (diferencial)

El convertidor es adecuado para su utilizacion con interruptores diferenciales del
Tipo B.

Nota: El filtro EMC del convertidor de frecuencia incluye condensadores conectados
entre el circuito de potencia y el bastidor. Estos condensadores y los cables de motor
de gran longitud incrementan la corriente de fuga a tierra y pueden provocar el dis-
paro de los interruptores automaticos diferenciales.

Implementacién de la funciéon Safe Torque Off

Véase el capitulo Funcion Safe Torque Off en la pagina 347.

Uso de un contactor entre el convertidor y el motor

El control del contactor de salida depende del tipo de funcionamiento elegido para el
convertidor. Véase también Proteccion de los contactos de las salidas de relé en la
pagina 59.
» Siun contactor se controla con un control externo, abra el contactor como sigue:
1. Ordene el paro al convertidor.

Espere hasta que el convertidor pare el motor.
3. Abra el contactor.

controlando el motor. El control opera mas rapido que lo que tarda el contac-
tor en abrir sus contactos.
Si el contactor inicia la apertura cuando el convertidor esta controlando el motor, el
control intentara mantener la corriente de la carga e incrementara la tension de salida
del convertidor al maximo. Esto puede causar dafios en el contactor.

2 ADVERTENCIA: No abra el contactor de salida mientras el convertidor esté

» Si el contactor esta controlado por el convertidor, consulte el parametro 03.07
MOT CONTACT CTRL.



Planificacion de la instalacion eléctrica 59

Proteccion de los contactos de las salidas de relé

Las cargas inductivas (relés, contactores, motores) causan transitorios de tension al
desactivarlas. Los transitorios de tension pueden conectar otros conductores de
forma capacitiva o inductiva y causar fallos de funcionamiento en el sistema.

Use un circuito de atenuacion de atenuacion de ruidos (varistores, filtros RC [CA] o dio-
dos [CC]) para minimizar las emisiones EMC de las cargas inductivas al realizar la des-
conexion. Instale el circuito de atenuacion de ruidos tan cerca de la carga inductiva
como sea posible. No instale un circuito de atenuacién de ruidos en la salida de relé.

o

Sali;ld—as de relé @
1

C_'—o 230 V CA

®

T
i Varisto
|

C_ 230V CA
T °

| Filtro RC

' ®

|
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|
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Instalacion eléctrica

Contenido de este capitulo

Este capitulo describe el procedimiento de instalacion eléctrica del convertidor de fre-
cuencia.

los trabajos descritos en este capitulo. Siga las instrucciones del capitulo
Instrucciones de seguridad en la pagina 13. Si no se tienen en cuenta las
instrucciones, pueden producirse lesiones fisicas, muertes o dafos en el equipo.
Asegurese de que el convertidor esté desconectado de la red durante la insta-
lacion. Si el convertidor esta conectado a la potencia de entrada, espere
5 minutos tras desconectarla.

2 ADVERTENCIA: Sélo se permite a electricistas cualificados llevar a cabo

A

ADVERTENCIA: La instalacién debe disefiarse y efectuarse siempre con-
A forme a las leyes y las normativas vigentes. ABB no asume responsabilidad
de ningun tipo por una instalacién que incumpla las leyes locales u otras
normativas.
Si no se respetan las recomendaciones efectuadas por ABB, es posible que el
sistema de convertidor presente anomalias no cubiertas por la garantia.
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Comprobacion del aislamiento del conjunto

Convertidor

resistencia al aislamiento en ninguna parte del convertidor de frecuencia,

dado que tal prueba puede causar dafos al convertidor.

En la fabrica se ha comprobado el aislamiento de cada convertidor entre el
circuito de potencia y el chasis. Ademas, existen circuitos limitadores de tension en el
interior del convertidor que cortan automaticamente la tensién de prueba.

2 ADVERTENCIA: No realice ninguna prueba de tolerancia a tensién ni de

Cable de potencia de entrada

Compruebe el aislamiento del cable de entrada de conformidad con la normativa
local antes de conectarlo al convertidor de frecuencia.

Aislamiento de los cables de potencia y el motor

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

» Mida la resistencia de aislamiento entre los conductores de fase y entre cada
conductor de fase y el conductor de conexion a tierra.

Use una tension de prueba de 1000 V CC. La resistencia de aislamiento de los
motores de ABB debe ser superior a 100 Mohmios (valor de referencia a 25 °C o
77 °F). Para la resistencia de aislamiento de otros motores, véanse las instruccio-
nes 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.

)
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Aislamiento del conjunto de resistencias de frenado

Compruebe que el cable de la resistencia esté conectado a la resistencia y des-
conectado de los terminales de salida R+ y R- del convertidor de frecuencia.

En el extremo del convertidor de frecuencia, conecte entre si los conductores R+
y R- del cable a la resistencia. Mida la resistencia de aislamiento entre los con-
ductores combinados y el conductor de conexion a tierra, con una tension de
medicion de 1 kV CC. La resistencia de aislamiento tiene que ser superior a

1 Mohmio.
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Conexion de los cables de potencia

Diagrama de conexiones

Para ver otras opciones, consulte L1 L2 L3 (PE) (PE)
Planificacion de la instalacion eléctrica:

Seleccion del dispositivo de desconexion l l l 1) 2)
de la alimentacioén (pagina 48). \ E 3 _ @

|
Reactancia de red CHK-xx (opcional). B’I :
Véase el capitulo Reactancias de red (=TI S N
(pagina 349). \ 1
Filtro EMC JFI-xx (opcional). Véase el = -
capitulo Filtros EMC (pagina 353). YA
[ .
Los conectores UDC+/UDC- pueden | I |
utilizarse para configuraciones de CC [ -
comunes. Véase la pagina 70. -y
L — — 1
= =F== |
ACL30 T+-F-- -

Resistencia de frenado
opcional (véase el capitulo
Frenado por resistencia

[pagina 357])

Notas:

« Si se utiliza cable de alimentacion (entrada) apantallado y la conductividad de la pantalla del cable no es
suficiente (véase el apartado Pantalla del cable de motor en la pagina 52), utilice un cable con un conductor
de tierra (1) o un cable de tierra de proteccion separado (2).

+ En el caso de los cables de motor, utilice un cable de conexion a tierra separado (3) si la conductividad de la

pantalla del cable no es suficiente (véase el apartado Pantalla del cable de motor en la pagina 52) ni el cable
tiene conductores de tierra simétricos.
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Procedimiento de conexion

Consulte esquemas de cableado con pares de apriete para cada tamafo de bastidor
en las paginas 68.

1.

Sdlo bastidores C y D: retire las dos cubiertas de plastico de los conectores situa-
dos en la parte superior e inferior del convertidor. Cada cubierta se encuentra
fijada mediante dos tornillos.

En redes IT (sin conexién a tierra) y redes TN con conexion a tierra en un vértice,
desconecte los varistores internos extrayendo el tornillo identificado como VAR
(situado junto a los terminales de alimentacion de la unidad de potencia).

res/filtros no estan desconectados en una red IT (un sistema de alimentacién
sin conexion a tierra o con conexion a tierra de alta resistencia, por encima de

2 ADVERTENCIA: Si se instala un convertidor de frecuencia cuyos varisto-

30 Q), el sistema se conecta al potencial de tierra a través de los varistores/filtros del
convertidor. Esto podria entrafiar peligro o provocar dafios en el convertidor.
Si se instala un convertidor cuyos varistores/filtros no estan desconectados en una
red TN con conexion a tierra en un vértice, el convertidor resultara dafiado.

Apriete las dos placas de fijacion de cables suministradas con el convertidor
(véase la pagina 67), una en la parte superior y la otra en la inferior. Ambas pla-
cas de sujecioén son idénticas. El uso de las placas de fijacion de cables como se
muestra a continuacién posibilitara un mejor cumplimiento de la directiva EMC,
asi como una mayor proteccién contra tirones para los cables de potencia.

Pele los cables de potencia para que el apantallamiento quede en contacto
directo con las abrazaderas de cable.

Trence los extremos de los hilos de la pantalla del cable de los cables con forma
de espiral.

Pele los extremos de los conductores de fase.

Conecte los conductores de fase del cable de alimentacién a los terminales U1,
V1 'y W1 del convertidor

Conecte los conductores de fase del cable de motor a los terminales U2, V2 y W2,
Conecte los conductores del cable de la resistencia (si lo hubiese) a los termina-
les R+ y R—.

Con bastidores C o D, instale en primer lugar las orejetas de los terminales rosca-
dos que incorporan los conductores. Pueden utilizarse terminales engarzados en
lugar de terminales roscados.

Apriete las abrazaderas de cable directamente sobre el apantallamiento de los
cables.

Engarce una orejeta de cable en cada espiral apantallada. Fije las orejetas a los
terminales de conexion a tierra.
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10.
1.

12.
13.

Instalacioén eléctrica

Nota: Intente encontrar un equilibrio entre la longitud de la espiral y la longitud de
los conductores de fase sin apantallar, teniendo en cuenta que lo ideal es que
ambos sean lo mas cortos posible.

Cubra la parte visible del apantallamiento y la espiral con cinta aislante.

En el caso de los bastidores C o D, practique las ranuras necesarias en los bor-
des de las cubiertas de los conectores para alojar los cables de potencia y de
motor. Vuelva a instalar las cubiertas (apriete los tornillos a 3 N-m [25 Ibf-in]).

Fije los cables fuera de la unidad de forma mecanica.

Conecte a tierra el otro extremo de la pantalla del cable de alimentacion o de los
conductores de conexion a tierra que hay en la placa de distribucién. En el caso
de que se instale una reactancia de red y/o un filiro EMC, asegurese de que el
conductor de conexion a tierra discurre directamente desde el cuadro de distribu-
cion hasta el convertidor.

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

Para que la interferencia de radiofrecuencia sea minima, conecte a tierra la pantalla
del cable a 360 grados en el pasacables de la caja de terminales del motor

Conexién a tierra a 360 grados

i -~

Juntas conductoras

o bien conecte el cable a tierra trenzando la pantalla de forma que tras aplanarla
tenga una anchura igual a 1/5 de su longitud.

b>1/5-a
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Instalacién de las placas de fijacion de cables de potencia

El convertidor va acompariado de dos placas de fijacion idénticas para los cables de
potencia. En la figura siguiente se muestra un convertidor con bastidor B; la instala-
cion es similar con el resto de bastidores.

Nota: Preste atencion a la correcta fijacion de los cables dentro del armario de la ins-
talacion, sobre todo si no utiliza abrazaderas para los cables.

Bastidor B: 1,5 N-m (13 Ibf-in)
Bastidores C y D: 3 N-m (25 Ibf-in)

1,5 N-m (13 Ibf-in)
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Conexion de los cables de potencia: bastidor B

Cable de
alimentacion

Abrazadera del cable sobre
el apantallamiento
descubierto 1,5 N'-m

e==2]e

&)

(13 Ibf-in)

00

Bajo la abrazadera de cable,
envuelva el apantallamiento
descubierto con cinta aislante.

05...0,6
(4,4 ... 53 Ibfin)

@ —
008

R-

R+

1

312X

1,5 N'm (13 Ibf-in)

Sobre la abrazadera de cable,

envuelva el apantallamiento

ele

descubierto con cinta aislante.

Cable de motor

Abrazadera del cable sobre el
apantallamiento descubierto
1,5 N-m (13 Ibf-in)

Cable de la resistencia de frenado
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Conexion de los cables de potencia: tamafos de bastidor Cy D
(sin las tapas de los conectores)

Cable de alimentacion

Abrazadera del cable sobre el
apantallamiento descubierto
1,5 N-m (13 Ibf-in)

Bajo la abrazadera de cable,
envuelva el apantallamiento

descubierto con cinta
aislante.

N
ne)
upct—"

UDC- /

®

3N'm
(25 Ibf-in)

15 N'm
(11 Ibf-ft)

3N'm
(25 Ibf-in)

|

(25 Ibf-in)

15 N-m
(11 Ibf-ft)

3Nm
(25 Ibf-in)

I

Abrazadera del
cable sobre el
apantallamiento

descubierto aislante.
1,5 N'm ] _
(13 Ibf-ft) Cable de motor  Cable de la resistencia de

frenado

Sobre la abrazadera
de cable, envuelva el
apantallamiento

descubierto con cinta

Detalle de orejeta
roscada

15 N-m (11 Ibf-ft)

Conexion directa de
orejetas

En lugar de utilizar los ter-
minales roscados sumi-
nistrados, es posible
conectar los conductores
de cables de potencia a
los terminales del conver-
tidor si se retiran las oreje-
tas roscadas y se utilizan
orejetas terminales.
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Conexion de los cables de control: Unidad de control JCU

Notas: X1
*Intensidad maxima total: 200 mA Entrada de alimentacion externa |+24 VI 1
Las conexiones representadas en 24VCC 16A |GND 2
la figura son solo a titulo demostra- X2
tivo. Salida de relé: Orden de frenado — NO 1
En el texto se ofrece mas informa- aperturalcierre COM 2
cién acerca del uso de los conecto- 250 VCA/30VCC, 2A C NC 3
res y puentes; en el capitulo Datos i X3
técnicos se ofrecen mas detalles.  [+24V CC _ +24VD L 1
Tamarios de cable y pares de apriete: -lE—Ietrraddedl'E/ ? Idl1qlt|\2/‘|I - o BSND 2
X2:05..25mm? (24, 12AWG). | (o0 op 0 o e [~
Par: 0,5 N'm (5 Ibf-in) Entrada digital 2: Marcha descendente DI2 I
X3, X4, X5, X6: r. 10.03
3 (pa )
0,5... 1,5 mm* (28...14 AWG). +24 'V CC* +24 VD )
Par: 0,3 N'm (3 Ibfin) Tierra de E/S digital DGND 6
Entrada digital 3 DI3 7
Entrada digital 4: SEL VEL REF1 (par 80.06) |[DI4 8
Orden de los conectoresy | |24V CC” +24VDY 9
puentes de los terminales Tierra de E/S digital DGND 10
_ Entrada digital 5: SEL VEL REF2 (par. 80.07)|DI5 11
E=)——X1 (2 polos) Entrada digital 6: SEL VEL REF3 (par. 80.08)|DI6 2
+24 V CC* +24VD 13
%; X2 (3 polos) Tierra de E/S digital DGND | 14
Cole Entrada/salida digital 1: Reset Fallos DIO1 15
(par. 46.80)
~ Entrada/salida digital 2: Convertidor Listo DIO2 16
P (par. 06.01, bit 0)
hs +24V CC* +24VD [ 17
Tierra de E/S digital DGND 18
Entrada/salida digital 3: Convertidor Fallo DIO3 19
X3 (4 x 4 polos, (par. 06.01, bit 10)
1 x 3 polos) X2
Tension de referencia (+) +VREF 1
Tension de referencia (-) -VREF 2
Tierra AGND 3
Salida analdgica 1 (intensidad o tension, Al1+ 4
seleccionable con el puente J1) All- 5
Salida analdgica 2 (intensidad o tension, Al2+ 6
seleccionable con el puente J2) Al2- 7
Seleccion de Tension/Corriente Al1 J1
Seleccion de Tension/Corriente Al2 J2
Entrada de termistor TH 3 7
Tierra AGND 9
Salida analégica 1 (intensidad) AOT (1) 10
Salida analdgica 2 (tensién) AO2 (U)] M
Tierra AGND 12 :O
X5
Terminacién de enlace de convertidor a convertidor J3
Enlace de convertidor a convertidor. Véase el (B 1
apartado aparte a continuacion. A 2
BGND 3
Xob
X6 (4 pol
naGr;nj‘;()) 0s, Funcién “Safe Torque Off". Ambos circuitos [OUT1 1
deben estar cerrados para que el convertidor [QUT2 2 X b= 3
pueda ponerse en marcha. Véase el INT 3 S} )
apartado aparte a continuacion. N2 7

Conexion del panel de control

Conexion de la unidad de memoria
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Puentes

J1 — Determina si la entrada analdgica Al1 se utiliza como entrada de corriente o de
tension.

Corriente Tension
7 7
ed oo A1 cofod A1
Al2 Al2
8 8

J2 — Determina si la entrada analdgica Al2 se utiliza como entrada de corriente o de
tension.

Corriente Tensién
7 7
A1 A1
od oo |Al2 oofod |Al2
8 8

J3 — Terminacion de enlace de convertidor a convertidor. Debe colocarse en la posi-
cion ON si el convertidor es la tltima unidad del enlace.

Terminacion ON Terminacion OFF

Ego |1 | =1

A

Alimentacién externa para la Unidad de Control JCU (X1)

Puede conectarse al bloque de terminales X1 una fuente de alimentacién externa de
+24 V (1,6 A minimo) para la Unidad de Control JCU. El uso de una alimentacion
externa se recomienda si:

* la aplicacion requiere un arranque rapido tras la conexion del convertidor a la ali-
mentacion principal.

* se requiere comunicacion de bus de campo cuando la potencia de entrada esta
desconectada.

Enlace de convertidor a convertidor (X5)

Este enlace se utiliza para la comunicacion con el bus de campo integrado.
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Safe Torque Off (X6)

Para la puesta en marcha del convertidor, ambas conexiones (OUT1 aIN1y OUT2 a
IN2) deben cerrarse. Por defecto, el bloque de terminales cuenta con puentes para
cerrar el circuito. Retire los puentes antes de conectar un circuito Safe Torque Off
externo al convertidor.

Para obtener mas informacion, consulte Safe torque off function for ACL30 drive
application guide (3AXD50000045959 [Inglés]).
Entrada de termistor (X4:8...9)

La temperatura del motor se puede medir utilizando sensores PTC o KTY84 conectados
a la entrada del termistor.

Un sensor PTC o KTY84 Tres sensores PTC

TH
TH

Motor \ ! : L Motor ‘ ——IAGND
— —— AGND

T l _—l—_10nF
IOnF l e

ADVERTENCIA: Dado que la entrada del termistor de la Unidad de Control
JCU no est4 aislada conforme a IEC 60664, la conexién del sensor de tem-
peratura del motor requiere aislamiento doble o reforzado entre las partes
activas del motor y el sensor.

Si el conjunto del termistor no cumple el requisito, haga lo siguiente:

- Proteja los terminales de la tarjeta de E/S contra contactos. No los conecte a nin-
gun otro equipo.

o bien:

- Aisle el sensor de temperatura de los terminales de E/S.

>
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Pantalla de 7 segmentos de la Unidad de Control JCU

En la tabla siguiente se describen las indicaciones ofrecidas por la pantalla de
7 segmentos de la unidad de control JCU. Las indicaciones de multiples caracteres
se muestran como secuencias repetidas de los caracteres.

Pantalla Significado
L Cargando programa de aplicacién o datos de la unidad de memoria.
Esta es la visualizacion normal nada mas encender el convertidor.
O Funcionamiento normal: convertidor de frecuencia detenido.
A (Pantalla en rotacion) Funcionamiento normal: convertidor de frecuencia

en marcha.

“E” seguida de un
cédigo de error de

Error del sistema.
9001, 9002 = Fallo de hardware de la unidad de control.

cuatro digitos 9003 = No hay unidad de memoria conectada.

9004 = Fallo de la unidad de memoria.

9007, 9008 = Fall6 la carga del firmware desde la unidad de memoria.
9009...9018 = Error interno.

9019 = Contenido de la unidad de memoria corrupto.

9020 = Error interno.

9021 = Versiones del programa de la unidad de memoria y del
convertidor incompatibles.

9102...9108 = Error interno.

Alarma generada por el programa de aplicacion. Para consultar los
cadigos de error, véase el Manual de firmware.

“A” seguido de un
cédigo de error de
cuatro digitos

“F” seguido de un
cédigo de error de
cuatro digitos

Fallo generado por el programa de aplicacion. Para consultar los
codigos de error, véase el Manual de firmware.

Conexion a tierra del cable de control

Las pantallas de todos los cables de control conectados a la unidad de control JCU
deben estar conectadas a tierra en la placa de fijacion de cables de control. Utilice cua-
tro tornillos M4 para sujetar la placa de la forma que muestra el diagrama abajo a la
izquierda. La placa puede fijarse a la parte superior o a la parte inferior del convertidor.

Las pantallas deben ser continuas y estar lo mas cercanas posible a la unidad JCU.
Retire unicamente el aislamiento exterior del cable en la abrazadera para que la
pinza presione sobre la pantalla al descubierto. En el bloque de terminales, utilice
tubo de retractil o cinta aislante para contener cualquier hilo suelto. La pantalla
(especialmente si hay multiples pantallas) también puede terminarse con un terminal
y sujetarse con un tornillo a la placa de fijacion. Deje el otro extremo del apantalla-
miento sin conectar o conéctelo a tierra de forma indirecta a través de un condensa-
dor de alta frecuencia de unos pocos nanofaradios (p. €j., 3,3 nF / 630 V). El

A
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apantallamiento también puede conectarse a tierra directamente en ambos extremos
si se encuentran en la misma linea de conexion a tierra sin una caida de tension sig-
nificativa entre los puntos finales.

Mantenga trenzados los pares de hilos de sefial lo mas cerca posible de los termina-
les. Trenzar el hilo junto con su hilo de retorno reduce las perturbaciones provocadas

por el acoplamiento inductivo.

Utilice tubos
retractiles o cinta
para sujetar los hilos

Montaje de la placa de fijacién

0,7 N'm
(6,2 Ibf-in)

y 4

Retire la camisa
U exterior del cable
en la abrazadera
para dejar a la

1,5 N'm ista la pantalla
; vi
(13 Ibf-in) del cable

Instalacién de médulos opcionales

Las opciones como son los adaptadores de bus de campo, las extensiones de E/S y
las interfaces del encoder se insertan en las ranuras de la Unidad de Control JCU.
Consulte las ranuras disponibles en el diagrama Circuito de potencia de la pagina 30y
el diagrama Interfaces de control de la pagina 32. Consulte el manual de opciones
correspondiente para conocer sus instrucciones especificas de instalacion y cableado.
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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
modulo de convertidor.

Comprobacion de la instalacion

Compruebe la instalacién mecanica y eléctrica del médulo de convertidor antes de la
puesta en marcha. Repase la lista de comprobacion siguiente junto con otra persona.
Lea las Instrucciones de seguridad en las paginas iniciales de este manual antes de
trabajar con la unidad.

Compruebe que...
INSTALACION MECANICA

Las condiciones ambientales de funcionamiento sean las adecuadas (Véase Datos O
técnicos: Especificaciones del convertidor y Condiciones ambientales).

La unidad esté correctamente fijada al armario (véase Planificaciéon del montaje en O
armario y Instalacién mecanica).

El aire de refrigeracion circule libremente. (Véase Refrigeracion y grados de O
proteccion).

El motor y el equipo accionado estan listos para la puesta en marcha. (véase Planifica- O
cién de la instalacion eléctrica, Datos técnicos: Conexion del motor).

INSTALACION ELECTRICA

Se debe retirar el tornillo VAR si el convertidor se conecta a una red IT (sin conexiona | [
tierra). (Véase Conexién de los cables de potencia: Procedimiento de conexién).
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Compruebe que...

Los condensadores estan reacondicionados si llevan almacenados mas de un afio
(solicite mas informacion a su representante de Servicio de ABB). (Véase Manteni-
miento: Reacondicionamiento de los condensadores).

El convertidor dispone de la conexién a tierra adecuada. (Véase Instrucciones de segu-
ridad: Conexion a tierra).

La tension de alimentacién (potencia de entrada) coincide con la tensiéon nominal de
entrada del convertidor de frecuencia.

La fuente de alimentacion (potencia de entrada) esta conectada a U1/V1/WA1
(UDC+/UDC- en caso de alimentacion CC) y los terminales estén apretados segun el
par especificado. (Véase Instalacién eléctrica: Conexién de los cables de potencia 'y
Instalacion de las placas de fijacion de cables de potencia).

Los fusibles de alimentacion (potencia de entrada) y el seccionador adecuados estan
instalados. (Véase Datos técnicos: Fusibles del cable de alimentacion y Planificacion de
la instalacion eléctrica: Seleccion del dispositivo de desconexién de la alimentacion).

El motor esta conectado a U2/V2/W2 y los terminales estén apretados segun el par
especificado. (Véase Principio de funcionamiento y descripcion del hardware: Circuito
de potencia).

La resistencia de frenado (si la hubiese) esta conectada a R+/R- y los terminales estén
apretados segun el par especificado. (Véase Instalacion eléctrica: Diagrama de cone-
xiones).

El cable de motor (y el cable de la resistencia de frenado, si lo hubiese) esta dispuesto
separado del resto de cables. (Véase Planificacién de la instalacion eléctrica: Recorrido
de los cables).

O

No hay condensadores de compensacion del factor de potencia en el cable de motor.

Las conexiones de control externas a la unidad de control JCU son correctas. (Véase
Instalacion eléctrica: Conexion de los cables de control: Unidad de control JCU).

No hay herramientas, objetos extrafios ni polvo debido a perforaciones en el interior del
convertidor.

La caja de conexiones del motor y las demas cubiertas se encuentran en su lugar.

O O ogd
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Puesta en marcha y control

Contenido de este capitulo

Este capitulo explica las tareas basicas para poner en marcha un convertidor para
elevadores ACL30.

Se incluye un conjunto minimo de funciones de control de elevador requerido para
operar un elevador. Puede poner en marcha el convertidor desde el panel de control
o con la herramienta de PC DriveStudio. Los procedimientos de puesta en marcha
presentados a continuacion utilizan el panel de control.

Para obtener instrucciones detalladas acerca del uso del panel, consulte el capitulo
Uso del panel de control en la pagina 87. Para obtener instrucciones sobre el uso de
DriveStudio, consulte DriveStudio user’s manual (3AFE68749026 [Inglés]).
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Puesta en marcha del convertidor

El procedimiento de puesta en marcha incluye tareas que solamente deben reali-
zarse cuando el convertidor se conecta por primera vez (p. €j., introducir los datos
del motor). Después de la primera puesta en marcha, el convertidor se puede encen-
der sin volver a usar esas tareas de puesta en marcha. Si fuera necesario cambiar
los datos de puesta en marcha, el procedimiento puede repetirse con posterioridad.
Ademas del encendido del convertidor, el procedimiento incluye lo siguiente:
 introducir los datos del motor y llevar a cabo la identificacién del motor
» configurar el encoder
» comprobar los circuitos de Safe Torque Off
» configurar la proteccion del motor contra el exceso de temperatura
» configurar las siguientes funciones de control del elevador:

» Control de marcha/paro

+ Control del freno mecanico

+ Escalado de referencia de velocidad

« Seleccion de referencia de velocidad

+ Seleccion de aceleracidon/deceleracion

» Seleccion de tiron (jerk).
Si se genera una alarma o un fallo durante la puesta en marcha, véase la seccion
Analisis de fallos en la pagina 299 para determinar las posibles causas y soluciones.
Si los problemas persisten, desconecte la alimentacion principal y espere 5 minutos

a que los condensadores del circuito intermedio se descarguen antes de comprobar
las conexiones del convertidor y el motor.
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Antes de empezar, verifique que dispone los datos de la placa de caracteristicas del
motor y del encoder (si fuera preciso).

A\

ciones de seguridad de la pagina 13.

La puesta en marcha sélo puede ser efectuada por un electricista cualificado.
Durante el procedimiento de puesta en marcha es necesario observar las Instruc-

can los datos de motor mas adelante en este procedimiento.

0 Compruebe la instalacién. Véase Lista de comprobacion de la instalacion en la
pagina 75.
0 Compruebe que la puesta en marcha del motor no entrafie ningun peligro.
0 Conecte el panel de control al convertidor. Consulte
las instrucciones Conexién del panel al convertidor
en la pagina 90.
O Encienda el convertidor. Pantalla de 7 segmentos:
Transcurridos unos segundos, se activa la pantalla I
de 7 segmentos de la unidad de control JCU y el ->
panel muestra el modo de Salida (a la derecha).
Panel de control:
v
0.00 2
Ll A
0.0
— ——
Nota: El convertidor indicara una alarma (2021 SIN DATOS MOTOR) hasta que se introduz-

Esto es completamente normal.

[] |Haciendo clic en el botén (2 del panel de control, ) .00 rpm
cambie a control local para comprobar si esta desac- 0 00
tivado el control externo. El control local se indica a - Hz
través del texto “LOC” que aparece en la fila superior . A
de la pantalla. O . 0 %
Los dos recuadros de la fila inferior de la pantalla
indican la funcién de los botones multifuncién [—7°
y “X_J. El contenido de los recuadros depende de
las elecciones del menu que se muestran.

[] |Pulse MENU, para acceder al mend principal. T
Dentro de cualquier mend, la seleccién deseada se TR ALL
muestra resaltada. Pulse los botones /A \y
(_¥_ para cambiar su seleccion; validela pulsando
ENTER

— —




80 Puesta en marcha y control

0 EEr,]TeEIRmenu principal, resalte PARAMETROS vy pulse

« Utilice los botones .~ A\ y \_¥_ para examinar
la lista de grupos de parametros. Seleccione el

SEL
grupo deseado y pulse para que se mues-

tren en pantalla los parametros de ese grupo.

. EDITAR .
* Resalte un parametro y pulse @ para ajustar

su valor.

+ Use ./ A\ y S ¥  para ajustar el valor. (Al
ajustar los parametros de puntero, utilice el botén
SIGUIENTE para moverse entre grupos de para-
metros, indices y ajustes de bits).

GUARDAR ,
* Pulse ﬁ aceptar el nuevo valor del parame-
CANCELA .
tro, =7 para mantener el valor antiguo.

CANCELA SALIR . .
* Pulse 7 o 7 para regresar al nivel anterior.

Notas:

Para consultar instrucciones mas detalladas para ajustar los valores de los parametros,
véanse las siguientes secciones:

» Como seleccionar un parametro y cambiar su valor en la pagina 97

» Como cambiar el valor de los parametros de puntero de valor en la pagina 99

» Como apuntar un parametro de puntero de bit a un valor de bit de otra sefal en la pagina 7101
» Como cambiar el valor de un parametro de puntero de bit a 0 o 1 en la pagina 703.

0 Por defecto, los textos se muestran en inglés. Silo | 99.07 IDIOMA
desea, puede cambiar el idioma.

m Seleccione el tipo de motor: motor asincrono o de 99.02 TIPO MOTOR
imanes permanentes.

n Introduzca los datos de motor que figuran en la placa
de caracteristicas del motor.

Nota: Ajuste los datos del motor exactamente al
mismo valor que figura en la placa de caracteristicas
del motor. Por ejemplo, si la velocidad nominal del
motor indicada en la placa de caracteristicas es de
1470 rpm, el ajuste del valor del pardametro 99.06
VELOC NOM MOTOR a 1500 rpm da lugar a un fun-
cionamiento erréneo del convertidor.

Deben configurarse, como minimo, los parametros
99.02...99.07. Si se ajustan también los parametros
99.08...99.09 puede mejorarse la precision del control.
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« Corriente nominal del motor 99.03 INTENS NOM MOTOR

Rango permitido: aproximadamente 1/6 - I, ...
2 - I, del convertidor.

« Tensiéon nominal del motor 99.04 TENS NOM MOTOR

Rango permitido: 1/6 - Uy ... 2 - Uy del convertidor.
(Un hace referencia a la tension mas elevada en
cada uno de los rangos de tensiones nominales,

p. €j., 480 V CA para ACL30-04).

Con motores de imanes permanentes: La tensién
nominal es la tensién BackEMF (a la velocidad nomi-
nal del motor). Si la tension se indica en forma de
tension por rpm, p. €j., 60 V por cada 1000 rpm, la
tension correspondiente a una velocidad nominal de
3000 rpmes 3 x 60V =180 V.

Tenga en cuenta que la tensiéon nominal es distinta al
valor de tensién de CC equivalente del motor
(E.D.C.M.) indicado por algunos fabricantes de moto-
res. La tension nominal puede calcularse dividiendo
la tensién E.D.C.M. entre 1,7 (= raiz cuadrada de 3).

« Frecuencia nominal del motor 99.05 FREC NOM MOT
Rango: 5,0...500,0 Hz.

Con un motor de imanes permanentes: Si la placa de
caracteristicas no indica la frecuencia, debe calcu-
larse con la férmula siguiente:

f=nxp/60

donde p = numero de pares de polos y n = velocidad
nominal del motor.

* Velocidad nominal del motor 99.06 VELOC NOM MOTOR
Rango: 0...30000 rpm.
» Potencia Nominal Motor 99.07 POT NOM MOTOR

Rango: 0,00...10000,00 kW.

» Cosg nominal del motor (no aplicable a motores 99.08 COSFIl NOM MOTOR
de imanes permanentes). Este valor puede ajus-
tarse para mejorar la precision del control DTC. Si
el fabricante del motor no indica ningun valor, uti-
lice 0 (valor por defecto).

Rango: 0,00...1,00.

» Par nominal del eje del motor. Este valor puede 99.09 PAR NOM MOTOR
ajustarse para mejorar la precision del control
DTC. Si el fabricante del motor no indica ningin
valor, utilice 0 (valor por defecto).

Rango: 0,000...2147483,647 Nem.

Una vez ajustados los parametros del motor, se Alarma:
genera la alarma MARCHA ID para indicar que es MARCHA ID
preciso realizar una marcha de identificacion.
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Seleccione como reacciona el convertidor cuando se
detecta un sobrecalentamiento del motor.

46.07 PROT TEMP MOTOR

Seleccione la proteccién del motor contra el exceso de
temperatura. Para obtener mas informacién relativa a
las conexiones para medicion de temperatura, véase el
apartado Sensores de temperatura en la pagina 158.

46.08 ORIGEN TEMP MOT

/N

ADVERTENCIA: Durante marcha de ID en giro el motor funcionara hasta aproxi-
madamente un 50...100% de su velocidad nominal. VERIFIQUE QUE SEA
SEGURO ACCIONAR EL MOTOR ANTES DE EFECTUAR LA MARCHA DE ID.

Nota: Asegurese de que los circuitos de la funcion Safe Torque Off y del paro de emergencia
estén cerrados durante la marcha de ID.

O

Seleccione el método de identificacién del motor con

el parametro 99.70 MODO MARCHA ID. Durante la

marcha de ID del motor, el convertidor identifica las
caracteristicas del motor para un éptimo control del
mismo. La marcha de ID se efectuara la siguiente
vez que se conecte el convertidor.

Notas:

+ El motor debe estar desacoplado del sistema de
elevador durante la marcha de ID en giro (selec-
cién IDrotating) al igual que si se requiere el ajuste
automatico de fases en giro (seleccion Autophs
turn). Por lo tanto, el eje del motor NO debe estar
bloqueado y el par de carga debe ser < 10%
durante la Marcha de ID.

» El convertidor no controla el freno mecanico del motor
abierto durante la marcha de ID. Asegurese usando
otros medios que el freno se abre si se requiere la
marcha de ID en giro o autophasing en giro.

Siempre que sea posible, debe seleccionarse la

marcha de ID en giro.

La marcha de ID en reposo solo debe seleccionarse si

no es posible efectuar la marcha de ID en giro (el motor

no se puede desacoplar del sistema de elevador).

99.70 IDRUN MODE

El AJUS AUTOM FASES solamente puede seleccio-
narse después de haber llevado a cabo la marcha de
ID una vez. El ajuste automatico de fases se utiliza
cuando se ha afiadido un encoder absoluto o un resol-
ver (o un encoder con sefales de conmutacion) a un
motor de imanes permanentes, pero no es necesario
repetir la marcha de ID. Véase el parametro 99.70
MODO MARCHA ID para mas informacién sobre los
modos de ajuste automatico de fases y consulte la
seccion Ajuste automatico de fases para motores sin-
cronos de imanes permanentes en la pagina 167.
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Pulse el botén para arrancar el motor (botén
START) y activar la marcha de ID.

Nota: Las sefiales PERMISO MARCHA y Habilita-
cionLift han de estar activadas.

La marcha de identificacién se indica mediante la
alarma MARCHA ID y con una sefial giratoria en la
pantalla de 7 segmentos.

10.80 HabilitacionLift
10.04 PERMISO MARCHA

Alarma: MARCHA ID

Pantalla de 7 segmentos:

sefial giratoria \/
L |en pantalla

Si la marcha de identificaciéon no se completa con
éxito, se genera el fallo FALLO MARCHA ID.

Fallo: FALLO MARCHA ID

Puede utilizarse la realimentacién de un encoder para un control mas preciso del motor.
* Motores asincronos: Opcional
* Motores de imanes permanentes: Obligatoria

Siga estas instrucciones si hay un modulo de interfaz de encoder FEN-xx instalado en las
ranuras de opcion 1 o 2 del convertidor.

O

Seleccione el encoder que debe utilizarse. Para mas
informacion, véase el grupo de parametros 90 SEL
MODULO ENCODER en la pagina 276.

90.01 SEL GEN PULSOS

O

Ajuste los demas parametros necesarios del encoder:

» parametros del encoder absoluto del grupo 91 (los
parametros que se ajustan normalmente son
91.01 NUM SENOS COSEN, 97.02 INTERF GEN
P ABS y 91.04 BITS DATOS POS).

» parametros del encoder de pulsos del grupo 93

(los parametros que se ajustan normalmente son
93.01 NUM GEN PULSOS1).

91.01...91.20
93.01...93.09

Guarde los nuevos ajustes de los parametros en la
memoria permanente ajustando el parametro 76.05
GUARDAR PARAM al valor Guardar.

16.05 GUARDAR PARAM

Ajuste el parametro 90.06 ACT PAR GENP a Confi-
gurar para que surtan efecto los nuevos ajustes de
parametros.

90.06 ACT PAR GENP

La funcion Safe Torque Off desactiva la tension de control de los semiconductores de potencia
de la etapa de salida del convertidor, impidiendo asi que el inversor genere la tensién necesa-
ria para hacer girar el motor. Para mas informacion acerca de la funcién Safe Torque Off,
véase el capitulo Funcion Safe Torque Off en la pagina 347.

0 Si hay un circuito de Safe Torque Off en uso, com-
pruebe que funciona.

0 Seleccione la reaccién del convertidor cuando se 46.05 DIAGNOSTICO PARO
activa la funcién Safe Torque Off (cuando se desac-
tiva la tensién de control de los semiconductores de

potencia de la etapa de salida del convertidor).
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El frenado eléctrico (chopper y resistencia de frenado integrados) es necesario en las aplica-
ciones de elevador para permitir al convertidor disipar la energia regenerativa. El chopper
conecta la resistencia de frenado al circuito intermedio del convertidor cuando la tension de
CC supera el limite maximo.
Si la tensién de CC cae debido a un corte de la potencia de entrada, el regulador de subten-
sion reducira de forma automatica el par motor para mantener el nivel de tensién por encima
del limite inferior.

O

+ Establezca los ajustes de la resistencia y del cho-
pper de frenado (los parametros que se configuran
normalmente son 48.03 POT FRE MAX CONT y
48.04 RESIST FREN).

+ Compruebe si funciona la conexion.

Para obtener mas informacion relativa a la conexion
de la resistencia de frenado, consulte Frenado por
resistencia en la pagina 357.

48.01...48.05

Como valor predeterminado de fabrica, el parametro
10.01 se ajusta a INT F IN2R.

» Marcha hacia arriba: DI1 activa (= 1)
» Marcha hacia abajo: DI2 activa (= 1)

Nota: El convertidor no iniciara la marcha si tanto DI1
como DI2 estan activas (= 1).

10.01 FUNC MARCHA EXT1
10.02 EN1 MARCHA EXT1
10.03 EN2 MARCHA EXT1

Seleccione la funcién de control del freno, con o sin
supervision.

35.01 CONTROL FRENO

Si ha seleccionado el control de freno con supervi-
sién, active la supervision para los contactores de
freno 1-2 a través de las entradas digitales.

35.02 ESTADO FRENO 1
35.03 ESTADO FRENO 2

Basandose en la demora de la apertura del freno
mecanico, defina la demora de apertura del freno.

35.04 RETAR APERT FREN

Define la demora de modulacion del freno.

35.05 RETAR MODULACION

[
0 Define la velocidad de cierre del freno. 35.06 VEL CIERRE FRENO
0 Define la relacion de engranajes. 80.02 RATIO REDUCCION

]

Define el diametro de la polea en milimetros.

80.03 DIAMETER POLEA

Define la relacién del cable.

80.04 ROPING RATIO
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0 Seleccione las fuentes para seleccionar los punteros | 80.06 SEL VEL REF1
de bits de la referencia de velocidad 80.06, 80.07, 80.07 SEL VEL REF2
80.08 y 80.09. _ N 80.08 SEL VEL REF3
Cpmo valores predeterminados de fabrica, 80.06 se 80.09 SEL VEL REF4
ajusta para que apunte a DI4 (P.02.01.03), 80.07 a
DI5 (P.02.01.04) y 80.08 a DI6 (P.02.01.05).

Seleccione las referencias de velocidad que desea
utilizar. Para ver una descripcion general de como se
determina la referencia de velocidad activa, consulte
la seccion Seleccion de referencias de velocidad en
la pagina 137.

0 Nota: Si no tiene intencién de activar el modo de inspec- | 80.75 VEL INSPECCION
cion (véase la seccion Modo de inspeccion en la pagina
135), puede utilizar la velocidad de inspeccion para tra-
bajos de mantenimiento en el modo de marcha normal.
En ese caso, defina la referencia de velocidad de ins-
peccion con el parametro 80.75 VEL INSPECCION.

Notas:

Como velocidad cero definida en fabrica, la referencia velocidad1 (80.70 VELOCIDAD1) se
fija a un valor constante de 0 m/s.

0 Seleccione el juego de aceleracion/deceleraciéon que | 25.80 SEL ACC/DEC
se usara en el modo de desplazamiento normal. 25.81 CambioVelAccDec

» 0 (FALSO) = Se utiliza el juego de acel./decel. 1

* 1 (VERDADERO) = Se utiliza el juego de
acel./decel. 2

Como valor predeterminado de fabrica, el parametro

de puntero de bit 25.80 se ajusta a FALSO. Si desea

cambiar el ajuste predeterminado, establezca la

seleccion a VERDADERO o seleccione la fuente

desde otro parametro.

Los juegos de aceleracién/deceleracién también se
pueden cambiar con un limite de velocidad configu-
rable por el usuario 25.87 CambioVelAccDec.

0 Define el juego1 de aceleracion y deceleracion. 25.82 ACC1
25.83 DEC1
0 Define el juego2 de aceleracion y deceleracion. 25.84 ACC2
25.85 DEC2
0 !Z)efine I_a' aceleracion y deceleracion del modo de 25.86 ACC INSPECCION
Inspeccion. 25.87 DEC INSPECCION
0 Define la aceleracion y deceleracion del modo de 25.90 AccDecRenivelado
renivelado.

Nota: El parametro 25.85 DEC2 se utiliza internamente para la deceleracion de parada y es
independiente del estado del pardametro 25.80 SEL ACC/DEC.
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Velocidad

A

3

Jerk2 Velocidad de desplazamiento

e Jerk3

I
I
I
| ¥
I

Velocidad de nivelado

¥ Jerk5

Jerk1 | Jerk6 Tiempo
X Nivelado activo g
Marcha Freno abierto Jerk7 Jerk?
Velocidad de
renivelado
n Como valor predeterminado de fabrica, el parametro | 25.97 Deshabilitarderk
de puntero de bit 25.97 DeshabilitarJerk se fija a 0
(FALSO), lo cual significa que se usan tirones.
Opcionalmente, puede seleccionar desde otro para-
metro la fuente para la activacién de tirones.
Si desea deshabilitar de forma permanente el uso de
tirones, fije la seleccién a 1 (VERDADERO).
0 Defina los tirones de inicio y final de aceleracion con | 25.92 JERK1
los parametros 25.92 JERK1 y 25.93 JERK2, respec- | 25 93 JERK?2
tivamente.
0 Defina los tirones de inicio y final de deceleracion de | 25.94 JERK3
nivelado con los parametros 25.94 JERK3 y 25.95 25.95 JERK4
JERK4, respectivamente.
0 Defina los tirones de inicio y final de parada con los | 25.96 JERK5
parametros 25.96 JERK5 y 25.96 JERKG®, respectiva- | 25 97 JERK6
mente.
m Defina el tiron de renivelado con el parametro 25.98 | 25.98 JERK7

JERK?.
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Uso del panel de control

Contenido de este capitulo

Este capitulo describe las caracteristicas y el funcionamiento del panel de control
ACS-CP-U. El panel de control se puede utilizar para controlar el convertidor, leer los
datos de estado y ajustar los parametros.

Compatibilidad

El convertidor para elevadores ACL30 es compatible con el panel de control tipo
ACS-CP-U, revision flash 4.5 o posterior.

Consulte en la pagina 93 como determinar la version del panel de control.

Caracteristicas

El panel de control ACS-CP-U ofrece las siguientes funciones:
» panel de control alfanumérico con pantalla LCD

» funcién de copia: los parametros pueden copiarse en la memoria del panel de
control para después transferirlos a otros convertidores o para hacer una copia
de seguridad de un sistema concreto

* ayuda sensible al contexto
* reloj en tiempo real.
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Descripcion general del ACS-CP-U

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

control ACS-CP-U.

N.°

Uso

LED de estado: verde durante el funcionamiento normal.

Pantalla LCD: Se divide en tres areas principales:

» 2a: Linea de estado: variable segun el modo de
funcionamiento, véase el apartado Linea de estado
en la pagina 89.

» 2b: Centro: variable, en general muestra valores de
parametros, menus o listas. También muestra fallos y
avisos.

* 2c: Linea inferior: muestra la funcioén actual de los dos
botones multifuncién y la indicacién horaria, si se ha
activado.

Botén multifuncion 1: La funcién depende del contexto.
El texto en la esquina inferior izquierda de la pantalla
LCD indica la funcién.

Botén multifuncion 2: La funcién 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 botén 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 informacion visualizada describe el elemento
actualmente resaltado en el area central de la pantalla.

STOP: Detiene el convertidor en modo de control local.

START: Pone en marcha el convertidor en modo de
control local.
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La linea superior de la pantalla LCD muestra la informacién de estado basica del
convertidor de frecuencia.

| LOC 5 30,00 rpm | | LOC & MENU PRPAL 1 |
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 1 Direccién de avance del eje

N Direccion de retroceso del eje

Flecha giratoria

El convertidor esta funcionando en el
punto de consigna.

Flecha giratoria
punteada

El convertidor esta funcionando pero no
en el punto de consigna.

Flecha estacionaria

El convertidor esta parado.

Flecha punteada
estacionaria

El comando de marcha esta presente pero
el motor no funciona, por ejemplo, porque
falta el permiso de inicio.

3 | Modo de manejo

* Nombre del modo actual.

seleccionado

del panel « Nombre de la lista 0 menti visualizado.
» Nombre del estado de funcionamiento,
p. €j., EDITAR REF.
4 | Valor de « Valor de referencia en el Modo de
referencia o Salida.
nimero del » Numero del elemento resaltado, p. €j.,
elemento

modo, grupo de parametros o fallo.
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Instalacién del panel de control

Conexion del panel al convertidor

La siguiente figura muestra la conexion del panel de control al convertidor ACL30.

Panel de control /
Conexién a PC

Montaje del panel de control sobre la puerta del armario

Véase ACS-CP-U Control Panel IP54 Mounting Platform Kit Installation Guide
[BAUA0000049072 (Inglés)).

Selecciéon de los cables del panel de control

Se puede usar cable de red estandar CAT5S (3 m max.). Ese cable puede suminis-
trarlo ABB, pero pueden usarse otros cables que cumplan esas especificaciones.
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Uso del panel de control

Fundamentos de uso del panel

El panel de control funciona 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 botén.

En el panel podra:

1. Seleccionar una opcion, p. ej. un modo de funcionamiento o un parametro, acce-
diendo al estado MENU con el botén multifuncion 2.

2. Desplazarse con los botones de navegacion .~ a ™ y ¥ _~ hasta que una
opcién quede resaltada.

Pulsar el boton multifunciéon adecuado.
Utilizar el boton multifuncion derecho para entrar en un modo.

Aceptar una opcion o guardar los cambios.

o o &~ w

Usar el botdn multifuncién izquierdo para cancelar los cambios efectuados y
regresar al nivel anterior de funcionamiento.

Menu Principal

El panel ofrece diez opciones en el menu principal:

+ Parametros

» Asistentes

+ Param. cambiados

* Registrador de fallos

* Fechay Hora

» Copia de seguridad de parametros

» Ajustes de E/S

+ Edicion de referencias

» Informacion del convertidor

* Registro de cambio de pardmetros.

Ademas, el panel de control dispone de un modo de Salida, que se usa por defecto.
En este modo es posible efectuar la puesta en marcha y el paro, cambiar la direc-

cion, cambiar entre control local y remoto, modificar el valor de referencia y supervi-
sar hasta tres valores actuales.

Para llevar a cabo otras tareas, vaya primero al menu principal y seleccione la opcién
apropiada en el menu. La linea de estado (véase Linea de estado en la pagina 89)
muestra el nombre del menu, modo, elemento o estado actual.
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Indicaciones

Cuando se produce un fallo o una alarma, el panel pasa automaticamente al modo
de Fallo y muestra el fallo o la alarma. El fallo se puede restaurar en el modo de
salida o en el modo de fallo. El manejo en estos modos y opciones se describe en los

siguientes apartados.

Acceso a la ayuda — Cualquier modo

Paso | Accion

Pantalla

1. |Pulse @ 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 ¥, FECHA Y HORA —6
FORMATO DE HORA

FORMATO DE FECHA
AJUSTAR HORA

AJUSTAR FECHA

SALIR 00:00 |[SEL

LOC ® AYUDA ——MM
Utilice el ahorro diurno
para habilitar_o
deshabilitar el ajuste
automatico del reloj de
acuerdo con el ahorro
diurno

SALIR 00:00

2. | Sino es posible ver todo el texto, desplace las

lineas con los botones /A Ny ¥ .

LOC T AYUDA

para habilitar_o .
deshabilitar el ajuste
automatico del re o%_de
acuerdo con los cambios
del ahorro diurno

SALIR 00:00

3. | Después de leer el texto, vuelva a la pantalla

. SALIR
anterior pulsando 7

LOC &, FECHA Y HORA —=6
FORMATO DE HORA

FORMATO DE FECHA
AJUSTAR HORA

AJUSTAR FECHA

SALIR 00:00 |SEL
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Encontrar la version del panel — Cualquier modo

Paso

Accién

Pantalla

1.

Si esta encendida, desconecte la alimentacion.

» Si el cable del panel puede desconectarse
facilmente, desenchufelo del panel de control.
o bien

« Si el cable del panel no se puede desconectar
facilmente, desconecte la unidad de control del
convertidor.

Mantenga el botén @ presionado mientras
conecta la alimentacioén y lee la informacion. La
pantalla muestra la siguiente informacién del
panel:

Panel SW: Version de firmware del panel

ROM CRC: Suma de comprobacion de la ROM del
panel

Flash Rev: Version del contenido Flash.
Comentario sobre el contenido Flash.

Al soltar el botén @ el panel entra en el modo
de Salida.

PANEL VERSION INFO

Panel SWw: X . XX
ROM CRC: XXXXXXXXXX
Flash Rev: X . XX

XXXXXX XXX XXX XXX XXX XXX
XXXXXX XXX XXX XXX X XXX XX
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Operaciones basicas — Cualquier modo

Como 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.

Nota: Para poder poner en marcha o detener el convertidor a través del panel de
control, el convertidor debe encontrarse en control local.

Paso

Accioén

Pantalla

1.

Para cambiar entre control remoto (se muestra
REM en la linea de estado) y control local (se
muestra LOC en la linea de estado), pulse .

Nota: El cambio a control local puede deshabili-
tarse con el parametro 76.07 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 botén:

+ Si suelta el botén inmediatamente (en la panta-
lla destella el mensaje “Cambiando al modo de
control local”), el convertidor se detiene. Ajuste
la referencia de control local como se indica en
la pagina 96.

+ Sipulsa el botén durante unos dos segundos, el
convertidor sigue funcionando como antes. El
convertidor copia los valores remotos actuales
para el estado de marcha/paro y la referencia, y
los utiliza como los ajustes de control local ini-
ciales.

LOC ¥, MENSAJE
Cambiando_al modo
de control Tocal

00:00

2 Para detener el convertidor en control local, pulse |La flecha (I o \5) en la linea de
@~ estado deja de girar.
3 | Para arrancar el convertidor en control local, pulse | La flecha (& o J) en la linea de

.

estado empieza a girar. Hasta que
se alcanza el punto de consigna, la
flecha es de tipo punteado.
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Modo de Salida

En el modo de Salida, puede:

» supervisar valores actuales de hasta tres sefiales

» cambiar la direccion de giro del motor

» establecer la referencia de velocidad

+ ajustar el contraste de la pantalla

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

Es posible acceder al modo de Salida pulsando % repetidamente

En la esquina superior derecha de la pantalla se LoC o,
muestra el valor de referencia. El centro puede confi- 49 10 Hz
gurarse para mostrar hasta tres valores de sefial o

graficos de barras; consulte en la pagina 95 las ins- 10 7 ';‘6
trucciones para seleccionar y modificar las sefiales .
monitorizadas. DIR 00:00 IMENU

Cambio de la direccion de giro del motor en el modo de Salida

Paso | Accion Pantalla
1. | Sino se encuentra en el modo de Salida, pulse 30,00 rpm]|
% repetidamente hasta entrar en él. REM 49 1 o
Hz

).7 %
DIR 00:00 [MENU

2. | Siel convertidor se encuentra en control remoto LoC 30,00 rpm
(se muestra REM en la linea de estado), cambie a 49 . 10 Hz
control local pulsando . La pantalla muestra A
un mensaje sobre el cambio de modo brevemente, 10 7 %

y después vuelve al modo de Salida. DIR ] 00:00 MENU

3. | Para cambiar la direccidon de avance (se muestra
U en la linea de estado) a direccion de retroceso
(se muestra J en la linea de estado), o viceversa,

pulse 7
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Ajuste de la referencia de velocidad en el modo de Salida

Véase también el apartado Opcion de edicion de referencias en la pagina 722.

Paso | Accion Pantalla
1. | Sino se encuentra en el modo de Salida, pulse
TALIR REM &, 30,00 rpm
= repetidamente hasta entrar en él. 49 10 HzZ
0.50 a
7%
DIR ] 00:00 [MENU
2. | Siel convertidor se encuentra en control remoto | [o¢ 1,
(se muestra REM en la linea de estado), cambie a 49 10 Hz
control local pulsando . La pantalla muestra 0 5 0
un mensaje sobre el cambio de modo brevemente, A 7 %
y después vuelve al modo de Salida. DIR ] 00:00 ) [MENU
3. |+ Paraincrementar el valor de referencia Loc O 31,00 rpm
resaltado en la esquina superior derecha de la 49 10
pantalla, pulse /A \. El valor cambia 0 " 50 Hz
inmediatamente. Se guarda en la memoria = 7 ';6
t | rti t -
permanente de convertidor y se restaura de BTR ] 00:00 MENU
forma automatica tras desconectar la
alimentacion.
« Para reducir el valor, pulse \_¥_.
Ajuste del contraste de la pantalla en el modo de Salida
Paso | Accion Pantalla
1. | Sino se encuentra en el modo de Salida, pulse
AL Loc v
= repetidamente hasta entrar en él. 49 10 Hz
0.50 A
10.7 %
DIR 00:00 [MENU
2. |+ Para aumentar el contraste, pulse LoC ©,
simultdneamente los botones % y AN, 49 10 Hz
+ Para reducir el contraste, pulse 0 . 5 A
simultaneamente los botones % y ¥ . 10 .7 %
DIR 00:00 [MENU




Coémo utilizar la opcion Parametros

En la opcion de Parametros, puede:

» very cambiar valores de parametros
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» efectuar la puesta en marcha y el paro, modificar la direccién y cambiar entre
control local y remoto.

Coémo seleccionar un parametro y cambiar su valor

botones .~ A ™ y ¥ . El valor actual del

parametro se muestra debajo del parametro
seleccionado.

Paso | Accion Pantalla
. L MENU .
1. |Para actceder all me(r;u SnnSCI?:I’ pulse fl s.e LOC _MENU PRPAL 1
encuentra en el modo de Salida; en caso contrario, R A
pulse % repetidamente hasta llegar al menu PA METROS
orincipd REGISTR FALL
FECHA Y HORA
SALIR | 00:00 | ENTER
2. | Vaya a la opcion Parametros seleccionando [OC %, GRUPOS PARAM—01
PARAMETROS en el menu con los botones O1 VALORES ACTUALES
ENTER U VALOR
C ANy S ¥/, ypulsando S 03 VALORES DE CONTROL
05 VALORES CTRL LIFT
06 ESTADO DRIVE
SALIR ] 00:00 [SEL
3. | Seleccione el grupo de parametros adecuado con LOC T,GRUPOS PARAM —99
los botones ANy W . 09 START-UP DATA
) VALOR A UA
02 VALORES E/S
03 VALORES DE CONTROL
05 VALORES CTRL LIFT
SALIR 00:00 |[SEL
Pulse %} |
LOC ¥, PARAMETROS —
9901 IDIOMA
ESPANOL
9902 TIPO MOTOR
9903 INTENS NOM MOTOR
9904 TENS NOM MOTOR
SALIR | 00:00 [EDITAR
4. | Seleccione el parametro adecuado con los

LOC ¥, PARAMETROS ———

?901 IDIOMA

TIPO MOTOR
AM
9905 INTENS NOM MOTOR

9904 TENS NOM MOTOR

SALIR 00:00 [EDITAR




98 Uso del panel de control

» Para cancelar el nuevo valor y mantener el

.. CANCELA
original, pulse .

Paso | Accion Pantalla
EDITAR
Pulse "~ LOC T, EDICION PAR
9902 TIPO MOTOR
0]
CANCELA | 00:00 [GUARDAR
5. | Especifique un nuevo valor para el parametro con [OC T, EDICION PAR
los botones .
CASYSY 9902 TIPO MOTOR
Una pulsacién del botén aumenta o reduce el PMSM
valor. Mantener el boton pulsado hace que el valor [1]
cambie con mayor rapidez. Pulsar los botones CANCELA ] 00:00 [GUARDAR
simultaneamente sustituye el valor visualizado por
el valor de fabrica.
6. |+ Para guardar el nuevo valor, pulse “42245R. |

LOC ¥, PARAMETROS
9901 IDIOMA
TIPO MOTOR
PMSM
9903 INTENS NOM MOTOR
9904 TENS NOM MOTOR

SALIR 00:00 [EDITAR
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Cémo cambiar el valor de los parametros de puntero de valor

Ademas de los parametros mostrados anteriormente, existen dos tipos de parame-
tros de puntero: de puntero de valor y de puntero de bit. El parametro del puntero de
valor apunta al valor de otro parametro/otra sefial. El parametro de fuente se indica
en formato P.xx.yy, donde xx = grupo del pardmetro; yy=indice del parametro.

nuevo grupo de parametros al que apunta el
parametro de puntero de valor. El grupo de
parametros cambia como corresponde.

Paso | Accion Pantalla
1. | Para acceder al menu principal, pulse YN sise LOCT, MENU PRPAL 1
encuentra en el modo de Salida; en caso contrario,
pulse WSALIR repetidamente hasta llegar al menu PARAM ETROS
principal FECHA Y HORA
SALIR | 00:00 | ENTER
2. | Vaya a la opcién Parametros seleccionando LOC &, GRUPOS PARAM—O1
PARAMETROS en el menu con los botones CUALES
ENTER
ANy ¥/,ypulsando S 03 VALORES DE CONTROL
05 VALORES CTRL LIFT
06 ESTADO DRIVE
SALIR ] 00:00 [SEL
3. | Seleccione el grupo de parametros adecuado con LOC T, GRUPOS PARAM —15
los botones /“A ™y S_¥ . En este ejemplo se 10
usa el pardmetro de puntero de valor 75.01 % “E"’}ECB‘I‘éﬁK‘B
ANALOGUE INPUTS
PUNTERO SAT.
SALIR ] 00:00 [SEL
4. |Pulse == para seleccionar el grupo de [OC T, PARAMETROS 1
parametros apropiado. Seleccione el parametro 0 PUNTEROISS
apropiado con los botones (“A™N y (¥ (el 1502 TIEMPO FILT SAL
valor actual de cada parametro se muestra %382 m%ﬁ gﬁ%
debajo). SALIR 00:00 [EDITAR
EDITAR
5. |Pulse . Se muestra el valor actual del oc &
parametro de puntero de valor, asi como el grupo 1501 PUNTERO SAL
de parametros al que apunta. p O 5
01 VALORES ACTUALES
CANCELA | 00:00 [SIGUI
6. | Con los botones /~A Ny < ¥ _, especifique un

LOC U EDICION PAR
1501 PUNTERO SAl

P.[\HA.05

02 VALORES E/S
CANCELA | 00:00 [STIGUI
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Paso | Accion Pantalla
7 » Para continuar, pulse S
: ' N LOC T EDICION PAR
» Para cancelar el nuevo valor y mantener el
e ey y 1501 PUNTERO SAl
original, pulse 7 . ) 02 m
Con los botones (“A™ y \_ ¥, especifique un | |0208 SA.1 ’
nuevo parametros al que apunta el parametro de CANCELA | 00:00 |[GUARDAR
puntero de valor. El parametro cambia como
corresponde.
8. |+ Para guardar el nuevo valor del parametro de

GUARDAR
puntero, pulse .

« Para cancelar el nuevo valor y mantener el
- CANCELA
original, pulse .

El nuevo valor se muestra en la lista de
parametros.

LOC & PARAMETROS
U PUN RO A
P.02.08
02 TIEMPO FILT SA
1503 MAX SAl
1504 MIN SAl

SALIR 00:00 [EDITAR
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Cémo apuntar un parametro de puntero de bit a un valor de bit de
otra senal

El parametro de puntero de bit hace referencia al valor de un bit de otra sefial o
puede fijarse como 0 (FALSO) o 1 (VERDADERO). Para la ultima opcion, consulte la
pagina 7103. El parametro de puntero de bit hace referencia a un valor de bit (0 o 1)
de un bit en una sefial de 32 bits. El primer bit por la izquierda es el bit nimero 31, y
el primer bit por la derecha es el bit numero 0. Por ejemplo, el bit 01 indica el numero
de bit 2" = 2, el segundo bit por la derecha, y el nimero 00 indica el nimero de bit
270=1, el primer bit por la derecha.

Al ajustar un parametro de puntero de bit en el panel de control, se selecciona PUN-
TERO para definir una fuente desde otra sefial. El puntero de valor se especifica con
el formato P.xx.yy.zz, donde xx = grupo del pardmetro, yy= indice del parametro, zz
= numero de bit.

Paso

Accién

Pantalla

1.

MENU, i se

Para acceder al menu principal, pulse

encuentra en el modo de Salida; en caso contrario,
SALIR . .

pulse 7 repetidamente hasta llegar al menu

principal.

LOC & MENU PRPAL 1
PARAMETROS

REGISTR FALL
FECHA Y HORA
SALIR ] 00:00 [ENTER

2. | Vaya a la opcion Parametros seleccionando [OC &, GRUPOS PARAM —01
PARAMETROS en el menu con los botones CUALES
NTER
C ANy S/, ypulsando S 03 VALORES DE CONTROL
05 VALORES CTRL LIFT
06 ESTADO DRIVE
SALIR 00:00 |SEL
3. ISe-letz)cmone el grupo de parameItEros adecuadoI con [oC b GRPOS PARAM —12
os botones /A y \_¥ . En este ejemplo se DIGITAL
. Y . jemp %ALOGUE INPUTS
usa el parametro de puntero de bit 72.04 PUNTERO | (15 ANALOGUE OUTPUTS
16 SISTEMA
SAL ESD1. 20 LIMITES
SALIR 00:00 |SEL
4. |Pulse <&t para seleccionar el grupo de parame-

tros apropiado. Seleccione el parametro adecuado

con los botones /ANy ¥ . El valor actual

de cada parametro se muestra bajo su nombre.

LOC T, PARAMETROS

1201 DIO1 CONF9901

1202 DIQ2 CONF

1203 DI03 CONF

1204 PUNTERO SAL ESD1
P.01.01.00

SALIR 00:00 [EDITAR |
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Paso | Accion Pantalla
EDITAR
5 |Pulse S LOC T, EDICION PAR
1204 PUNTERO SAL ESD1
Puntero
CANCELA | 00:00 [SIGUI
6. |Pulse 2% . Se muestra el valor actual del para- [OC T, EDICION PAR
metro de puntero de bit, asi como el grupo de 1204 PUNTERO SAL ESDL
parametros al que apunta. p 01 OO
01 VALORES ACTUALES
CANCELA | 00:00 |[SIGUI
7. | Con los botones /~ ANy (¥ _, especifique un [0C © EDICION PAR
nuevo grupo de parametros al que apunta el para- 1204 PUNTERO SAL ESDI
metro de puntero de bit. El grupo de parametros m 01 00
cambia como corresponde. 06 ESI':A:DO DIQIVE .
CANCELA | 00:00 |[SIGUI
8. |+ Para continuar, pulse % [OC T, EDICION PAR
» Para cancelar el nuevo valor y mantener el origi-
gt y 9"1 11204 PUNTERO SAL ESD1
nal, pulse . P 06 00
Con los botones (A y ¥, especifique un | 0601 cODIGO ESTADO 1
nuevo parametro al que apunta el parametro de CANCELA | 00:00 [SIGUI
puntero de bit. EIl nombre del parametro cambia
como corresponde.
. SIGUI
9. |+ Para continuar, pulse ﬁ [OC T, EDICION PAR
» Para cancelar el nuevo valor y mantener el origi-
o n y 9"1 11204 PUNTERO SAL ESD1
nal, pulse . P 06 01 m
Con los botones «“A ™y \ ¥, especifique un | 9o LIST.O : :
nuevo bit al que apunta el parametro de puntero CANCELA | 00:00 [GUARDAR
de bit. EI nimero de bit y el nombre (si esta defi-
nido) cambian como corresponde. Aqui el bit 00
indica el niimero de bit 20 = 1, el primer bit por la
derecha en una sefial de 32 bits.
10. |+ Para guardar el nuevo valor del parametro de

puntero de bit, pulse G%R.

« Para cancelar el nuevo valor y mantener el origi-

CANCELA
nal, pulse .

El nuevo valor se muestra en la lista de parame-
tros.

LOC & PARAMETROS
1201 DIO1 CONF9901
1202 DIO2 CONF
1203 DIO3 CONF

1204 PUNTERO SAL ESD1
P.06.01.00

SALIR 00:00 [EDITAR |




Uso del panel de control 103

Cémo cambiar el valor de un parametro de puntero de bita0 o 1

El parametro de puntero de bit puede fijarse en un valor constante de 0 (FALSO) o 1
(VERDADERDO).

Al ajustar un parametro de puntero de bit en el panel de control, se selecciona CONST
para fijar el valor en 0 (lo que se indica como C.FALSO) o 1 (C.VERDADERO).

Paso | Accion Pantalla
1. | Para acceder al menu principal, pulse MEN, sise [oC MENU PRPAL 1
encuent| ida; i
uer;ArfIgn el m'odo de Salida; en caso contra}no, PARAM ETROS
pulse 7 repetidamente hasta llegar al menu REG I STR FAL L
principal. FECHA Y HORA
SALIR 00:00 [ENTER

2. | Vaya a la opcién Parametros seleccionando [OC &, GRUPOS PARAM 01
PARAMETROS en el menu con los botones CUALES
ENTER
C ANy S ¥,y pulsando S 03 VALORES DE CONTROL
05 VALORES CTRL LIFT
06 ESTADO DRIVE
SALIR 00:00 |[SEL
3. ISelelz)ccmne el grupo de parameItEros adecuadoI con LOC T, GRUPOS PARAM —12
os botones /AN y ¥ . En este ejemplo se
. Y . jemp ANALOGUE INPUTS
usa el parametro de puntero de bit 72.04 PUNTERO | (15 ANALOGUE OUTPUTS
16 SISTEMA
SAL ESD1. 20 LIMITES
SALIR 00:00 |[SEL
SEL f .
4. |Pulse para seleccionar el grupo de parame- LOC 1, PARAMETROS
tros apropiado. Seleccione el parametro adecuado | {1201 DIO1 CONF9901
1202 DIO2 CONF
con los botones .~ A\ y ¥ . El valor actual 1203 DIO3 CONF
de cada parametro se muestra bajo su nombre. 1204 PUNEFS% . 8’%'_-055')1
SALIR 00:00 [EDITAR |
5 Pulse EDITAR

LOC & EDICION PAR
1204 PUNTERO SAL ESD1
Puntero

CANCELA | 00:00 [SIGUI

Seleccione CONST con los botones /A N\ y
N %

LOC & EDICION PAR
1204 PUNTERO SAL ESD1
constante

CANCELA | 00:00

SIGUI
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Paso | Accion Pantalla
SIGUI

6. |Pulse ') LOC T, EDICION PAR

1204 PUNTERO SAL ESD1
GMFALSO

[0]
CANCELA | 00:00 |GUARDAR

7. | Con los botones /ANy \ ¥, especifique un

nuevo valor constante (TRUE o FALSE) para el
parametro de puntero de bit.

LOC L EDICION PAR
1204 PUNTERO SAL ESD1

(@ \VERDADERO
[1]

CANCELA | 00:00 [GUARDAR

. GUARDAR
» Para continuar, pulse ﬁ .

» Para cancelar el nuevo valor y mantener el origi-
CANCELA

nal, pulse 7 .

El nuevo valor se muestra en la lista de parametros.

LOC &, PARAMETROS
1201 DIO1 CONF9901
1202 DIO2 CONF
1203 DI03 CONF

1204 PUNTERO SAL ESD1
C.VERDADERO

SALIR 00:00 [EDITAR |
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Modo de parametros modificados

En el modo de Parametros modificados, puede:

ver una lista de todos los parametros que se han modificado respecto a sus valo-
res predeterminados de macro

cambiar esos parametros

efectuar la puesta en marcha y el paro, modificar la direccién y cambiar entre
control local y remoto.
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Ediciéon de parametros modificados

Paso

Accioén

Pantalla

1.

. . MENU .
Para acceder al menu principal, pulse si se
encuentra en el modo de Salida; en caso contrario,
SALIR . .
pulse ? repetidamente hasta llegar al menu
principal.

LOC T MENU PRPAL

PARAMETROS
ASISTENTES

PAR CAMBIADO
SALIR | 00:00 [ENTER _

2. Con los botones A y \..¥_, y pulsando
ﬁ vaya al modo PARAMETROS CAMBIADOS LOC &, MENSAJE
seleccionando PAR CAMBIADO en el mend. No hay parametros
Si no existen parametros cambiados en el histo-
rial, se mostrara el texto correspondiente.
00:00
3. | Si hay parametros modificados, se mostrara una
lista de los mismos. En la lista, seleccione el para- LOC T, PAR CAMBIADO
metro modificado con los botones /A Y\ y 9903 Intens Nom Motor
Q¥ _. El valor del parametro seleccionado se 80074 Tens NmMotor'
muestra debajo de él. 9905 Frec Nom Motor
9906 veloc Nom Motor
SALIR 00:00 [EDITAR
4. | Pulse %‘ para modificar el valor.
LOC T EDICION PAR
9903 Intens Nom Motor
3,5a
CANCELA | 00:00 |GUARDAR
5. | Especifique un nuevo valor para el parametro con

los botones ANy W .

Una pulsacion del boton aumenta o reduce el
valor. Mantener el botén pulsado hace que el valor
cambie con mayor rapidez. Pulsar los botones
simultdneamente sustituye el valor visualizado por
el valor de fabrica.

LOC W™ EDICION PAR
9903 Intens Nom Motor

3,0
CANCELA | 00:00 |GUARDAR

Para aceptar el nuevo valor, pulse CURDER Si el
nuevo valor es el valor por defecto, E’émetm se
elimina de la lista de los parametros modificados.
Para cancelar eI Juevo valor y mantener el origi-
nal, pulse

LOC T PAR CAMBIADO
Intens Nom Motor
3,0 A

000)
9
9
SALIR 00:00

4 Tens Nom Motor
5 Frec Nom Motor
6 veloc Nom Motor

EDITAR

90
90
90




Opcién Registrador de fallos

En la opcion de Registrador de fallos, puede:
» ver el historial de fallos del convertidor
» ver los detalles de los fallos mas recientes
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* leer el texto de ayuda para el fallo y tomar medidas correctivas

« efectuar la puesta en marcha y el paro, modificar la direccion y cambiar entre

control local y remoto.

Visualizacion de fallos

Paso | Accién

Pantalla

, . R MENU .
1. | Para acceder al menu principal, pulse ﬁ si se

encuentra en el modo de Salida; en casocontrario,

SALIR . .
pulse ? repetidamente hasta llegar al menu
principal.

LOC U MENU PRPAL

PARAMETROS
ASISTENTES

PAR CAMBIADO
SALIR ] 00:00 [ENTER _

2. | Vaya a la opcién de Registrador de fallos seleccio-
nando REGISTR FALL en el menu con los boto-
nes . A Ny ¥ _,y pulsando %.

Si no existen fallos en el historial, se mostrara el
texto correspondiente.

Si existe un historial de fallos, la pantalla muestra
el registro de fallos empezando por el mas
reciente. El nimero de la fila es el cédigo de fallo
segun el cual se detallan las causas y las acciones
correctoras en el manual de firmware correspon-
diente.

LOC & MENSAJE
No se encontro
historial de fallos

—

LOC & REGISTR FALL —I1.
6: PERD CTRL LOCAL
29.04.08 10:45:58

SALIR 00:00 [DETALLE

3. | Para ver los detalles de un fallo, selecciénelo con

los botones ANy ¥ _, y pulse %TALLE

Desplace el texto con los botones /A Ny ¥ .

. SALIR
Para volver a la pantalla anterior, pulse 7

LOC & PERD CTRL LOCAL
HORA

10:45:58
C%)[éIGO FALLO

EXTENSION COD FALLO
SALIR 00:00 [DIAG
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Paso

Accion

Pantalla

Si desea obtener ayuda para diagnosticar el fallo,

DIAG
pulse [:;7.

LoC U

Comprobar ajuste par.
'30.03 PERD CTRL

LOCAL'. Comprobar herram. PC
o conexion del panel.

SALIR ACEPTAR

Restauracion de fallos

Paso

Accion

Pantalla

1

Cuando se produce un fallo, se muestra un texto

que lo identifica

RESET
» Para restaurar el fallo, pulse ﬁ

. SALIR
-PmamNmabpmmMaMmmnwbe[;7.

LOC L FALLO

FALLO 36
PERD CTRL LOCAL

RESET SALIR




Opcidén de fecha y hora

En la opcion de Fecha y Hora, puede:

mostrar u ocultar el reloj
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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, modificar la direccién y cambiar entre
control local y remoto.

El panel de control incluye una pila para garantizar el funcionamiento del reloj cuando

el panel no esta siendo alimentado por el convertidor.

Uso de la opcion de fecha y hora

Paso | Accion Pantalla
. . MENU .
1. | Para acceder aII megu (;j)rlnScT:I, pulse si se LOC &, MENU PRPAL 3
encuentra en el modo de Salida; en caso contrario, R A
pulse % repetidamente hasta llegar al menu PAG I\S/IETROS
principal.
SALIR 00:00 |[ENTER
2. | Vaya a la opcion de Fecha y Hora seleccionando LOC &, FECHA Y HORA 1
FECHA Y HORA en el menu con los botones ID RELOJ
ENTER
ANy ¥/, ypulsando S FORMATO DE FECHA
AJUSTAR HORA
AJUSTAR FECHA
SALIR 00:00 |SEL
3. |+ Para mostrar (ocultar) el reloj, seleccione VISI-

BILIDAD DEL RELOJ en el mend, pulse %
seleccione Mostrar reloj (Ocultar reloj) con los
botones /A N\ y ¥,y pulse %} o
bien, si desea volver a la pantalla anterior sin
efectuar cambios, pulse %

» Para especificar el formato de la hora, selec-
cione FORMATO DE HORA en el menu, pulse

y elija un formato adecuado con los boto-

nes . A N\y ¥ . Pulse % para guardar

CANCELA
7 para cancelar los cambios realizados.

LOC &, VISIB RELOJ ——1

ocultar reloj

SALIR 00:00 |[SEL

LOC L FORMATO DE HORA —1

12 horas

CANCELA | 00:00 |[SEL
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Paso

Accion

Pantalla

» Para especificar el formato de la fecha, selec-
cione FORMATO DE FECHA en el mend, pulse
SEL .
y elija un formato adecuado. Pulse
AC AR CANCELA
para guardar o para cancelar
los cambios realizados.

» Para especificar la hora, seleccione AJUSTAR
HORA en el menu y pulse % Introduzca las
horas con los botones /ANy ¥ _,y pulse

ACEPTAR . L .
. A continuacion introduzca los minutos.
ACEPTAR CANCELA
Pulse para guardar o para can-

celar los cambios realizados.

LOC &, FORMAT FECHA ——1
mm/dd/aa

dd.mm.aaaa

mm/dd/aaaa

CANCELA | 00:00 |ACEPTAR

LOC L AJUST

ig:41

CANCELA ACEPTAR

« Para especificar la fecha, seleccione AJUSTAR
FECHA en el menu y pulse % Especifique la
primera parte de la fecha (dia o mes en funcién del

formato de fecha seleccionado) con los botones

LOC & AJUST

FE].03.2008

C ., .
ANy ¥,y pulse A%R_ Repitalo para | [CANCELA | 00:00 [ACEPTAR
la segunda parte. Tras especificar el afo, pulse
ACEPTAR . CANCELA
N Para cancelar sus cambios, pulse ik
+ Para activar o desactivar las transiciones auto- LOC %, AHORRO D —
maticas del reloj segun los cambios de ahorro
con luz diurna, seleccione AHORRO DIURNO | [EY
en el ment y pulse % Aust 1: NSw,vict..
Aust 2:Tasmania..
Si pulsa @ se abre la ayuda que muestralas | |sa TR 00:00 [SEL

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 seleccio-
narse cambios de ahorro diurno. Desplace el

texto con los botones /ANy ¥ . Para

. SALIR
volver a la pantalla anterior, pulse 7

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

» Para activar las transiciones automaticas del
reloj, seleccione el pais o area cuyos cambios
de ahorro diurno deban seguirse y pulse

SEL

+ Para volver a la Eﬂr}tr?lla anterior sin efectuar

cambios, pulse 7

LOC &, AYUD
EU:

Conexidén: Mar., Ultimo
domingo |
Desconexién: Oct.,
ultimo domingo

SALIR 00:00
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Opcidén de copia de seguridad de parametros

La opcion 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
convertidor. La carga en el panel guarda todos los parametros del convertidor, inclu-
yendo hasta dos juegos de usuario, en el panel de control. Los subconjuntos selec-
cionables del archivo de backups pueden restaurarse/descargarse posteriormente
desde el panel de control al mismo o a otro convertidor.

En la opcién de Copia de seguridad de parametros, puede:

+ Copiar todos los parametros del convertidor al panel de control con HACER
BACKUP EN 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.

» Ver la informacion acerca de la copia de seguridad guardada en el panel de con-
trol con MOSTRAR INFO BACKUP. Esta incluye, p. €j. datos de la versién, etc.
del archivo actual de copia de seguridad en el panel. Resulta util comprobar esta
informacién cuando vaya a restaurar los parametros a otro convertidor con RES-
TAURAR TODOS PARAM para garantizar que los convertidores son compatibles.

* Restaurar toda la serie de parametros del panel de control al convertidor
mediante el comando RESTAURAR TODOS PARAM. Esto escribe todos los
parametros, incluyendo los parametros del motor internos no ajustables por el
usuario, en el convertidor. NO se incluyen los juegos de parametros de usuario.

Nota: Use esta funcion unicamente para restaurar los parametros desde una copia
de seguridad o para restaurar parametros en sistemas que sean compatibles.

* Restaurar todos los parametros, excepto los datos de motor, en el convertidor
mediante RESTAU PARAM NO IDRUN.

» Restaurar Unicamente los parametros de datos de motor en el convertidor
mediante RESTAU PARAMETR IDRUN.

» Restaurar todos los juegos de usuario en el convertidor con RESTAU TODOS
SETS USU.

» Restaurar Unicamente el juego de usuario 1 ... 4 en el convertidor mediante RES-
TAU SET USUARIO 1 ... RESTAU SET USUARIO 4.
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Coémo realizar copias de seguridad y restaurar parametros

Para conocer todas las funciones disponibles de copia de seguridad y de restaura-
cion, consulte la pagina 171.

principal.

Paso | Accién Pantalla
1. Para acceder al menu principal, pulse W i se LOC &, MENU PRPAL
encuentra en el modo de Salida; en caso contrario
ntra en el m : rio, REGTSTR FALL
pulse repetidamente hasta llegar al menu FECHA Y

SALVAR PARAM

cione la operacion apropiada (en este ejemplo se
usa RESTAURAR TODOS PARAM) en la Copia
de seguridad de los parametros con los botones

CANYS Y

SEL L ..
* Pulse ﬁ Se inicia la restauracion.

SALIR 00:00 [ENTER
2. | Vaya a la opcion de Copia de seguridad de parame- LOC T, SALVAR 1
tros seleccionando SALVAR PARAM en el men( con
los botones ANy ¥ _, y pulsando % RESTAURAR TODOS PARAM
RESTAU PARAM NO IDRUN
RESTAU PARAMETR IDRUN
SALIR 00:00 |[SEL
3. | Para copiar todos los parametros (incluyendo jue- LOC &, SALVAR
gos de usuario y parametros internos) del conver- copiando archivo 1/2
tidor al panel de control, seleccione HACER
BACKUP EN PANEL en la Copia de seguridad de
los parametros con los botones /A ,
P L L . y ANULAR 00:00
y pulse . Se inicia la operacion. Pulse
si desea detener el proceso.
Tras finalizar la copia de seguridad, la pantalla LOC & MENSAJE
muestra un mensaje acerca de la finalizacion. Carga de parametros
ACEPTAR . . completada
Pulse para volver a la Copia de seguridad
de parametros.
ACEPTAR | 00:00
4. Para realizar funciones de restauracion, selec-

LOC &, SALVAR
HACER BACKUP EN PANEL
MOSTRAR INFO BACKUP

RESTAURAR TODOS PARAM
RESTAU PARAM NO IDRUN
RESTAU PARAMETR IDRUN
SALIR 00:00 |[SEL

LOC & SALVAR —
Inicializando operacién
de restauracion de
parametros

- 100:00 [
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Paso

Accioén

Pantalla

+ Se comprueba la versién de interfaz de copia de
seguridad. Desplace el texto con los botones

CANYN Y

. . CONT CANCELA
+ Sidesea continuar, pulse . Pulse

si desea detener el proceso. Si continua la des-
carga, la pantalla mostrara un mensaje corres-
pondiente.

+ Continva la descarga, se reinicia el convertidor.

+ La pantalla muestra el estado de transferencia
como un porcentaje de finalizacion.

+ Finaliza la descarga.

LOC L, VERSION -
BACKUP N RFA VER

0,2

0,2

ACEPTAR
VERSION FIRMWARE

CANCELA | 00:00 [CONT

LOC &, SALVAR JR—
Inicializando operacidn
de restauracion de
parametros

—100:00 [

LOC T SALVAR
Reiniciando unidad

—00:00 [

LOC L SALVAR

Restaurando/descargando
todos los parametros

50%

LOC T, SALVAR —
FinaTizando gperacidn
de restauracion

]
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Tratamiento de errores de parametros durante la funcién de copia
de seguridad y restauracion

Si intenta realizar una copia de seguridad y restaurar parametros entre distintas versio-
nes de firmware, el panel mostrara la siguiente informacion de error de parametros:

Paso | Accién Pantalla

1. | La operacién de restauracion se inicia normalmente.

LOC ¥ SALVAR PARAM —
Inicializando operacion
de restauracion de
parametros

———100:00 [

2. | Se comprueba la version de firmware.

LOC & VERSION REV ——1

En el panel, puede ver que las versiones de

firmware no son las mismas.

Desplace el texto con los botones ANy W /. | |NARTANTE PRODUCTS
CANCELA

Para continuar, pulse %.Pulse 7 para | [CANCELA | 00:00 [CONT

detener el proceso.

3. | Si continva la descarga, la pantalla mostrara un LOC T, SALVAR PARAM

mensaje correspondiente. Inicializando operacién
de restauracion de
parametros

———100:00 [

» Continua la descarga, se reinicia el converti- LOC T, SALVAR PARAM
dor.vv Reiniciando unidad

- ]00:00 [

+ La pantalla muestra el estado de transferencia

LOC & SALVAR PARAM

como un porcentaje de finalizacion. Restaurando/descargando
todos los parametros

» Continda la descarga. LOC T, SALVAR

Reiniciando unidad

—]00:00 [
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Paso | Accion Pantalla
» Finaliza la descarga. LOC T, SALVAR PARAM
Finalizando operacion
de restauracion
— —
4. | El panel muestra una lista de parametros erré-
neos.
Desplace los parametros con los botones /A LOC &, PAR ERRORS 7
C_¥_. También se muestra el motivo del error
y , SUPERVIS EA ACT
de parametro. 0000 bin
« Para editar parametros, pulse =} cuando TIPO VALOR INCORR
esté visible el comando EDITAR.T:ease el apar-
. i L . LIST! . EDITAR
tado Cémo utilizar la opcién Parametros en la STO 00:00
pagina 97.
« Para guardar el nuevo valor, pulse P2E28R |
CANCELA . .
* Pulse para volver a la lista de parame-
tros erroneos.
5. | El valor de parametro que ha escogido se muestra

bajo el nombre del parametro.
Pulse \% después de editar los parametros.
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Restauracién de un juego de usuario entre distintas versiones de
firmware

Si intenta realizar una copia de seguridad y restaurar un juego de usuario entre dis-
tintas versiones de firmware, el panel mostrara la siguiente informacién de alarma:

Paso | Accion Pantalla
1. | La operacién de restauracién se inicia normalmente. LOC T _SALVAR PARAM —
Inicializando operacién
de restauracion de
parametros
00:00
2. | También es correcta la comprobacion de la version. LOC T, VERSION REV 1
En el panel, puede ver que las versiones de
firmware no son las mismas.
Puede desplazar el texto con los botones /ANy | |VARIANTE PRODUCTO
N % CANCELA | 00:00 [CONT
3. | Sicontinda la descarga, la pantalla mostrara un

mensaje correspondiente.

LOC ¥ SALVAR PARAM —
Inicializando operacién
de restauracion de
parametros

———100:00 [

» Continda la descarga, se reinicia el convertidor.

LOC & SALVAR PARAM
Reiniciando unidad

- ]00:00 [

» La pantalla muestra el estado de transferencia
como un porcentaje de finalizacion.

LOC T SALVAR PARAM

Restaurando/descargando
Juego de usuario 1

50%

» Continda la descarga.

LOC ¥, SALVAR PARAM —
Inicializando operacion
de restauracion de
parametros

—]00:00 [
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Paso | Accion Pantalla

» Continta la descarga, se reinicia el convertidor. LOC T, SALVAR PARAM

Reiniciando unidad
00:00

« Finaliza la descarga. LOC T, SALVAR PARAW -
Finalizando operacion
de restauracion
— E—

4. | El panel muestra un texto que identifica la alarma

y vuelve a la Copia de seguridad de parametros.

LOC L ALARMA

ALARMA 2036
RESTAURAR

SALIR | r
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Carga de un juego de usuario entre distintas versiones de firmware

Si intenta cargar un juego de usuario entre distintas versiones de firmware, el panel
mostrara la siguiente informacién de fallo:

Paso

Accién

Pantalla

1.

Vaya a la opcién de Parametros seleccionando
PARAMETROS en el menu principal, tal como se
muestra en la seccion Cémo utilizar la opcion
Parametros de la pagina 97.

Se ha cargado un juego de usuario mediante el
parametro 76.07 SEL CONJ USUARIO. Selec-
cione el grupo de parametros 16 SISTEMA con los

LOC & GRUPOS PARAM—-16
10 MARCHA/PARO
12 E/S DIGITAL
13 ANALOGUE INPUTS
15 ANALOGUE OUTPUTS
MV A

SALIR 00:00 [SEL

botones /ANy ¥ .
2. |Pulse SE&; para seleccionar el grupo de parame- LOC T PARAMETROS
tros 16. Seleccione el pardmetro 76.07 SEL CONJ %282 ggg%ggRAgggm
USUARIO con los botones ANy ¥ . El 1606 BORRAR PARAM
valor actual de cada parametro se muestra bajo su 1607 SE'{ncggii g?gﬁRIO
nombre. SALIR 00:00 [EDITAR |
EDITAR
3. |Pulse : LOC &, EDICION PAR
1607 SEL CONJ USUARIO
Sin peticion
[1]
CANCELA | 00:00 |[GUARDAR
Seleccione el juego de usuario que desea cargar LOC T, EDICION PAR
con los botones .
@ y 1607 SEL CONJ USUARIO
ConROAR Cargar juego 1
Pulse . [2]
CANCELA | 00:00 [GUARDAR
4. | El panel mostrara un texto que identifica el fallo.

LOC L FALLO

FALLO 310
CARGA CONJ USUARIO

RESET SALIR




Uso del panel de control 119

Visualizacién de informacién de copias de seguridad

Paso

Accién

Pantalla

1.

MEN .
= Sl se

Para acceder al menu principal, pulse

encuentra en el modo de Salida; en caso contrario,
SALIR . .

pulse 7 repetidamente hasta llegar al menu

principal.

LOC & MENU PRPAL

REGISTR FALL
FECHA Y HORA

v AN P, PNANPHA V

SALIR 00:00 [ENTER |

2. |Vaya a la opcién de Copia de seguridad de para- [OC &, SALVAR PARAM 5
metros seleccionando SALVAR PARAM en el A EL
, IMOSTRAR _INFO BACKUP |
menU con los botones «“A™ y \ ¥, y pul- RESTAURAR TODOS PARAM
sando ENTER RESTAU PARAM NO IDRUN
N RESTAU PARAMETR IDRUN
SALIR 00:00 |[SEL
3. | Seleccione MOSTRAR INFO BACKUP en el menu LOC T, INFO BACKUP
Copia de seguridad de parametros con los botones | [BACKUP INTERFASE VER
ANy ¥, ypulse % La pantalla mues- :
tra la informacion siguiente acerca del convertidor VE&EEON]_%SMWGRE
desde el que se efectud la copia de seguridad: SALTR ] 00:00 [
BACKUP INTERFASE VER: Versién de formato
. LOC &, INFO BACKUP
del archivo de backups VERSION FIRMWARE
» ) UMFL, 1330, O,
VERSION FIRMWARE: Informacion del firmware UMFL, 1330, O,
UMFL: Firmware del convertidor ACL30
1330: Version del firmware (p. €j., 1.330) SALIR 00:00
0: Version del parche de firmware
Puede desplazar la informacién con los botones
CANYS
4. |Pulse P28 para volver a la Copia de seguridad

de parametros.

LOC T SALVAR 1
MOSTRAR INFO BACKUP
RESTAURAR TODOS PARAM
RESTAU PARAM NO IDRUN
RESTAU PARAMETR IDRUN

SALIR 00:00 |[SEL
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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.

» editar el ajuste de parametros

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

Edicién de ajustes de parametros de terminales de E/S

Paso

Accién

Pantalla

1.

P MENU .
Para acceder al menu principal, pulse si se
encuentra en el modo de Salida; en caso contrario,
SALIR . .
pulse 7 repetidamente hasta llegar al menu
principal.

LOC T MENU PRPAL 1

PARAME [ RO
ASISTENTES

PAR CAMBIADO
SALIR ] 00:00 [ENTER

2. | Vaya al modo de Ajustes de E/S seleccionando
AJUSTES E/S en el menu con los botones /A [0C T AJUSTES E/S —1
y \.¥_", y pulsando N
ntradas analogicas
E/S Digitales
Entradas digitales
Salidas de relé
SALIR 00:00 |[SEL
Seleccione el grupo de E/S, p. ej. Entradas digita-
les, con los botones A Ny W . L0OC U AJUSTES E/S —4
Entradas apalégicas
E/S Digitales
Entradas digitales
alidas de refle
SALIR 00:00 |SEL
3. Pulse <. Tras una pausa breve, la pantalla
muestra |0s ajustes actuales para la seleccion. LOC_ %, AJUSTES E/S —1

Puede desplazarse por las entradas digitales y

parametros con los botones A Ny W .

1002 EN1 MARCHA EXT1
DI2
DI3

SALIR 00:00 [INFO
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Paso | Accion Pantalla
4. Pulse <%=. El panel muestra informacion refe-
rente a la E/S seleccionada (en este caso, DI1). LOC &, INFO E/S
Puede desplazar la informacién con los botones 8UMERO DE E/S ITEMS
CANYSN ¥ . NUMERO DE SLOT
Pulse =25 para volver a las entradas digitales 0
7 ’ NUMERO DE NODO
SALIR 00:00
5. | Seleccione el ajuste (linea con un numero de
paréametro) con los botones /A Ny W . LOC & AJUSTES E/S —1
Puede editar el parametro (la seleccion INFO se DIl
convierte en la seleccion EDITAR). gﬂm
DI3
SALIR 00:00 [EDITAR
6 |Pulse T2}
LOC T EDICION PAR
1002 EN1 MARCHA EXT1
[P.02.01.00]
CANCELA | 00:00 |[SEL
7 Especifique un nuevo valor para el ajuste con los
botones AN Y N W/, LOC O EDICION PAR
Una pulsacion del botgn aumenta o reduce el 1002 EN1 MARCHA EXT1
valor. Mantener el botén pulsado hace que el valor
cambie con mayor rapidez. Pulsar los botones EDO4
simultaneamente sustituye el valor visualizado por | [[P.02.03.03]
el valor de fabrica. CANCELA | 00:00 [SEL
8 Para guardar el nuevo valor, pulse L.
s:lraplcjfsnec%ka’qrcghnuevo valor y mantener el origi- bgclj L AJUSTES E/S —1
’ ' 1002 EN1 MARCHA EXT1
DI
DI3
SALIR 00:00 |EDITAR
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Opcion de edicion de referencias

En la opcién de Edicién de referencias, puede:

» controlar de forma precisa el valor de referencia local,

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

La edicion soélo se permite en el estado LOC; esta opcion siempre edita el valor de
referencia local.

Edicion de un valor de referencia

Paso | Accién Pantalla

1. | Si el panel se encuentra en el modo de control REM T, MENSAJE

remoto (se muestra REM en la linea de estado), Edicion de referencia
. , habilitada s61lo en modo

cambie a control local (se muestra LOC enlalinea | (control local
de estado) pulsando . La edicion de referen-
cias no es posible en el modo de control remoto. —00:00 [
La pantalla muestra un mensaje al respecto si
intenta entrar en EDITAR REF en el modo de con-
trol remoto.

2. | De otra manera, acceda al menu principal, pulse

YEMU, i se encuentra en el modo de Salida; en LOC ®™ MENU PRPAL 1
caso contrario, pulse % repetidamente hasta PARAM ETROS
llegar al menu principal. ASISTENTES
SALIR 00:00 [ENTER

3. | Vaya a la opcion de Edicion de referencias selec- [OC T, EDITAR REF

cionando EDITAR REF en el menu con los boto-
ENTER
nes . ANy ¥,y pulsando N OOOO . 00 rpm
CANCELA | 00:00 [SIGUI
4. | Seleccione el signo correcto con los botones

ANy ¥ 7, ypulse % Seleccione los

numeros correctos con los botones /A Y\ y
(_¥_; una vez seleccionado cada nimero, pulse
SIGUI . )

. Si transcurren un par de segundos sin
seleccionar un nimero, el numero que se esta edi-

tando pasa al siguiente a la derecha.

[NoJaRJMNFDI TAR REF

-1250.00 rpm

CANCELA | 00:00 [GUARDAR
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Paso | Accion Pantalla
5. | Una vez seleccionado el ultimo namero, LoC @, ~1250.00rpm
pulse GURDAR Acceda al modo de Salida pulsando 49 10
SALIR . . . Hz
. El'valor de referencia seleccionado se O 5 A
muestra en la linea de estado 1(.) 7 %
DIR 00:00 [MENU
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Opcion de Informacion del convertidor

En la opcién de Informacion del convertidor, puede:
» ver informacion del convertidor,

» efectuar la puesta en marcha y el paro, modificar la direccion y cambiar entre

control local y remoto.

Coémo visualizar la informacioén del convertidor

Paso | Accion

Pantalla

. . MENU f
1. | Para acceder al menu principal, pulse si se

encuentra en el modo de Salida; en caso contrario,

SALIR . .
pulse 7 repetidamente hasta llegar al menu
principal.

LOC [ MENU PRPAL
DADRAN » .

ASISTENTES

PAR CAMBIADO
SALIR ] 00:00 [ENTER _

1

2. | Vaya a la opcion de Informacion del convertidor

seleccionando INFO DRIVE en el menu con los
ENTER

botones (AN y ¥ _, y pulsando N

LOC & INFO DRIVE
NOMBRE CONVERT

TIPO_CONV

ACL30
MODELO CONV

SALIR 00:00
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Paso

Accion

Pantalla

La pantalla muestra informacion sobre el converti-
dor. Puede desplazar la informacién con los boto-
nes . A\ y ¥ . Nota: La informacion
mostrada puede variar en funcién de la version de
firmware del convertidor.

NOMBRE CONVERT: Nombre del convertidor
definido como texto en la herramienta de puesta
en marcha y mantenimiento DriveStudio

TIPO CONV: ACL30

MODELO CONV: Clave de tipo del convertidor
VERSION DE FW: Véase la pagina 719.
PROGRAMA SOLUCION: Informacién de la ver-
sion del programa de solucién activo

PROG SOLUCION BASE: Informacién de la ver-
sion de la plantilla del programa de solucién
LIBRERIA ESTANDAR: Informacion de la version
de la libreria estandar

LIBRERIA TECNOLOGICA: Informacion de la ver-
sion de la libreria tecnolégica

NUM SERIE UNIDAD POT: Numero de serie de la
fase de potencia (JPU)

NUM SERIE HW UNI MEM: Numero de serie asig-
nado durante la fabricacion de la unidad de memo-
ria (JMU)

NUM SER CONF UNI MEM: Numero de serie
asignado durante la configuracion de la unidad de
memoria (JMU).

SALIR
Pulse 7 para volver al Menu principal.

LOC & INFO DRIVE

VERSION DE FW
UMFL, 1330, O,
PROGRAMA SOLUCION

PROG SOLUCION BASE

SALIR 00:00




126 Uso del panel de control



Funciones del programa 127

10

Funciones del programa

Contenido de este capitulo

Este capitulo describe algunas de las funciones mas importantes del convertidor
para elevadores ACL30, como utilizar el convertidor y como programarlo para operar.
Para cada funcion hay una lista de ajustes de usuario relacionados, sefiales actuales
y mensajes de fallos y alarmas.
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Configuracion del sistema elevador

La siguiente figura muestra un ejemplo de operacion de rescate en una configuracion
de sistema elevador que incluye control de E/S, un contactor de motor y un SAl
monofasico de 230 V CA. Se utiliza Safe Torque Off (STO) para suprimir el segundo
contactor de motor.

LN PE L1L2L3
Rescue operation | UPS Y
External supply zi%v :

Contactor sequence

|
Pl ettty \Kz Ay

| External control

| Startup

I Startdown

| Speed ref sel 1
| Speed ref sel 2
! Speed ref sel 3
| Fault reset Elevator
| Evacuation mode controller
| Safe torque off (PLC)

; Ready

ontac‘or control

*

Yy

Braking resistor

3~
Encoder

D<- Brake control

1) Se pueden agregar entradas/salidas extra instalando médulos de ampliacion de E/S opcionales (FIO-xx)
en la Ranura 2 del convertidor.

2) Encoder incremental o absoluto, o0 médulo de interfaz de resolver (FEN-XX) instalado en la Ranura 1 0 2
del convertidor.
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Control local frente a control externo

El convertidor tiene dos lugares de control principales: externo y local. Se pueden uti-
lizar lugares de control para controlar el convertidor, leer los datos de estado y ajustar
los parametros.

El lugar de control se selecciona con la tecla LOC/REM en el panel de control o con
la herramienta de PC [boton Take/Release (tomar/liberar)].

Control local

Cuando el convertidor tiene control local, las 6rdenes de control se dan desde la
botonera del panel de control o desde un PC equipado con la herramienta de
PC DriveStudio.

El control local se utiliza principalmente durante la puesta en marcha y el manteni-
miento. El panel de control siempre tiene preferencia sobre las fuentes de la sefial de
control externo cuando se emplea en modo local. El cambio del lugar de control a
local se puede deshabilitar con el parametro 716.07 BLOQUEO LOCAL.

Control externo

Cuando el convertidor esta bajo control externo, las érdenes de control (marcha/paro
y referencia) se dan a través de los terminales de E/S (entradas digitales), médulos
de ampliacion de E/S opcionales (entradas digitales), o la interfaz de bus de campo
(a través de un mddulo adaptador de bus de campo opcional). Para obtener informa-
cion acerca del uso de la interfaz de bus de campo, pdngase en contacto con su
representante de Servicio de ABB.

El control externo se utiliza para las sefiales de control (p. ej., marcha hacia
arriba/abajo y parada). La referencia de velocidad se selecciona basandose en el
estado combinado de los cuatro parametros de puntero de bit configurables 80.06
SEL VEL REF1, 80.07 SEL VEL REF2, 80.08 SEL VEL REF3y 80.09 SEL VEL REF4.

Safe Torque Off

ElI ACL30 tiene una funcién Safe Torque Off (STO) integrada. Esta funcion deshabi-
lita la tensidn de control de los semiconductores de potencia de la etapa de salida del
convertidor, impidiendo asi que el inversor del lado del motor genere la tension nece-
saria para hacer girar el motor. Gracias a la funcion Safe Torque Off, en la maquina
del elevador pueden excluirse los dos contactores que interrumpen la corriente al
motor.

Para obtener mas informacién, consulte Safe torque off function for ACL30 drive
application guide (3AXD50000045959 [Inglés]).
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Programacion del convertidor

La funcionalidad del convertidor se puede ampliar y modificar para adaptarla a las
diversas necesidades del usuario. Esto se puede hacer utilizando una funcién de
programacion del convertidor con la herramienta de PC DriveSPC opcional. Puede
crearse un programa de aplicacion personalizado con bloques de funcion conformes
al estandar IEC 61131 y en consecuencia adaptar el convertidor al sistema elevador
sin hardware o software adicional. Para obtener mas informacién, péngase en con-
tacto con su representante de Servicio de ABB.

Copia de seguridad y restauraciéon de los contenidos del
convertidor

El convertidor ofrece la posibilidad de hacer copia de seguridad numerosos ajustes y
configuraciones en un almacenamiento externo, como la memoria interna del panel
de control del convertidor o un archivo de PC (utilizando la herramienta DriveStudio).
Estos ajustes y configuraciones luego pueden ser restaurados en uno o en varios
convertidores.

La copia de seguridad realizada con el panel de control incluye

* Ajustes de parametros
» Series de parametros de usuario.

La copia de seguridad realizada con DriveStudio incluye
» Ajustes de parametros

» Juegos de parametros de usuario (cuatro)

* Programa de control de elevador DriveSPC.

Para obtener instrucciones detalladas acerca de la copia de seguridad/restauracion,
véase el capitulo Uso del panel de control o la documentacion de DriveStudio.

Limitaciones

Se puede hacer una copia de seguridad sin interferir en el funcionamiento del con-
vertidor. Pero restaurar una copia de seguridad siempre restablece y reinicia la uni-
dad de control, de modo que no es posible efectuar una restauracion mientras el
convertidor esta funcionando.

Restaurar copias de seguridad de una version de firmware a otra versién se consi-
dera arriesgado, por lo que se recomienda inspeccionar y verificar cuidadosamente
el resultado la primera vez que se realice.

Los parametros y aplicaciones admitidos estan sujetos a cambio en las diferentes
versiones de firmware y las copias de seguridad no son siempre compatibles con
otras versiones de firmware, incluso en el caso de que la herramienta de copia de
seguridad y restauracion permita la restauracion. Antes de utilizar las funciones de
copia de seguridad y restauracion entre diferentes versiones de firmware, véanse las
notificaciones de versiéon de cada una de ellas.
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Restauracion de parametros

Los parametros se dividen en tres grupos diferentes que pueden restaurarse indivi-

dual o colectivamente:

» Parametros de configuracion del motor y resultados de la marcha de identifica-
cion (marcha de ID)

» Ajustes del encoder y del adaptador de bus de campo

» Otros parametros.

Por ejemplo, conservar la marcha de ID existente hace que no sea necesario que el
convertidor ejecute una nueva marcha de ID.

La restauracion de parametros especificos podria fallar por los siguientes motivos:

« El valor restaurado no se encuentra dentro de los limites minimo y maximo del
parametro del convertidor

» Eltipo del parametro restaurado es diferente del que se encuentra en el convertidor

» El parametro restaurado no existe en el convertidor (esto ocurre a menudo
cuando se restauran parametros de una nueva versién de firmware a un converti-
dor con una versién anterior)

» La copia de seguridad no contiene ningun valor para el parametro del convertidor
(esto ocurre a menudo cuando se restauran los parametros de una version anti-
gua de firmware a un convertidor con una version posterior).

En estos casos, el pardmetro no se restaura. La herramienta de copia de seguri-
dad/restauracion advierte al usuario y ofrece la posibilidad de establecer el parame-
tro manualmente.

Juegos de parametros de usuario

El convertidor tiene 50 juegos de parametros de usuario que se pueden guardar en
memoria permanente y recuperar utilizando parametros del convertidor. También es
posible utilizar entradas digitales para cambiar entre distintos juegos de parametros
de usuario. Consulte las descripciones de los parametros 76.07...16.10.

Un juego de parametros de usuario contiene todos los valores de los grupos de para-
metros 10 a 99 (exceptuando los ajustes de configuracion de comunicacién de bus
de campo).

Puesto que los ajustes de configuracion del motor se encuentran dentro de los jue-
gos de parametros de usuario, es necesario asegurarse de que los ajustes de un
juego corresponden al motor usado en la aplicacién antes de recuperar un juego de
usuario.
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Operaciones basicas de marchal/paro

Las funciones de marcha/paro basicas se pueden usar para controlar la marcha y el
paro del elevador y los enclavamientos relacionados con las operaciones basicas.

Control de marchal/paro

El control de marcha/paro consta de la légica y las 6rdenes para el arranque del ele-
vador en direccion hacia arriba y hacia abajo. Se puede seleccionar el método de
arranque con el parametro 70.07 FUNC MARCHA EXT1. Hay dos métodos basicos:

* IN1F IN2R — esta seleccion define sefiales de marcha separadas para las direc-
ciones ascendente y descendente. La fuente seleccionada con 70.02 EN1 MAR-
CHA EXT1 es la sefal de marcha hacia arriba y la fuente seleccionada con 10.03
EN2 MARCHA EXT1 es la sefial de marcha hacia abajo.

* IN1S IN2DIR - esta seleccion define una sefial para la marcha y otra sefial para
la direccion del elevador. La fuente seleccionada con 710.02 EN1 MARCHA EXT1
es la sefial de marcha y la fuente seleccionada con 70.03 EN2 MARCHA EXT1
es la direccion (0 = arriba, 1 = abajo).

El control de marcha/paro opera en el modo de desplazamiento normal, en el modo
de renivelado y en el modo de evacuacién. El modo de inspeccion tiene un control de
marcha/paro propio. Para mas informacion, véase el apartado Modo de inspeccion
en la pagina 135.

Ajustes
Parametros Informacioén adicional
10.07 FUNC MARCHA EXT1 Selecciona la fuente de control de marcha y paro en el control externo.
10.02 EN1 MARCHA EXT1 Selecciona la fuente 1 para las érdenes de marcha y paro del control
externo.
10.03 EN2 MARCHA EXT1 Selecciona la fuente 2 para las érdenes de marcha y paro del control
externo.

Enclavamiento de marchal/paro

La funcién de enclavamiento de marcha/paro detiene o bloquea la orden de marcha
utilizando el parametro 70.80 HabilitacionLift sin generar ningun fallo o aviso en el
convertidor. Cuando esta apagada la sefal configurada con el parametro 70.80, el
convertidor no se iniciara, o si el convertidor esta funcionando, se detendra.

Ajustes

Parametros Informacién adicional

10.80 HabilitacionLift Selecciona la fuente para la sefial de permiso de marcha.
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Fallos del convertidor

Los fallos del convertidor se dividen en fallos criticos y no criticos. Véase el capitulo
Anaélisis de fallos en la pagina 299.

» Los fallos criticos disparan el convertidor inmediatamente, el convertidor detiene
la modulacion y cierra el freno.

» Los fallos no criticos permiten al convertidor continuar modulando hasta que se
retire la orden de marcha, de modo que el elevador continda su desplazamiento
hasta la planta de destino y el convertidor se dispara cuando se para.

Restauracion automatica de fallos

La funcién de restauracion automatica de fallos restaura los fallos predefinidos del
convertidor para asegurar el funcionamiento del convertidor en situaciones de fallos
temporales.

Cuando se produce cualquiera de los fallos seleccionados, se inicia un tiempo de
tentativas definido con el parametro 46.82 TEntreRearmes y se genera una restaura-
cion del fallo. Se puede definir el nimero de restauraciones que se generaran dentro
del tiempo de tentativas usando el parametro 46.87 IntRearmesFallos. Con el para-
metro 46.83 TAutoRearme también se puede definir cuanto tiempo esperara el con-
vertidor después de un fallo antes de intentar una restauracion de fallo.

Ajustes

Parametros Informacién adicional

46.81 IntRearmesFallos Define el nimero de restauraciones automaticas de fallos que efectua el
convertidor dentro del periodo definido por el parametro 46.82.

46.82 TEntreRearmes Define el tiempo dentro del cual se ejecutan las restauraciones automaticas
de fallos después de que el convertidor se haya disparado por un fallo.

46.83 TAutoRearme Define cuanto tiempo esperara el convertidor tras un fallo antes de intentar
una restauracion automatica del fallo.

46.84 ListAutoRearmes Selecciona los fallos que se van a restaurar de forma automatica.

Diagnosticos

Senales Informacién adicional

Sefales actuales
05.02 SW FALLOS LIFT Palabra de estado de fallo del elevador con bits de fallo.

Restauracion manual de fallos

Los fallos pueden restaurarse automaticamente y también desde una fuente externa
seleccionada con el parametro 46.80 Reset Fallos.

Ajustes

Parametros Informacién adicional

46.80 Reset Fallos Selecciona la fuente para la sefial de restaurar fallo.
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Modos de funcionamiento del elevador

Por defecto, el elevador funciona en el modo de marcha normal. Ademas, hay otros

tres modos de funcionamiento: modo de renivelado, modo de evacuacién y modo de
inspeccion. Para ver una descripcion general de las referencias de velocidad disponi-
bles en cada modo, consulte la seccién Seleccion y escalado de referencias de velo-
cidad en la pagina 137.

Modo de renivelado

Si el elevador rebasa el nivel de la planta, se puede activar el modo de renivelado
para traerlo de vuelta al nivel de la planta. El parametro 80.72 SelVelReNivelado
selecciona la fuente de la referencia de velocidad de renivelado: 80.73 VEL RENIVE-
LADO, 02.05 EA1 ESCALADA o 02.07 EA2 ESCALADA. La siguiente figura ilustra el
renivelado:

Velocidad
A
Velocidad de desplazamiento
I
I
I
| Velocidad de nivelado
I
| Tiempo
>
N \ Nivelado activo Pl
Marcha  Freno abierto Jerk7 W Jerk7
Velocidad de
renivelado
Ajustes
Parametros Informacién adicional
25.90 AccDecRenivelado Define la aceleracién/deceleracion utilizada en el modo de renivelado.
80.12 SelVelReNivelado Selecciona la fuente de la referencia de velocidad de renivelado.
80.13 VEL RENIVELADO Define la referencia de velocidad que se utilizara durante el renivelado
cuando se seleccione como fuente del parametro 80.72.
Diagnésticos
Senales Informacion adicional
Sefales actuales
05.01 SW LIFT bit 7 Muestra si la velocidad de renivelado es la referencia de velocidad actual
(RELEVELING ACT) usada por el elevador.
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Modo de evacuacion

El modo de evacuacion se utiliza en la operacion de rescate de la cabina del eleva-
dor en caso de que falle el mdédulo de alimentacion. Para obtener una descripcion
detallada del funcionamiento en este modo y las operaciones de rescate en general,
véase la seccion Operacion de rescate en la pagina 7173.

Modo de inspeccién

El modo de inspeccidn se utiliza para trabajos de mantenimiento. Se puede habilitar
con el parametro 70.84 MODO INSPECCION. En este modo, el elevador se puede
operar con los parametros 70.85 INSPECCION SUBIR e 70.86 INSPECCION
BAJAR, tal como se muestra en la siguiente tabla. Las 6rdenes estandar de marcha
hacia arriba/abajo (véase el apartado Control de marcha/paro en la pagina 132)
estan deshabilitadas.

Par. 10.85 Par. 10.86 Comando

0 0 Paro

1 0 Modo de inspeccioén subir
0 1 Modo de inspeccion bajar
1 1 Paro

Cuando el elevador opera en el modo de inspeccion, el convertidor utiliza el parame-
tro 80.15 VEL INSPECCION como referencia de velocidad y los parametros 25.86
ACC INSPECCION y 25.87 DEC INSPECCION para aceleracion y deceleracion, res-
pectivamente.

Ademas del modo de inspeccion, también es posible realizar trabajos de manteni-
miento mientras el elevador esta funcionando a la velocidad de inspeccion en el
modo de marcha normal. En este caso, la velocidad de inspeccidn se selecciona
basandose en el estado combinado de los parametros 80.06 SEL VEL REF1, 80.07
SEL VEL REF2, 80.08 SEL VEL REF3 y 80.09 SEL VEL REF4, y el desplazamiento
del elevador se inicia con las érdenes estandar de marcha hacia arriba/abajo. El
modo de inspeccidn, asi como las érdenes de subir/bajar del modo de inspeccién
estan deshabilitados.

Ajustes

Parametros Informacién adicional

10.84 MODO INSPECCION Selecciona la fuente para habilitar/deshabilitar el modo de inspeccién.

10.85 INSPECCION SUBIR Selecciona la fuente para poner en marcha el elevador en direcciéon
ascendente en el modo de inspeccion.

10.86 INSPECCION BAJAR Selecciona la fuente para poner en marcha el elevador en direccion
descendente en el modo de inspeccion.

25.86 ACC INSPECCION Define la aceleracion utilizada en el modo de inspeccién.

25.87 DEC INSPECCION Define la deceleracion utilizada en el modo de inspeccion.

80.15 VEL INSPECCION Define la referencia de velocidad utilizada en el modo de inspeccion.
También se puede utilizar en el modo de marcha normal si el modo de
inspeccion no esta en uso.
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Diagnésticos

Senales

Informacién adicional

Sefales actuales

05.01 SW LIFT bit 10
(INSPECT SPD ACT)

Muestra si la velocidad de inspeccion es la referencia de velocidad actual
usada por el elevador.
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Seleccion y escalado de referencias de velocidad

Seleccion de referencias de velocidad

La funcién de seleccion de referencia de velocidad establece la prioridad y el modo
de seleccion de las entradas de referencia de velocidad. El modo de seleccion se
puede establecer con el parametro 80.05 ModoSelVelocidad.

MULTIPLE: este modo se puede usar con varias referencias de velocidad. Utilizando
los parametros del grupo 80 REFERENCIA DE VEL se pueden programar hasta
ocho referencias de velocidad predeterminadas independientes para el convertidor.
Se pueden seleccionar utilizando entradas digitales codificadas en binario.

SEP HIGH PRI: este modo se puede usar cuando tiene prioridad la referencia de alta
velocidad. Se pueden programar para el convertidor hasta siete velocidades distintas
y se pueden seleccionar usando entradas digitales dedicadas. Cada referencia de
velocidad tiene prioridad sobre la velocidad de nivelado.

SEP LEVL PRI: este modo se puede usar cuando tiene prioridad la referencia de
nivelado. Se pueden programar para el convertidor hasta siete velocidades distintas
y se pueden seleccionar usando entradas digitales dedicadas. La referencia de velo-
cidad de nivelado tiene prioridad sobre todas las demas referencias de velocidad
cuando se habilita mediante uno de los terminales de entrada digital.

La funcién calcula la referencia de velocidad final que debe utilizar el elevador en los
distintos modos de funcionamiento del elevador, en funcion de los ajustes de los
parametros 80.05 ModoSelVelocidad, 80.06 SEL VEL REF1, 80.07 SEL VEL REF2,
80.08 SEL VEL REF3 vy 80.09 SEL VEL REF4.

Referencias de velocidad | Modo de funcionamiento del elevador

disponibles

Velocidad 1*,20 3 Modo de marcha normal

Velocidad nominal Modo de marcha normal

Velocidad media Modo de marcha normal

Velocidad de nivelado Modo de marcha normal, cuando la orden de nivelado esta activa

Velocidad de renivelado Modo de renivelado

Velocidad de inspeccién Modo de inspeccion o modo de marcha normal, en funcién de qué modo
esté activo

Velocidad de evacuacion Modo de evacuacion

* La referencia velocidad1 esta fijada en un valor constante de 0 m/s. Se puede usar para detener el elevador.
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La funcién selecciona la referencia de velocidad basandose en el modo de funciona-
miento del elevador como sigue:

» Sino estan activos ni el modo de evacuacion ni el modo de inspeccion, la refe-
rencia de velocidad se selecciona basandose en el estado combinado de los
parametros 80.05 ModoSelVelocidad, 80.06 SEL VEL REF1, 80.07 SEL VEL
REF2, 80.08 SEL VEL REF3y 80.09 SEL VEL REF4.

» Sino estan activos ni el modo de evacuacion ni el modo de inspeccion, la refe-
rencia de velocidad se selecciona con el parametro 80.16 VEL EVACUACION o
80.15 VEL INSPECCION, en funcion del modo activo.

» Sitanto el modo de evacuacién como el modo de inspeccion estan activos, el
modo de evacuacion tiene mayor prioridad.

Modo de referencia de velocidad establecido como MULTIPLE

La siguiente tabla ilustra con mayor detalle la seleccién de referencia de velocidad
cuando 80.05 ModoSelVelocidad se ajusta a MULTIPLE.

10.81 MODO 10.84 MODO | 80.06 SEL | 80.07 SEL | 80.08 SEL | 05.03 VEL SELECIONADA
EVACUACION | INSPECCION | VEL REF1 |VEL REF2 |VEL REF3

0 0 0 0 0 Velocidad1 (velocidad cero)
0 0 1 0 0 Velocidad nominal

0 0 0 1 0 Velocidad media

0 0 1 1 0 Velocidad de nivelado

0 0 0 0 1 Velocidad de renivelado

0 0 1 0 1 Velocidad de inspeccion

0 0 0 1 1 Velocidad2

0 0 1 1 1 Velocidad3

0 1 X X X Velocidad de inspeccion

1 X X X X Velocidad de evacuacion
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Modo de referencia de velocidad establecido como SEP HIGH PRI o
SEP LEVEL PRI
» La siguiente tabla ilustra la seleccion de la referencia de velocidad cuando 80.05

ModoSelVelocidad se ajusta a SEP HIGH PRI o SEP LEVL PRIy estan configu-
rados los cuatro parametros SEL VEL REF 80.06...80.09.

80.06 SEL VEL 80.07 SEL VEL 80.08 SEL VEL | 80.09 SEL VEL | Velocidad seleccionada
REF1 REF2 REF3 REF4

1 0 0 X Velocidad nominal

0 1 0 X Velocidad media

1 1 1 X Velocidad 2

0 1 1 X Velocidad 3

0 0 1 X Velocidad de renivelado
Y Y Y 1 Velocidad de nivelado

0 0 0 0 Velocidad 1

X =0 en el modo SEP LEVL PRIy 0/1 (cualquier valor) en el modo SEP HIGH PRI

Y = 0/1 (cualquier valor) en el modo SEP LEVL PRIy 0 en el modo SEP HIGH PRI

» Lasiguiente tabla ilustra la seleccion de referencia de velocidad en los dos estados
siguientes:

» cuando el parametro 80.05 ModoSelVelocidad se ajusta a SEP LEVL PRI,
con 80.06 SEL VEL REF1 = SIN USAR o

* cuando el parametro 80.05 ModoSelVelocidad se ajusta a SEP HIGH PRI,

con 80.09 SEL VEL REF4 = SIN USAR

80.05 ModoSelVelocidad - SEP LEVL PRI | 80.05 ModoSelVelocidad - SEP HIGH PRI | Velocidad

80.06 SEL VEL REF1 - SIN USAR 80.09 SEL VEL REF4 - SIN USAR seleccionada

SEL VEL SEL VEL SEL VEL SEL VEL SEL VEL SEL VEL

REF2 REF3 REF4 REF1 REF2 REF3

0 0 0 1 0 0 Velocidad
nominal

1 0 0 0 1 0 Velocidad media

N/A N/A N/A 1 1 1 Velocidad 2

1 1 0 0 1 1 Velocidad 3

0 1 0 0 0 1 Velocidad de
renivelado

0/1 0/1 1 0 0 0 Velocidad de
nivelado

N/A N/A N/A N/A N/A N/A Velocidad 1

ATENCION Un cable roto o un cableado erréneo puede dar lugar a una seleccion de
velocidad del elevador inesperada.
Cuando el parametro 80.05 ModoSelVelocidad se ajusta al modo SEP LEVL PRIy

80.06 SEL VEL REF1 se ajusta a SIN USAR, es recomendable comprobar el cableado.
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Retardos a la desconexiéon

Basados en los parametros del conjunto de retardos a la desconexion, las referen-
cias nominal, media, velocidad?2 y velocidad3, pueden utilizarse esas velocidades de
desplazamiento durante un periodo prolongado con independencia de los cambios
en el estado de los bits de seleccion de referencia de velocidad. El juego de parame-
tros de retardo a la desconexion contiene un limite de velocidad ajustable y periodos
de demora para cada referencia de velocidad de desplazamiento. Los retardos a la
desconexion soélo se utilizan cuando la velocidad del elevador es inferior al limite
establecido para la velocidad.

La siguiente imagen ilustra la secuencia de funcionamiento normal de un elevador
que viaja de una planta a otra y utiliza retardo a la desconexién para la velocidad
nominal:

Velocidad
A
80.19 LIM VEL OFF DLY
Velocidad nominal
~
|
80.22 VEL NOM
OFF DLY I
I I
| | Velocidad de nivelado
l l Detenido para
| | velocidad cero
| | Orden de paro
>
T Tiempo
Marcha  Freno Estado de puntero de bit Punto de partida de la Freno
abierto (80.06/80.07/80.08) referencia de velocidad cerrado
cambiado de velocidad  de nivelado
nominal a nivelado
Ajustes
Parametros Informacién adicional
80.01 VEL NOMINAL Define la referencia de velocidad nominal utilizada en el modo de
desplazamiento normal.
80.06 SEL VEL REF1 Selecciona la fuente para la seleccion de referencia de velocidad bit 1.
80.07 SEL VEL REF2 Selecciona la fuente para la seleccion de referencia de velocidad bit 2.
80.08 SEL VEL REF3 Selecciona la fuente para la seleccion de referencia de velocidad bit 3.
80.10 VELOCIDAD1 Referencia de velocidad cero establecida en fabrica, que se puede usar
para detener el elevador en el modo de marcha normal.
80.11 VEL NIVELADO Define la referencia de velocidad que debe utilizarse durante el nivelado.
80.12 SelVelReNivelado Selecciona la fuente de la referencia de velocidad de renivelado.
80.13 VEL RENIVELADO Define la referencia de velocidad que se utilizara durante el renivelado
cuando se seleccione como fuente del parametro 80.72.
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Parametros

Informacién adicional

80.14 VEL MEDIA

Define una referencia de velocidad adicional que puede utilizarse en
lugar de la velocidad nominal basandose en la distancia a la planta.

80.15 VEL INSPECCION

Define la referencia de velocidad utilizada en el modo de inspeccion.
También se puede utilizar en el modo de marcha normal si el modo de
inspeccion no esta en uso.

80.16 VEL EVACUACION

Define la referencia de velocidad utilizada en el modo de evacuacion.

80.17 VELOCIDAD2

Define una referencia de velocidad adicional que puede utilizarse en
lugar de la velocidad nominal basandose en la distancia a la planta.

80.18 VELOCIDAD3

Define una referencia de velocidad adicional que puede utilizarse en
lugar de la velocidad nominal basandose en la distancia a la planta.

80.19 LIM VEL OFF DLY

Define el limite de velocidad del elevador para activar los periodos de
retardo a la desconexion extendidos definidos con los parametros
80.20...80.23.

80.20 VEL2 OFF DELAY

Define el periodo de retardo a la desconexion para velocidad2.

80.21 VEL MEDIA OFFDLY

Define el periodo de retardo a la desconexion para velocidad media.

80.22 VEL NOM OFF DLY

Define el periodo de retardo a la desconexion para velocidad nominal.

80.23 VEL3 OFF DELAY

Define el periodo de retardo a la desconexion para velocidad3.

Diagnésticos

Seiiales

Informacioén adicional

Sefiales actuales

05.01 SW LIFT bit5
(SPEED1 ACT)

Muestra si la velocidad1 es la referencia de velocidad actual usada por el
elevador.

05.01 SW LIFT bit6
(LEVELING ACT)

Muestra si la velocidad de nivelado es la referencia de velocidad actual
usada por el elevador.

05.01 SW LIFT bit 7
(RELEVELING ACT)

Muestra si la velocidad de renivelado es la referencia de velocidad actual
usada por el elevador.

05.01 SW LIFT bit 8
(MEDIUM SPD ACT)

Muestra si la velocidad media es la referencia de velocidad actual usada
por el elevador.

05.01 SW LIFT bit 9
(NOMINAL SPD ACT)

Muestra si la velocidad nominal es la referencia de velocidad actual
usada por el elevador.

05.01 SW LIFT bit 10
(INSPECTION SPD ACT)

Muestra si la velocidad de inspeccion es la referencia de velocidad actual
usada por el elevador.

05.01 SW LIFT bit 12
(EVAC SPD ACT)

Muestra si la velocidad de evacuacion es la referencia de velocidad
actual usada por el elevador.

05.01 SW LIFT bit 13

Muestra si la velocidad2 es la referencia de velocidad actual usada por el

(SPEED2 ACT) elevador.
05.01 SW LIFT bit 14 Muestra si la velocidad3 es la referencia de velocidad actual usada por el
(SPEED3 ACT) elevador.

05.03 VEL SELECIONADA

Muestra la velocidad del elevador utilizada basandose en la funcién de
seleccion de referencia de velocidad.

05.04 VEL ACTUAL LIFT

Muestra la velocidad actual del elevador en m/s.
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Escalado de referencias de velocidad

La funcion de escalado de referencia de velocidad convierte la velocidad lineal del
elevador (m/s) a la velocidad de giro del motor del elevador (rpm). Para asegurarse
que la funcion y el elevador operan correctamente, en la puesta en marcha del con-
vertidor deben definirse factores de célculo. Estos factores (parametros) son: rela-
cion de engranajes, diametro de polea y relacion de cable.

La siguiente figura muestra los componentes de la funcién.

Motor

Velocidad (rpm)

Relacion de
engranajes

Diametro de la polea (mm)

t Velocidad lineal (m/s)

La siguiente figura ilustra alternativas comunes de relacion de cable.

Relacion de cable 1:1 Relacion de cable 2:1
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La funcion calcula la referencia de velocidad en rpm utilizando la siguiente ecuacion.

Ref. de velocidad (rpm) = Ref. de 80.02 RATIO REDUCCION * 80.04 ROPING RATIO * 60
velocidad (m/s) - (Pi * 80.03 DIAMETER POLEA (mm))/1000

El resultado del calculo, la velocidad de rotacién de motor (rpm) corresponde a la
velocidad nominal del elevador (m/s) y se muestra como el valor del parametro
22.05 ESCALADO VELOC.

Ajustes

Parametros Informacién adicional

22.05 ESCALADO VELOC Muestra la velocidad de rotacién del motor (rpm), que corresponde a la
velocidad nominal del elevador (m/s) definida con el parametro 80.01
VEL NOMINAL.

80.02 RATIO REDUCCION Define la relacion de engranajes.

80.03 DIAMETER POLEA Define el didmetro de la polea en milimetros.

80.04 ROPING RATIO Define la relacién del cable.
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Perfil de velocidad

Las funciones de perfil de velocidad seleccionan automaticamente un juego de ace-
leracioén, deceleracion y tirones en uso basandose en el modo de funcionamiento del
elevador.

Seleccion de aceleracion/deceleracion

La funcién de aceleracién/deceleracion selecciona la aceleracion y deceleracion utili-
zadas basandose en el modo de funcionamiento del elevador como sigue:

Cuando esta activo el modo de evacuacion, se usan los parametros 25.88 ACC
EVACUACION y 25.89 DEC EVACUACION para aceleracion y deceleracion, res-
pectivamente.

Cuando esta activo el modo de inspeccion, se usan los parametros 25.86 ACC
INSPECCION y 25.87 DEC INSPECCION para aceleracion y deceleracion, res-
pectivamente.

Cuando esta activo el modo de renivelado, se usa el parametro
25.90 AccDecRenivelado para aceleracion y deceleracion.

Durante el modo de marcha normal, se usan los parametros 25.82 ACC1/
25.83 DEC1 o bien 25.84 ACC2 / 25.85 DEC2 para aceleracion y deceleracion,
en funcion de la seleccion efectuada con el parametro 25.80 SEL ACC/DEC.

Los juegos de aceleracion/deceleracién 1y 2 se utilizan durante el modo de marcha normal
como se muestra a continuacion:

Velocidad
A
25.82 ACC1
25.83 DEC1
25.85 DEC2
25.80 SEL ACC/DEC = False Tiempo
Velocidad
A
25.84 ACC2
25.85 DEC2
25.85 DEC2

v

25.80 SEL ACC/DEC = True Tiempo
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Seleccidn de tirén (jerk)
La funcién de seleccion de tiron elije el tiron apropiado basandose en el modo de fun-
cionamiento del elevador. Esta funcién permite:

+ definir distintos valores de tirén para los distintos modos de funcionamiento del
elevador

+ habilitar o deshabilitar el uso de tirones. Cuando se activa el parametro
25.91 DeshabilitarJerk, los tirones se definen internamente con valor cero.

Se puede obtener el tiempo de transicion de aceleracion durante un tirén dividiendo
la aceleracion seleccionada por el valor del tirdn.

La siguiente figura muestra como utiliza los tirones el controlador.

Velocidad
A
Jerk2 Velocidad de desplazamiento
( Jerk3
I
I
I Jerkd Velocidad de nivelado
l ¥ ¥ Jerk5
Jerk1 : Jerk6 Tiempo
|-
\ Nivelado activo P/ o
Marcha Freno abierto Jerk? Jerk?
Velocidad de
renivelado
Ajustes
Parametros Informacién adicional
25.80 SEL ACC/DEC Selecciona la fuente para el juego 1 o 2 de aceleracion/deceleracion en
el modo de desplazamiento normal.
25.81 CambioVelAccDec Selecciona el limite de velocidad en % para cambiar entre el juego de
aceleracion/deceleracion 1y 2.
25.82 ACC1 Define la aceleracion para el juego 1.
25.83 DEC1 Define la deceleracion para el juego 1.
25.84 ACC2 Define la aceleracion para el juego 2.
25.85 DEC2 Define la deceleracion para el juego 2.
25.86 ACC INSPECCION Define la aceleracion utilizada en el modo de inspeccién.
25.87 DEC INSPECCION Define la deceleracion utilizada en el modo de inspeccion.
25.88 ACC EVACUACION Define la aceleracion utilizada en el modo de evacuacion.
25.89 EVACMODE DEC Define la deceleracion utilizada en el modo de evacuacion.
25.90 AccDecRenivelado Define la aceleracion/deceleracion utilizada en el modo de renivelado.
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Parametros Informacién adicional

25.91 DeshabilitarJerk Selecciona la fuente para habilitar/deshabilitar todos los tirones.
25.92 JERK1 Define el tirdn utilizado al iniciar la aceleracion.

25.93 JERK2 Define el tirén utilizado al finalizar la aceleracion.

25.94 JERK3 Define el tirén utilizado al iniciar la deceleracién de nivelado.
25.95 JERK4 Define el tirén utilizado al finalizar la deceleracion de nivelado.
25.96 JERK5S Define el tirén utilizado al iniciar la deceleracion de parada.
25.97 JERK6 Define el tirdn utilizado al finalizar la deceleracion de parada.
25.98 JERK7 Define el tirén utilizado durante el renivelado.

Diagnésticos

Senales

Informacién adicional

Sefales actuales

05.05 REF.VEL.LIFT

Muestra la referencia de velocidad con forma y rampa, en m/s.
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Ralentizacion inteligente

La funciodn de ralentizacion inteligente acorta la ruta de nivelado para optimizar el
tiempo de desplazamiento del elevador. Es decir, se demora de forma 6ptima la tran-
sicion desde la velocidad de desplazamiento (velocidad nominal, velocidad media,
velocidad?2 o velocidad3) hasta la velocidad de nivelado basandose en el conoci-

miento de la distancia de nivelado fisica (es decir, la distancia entre los interruptores
el nivelado y de parada).

Esta funcién es Util en situaciones en las que no se alcanza la velocidad de despla-
zamiento deseada antes de activarse la orden de nivelado (por ejemplo, en el caso
de distancias pequefias entre plantas). Si la orden de nivelado se activa mientras el

convertidor todavia esta acelerando, la velocidad alcanzada se mantiene y no se
aplica aceleracion adicional.

La siguiente figura muestra el funcionamiento de esta funcion.

Velocidad (m/s)
4 Ralentizacion

 Ralentizacién
inteligente deshabilitada

inteligente habilitada

4 ¢

seguridad

I

I

I

| \ Distancia de
I

| N —>
I

- I
:_82.02 LV STOP SWC DIST _’l
A 4 .

Interruptor de Interruptor Distancia (m)
nivelado de parada

Distancia de seguridad = Distancia recorrida con la velocidad de nivelado (el parametro

82.03 SAFETY MARGIN define qué porcentaje del parametro 82.02 LV STOP SWC DIST
se utiliza como distancia de seguridad).

Se puede habilitar la funcién de ralentizacion inteligente con velocidad estimada o
con un encoder utilizando el parametro 82.07 SMART SLOWDN SEL.

Cuando la funcién esta habilitada con velocidad estimada, mide la distancia reco-
rrida integrando la velocidad actual (m/s) en metros.

Cuando la funcién esta habilitada con un encoder, utiliza la sefial actual
01.10 POS ACT para medir la distancia recorrida.



148 Funciones del programa

Ajustes

1. Parametros

2. Informacion adicional

82.01 SMART SLOWDN SEL

Habilita/deshabilita la funcién de ralentizacion inteligente.

82.02 LV STOP SWC DIST

Define la distancia entre los interruptores de nivelacion y paro.

82.03 SAFETY MARGIN

Define qué porcentaje del parametro 82.02 se utiliza como distancia de
seguridad.

Diagnésticos

3. Senales

4. Informacion adicional

Sefales actuales

01.10 POS ACT

Posicién actual del encoder.

05.06 LVLING DIST ACT

Muestra la distancia de nivelado actual.

05.07 DIST.PLANTAS

Muestra la distancia entre dos plantas.

Alarmas

SMART SLOWDOWN CONFIG

La funcion de ralentizacion inteligente esta habilitada con un encoder,
pero la realimentacién del encoder/resolver no esta configurada.
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Control de freno mecanico

El sistema elevador dispone de un freno mecanico que mantiene la cabina del eleva-
dor en reposo cuando el convertidor para elevadores esta parado o no recibe alimenta-
cion. Normalmente, el convertidor controla la apertura y el cierre del freno utilizando
una salida de relé. Opcionalmente, el freno también lo puede controlar el controlador
del elevador.

El control del freno mecanico (con o sin supervision) se activa con el parametro

35.01 CONTROL FRENO. La sefial de supervision se puede conectar, por ejemplo, a
una entrada digital. El valor de freno activado/desactivado se refleja en 03.06 ORDEN
FRENADO, que debe conectarse a una salida de relé (o digital). El freno se abrira des-
pués de la puesta en marcha del convertidor, una vez transcurrido el retardo 35.04
RETAR APERT FREN y después de que esté disponible el par de arranque de motor
solicitado (se selecciona con 35.80 SelParAbrirFreno). El freno se cerrara una vez que
la velocidad del motor se reduzca por debajo de 35.06 VEL CIERRE FRENO y haya
transcurrido el retardo 35.09 RET CIERRE FRENO. Cuando se emite la orden de cie-
rre del freno, el par del motor se almacena en 03.05 MEM PAR FRENADO.

convertidor con la funcion de control de freno cumpla las normas relativas a

la seguridad del personal.
Tenga en cuenta que el convertidor de frecuencia (tal como se define en EN81-1), no
se considera un dispositivo de seguridad mencionado en la Directiva europea sobre
elevadores y las hormas armonizadas relacionadas.
Si la Directiva europea sobre elevadores no es aplicable, tenga en cuenta que el con-
vertidor de frecuencia (un médulo de convertidor completo o un médulo de converti-
dor 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 armoni-
zadas relacionadas. Por ello, la seguridad del personal respecto a toda la maquinaria
no debe basarse en una funcién especifica del convertidor (como la funcion de con-
trol de freno), sino que tiene que implementarse como se define en las normas espe-
cificas para la aplicacion.

2 ADVERTENCIA: Asegurese de que la maquinaria en la que se integra el

La funcién de control de freno mecanico también realiza las siguientes tareas:
» Comprobaciones de prueba del par

+ Comprobaciones de deslizamiento del freno

» Seleccion de par de apertura del freno.
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Comprobacién del par

La funcién de prueba de par se asegura de que el convertidor puede generar par
antes de desbloquear el freno e iniciar la operacion de elevacion. Para ello, esta fun-
cion realiza una comprobacioén del sistema elevador eléctrico.

Antes de abrir el freno, la funcién compara el par actual calculado del convertidor con
un par de referencia (parametro 35.83 RefParValidacion). Si la prueba de par no
tiene éxito, es decir, el par actual no supera el valor de referencia durante una
demora para pruebas (parametro 35.84 TFalloValPar), la funcién impide la apertura
del freno y el convertidor se dispara con un fallo TORQUE PROVE.

Se puede seleccionar que la comprobacion de par se realice en cada inicio de mar-
cha o después de un periodo de espera (>30 min. espera, >1 hora espera, >90 min.
espera, >2 horas espera).

Ajustes
Parametros Informacion adicional
35.82 ComprovacionPar Habilita/deshabilita la funcion de comprobacion de par.
35.83 RefParValidacion Define la referencia de prueba de par.
35.84 TFalloValPar Define el retardo para generar el fallo TORQUE PROVE.

Diagnésticos

Senales Informacién adicional

Sefales actuales

05.02 SW FALLOS LIFT bit 1 Muestra si se ha producido o no el fallo TORQUE PROVE.
(TORQUE PROVE)

Fallos

TORQUE PROVE El convertidor no pudo proporcionar el par suficiente durante una
secuencia de prueba de par.
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Comprobacion de deslizamiento del freno

Esta funcion comprueba si hay cualquier deslizamiento del freno mientras se ejecuta la
prueba de par con el freno cerrado. Si la velocidad actual del elevador (05.04 VEL
ACTUAL LIFT) supera el limite de velocidad definido (parametro 35.85 LimVelDeslizFren)
durante la prueba de par y la mantiene durante mas tiempo que el definido con el para-
metro 35.86 TFalloDeslizFren, el convertidor se dispara con un fallo BRAKE SLIP.

Ajustes
Parametros Informacioén adicional
35.85 LimVelDeslizFren Define el limite de velocidad que debe comprobarse durante la prueba de
par.
35.86 TFalloDeslizFren Define el retardo para generar el fallo BRAKE SLIP.
Diagnosticos
Senales Informacién adicional

Sefales actuales

05.02 SW FALLOS LIFT bit 2 Muestra si se ha producido o no el fallo BRAKE SLIP.
(BRAKE SLIP)

Fallos

BRAKE SLIP El freno se desliz6 mientras tenia lugar una secuencia de prueba de par.

Seleccién de par de apertura del freno

La funcién de seleccién de par de apertura de freno se asegura de que exista el nivel
de par de arranque correcto después de la apertura del freno y, por lo tanto, evita que
se reduzca la velocidad. Esta funcion esta activa cuando se completa la prueba del
par y se activa la orden de apertura del freno.

Con el parametro 35.80 SelParAbrirFreno se pueden seleccionar las siguientes fuen-

tes para el par de apertura de freno:

* 02.05 EA1 ESCALADA o 02.07 EA2 ESCALADA: fuente de par de apertura de
freno como un valor escalado desde Al. Se utiliza cuando hay un sensor de carga
disponible.

» 35.07 PAR APER FRENO: fuente de par de apertura de freno como un valor fijo.
Se utiliza con un elevador ingravido con contrapeso.

El par de arranque puede aplicarse con una rampa ascendente o descendente que
utiliza un tiempo de rampa definido por el usuario.

» Parametro 35.70 RAMPA SUBIDA PAR: tiempo de rampa para generar el par de
arranque contra el freno cerrado.

» Parametro 35.77 RAMPA BAJADA PAR: tiempo de rampa descendente del par
hasta cero, después de cerrar el freno.
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Ajustes
Parametros Informacién adicional
35.80 SelParAbrirFreno Selecciona la fuente del par de apertura de freno que debe utilizarse.

35.07 PAR APER FRENO

Define el valor de par de apertura de freno utilizado cuando se
selecciona como fuente del parametro 35.80.

35.10 RAMPA SUBIDA PAR

Define el tiempo de ascension en rampa del par de apertura del freno.

35.11 RAMPA BAJADA PAR

Define el tiempo de descenso en rampa del par de apertura del freno.
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Esquema de tiempos de funcionamiento

El cronograma que aparece a continuacion ilustra el esquema de tiempos de funcio-
namiento control de freno mecanico.

Start command —_‘ T | o | | |
I __
Modulating

Magnetized

BRAKE COMMAND

SPEEDREF RAMP IN !
|
|
|

SPEEDREF ACT
| |
TORQUE REF USED h
! [ ! (I !
T limit
orque fim! I Lol I Lo Lo o I I
| [ | 1 | | | | 1 | | .
T Tt T Thod 11 [ [ T [
1<-tsd->4‘<l”ﬁ‘<-zmd->:<-tm->4‘<”—°ﬁ<—zm-u‘ | ettt
1 23 “'Rbs"\ 7 } 8 9 10 1 12 13
| 6
ety
4 5
tsg Demora de marcha (par. 10.06)

plt Prueba de pérdida de fase (par. 99.16)7

tnd Demora por magnetizacion (par. 10.07)2

tioy Demora de prueba de par (par. 35.84)3

try Tiempo de rampa ascendente de par (par. 35.710)
thon Mantenimiento de freno abierto (demora interna de DriveSPC, t,,, ~ 30 ms)
thod Demora de apertura del freno (par. 35.04)

thed Demora de cierre del freno (par. 35.09)

tmog ~ Demora por modulacion (par. 35.05)

tirg Tiempo de rampa descendente de par (par. 35.11)
Nes Velocidad de cierre del freno (par. 35.06)

Ts Par de marcha (par. 35.817)

Tmem Par memorizado (par. 03.05)

Rps Region de comprobacion de deslizamiento de freno?

Prueba de pérdida de fase, cuando esté deshabilitada 7= 0 s, cuando esta habilitada T~ 50 ms
2 AM: b, = parametro 10.07 TIEMPO MAGN CC, PMSM: f,4=0's

Si no se verifica el par dentro del tiempo de demora para prueba de par, el convertidor se dispara con un fallo
TORQUE PROVE.

Si la prueba de par esta en curso y el valor del parametro 05.04 VEL ACTUAL LIFT es mayor que el valor del
parametro 35.85 LimVelDeslizFren durante mas tiempo que el definido con parametro 35.86 SLIP FAULT DLY, el
convertidor se dispara con un fallo BRAKE SLIP.
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Compensacion de inercia

La funcion de compensacion de inercia elimina la sobreoscilacion o la suboscilacion
por velocidad para compensar los efectos de la inercia. Esta funcion se puede habili-
tar cuando 28.72 MOMENTO INERCIA no es cero. Se puede obtener un valor para la
compensacion de inercia con el parametro 28.77 CAL AUTO INERICA siguiendo
estos dos métodos:

METODO 1: calcula el par de compensacién de inercia (03.09 PAR COMP ACEL)
requerido durante la aceleracion y la deceleracion basandose en la mecanica del sis-
tema elevador (masa total, diametro de polea, relacion de engranajes y cables).

METODO 2: mide el momento de inercia del sistema (parametro 28.72 MOMENTO
INERCIA) cuando el usuario activa el procedimiento de calibracion automatica de la
inercia con el parametro 28.71 CAL AUTO INERICA. Después de activar la funcion,
el elevador se debe hace funcionar una vez en direccién hacia arriba y una vez hacia
abajo para obtener el valor. Entre las dos operaciones debe haber un estado de parada.

Nota: La funcion sélo hace la observacion y no altera el funcionamiento del elevador.
Para que suceda eso, el convertidor necesita una aceleracion uniforme desde el
estado Detenido en ambas direcciones durante al menos 200 ms.

Hasta que se completen tanto las operaciones ascendente y descendente, el conver-
tidor muestra una alarma, 2089 CAL AUTO INERICA. Si la operacion no tiene éxito,
el momento de inercia se escribe como cero con el parametro 28.72 MOMENTO
INERCIA.

Nota: Los cambios en el parametro 28.712 no tienen lugar cuando esta activo este
modo.

El parametro 03.09 PAR COMP ACEL muestra el valor calculado o medido para el
momento de inercia. El valor puede cambiarse y se requiere precision adicional.

Ajustes
Parametros Informacién adicional
28.08 PESO CABINA Define el peso de la cabina.
28.09 PESO CABLES Define el peso de los cables.
28.10 PESACARGA Define el peso del contrapeso.
28.11 CAL AUTO INERICA Habilita el ajuste automatico para la compensacion de la inercia.
28.12 MOMENTO INERCIA Define el momento de inercia para el sistema de elevador o la carga
de elevador calculado durante la puesta en marcha.

Diagnésticos

Senales Informacién adicional

Senales actuales

03.09 PAR COMP ACEL Muestra el par de compensacioén de inercia calculado por la funcién de
compensacion de inercia.
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Funciones de proteccion

Las siguientes funciones se pueden usar para comprobar y asegurar un funciona-
miento correcto del control del elevador en distintas condiciones de funcionamiento:
Concordancia de velocidad, Sobrecarga del inversor, Bloqueo del motor y Paro de
tiempo extra de nivelado.

Otras funciones de proteccion cubren: Proteccion térmica del motor, Control de ten-
sion de CC y Funciones de proteccion programables.

Concordancia de velocidad

La funcién de concordancia de velocidad comprueba que la velocidad actual del motor
(velocidad estimada o medida con un encoder, véase el parametro 22.07 SEL VELOC BC)
sigue la referencia de velocidad dentro de la ventana que se desee durante la acelera-
cioén, la deceleracion y al funcionar en régimen estacionario (a la velocidad del punto de
consigna). Esta funcién también se asegura de que esto el freno no se deslice mien-
tras el convertidor esta en estado parado con el freno cerrado.

La funcion de concordancia de velocidad se habilita con el parametro 87.07 SPEED
MATCH. Hay dos parametros para definir la desviacién de la concordancia de veloci-
dad: 87.02 SPD STD DEV LVL se utiliza para comprobar la desviaciéon en régimen
estacionario, mientras que 87.03 SPD RMP DEV LVL se utiliza para comprobar la
desviacion durante la aceleracion y la deceleracion.

Mientras esta funcionando el convertidor, se dispara por el fallo SPEED MATCH si se
cumplen las siguientes condiciones.

» El motor esta funcionando en régimen estacionario y la diferencia de la velocidad
actual del motor y la referencia de velocidad con rampa es mayor que el valor del
parametro 871.02 SPD STD DEV LVL durante un periodo no mayor que el definido
con el parametro 81.04 SPEED MATCH DLY.

Ejemplo: Si el parametro 81.02 SPD STD DEV LVL se ajusta a 0,5 m/s, el converti-
dor no se disparara con un fallo SPEED MATCH siempre y cuando la diferencia de
la velocidad actual del motor y la referencia de velocidad no supere 0,5 m/s (es
decir, no sale del area encerrada en la figura siguiente) durante un periodo mas
largo que el definido con el parametro 87.04 SPEED MATCH DLY (0,5 s).

» El motor esta funcionando acelerando/decelerando y la diferencia de la velocidad
actual del motor y la referencia de velocidad con rampa es mayor que el valor del
parametro 81.03 SPD RMP DEV LVL durante un periodo no mayor que el defi-
nido con el parametro 81.04 SPEED MATCH DLY.

Ejemplo: Si el parametro 871.03 SPD RMP DEV LVL se ajusta a 0,6 m/s, el con-
vertidor no se disparara con un fallo SPEED MATCH durante la aceleracion/dece-
leracion siempre y cuando la diferencia de la velocidad actual del motor y la
referencia de velocidad con rampa no supere 0,6 m/s (es decir, no sale del area
encerrada en la figura siguiente) durante un periodo mas largo que el definido
con el parametro 81.04 SPEED MATCH DLY (0,5 s).



156 Funciones del programa

Cuando se cierra el freno mecanico y se para el convertidor, es decir, se activa el
control de freno, el convertidor genera la alarma BRAKE SLIP si la diferencia de la
velocidad actual del motor y la referencia de velocidad es mayor que el valor del
parametro 81.02 SPD STD DEV LVL durante un periodo no mayor que el definido
con el parametro 87.04 SPEED MATCH DLY.

La siguiente figura muestra el funcionamiento de la funcién de concordancia de velo-
cidad.
Velocidad (m/s)

A
81.02 SPD STD DEV LVL (0,5 m/s)

81.03 SPD RMP DEV LVL (%0,6 m/s)

81.02 SPD STD DEV LVL
(£0,5 m/s)

| -
L
| | Tiempo
f | p
81.04 SPEED MATCH DLY 'l 81.04 SPEED MATCH DLY '|
(0,55) (0,55)
Velocidad actual del motor (07.07 VEL ACTUAL)
/\_/
_____ Referencia de velocidad con rampa (03.03 SPEEDREF ACT)
Ajustes
Parametros Informacioén adicional
81.01 SPEED MATCH Habilita/deshabilita la funcién de concordancia de velocidad.
81.02 SPD STD DEV LVL Define la desviacion en estado estacionario para la concordancia de
velocidad.
81.03 SPD RMP DEV LVL Define la desviacion en estado en rampa para la concordancia de
velocidad.
81.04 SPEED MATCH DLY Define el retardo para generar el fallo SPEED MATCH.
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Seiiales

Informacién adicional

Sefiales actuales

05.01 SW LIFT bit 11
(BRAKE SLIP)

Muestra si se ha producido o no la alarma BRAKE SLIP.

05.02 SW FALLOS LIFT bit 0
(SPEED MATCH)

Muestra si se ha producido o no el fallo SPEED MATCH.

Alarmas

BRAKE SLIP

El freno se esta deslizando mientras el motor no esta en marcha.

Fallos

SPEED MATCH

El error de velocidad es mayor que el definido con el parametro 81.02 S
STD DEV LVL en régimen estacionario o el definido con el parametro
81.03 SPD RMP DEV LVL en el estado de rampa y ha transcurrido el
retardo definido con el parametro 81.04 SPEED MATCH DLY.

PD

Bloqueo del motor

La funcién de bloqueo del motor protege el motor en situaciones de atasco en las

que el nivel del par esta a punto de aumentar demasiado a velocidades bajas, es
decir, supervisa que el par del motor (071.06 PAR) permanezca dentro de los limites
de par definidos por el usuario.

Los limites de par se pueden definir con los parametros 87.05 STALL TORQ MAX y
81.06 STALL TORQ MIN. Si el par motor supera estos limites mientras el motor fun-
ciona con una velocidad menor que la definida con el parametro 81.07 STALL
SPEED LIM, el convertidor se dispara con un fallo MOTOR STALL después del
periodo definido con el parametro 871.08 STALL FAULT DLY.

Esta funcion se habilita cuando 87.07 STALL SPEED LIM es > 0.

Ajustes

Parametros

Informacioén adicional

81.05 STALL TORQ MAX

Define el limite de par maximo para generar el fallo MOTOR STALL.

81.06 STALL TORQ MIN

Define el limite de par minimo para generar el fallo MOTOR STALL.

81.07 STALL SPEED LIM

Define el limite de velocidad para la funcion de bloqueo del motor.

81.08 STALL FAULT DLY

Define el retardo para generar el fallo MOTOR STALL.

Diagnosticos

Senales Informacién adicional

05.02 SW FALLOS LIFT bit 4 Muestra si se ha producido o no el fallo MOTOR STALL.
(MOTOR STALL)

Fallos

MOTOR STALL

La velocidad actual del motor es menor que la definida con el parametro
81.07 STALL SPEED LIM, el convertidor ha sobrepasado los limites de par

definidos con los parametros 81.05 STALL TORQ MAXy 81.06 STALL

TORQ MIN, y ha transcurrido el retardo definido con 871.08 STALL FAULT

DLY.
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Paro de tiempo extra de nivelado

Esta funcién genera una sefal de paro de emergencia (OFF3) si el tiempo durante el
cual se desplaza el elevador con la velocidad de nivelado supera el tiempo definido
con el parametro 81.09 LVL MAX TIME. Con esta funcién se pueden evitar posibles
dafios al sistema elevador en situaciones en las que la orden de parada no se reciba
a tiempo después de la orden de nivelado debido a un problema eléctrico o mecanico.

Esta funcion se habilita cuando 87.09 LVL MAX TIME es > 0.

Ajustes
Parametros Informacion adicional
81.09 LVL MAX TIME Define el tiempo maximo que puede funcionar el convertidor con la
velocidad de nivelado.

Diagnésticos

Alarmas Informacion adicional

LVL TIME OVER En el transcurso del ultimo recorrido se activé la funcién Paro de tiempo
extra de nivelado.

Proteccion térmica del motor

Con los parametros 46.07 ... 46.10, el usuario puede ajustar la proteccién contra el
exceso de temperatura y configurar la medicién de la temperatura del motor (si se
dispone de ella).

Para proteger el motor contra sobrecalentamientos, se puede medir la temperatura
del motor con sensores PTC o KTY84.

Sensores de temperatura

Es posible detectar el exceso de temperatura del motor conectando un sensor de
temperatura de motor a la entrada de termistor TH del convertidor o al médulo opcio-
nal de interfaz de encoder FEN-xx.

Se suministra una intensidad constante a través del sensor. La resistencia del sensor
crece a medida que aumenta la temperatura del motor por encima de la temperatura
de referencia Tref del sensor, al igual que la tensién en la resistencia. La funcion de
medicién de temperatura lee la tensién y la convierte en ohmios.
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La siguiente figura muestra los valores de resistencia de un sensor PTC tipico como
funcion de la temperatura de servicio del motor.

Ohmios
4000
1330
Temperatura Resistencia PTC
Normal 0...1,5 kohmios 550
Excesiva > 4 kohmios
100

j T

La siguiente figura muestra los valores de resistencia de un sensor KTY84 tipico
como funcién de la temperatura de servicio del motor.

Ohmios

2000

Escalado de KTY84

90 °C = 936 ohmios

110 °C = 1063 ohmios
130 °C = 1197 ohmios
150 °C = 1340 ohmios 1000

0
-100 0 100 200 300

Es posible ajustar los limites de supervision de la temperatura del motor y seleccio-
nar como reacciona el convertidor al detectar un exceso de temperatura.
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ADVERTENCIA: La conexion del sensor de temperatura del motor requiere

A aislamiento doble o reforzado entre las partes activas del motor y el sensor,
dado que la entrada del termistor de la unidad de control JCU no esta ais-

lada conforme a IEC 60664.

Si el conjunto del termistor no cumple el requisito,

- los terminales de la tarjeta de E/S deben protegerse contra contactos y es preciso
asegurarse de que no se conectan a ningun otro equipo

o bien
- se debe aislar el sensor de temperatura de los terminales de E/S.

La siguiente figura muestra la medicion de temperatura del motor cuando se utiliza la
entrada de termistor TH.

Un sensor PTC o KTY84 Unidad de control JCU
N o TH
Motor \ T K
L L AGND

Tres sensores PTC Unidad de control JCU

) TH

! AGND

Motor

Para la conexion del médulo de interfaz de encoder de FEN-xx, consulte el Manual
del usuario del médulo de interfaz de encoder apropiado.

Ajustes

Parametros Informacioén adicional

46 FUNCIONES FALLOS Ajustes para la proteccion térmica del motor.
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Control de tension y limites de disparo

El control y los limites de disparo del regulador de tension de CC son relativos a una
tension de alimentacion determinada automaticamente. La tension actual utilizada se
muestra con el parametro 07.75 TENSION RED UTIL. La tensiéon de CC nominal
(Upc) es igual a este valor 1,35 veces.

Cada vez que se conecta el convertidor, se realiza una identificacién automatica de
la tension de alimentacion.

o Nivel de disparo por sobretension (880 V)

01.07 TENSION CC

Upc (1,35 x 01.15 TENSION RED UTIL)

Nivel de control por subtension (0,7 x Ucc)

50 V min. I
e Nivel de disparo por subtension (350 V)

El circuito de CC intermedio se carga a través de una resistencia interna que es igno-
rada cuando se alcanza el nivel correcto (80% de Upc) y se estabiliza la tension.

Chopper de frenado

El chopper de frenado integrado en el convertidor puede utilizarse para gestionar la
energia que genera un motor en deceleracion.

Para los parametros relacionados con el chopper de frenado y la resistencia de fre-
nado, consulte el grupo de parametros 48 CHOPPER FRENADO. Para obtener mas
informacion relativa a la conexion de la resistencia de frenado, consulte Frenado por
resistencia en la pagina Frenado por resistencia.

Ajustes
Parametros Informacién adicional
48 CHOPPER FRENADO Configuracion del chopper de frenado interno.

Diagnésticos

Seiiales actuales Informacién adicional
01.07 TENSION CC Tension medida del circuito intermedio, en V.
01.15 TENSION RED UTIL Tension de alimentacion determinada automaticamente.

05.02 SW FALLOS LIFT bit 11 Muestra el estado de la tension del circuito de CC intermedio.
SUBTENSION
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Funciones de protecciéon programables

Las funciones de proteccion programables se pueden implementar con los siguientes
parametros.

46.01 FALLO EXTERNO: selecciona una fuente para una sefial de fallo externa.
Cuando se pierde la sefal, se genera un fallo.

46.02 PERD FASE MOTOR: selecciona cédmo reacciona el convertidor cuando se
detecta una pérdida de fase del motor.

46.03 FALLO TIERRA: selecciona como reacciona el convertidor cuando se
detecta un fallo a tierra o un desequilibrio de intensidad en el motor o en el cable
de motor. La deteccion de fallos a tierra se basa en sumar medidas de intensidad.
Tenga en cuenta que:

* un fallo a tierra en el cable de red no activa la proteccién

* enuna red conectada a tierra, la proteccién se activa en 200 milisegundos,

* enunared no conectada a tierra, la capacitancia de alimentacion debe ser de
1 microfaradio o mas,

* las intensidades capacitivas debidas a los cables de motor apantallados de
hasta 300 metros no activan la proteccién

» la proteccion contra fallos a tierra se desactiva al detener el convertidor.

46.04 PERD FASE RED: selecciona cémo reacciona el convertidor cuando se
detecta una pérdida de fase de la red.

46.05 DIAGNOSTICO PARO: el convertidor supervisa el estado de la entrada de
Safe Torque Off. Para obtener mas informacion sobre la funcién Safe Torque Off,
consulte Safe torque off function for ACL30 drive application guide
(3AXD50000045959 [Inglés]).

46.06 CONEXION CRUZADA: el convertidor puede detectar si los cables de ali-
mentacion y de motor han sido intercambiados accidentalmente (por ejemplo, si
el cable de potencia de entrada se ha conectado a los terminales destinados a la
conexion del motor). Este parametro selecciona si se genera o no un fallo.

Bloqueo de usuario

Para mejorar la seguridad cibernética, es muy recomendable establecer un codigo
de acceso maestro para evitar, por ejemplo, la modificacion de los valores de los
parametros y/o la carga de firmware y de otros archivos.

2 ADVERTENCIA: ABB no asume responsabilidad por dafios y/o pérdidas deri-

vados de no activar el bloqueo de usuario utilizando una clave de acceso

nueva. Véase Exencion de responsabilidad sobre seguridad cibernética (pagina 28).




Funciones del programa 163

Para activar el bloqueo de usuario por primera vez, introduzca el cédigo de acceso
por defecto, 10000000, en 76.03 CODIGO ACCESO. Esto hara que se puedan escri-
bir los pardmetros 16.72...16.14. A continuacion introduzca un nuevo cédigo de
acceso en 716.72 CODIGO USUARIO y confirme el cédigo en 76.73 CONFIRMA
CODIGO. En 16.74 FUNCION BLOQUEO, defina las acciones que quiera evitar

(le recomendamos seleccionar todas las acciones a no ser que la aplicacion requiera
otra cosa).

Para cerrar el bloqueo de usuario, introduzca un cédigo de acceso no valido en
16.03 CODIGO ACCESO o desconecte y vuelva a conectar la alimentacion. Con el
bloqueo cerrado, los parametros 16.712...16.14 sélo se pueden leer.

Para abrir de nuevo el bloqueo, introduzca su codigo de acceso en 76.03 CODIGO
ACCESO. Esto hara que ya se puedan escribir los parametros 16.712...16.14.

Ajustes

Parametros 716.03 (pagina 233)y 16.12...16.14 (pagina 236).
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Entradas y salidas

Cuando el convertidor esta en modo de control externo, pueden utilizarse las siguien-
tes entradas/salidas analdgicas y digitales para controlar el convertidor.

Entradas analégicas

El convertidor dispone de dos entradas analdgicas programables, Al1 y Al2.

Ambas entradas pueden utilizarse como entradas de tension o de intensidad
(-11...11V 0 -22...22 mA). Ambas entradas pueden filtrarse y escalarse. El tipo de
entrada se selecciona con los puentes J1y J2 de la unidad de control JCU, respecti-
vamente. La imprecision de las entradas analogicas es del 1% del intervalo de la
escala completa y su resolucion es de 11 bits (mas signo). La constante de tiempo de
filtrado del hardware es de aproximadamente 0,25 ms.

Ajustes
Parametros Informacién adicional
13 ENTRADAS ANALOG Ajustes de las entradas analdgicas.

Diagnosticos

Senales actuales Informacién adicional

02.04 EA1 Valor de la entrada analégica Al1, en V o mA.
02.05 EA1 ESCALADA Valor escalado de la entrada analdgica Al1.
02.06 EA2 Valor de la entrada analégica Al2, en V o mA.
02.07 EA2 ESCALADA Valor escalado de la entrada analdgica Al2.

Salidas analégicas

El convertidor dispone de dos salidas analégicas programables: una salida de inten-
sidad, AO1 (0...20 mA) y una salida de tension, AO2 (-10...10 V). Ambas salidas
pueden filtrarse y escalarse. La resolucion de las salidas analégicas es de 11 bits
(mas signo) y su imprecision es del 2% del intervalo de la escala completa. Las sefia-
les de salida analdgicas pueden ser proporcionales a, p. €j., la velocidad del motor,
velocidad del proceso (velocidad del motor escalada), frecuencia de salida, intensi-
dad de salida, par motor y potencia del motor. Es posible escribir un valor en una
salida analdgica mediante un enlace de comunicacion serie (p. €j., un enlace de bus
de campo).

Ajustes
Parametros Informacién adicional
15 SALIDAS ANALOG Ajustes de las salidas analdgicas.

Diagnésticos

Sefales actuales Informacion adicional
02.08 SA1 Valor de la salida analégica AO1, en mA.

02.09 SA2 Valor de la salida analégica AO2, en V.
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Entradas y salidas digitales

El convertidor tiene seis entradas digitales (D11, DI2, DI3, DI4, DI5 y DI6) y tres entra-
das/salidas digitales (DIO1, DIO2 y DIO3). Las seis entradas digitales y las tres
entradas/salidas digitales se pueden invertir.

Se puede aumentar el nimero de entradas/salidas digitales utilizando una amplia-
cion de E/S FIO-01 (se activa con el parametro 12.80 EXT 10 SEL). Ademas, si se
instala en el convertidor, el médulo encoder FEN-xx proporciona dos entradas digita-

les adicionales.

Para mas informacion acerca de la ampliacion de E/S, consulte FIO-01 digital I/O
extension user’s manual (SAFE68784921 [Inglés]). Para consultar las entradas/sali-
das digitales por defecto, véase el capitulo Conexién de los cables de control: Unidad

de control JCU.

Ajustes

Parametros

Informacioén adicional

12.80 EXT 10 SEL

Activa una ampliacion de E/S instalada en la ranura 2.

12.81 EXT 10 DIO1 CONF

Selecciona si la extension DIO1 se utiliza como entrada o como salida
digital.

12.82 EXT 10 DIO2 CONF

Selecciona si la extensiéon DIO2 se utiliza como entrada o como salida
digital.

12.83 EXT |0 DIO3 CONF

Selecciona si la extension DIO3 se utiliza como entrada o como salida
digital.

12.84 EXT 10 DIO4 CONF

Selecciona si la extension DIO4 se utiliza como entrada o como salida
digital.

12.85 EXT DIO1 OUT PTR

Selecciona una sefial del convertidor para conectarla a la salida digital
ampliada EXT DIO1.

12.86 EXT DIO2 OUT PTR

Selecciona una sefial del convertidor para conectarla a la salida digital
ampliada EXT DIO2.

12.87 EXT DIO3 OUT PTR

Selecciona una sefial del convertidor para conectarla a la salida digital
ampliada EXT DIO3.

12.88 EXT DIO4 OUT PTR

Selecciona una sefial del convertidor para conectarla a la salida digital
ampliada EXT DIO4.

Diagnésticos

Seiiales actuales

Informacioén adicional

02.01 ESTADO ED

Palabra de estado de las entradas digitales.

02.03 ESTADO ESD

Palabra de estado de las entradas/salidas digitales.

02.14 ESTADO ED FEN

Estado de las entradas digitales de las interfaces de encoder FEN-xx en
las ranuras 1y 2 de opciones del convertidor.

02.80 EXT DIO STATUS

Estado de las entradas/salidas digitales ampliadas.




166 Funciones del programa

Salidas de relé

El convertidor tiene una salida de relé. Se pueden agregar dos salidas de relé adiciona-
les utilizando una ampliacion de E/S FIO-01 (se habilita con el parametro 12.80 EXT IO
SEL). Para mas informacion acerca de la ampliacion de E/S, consulte FIO-01 digital I/O
extension user’s manual (3AFE68784921 [Inglés]).

Ajustes
Parametros Informacioén adicional
12.07 PUNTERO SAL SR1 Selecciona la sefial del convertidor que se conecta a la salida de relé RO1.

12.80 EXT 10 SEL

Activa una ampliacion de E/S instalada en la ranura 2.

12.89 EXT RO1 OUT PTR

Selecciona una sefial del convertidor para conectarla a la salida de relé
RO1 EXT.

12.90 EXT RO2 OUT PTR

Selecciona una sefial del convertidor para conectarla a la salida de relé
ampliada RO2 EXT.

Diagnésticos

Sefales actuales

Informacioén adicional

02.02 ESTADO SR

Estado de la salida de relé.

02.81 EXT RO STATUS

Estado de las salidas de relé ampliadas.
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Ajuste automatico de fases para motores sincronos de
imanes permanentes

Nota: El ajuste automatico de fases debe ser realizado antes iniciar las operaciones
del elevador. De lo contrario podria producirse el movimiento incontrolado del elevador.

El ajuste automatico de fases es una rutina de medicién automatica para determinar
la posicion angular del flujo magnético de un motor sincrono de imanes permanen-
tes. Es preciso disponer de la posicion angular del flujo magnético para poder contro-
lar con precisién el par motor.

Sensores como resolvers y encoders absolutos indican en todo momento la posicion
del flujo magnético después de realizar el ajuste automéatico de fases. Un encoder de
pulsos estandar determina la posicion de rotor s6lo cuando gira. Esto exige un nuevo
ajuste automatico de fases en cada encendido.

N
A

Rotor 0

Encoder absoluto/resolver

v
S

Nota: No se requiere hacer un ajuste automatico de fases si el angulo del flujo mag-
nético se conoce y/o esta almacenado en la memoria del encoder (EnDat o Hiper-
face).

» Siel angulo es conocido, por ejemplo, esta marcado en la placa de caracteristicas del
motor, se puede configurar manualmente con el parametro 97.177 POS OFFSET
USER. También se necesita para establecer los parametros 97.07 USO PARAM
INTROD = UserPosOffs y 99.72 POS OFFSET SRC = Memo drive.

+ Si el ajuste del angulo estd almacenado en la memoria del encoder, se puede leer
ajustando el parametro 99.72 POS OFFSET SRC = Memo Encoder. Para activar la
lectura del encoder se debe seleccionar el parametro 90.06 ACT PAR GENP.

El ajuste automatico de fases se realiza con motores sincronos de imanes perma-
nentes en los casos siguientes:

* Una sola medida cuando se utiliza un resolver o encoder absoluto

» En cada conexion a la alimentaciéon cuando se usa un encoder incremental.
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Modos de ajuste automatico de fases

Se pueden configurar varios modos de ajuste automatico de fases con el
parametro 99.70 MODO MARCHA ID:

» Para el modo En giro sin carga conectada, seleccionar Autophs turn
» Para el modo En giro con carga conectada, seleccionar Autophs rope

» Para los modos Estatico 1y 2 ejecutando la prueba de impulso con el freno
cerrado, seleccionar Autophs st1/ Autophs st2.

Modo en giro: es el método mas robusto y preciso. En este modo, el eje del motor
puede girar atras y adelante (+360/pares de polos)° para determinar la posicion del
rotor. Es preciso quitar los cables de la polea de traccién para que la carga pueda
moverse libremente.

Modo en giro con cables: este método se puede usar si se permite el movimiento
de la cabina del elevador algunas decenas de centimetros. Este método utiliza el
desequilibrio natural del elevador cuando la cabina esta vacia. Durante el procedi-
miento de ajuste automatico de fases, la cabina se mueve unas pocas decenas de
centimetros hacia arriba y durante este movimiento el convertidor detecta la compen-
sacion del angulo. La cabina se mueve muy despacio debido a la funcion de frenado
del convertidor.

Modos estaticos: se pueden usar si no puede girar el motor cuando esta conectada
la carga. Debido a las diferencias de las caracteristicas de los distintos motores, es
preciso probar y seleccionar el modo adecuado.

Escritura a 0 de compensacion de angulo del encoder: el angulo de compensacion
de ajuste automatico de fases se puede usar para establecer la posicién cero del enco-
der. Cuando se mide el angulo de compensacion de ajuste automatico de fases, se
puede escribir en la memoria del encoder como posicién cero con el parametro

99.12 POS OFFSET SRC = Conf 0 Pos. Se selecciona el parametro 90.06 ACT PAR
GENP para activar el valor escrito en el encoder. Después de esta configuracion, el
convertidor puede utilizar un angulo cero de compensacion.

Ajustes
Parametros Informacién adicional
90.06 ACT PAR GENP Fuerza la reconfiguracion de las interfaces FEN-xx, necesaria para que

tenga efecto cualquier cambio de los pardmetros de los grupos 90 ... 93.

97.01 USO PARAM INTROD Activa los pardmetros del modelo motor 97.02...97.14 y el parametro de
compensacion del angulo del rotor 97.17.

97.17 POS OFFSET USER Define una compensacién del angulo entre la posicién cero del motor
sincrono y la posicién cero del sensor de posicion.

99.70 IDRUN MODE Selecciona el tipo de identificacion del motor realizada durante el
siguiente arranque del convertidor en el modo DTC para identificar las
caracteristicas del motor para un éptimo control del mismo.

99.12 POS OFFSET SRC Selecciona el origen de la compensacion del angulo entre la posicion
cero del motor sincrono y la posicion cero del sensor de posicion.
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Paro de emergencia

Nota: El usuario es responsable de instalar los dispositivos de paro de emergencia,
asi como todos los demas dispositivos adicionales necesarios para que el paro de
emergencia se ajuste a la categoria de paro de emergencia requerida.

Hay dos paros de emergencia disponibles:

Paro de emergencia OFF1: la sefial de paro de emergencia esta conectada a la
entrada digital seleccionada como fuente para la activacién del paro de emergencia
(parametro 70.05 PARO EM OFF1). El convertidor se detiene dentro del periodo de
deceleracion activa.

Paro de emergencia OFF3: la funcién Paro de tiempo extra de nivelado activé la
sefial de paro de emergencia (véase la pagina 758). El convertidor se detiene dentro
del periodo definido con el parametro 22.06 TIEMPO PARO EMER.

Nota: Cuando se detecta una sefal de paro de emergencia, dicho paro no se puede
cancelar, ni siquiera si se cancela esa sefial.

Ajustes
Parametros Informacion adicional
10.05 PARO EM OFF1 Selecciona la fuente para el paro de emergencia OFF1.
22.05 ESCALADO VELOC Muestra la velocidad de rotacion del motor (rpm), que corresponde a la

velocidad nominal del elevador (m/s).

22.06 TIEMPO PARO EMER Define el periodo dentro del cual se detiene el convertidor si se activa un
paro de emergencia OFF3.

Diagnésticos

Seiiales actuales Informacion adicional

06.01 CODIGO ESTADO 1 bit 5 | Muestra si el paro de emergencia OFF3 esta activo o no.
(PARO EM (OFF3))

06.02 CODIGO ESTADO 2 bit 6 | Muestra si el paro de emergencia OFF1 esta activo o no.
(OFF1)
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Compatibilidad con encoder

Seleccion de médulo encoder

La seleccion del médulo encoder cubre los ajustes de activacion, emulacion, reflejo
TTL y deteccion de fallos del cable del encoder.

Estan disponibles los siguientes modulos de interfaz opcionales:

* Méodulo de interfaz de encoder TTL FEN-01: dos entradas TTL, salida TTL (para
emulacién y reflejo de encoder), dos entradas digitales para la fijacion de posi-
cion, conexion de sensor de temperatura PTC

* Modulo de interfaz de encoder absoluto FEN-11: entrada de encoder absoluto,
entrada TTL, salida TTL (para emulacion y reflejo de encoder), dos entradas digi-
tales para la fijacion de posicién, conexion de sensor de temperatura PTC/KTY

» Maddulo de interfaz de resolver FEN-21: entrada de resolver, entrada TTL, salida
TTL (para reflejo y emulacion de encoder), dos entradas digitales para la fijacion
de posicion, conexion de sensor de temperatura PTC/KTY

* Méodulo de interfaz de encoder HTL FEN-31: entrada de encoder HTL, entrada
TTL, salida TTL (para emulacién y reflejo de encoder), dos entradas digitales
para la fijacion de posicion, conexion de sensor de temperatura PTC/KTY

El médulo de interfaz se conecta a las ranuras 1 o 2 de opciones del convertidor.

Nota: Los datos de configuracién se copian en los registros légicos del médulo de
interfaz después de conectar la alimentacion. Si se modifican los valores de los para-
metros, guardelos en la memoria permanente con el parametro 76.05 GUARDAR
PARAM. Los nuevos ajustes solo seran efectivos cuando el convertidor vuelva a reci-
bir alimentacion o cuando se fuerce una nueva configuracion con el parametro
90.06 ACT PAR GENP.

Para la configuracién del encoder/resolver, consulte los grupos de parametros
91 CONF ENCODER ABS (pagina 276), 92 CONF RESOLVER (pagina 285) y
93 CONF ENCODER INC (pagina 285).

Ajustes

Parametros Informacién adicional

90 SEL MODULO ENCODER Ajustes de emulacion, reflejo TTL, deteccion de fallos de comunicacion y
activacion del encoder.
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Configuracién del encoder absoluto

Se puede usar la configuracion del encoder absoluto cuando el parametro 90.07 SEL
GEN PULSOS se ajusta a FEN-11 ABS.

El médulo opcional de interfaz del encoder absoluto FEN-11 es compatible con los
siguientes encoders absolutos:

» Encoders de seno/coseno incrementales, con o sin pulso cero y con o sin sefiales
de conmutacion de seno/coseno

» Endat 2.1/2.2 con sefales incrementales de seno/coseno (parcialmente sin sefa-
les incrementales de seno/coseno®)

» Encoders Hiperface con sefiales de seno/coseno incrementales

» SSI (Synchronous Serial Interface) con sefales incrementales de seno/coseno
(parcialmente sin sefiales incrementales de seno/coseno®).

» Encoders digitales Tamagawa de 17/33 bits (la resolucion de los datos de posi-
cion dentro de una revolucién es de 17 bits; los datos multivuelta contienen un
conteo de revoluciones de 16 bits).

Véase también el grupo de parametros 90 SEL MODULO ENCODER en la pagina 276
y FEN-11 absolute encoder interface user’s manual (3AFE68784841 [Inglés]).

Nota: Los datos de configuracién se copian en los registros légicos del médulo de
interfaz después de conectar la alimentacion. Si se modifican los valores de los para-
metros, guardelos en la memoria permanente con el parametro 76.05 GUARDAR
PARAM. Los nuevos ajustes surtiran efecto cuando el convertidor vuelva a recibir ali-
mentacion o cuando se fuerce una nueva configuracion con el parametro 90.06 ACT
PAR GENP.

Ajustes
Parametros Informacién adicional
91 CONF ENCODER ABS Configuracion del encoder absoluto.

Configuracion del resolver

Se puede usar la configuracion del resolver cuando el parametro 90.07 SEL GEN
PULSOS se ajusta a FEN-21 RES.

El médulo opcional de interfaz de resolver FEN-21 es compatible con resolvers exci-
tados mediante tension sinusoidal (en el bobinado del rotor) y que generan sefales
senoidales y cosenoidales proporcionales al angulo del rotor (en los bobinados del
estator).

Nota: Los datos de configuracion se copian en los registros ldgicos del adaptador
después de conectar la alimentacion. Si se modifican los valores de los parametros,
guardelos en la memoria permanente con el parametro 16.05 GUARDAR PARAM.
Los nuevos ajustes solo seran efectivos cuando el convertidor vuelva a recibir ali-
mentacién o después de forzarse una nueva configuracién con el parametro

90.06 ACT PAR GENP.
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El ajuste automatico del resolver se realiza automaticamente cada vez que se activa
la entrada del resolver después de modificar los parametros 92.02 AMPL SENAL
EXC 0 92.03 FREC SENAL EXC. El ajuste automatico debe forzarse después de
efectuar cualquier cambio en la conexion del cable del resolver. Esto puede hacerse
ajustando 92.02 AMPL SENAL EXC o 92.03 FREC SENAL EXC al valor que ya
tenian anteriormente y ajustando a continuacion el parametro 90.06 ACT PAR GENP
a Configurar.

Si se utiliza el resolver (o encoder absoluto) para la realimentacion con un motor de
imanes permanentes, debe efectuarse una marcha de ID para ajuste automatico de
fases después de sustituirlo o de cambiar cualquier parametro.

Véase también el grupo de parametros 90 SEL MODULO ENCODER en la
pagina 276 y FEN-21 resolver interface user’s manual (3AFE68784859 [Inglés]).

Ajustes
Parametros Informacioén adicional
92 CONF RESOLVER Configuracion del resolver.

Configuracion del encoder

Se puede usar la configuracién del encoder para la configuracion de la entrada
TTL/HTL y la salida TTL.

Pueden utilizarse los parametros 93.07 NUM GEN PULSO0S1...93.06 LIM OSC
GNP1 cuando se utiliza un encoder TTL/HTL como encoder (véase el
parametro 90.07 SEL GEN PULSOS).

Normalmente, sélo es necesario ajustar el parametro 93.01 para los encoders
TTL/HTL.

Nota: Los datos de configuracion se copian en los registros l6gicos del adaptador
después de conectar la alimentacion. Si se modifican los valores de los parametros,
guardelos en la memoria permanente con el parametro 16.05 GUARDAR PARAM.
Los nuevos ajustes surtiran efecto cuando el convertidor vuelva a recibir alimenta-
cién o cuando se fuerce una nueva configuracién utilizando el parametro 90.06 ACT
PAR GENP.

Véase también el grupo de parametros 90 SEL MODULO ENCODER en la
pagina 276 y el manual del médulo de ampliacion del encoder correspondiente.

Ajustes

Parametros Informacién adicional

93 CONF ENCODER INC Configuracién de la entrada TTL/HTL y la salida TTL.
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Operacion de rescate

La operacién de rescate se puede usar en situaciones de evacuacion de emergencia
en las que es preciso desplazar la cabina del elevador hasta la siguiente planta
debido a un fallo de la alimentacion. En ese caso, el convertidor se alimenta con un
suministro de emergencia externo y, en consecuencia, cambia al modo de baja ten-
sion. El controlador del elevador se ocupa de la conmutacion entre de la red eléctrica
y la alimentacién de baja tension.

Debido a la reduccién de la alimentacion, durante una operacion de rescate es pre-
ciso reducir la velocidad de desplazamiento de la cabina del elevador. Para ello, el
convertidor utiliza el modo de evacuacion (velocidad de evacuacion). Hay dos opcio-
nes de evacuacion disponibles, evacuacion automatica y manual.

* En el modo automatico/recomendado, el convertidor almacena automaticamente la
direccion de carga mas ligera cada vez que inicia la marcha y utiliza esa direccion.

+ En la evacuacion automatica, el convertidor busca la direcciéon de carga mas
ligera (arriba o abajo) y después desplaza automaticamente la cabina del eleva-
dor en esa direccion.

+ En la evacuacion manual, el controlador del elevador decide y emite la direccion
de desplazamiento.

La secuencia de funcionamiento durante una operacion de rescate es como sigue:

Se produce un corte del suministro eléctrico y el convertidor se dispara.

El controlador del elevador detecta un corte del suministro eléctrico.

El controlador del elevador cancela las 6rdenes del funcionamiento normal.

El controlador del elevador desconecta la red eléctrica al convertidor.

El controlador del elevador conecta la alimentacion de baja tension al convertidor.

S e o

El controlador del elevador activa los modos de baja tension y evacuacion (condi-
cion previa: el convertidor esta listo para funcionar).

N

El controlador del elevador emite una orden de marcha hacia arriba o hacia abajo.

8. El convertidor encuentra la direccion de avance de la carga mas ligera (si se ha
seleccionado la evacuacion automatica).

9. El convertidor empieza a funcionar a la velocidad de evacuacion.

10. El convertidor se detiene cuando se activa el interruptor de final de carrera de
planta (o cuando se retira la orden de marcha).

El regreso a la red eléctrica normal tiene lugar como sigue:

1. El convertidor esta en estado parado.

2. El controlador del elevador desactiva el modo de evacuacion.

3. El controlador del elevador desconecta la alimentacion de baja tensién al convertidor.

4. El controlador del elevador reconecta la red eléctrica al convertidor.
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Modo de evacuacion

El convertidor utiliza el modo de evacuacion (velocidad de evacuacién) durante una ope-
racion de rescate. EI modo de evacuacion se puede habilitar con el parametro 70.81
MODO EVACUACION. Antes de habilitar el modo de evacuacion, asegurese de que la
cabina del elevador esta parada. Con el parametro 70.82 EVACUACION AUTO se
puede seleccionar si la evacuacion de la cabina del elevador es manual o totalmente
automatica.

Evacuacion manual — el convertidor primero espera a que el controlador del eleva-
dor emita la sefal de marcha hacia arriba o hacia abajo. Después se lleva a cabo el
desplazamiento de evacuacion en la direccion correspondiente.

Evacuacién automatica — el convertidor opera como sigue:

1. El convertidor espera a que el controlador del elevador emita la sefial de marcha
hacia arriba o hacia abajo.

N

El convertidor activa una orden de marcha en direccién ascendente durante
2 segundos y comprueba el par actual.

El convertidor se para 2 segundos.
El convertidor activa la orden de marcha en direccién hacia abajo.
El convertidor supervisa y almacena el par de funcionamiento hacia abajo.

2B

El convertidor compara el par en ambas direcciones y emite automaticamente
una orden de marcha en la direccién de la carga mas ligera.

Evacuacion automatica/recomendada — el convertidor utiliza la informacion de
direccion guardada previamente e inicia la marcha en la direccion de la carga mas
ligera.

Cuando el elevador opera en el modo de evacuacion, el convertidor utiliza el parametro
80.16 VEL EVACUACION como referencia de velocidad y los parametros 25.88 ACC
EVACUACION y 25.89 DEC EVACUACION para aceleracion y deceleracion, respecti-
vamente.

En el modo de evacuacion los tirones estan deshabilitados.

Ajustes

Parametros Informacién adicional
10.81 MODO EVACUACION | Selecciona la fuente para habilitar/deshabilitar el modo de evacuacion.
10.82 EVACUACION AUTO | Selecciona la fuente para habilitar la evacuaciéon manual o automatica.

10.83 LIMITE FC PLANTA Define la fuente desde la cual el convertidor lee la sefial del interruptor de
final de carrera de planta.

25.88 ACC EVACUACION Define la aceleracion utilizada en el modo de evacuacion.
25.89 DEC EVACUACION Define la deceleracién utilizada en el modo de evacuacion.
80.16 VEL EVACUACION Define la referencia de velocidad utilizada en el modo de evacuacion.
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Diagnosticos

Senales Informacion adicional

Sefiales actuales

05.01 SW LIFT bit 12 Muestra si la velocidad de evacuacion es la referencia de velocidad actual

(EVAC SPD ACT) usada por el elevador.

05.08 DIR EVACUACION | Muestra la direccién de la carga mas ligera medida durante la evacuacion
automatica.

Modo de baja tensién

Cuando se conecta al convertidor una fuente de alimentacion de emergencia externa
en vez de la red eléctrica normal, el convertidor cambia al modo de baja tension
basandose en la sefial del modo de evacuacion del controlador del elevador.

Nota: Antes de poder conectar el convertidor a la alimentacion de emergencia
externa debe estar en estado parado y debe desconectarse la red eléctrica normal.
El modo de baja tensién admite tensiones de alimentacion en los rangos de

+ 48...115VCC

» 208...240 V CA (trifasico)

+ 230V CA (monofasico).

El modo de baja tensién se puede habilitar con el parametro 47.01 HAB MODO

BAJA T. Normalmente, la sefial del modo de evacuacion (p. €j., una entrada digital
cableada fisicamente) se asocia a este parametro.

El modo de baja tensién también usa los parametros 47.02 VCC MIN BAJA Ty
47.03VCC MAX BAJA T para ajustar las tensiones de CC minima y maxima, respec-
tivamente. Se debe cumplir lo siguiente:

« 47.02VCC MIN BAJAT =250 a450V

+ 47.03VCC MAXBAJAT=350a810V

* 47.03VCC MAXBAJAT > 48.06 VCC MIN BAJAT +50 V.

Cuando se utiliza una alimentacion de CC de baja tension, como una bateria, hay

que establecer el valor del parametro 47.04 ALIMENTACION BAT o su fuente
a 1 (TRUE). Con una alimentacion de CA, el valor debe establecerse a 0 (FALSE).

Los valores de los parametros 47.02...47.04 so6lo tienen efecto cuando el modo de
baja tension esta activo, es decir, el parametro 47.07 HAB MODO BAJA T (o su
fuente) se ajusta a 1.
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En el modo de baja tension, el control de tension y los niveles de disparo por defecto,
asi como los niveles de funcionamiento del chopper de frenado (véanse las seccio-
nes Control de tension y limites de disparo en la pagina 161y Chopper de frenado en

la pagina 167) se cambian de la siguiente forma:

Nivel

Valor del parametro 47.04 ALIMENTACION BAT

FALSE

TRUE

Rango de tensiones de
alimentacion

200...240 V CA £10%
270...324 V CC £10%

*48...270 V CC £10%

Nivel de disparo por
sobretension

No afectado

No afectado

Nivel de control de
sobretension

47.03VCC MAXBAJAT

47.03VCC MAXBAJAT

Nivel de control de
subtension

47.02VCC MIN BAJAT

Deshabilitado

Nivel de disparo por
subtension

47.02VCC MINBAJAT-50V

Deshabilitado

Nivel de activacion del
chopper de frenado

47.03VCC MAXBAJAT-30V

47.03VCC MAXBAJAT-30V

Nivel de potencia maxima
del chopper de frenado

47.03VCC MAXBAJAT +30V

47.03VCC MAXBAJAT +30V

* Requiere una fuente de alimentacioén adicional de CC JPO-01

Ajustes

Parametros

Informacioén adicional

47.01 HAB MODO BAJA T

tension.

Selecciona una fuente de sefial que habilita/deshabilita el modo de baja

47.02VCC MIN BAJAT

Tension de CC minima para el modo de baja tension.

47.03VCC MAX BAJAT

Tension de CC maxima para el modo de baja tension.

47.04 ALIMENTACION BAT

ejemplo una bateria.

Selecciona un origen de sefial que habilita/deshabilita la alimentacion
externa, se utiliza con tensiones de alimentacion de CC bajas, por

Diagnésticos

Senales

Informacién adicional

Alarmas

LOW VOLT MOD CON

Se ha activado el modo de baja tension, pero los ajustes de los
parametros estan fuera de los limites permitidos.
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Control a través de la interfaz de bus de campo integrado:
Perfil de 16 bits DCU

Palabras de control y estado para el perfil de 16 bits DCU

Cuando esta en uso el perfil de 16 bits DCU, la interfaz del bus de campo integrado
escribe sin modificar la palabra de control de bus de campo en los bits 0 to15 de la
palabra de control del convertidor (parametro 02.75 CW ABC RTU). Los bits 16 a 32
de la palabra de control del convertidor no estan en uso.

Palabra de estado para el perfil de 16 bits DCU

Cuando esta en uso el perfil de 16 bits DCU, la interfaz del bus de campo integrado

escribe sin modificar los bits 0 a 15 de la palabra de estado del convertidor (parame-
tro 02.16 SW ABC RTU) en la palabra de estado del bus de campo. Los bits 16 a 32
de la palabra de estado del convertidor no estan en uso.

Referencias para el perfil de 16 bits DCU

Los perfiles ABB Drives son compatibles con el uso de dos referencias externas,
REF1 y REF2. Las referencias son palabras de 16 bits formadas por un bit que con-
tiene el signo y un entero de 15 bits. Para generar una referencia negativa se calcula
el complemento a dos a partir de la referencia positiva correspondiente.

Las referencias de bus de campo se escalan antes de escribirlas en las sefiales

02.17 REF1 ABC RTU o 02.18 REF2 ABC RTU para su uso en el convertidor. Los

parametros 50.04 SEL MOD REF1 ABC y 50.05 SEL MOD REF2 ABC definen el

escalado y el posible uso de la referencia REF1 o REF2 del bus de campo como

sigue:

» Sise selecciona el valor Velocidad, la referencia del bus de campo se puede usar
como una referencia de velocidad y se escala como sigue:

Referencia de bus de campo REF1 o Referencia de velocidad correspondiente
REF2 [entero] en el convertidor [rpm]
20 000 Valor del parametro 22.05 ESCALADO VELOC
0 0
-20 000 -(valor del parametro 22.05 ESCALADO VELOC)

» Sise selecciona el valor Par, |la referencia del bus de campo se puede usar como
una referencia de par y se escala como sigue:

Referencia de bus de campo REF1 o Referencia de par correspondiente
REF2 [entero] en el convertidor [%]
10 000 100% del par nominal del motor
0 0
-10 000 -(100% del par nominal del motor)
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» Si se selecciona el valor Dat sin proc, |la referencia del bus de campo REF1 o
REF2 es la referencia del convertidor sin escalado.

Referencia de bus de campo REF1 o Referencia correspondiente
REF2 [entero] en el convertidor [rpm o %] "
32767 32767
0 0
-32768 -32768

1) La unidad depende del uso de la referencia en el convertidor. Rpm para la referencia de velocidad y % para
la de par.

Seiiales actuales para el perfil de 16 bits DCU

Tanto el perfil ABB Drives clasico como el perfil ABB Drives mejorado soportan el uso
de dos valores actuales de bus de campo, ACT1 y ACT2. Los valores actuales son
palabras de 16 bits formadas por un bit que contiene el signo y un entero de 15 bits.
Para generar un valor negativo se calcula el complemento a dos a partir del valor
positivo correspondiente.

Las sefiales del convertidor se escalan antes de escribirse en los valores actuales de
bus de campo, ACT1 y ACT2. Tanto el parametro 50.04 SEL MOD REF1 ABC como
50.05 SEL MOD REF2 ABC seleccionan las sefiales actuales del convertidor y defi-
nen el escalado como sigue:

« Si se selecciona el valor Velocidad, se escalara la senal actual del convertidor
01.01 VEL ACTUAL y se escribira en el valor actual del bus de campo. La
siguiente tabla muestra el escalado:

Valor de 01.01 VEL ACTUAL [rpm] Valor actual de bus de campo
correspondiente ACT1 o ACT2
[entero]
Valor del parametro 22.05 ESCALADO VELOC 20 000
0 0
- (valor del parametro 22.05 ESCALADO VELOC) -20 000

» Sise selecciona el valor Par, se escalara la sefial actual del convertidor 07.06 PAR
y se escribira en el valor actual del bus de campo. La siguiente tabla muestra el
escalado:

Valor de 01.06 PAR [%] Valor actual de bus de campo
correspondiente ACT1 o ACT2
[entero]
100% del par nominal del motor 10 000
0 0
-(100% del par nominal del motor) -10 000
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» Sise selecciona el valor Dat sin proc, el valor actual del bus de campo ACT1 o
ACT2 es el valor actual del convertidor sin escalado.

Valor del convertidor Valor actual de bus de campo
correspondiente ACT1 o ACT2 [entero]
32767 32767
0 0
-32 768 -32768

Direcciones de registros de Modbus para el perfil de 16 bits DCU

La siguiente tabla muestra las direcciones de registro y datos Modbus con el perfil de
comunicacion DCU de 16 bits.

Nota: Unicamente se puede acceder a los 16 bits menos significativos de los cédigos
de control y estado de 32 bits del convertidor.

Direccion de registro | Datos de registro (16 bits)
400001 Palabra de control (LSW de 02.175 CW ABC RTU)
400002 Referencia 1 (02.17 REF1 ABC RTU)
400003 Referencia 2 (02.78 REF2 ABC RTU)
400004 Datos de entrada/salida 1 (parametro del convertidor 58.35 DATA 1/O 1)
400015 Datos de entrada/salida 12 (parametro del convertidor 58.46 DATA 1/O 12)
400051 Palabra de estado (LSW de 02.16 SW ABC RTU)
400052 Valor actual 1 (seleccionado mediante el parametro 50.04 SEL MOD REF1 ABC)
400053 Valor actual 2 (seleccionado mediante el parametro 50.05 SEL MOD REF2 ABC)
400054 Datos de entrada/salida 13 (parametro del convertidor 58.47 Data I/O 13)
400065 Datos de entrada/salida 24 (parametro del convertidor 58.58 Data I/O 24)
400101...409999 Direccion de registro (parametro del convertidor de 16 bits) =
400000 + 100 x grupo + indice
Acceso a parametros del convertidor (parametro del convertidor de 32 bits) =
420000 + 200 x grupo + 2 x indice




180 Funciones del programa

Perfil de 32 bits DCU

Palabras de control y estado para el perfil de 32 bits DCU

Cuando esta en uso el perfil de 32 bits DCU, la interfaz del bus de campo integrado
escribe sin modificar la palabra de control de bus de campo en la palabra de control
del convertidor (parametro 02.15 CW ABC RTU).

Palabra de estado para el perfil de 32 bits DCU

Cuando esta en uso el perfil de 32 bits DCU, la interfaz del bus de campo integrado
escribe sin modificar la palabra de estado del convertidor (parametro 02.76 SW ABC
RTU) en la palabra de estado del bus de campo.

Referencias para el perfil de 32 bits DCU

Los perfiles de 32 bits DCU son compatibles con el uso de dos referencias de bus de
campo, REF1 y REF2. Las referencias son valores de 32 bits que consisten en dos
codigos de 16 bits. El MSW (palabra mas significativa) es la parte entera y el LSW
(cédigo menos significativo) es la parte fraccionaria del valor. Para generar un valor
negativo se calcula el complemento a dos a partir del valor positivo correspondiente
de la parte entera (MSW).

Las referencias de bus de campo se escriben sin modificar en los valores de referen-
cia del convertidor (02.77 REF1 ABC RTU o0 02.18 REF2 ABC RTU). Los parametros
50.04 SEL MOD REF1 ABC y 50.05 SEL MOD REF2 ABC definen los tipos de referencia
(velocidad o par) como sigue:

» Si se selecciona el valor Dat sin proc, no se seleccionan el tipo de referencia de
bus de campo ni el posible uso. El valor se puede usar libremente como referen-
cia de velocidad o par en el convertidor.

» Si se selecciona el valor Velocidad, la referencia de bus de campo se puede usar
como una referencia de velocidad en el convertidor.

» Si se selecciona el valor Torque, la referencia del bus de campo se puede usar
como una referencia de par en el convertidor.

La siguiente tabla explica la relacion entre la referencia de bus de campo y la referen-
cia del convertidor (sin escalado).

Referencia de bus de campo REF1 o REF2 Referencia correspondiente
[entero y parte fraccionaria] en el convertidor [rpm o %]
32767,65535 32767,65535

0 0

-32768,65535 -32768,65535

1) Si el valor de referencia se utiliza como referencia de velocidad, sera la velocidad del motor en rpm. Si
el valor de referencia se utiliza como referencia de par, sera el par del motor en porcentaje del par nomi-
nal del motor.



Funciones del programa 181

Senales actuales para el perfil de 32 bits DCU

Los perfiles de 32 bits DCU son compatibles con el uso de dos valores actuales,
ACT1 y ACT2. Los valores actuales son valores de 32 bits que consisten en dos
caodigos 16 bits. EIl MSW (palabra mas significativa) es la parte entera y el LSW
(cédigo menos significativo) es la parte fraccionaria del valor de 32 bits. Para generar
un valor negativo se calcula el complemento a dos a partir del valor positivo corres-
pondiente de la parte entera (MSW).

Los parametros 50.04 SEL MOD REF1 ABC y 50.05 SEL MOD REF2 ABC seleccionan las
sefales actuales del convertidor para los valores actuales del bus de campo ACT1y
ACT2 respectivamente como sigue:

» Si se selecciona el valor Dat sin proc, los parametros del convertidor 50.06 ORIG
TR ACT1 ABCy 50.07 ORIG TR ACT2 ABC seleccionan los parametros del converti-
dor para el valor actual de bus de campo ACT1 y ACT2, respectivamente.

» Sise selecciona el valor Velocidad, se escribira el parametro del convertidor 01.07
VEL ACTUAL en el valor actual del bus de campo.

» Si se selecciona el valor Par, se escribira el parametro del convertidor 07.06 PAR
en el valor actual del bus de campo.

La siguiente tabla explica la relacién entre el valor del parametro del convertidor y el
valor actual de bus de campo (sin escalado).

Valor de la seial del convertidor seleccionada | Valor actual de bus de campo correspondiente
ACT1 o ACT2 [entero y parte fraccionaria]

32767,65535 32767,65535
0 0
-32768,65535 -32768,65535
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Direcciones de registros de Modbus para el perfil de 32 bits DCU

La siguiente tabla muestra las direcciones de registro y datos Modbus con el perfil de
comunicacion DCU de 32 bits. Este perfil proporciona un acceso de origen de 32 bits
a los datos del convertidor.

Direccion de registro

Datos de registro (16 bits)

400001

Palabra de control (02.75 CW ABC RTU) — 16 bits menos significativos

400002 Palabra de control (02.75 CW ABC RTU) — 16 bits mas significativos

400003 Referencia 1 (02.177 REF1 ABC RTU) — 16 bits menos significativos

400004 Referencia 1 (02.177 REF1 ABC RTU) — 16 bits mas significativos

400005 Referencia 2 (02.178 REF2 ABC RTU) — 16 bits menos significativos

400006 Referencia 2 (02.78 REF2 ABC RTU) — 16 bits mas significativos

400007 Datos de entrada/salida 1 (parametro del convertidor 58.35 DATA I/0 1)

400018 Datos de entrada/salida 12 (parametro del convertidor 58.46 Data I/O 12)

400051 Palabra de estado (LSW de 02.76 SW ABC RTU) — 16 bits menos significativos

400052 Palabra de estado (MSW de 02.716 SW ABC RTU) — 16 bits mas significativos

400053 Valor actual 1 (seleccionado mediante el parametro 50.04 SEL MOD REF1 ABC)
— 16 bits menos significativos

400054 Valor actual 1 (seleccionado mediante el parametro 50.04 SEL MOD REF1 ABC)
— 16 bits mas significativos

400055 Valor actual 2 (seleccionado mediante el parametro 50.05 SEL MOD REF2 ABC)
— 16 bits menos significativos

400056 Valor actual 2 (seleccionado mediante el parametro 50.05 SEL MOD REF2 ABC)
— 16 bits mas significativos

400057 Datos de entrada/salida 13 (parametro del convertidor 58.47 Data I/O 13)

400068 Datos de entrada/salida 24 (parametro del convertidor 58.58 DATA 1/0 24)

400101...409999

Direccion de registro (parametro del convertidor de 16 bits) =

400000 + 100 x grupo + indice

Acceso a parametros del convertidor (parametro del convertidor de 32 bits) =
420000 + 200 x grupo + 2 x indice
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Parametros

Contenido de este capitulo

Este capitulo describe los parametros y sefiales actuales del convertidor de frecuencia
para elevadores ACL30.

Términos y abreviaturas

Término Definicién

enum Lista enumerada, es decir, una lista de selecciéon

FbEq Equivalente de bus de campo. El escalado entre el valor mostrado en el
panel y el entero utilizado en la comunicacion serie.

INT32 Valor entero de 32 bits (31 bits mas signo)

N.° Numero de parametro

p.u. Por unidad

Param valor Parametro de valor. Un parametro de valor tiene un conjunto fijo de opcio-

nes o un intervalo de ajuste.

Ejemplo 1: La supervision de la pérdida de fases del motor se activa al
seleccionar Fallo en la lista de seleccion del parametro 46.04 PERD FASE
MOTOR.

Ejemplo 2: La potencia nominal del motor (kW) se define introdu-
ciendo/seleccionando el valor correspondiente para el parametro 99.07
POT NOM MOTOR, p. €j., 10.

Pb Booleano compacto

PT Tipo de proteccion de parametro. Véanse WP, WPD y WPO.




184 Parametros

Término

Definicion

Puntero de bit

Un parametro que indica el valor de un bit de otro parametro (normalmente
una sefial actual) o que puede fijarse como 0 (FALSO) o 1 (VERDADERO).
Ademas, los parametros de puntero de bit pueden tener otras opciones pre-
seleccionadas.

Al ajustar un valor de puntero de bit en el panel de control opcional, se
selecciona “CONST” para fijar el valor en 0 (se muestra como “C.FALSE”) o
1 (“C.TRUE"). Se selecciona “PUNTERQO” para definir una fuente de otro
parametro. El parametro fuente y el bit se seleccionan libremente.

Para introducir un valor para el puntero se utiliza el formato P.xx.yy.zz,
donde xx = grupo de parametros, yy = indice del parametro, zz = numero de
bits. Apuntar hacia un bit que no existe se interpreta como 0 (FALSO).

Puntero de Puntero de valor. Un parametro que indica el valor de otra sefal actual o de

valor otro parametro. Los parametros de puntero de valor pueden tener un con-
junto de opciones preseleccionadas.

Para introducir un valor para el puntero, se utiliza el formato P.xx.yy, donde
XX = grupo de parametros, yy = indice del parametro.
Ejemplo: La sefial de intensidad de motor, 07.05 INTENSIDAD PORC, se
conecta a la salida analégica AO1 ajustando el valor del parametro 15.01
PUNTERO SA1 al valor P.01.05.
Real Valor 16 bits Valor 16 bits (31 bits mas signo)
v ~ v
= valor entero = valor fraccionario
Real24 Valor 8 bits Valor 24 bits (31 bits mas signo)
- e
= valor entero = valor fraccionario

Save PF El ajuste del parametro esta protegido contra fallos de alimentacién.

Senal actual Son el tipo de parametro que resulta de una medicién o calculo realizado
por el convertidor. El usuario puede supervisarlas pero no ajustarlas. Los
grupos de parametros 01...09 contienen sefiales actuales.

Tipo Tipo de datos. Véase enum, INT32, Puntero de bit, Puntero de valor, Pb,
REAL, REAL24 y UINT32.

UINT32 Valor entero de 32 bits sin signo

WP Parametro protegido contra escritura (es decir, sélo de lectura)

WPO El parametro solo puede tener el valor cero.

WPD Parametro protegido contra escritura mientras el convertidor esta en marcha

Ajuste de los parametros

Los pardmetros pueden ajustarse por medio del panel de control del convertidor
(teclado), DriveStudio o la interfaz del bus de campo. Todos los ajustes de los para-
metros se guardan automaticamente en la memoria permanente del convertidor. Sin
embargo, se recomienda encarecidamente forzar una operacion de guardado con el
parametro 16.05 GUARDAR PARAM antes de apagar el convertidor inmediatamente
después de cambiar cualquier parametro. Sus valores se restauran tras desconectar
la alimentacion. Si es necesario, los valores por defecto pueden restaurarse
mediante el parametro 716.04 RESTAURAR PARAM.
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Grupos de parametros 01...09

N.° Bit/Nombre/Valor/ | Descripcion Predet/Tipo
Rango FbEq
(16b/32b)
01 VALORES Sefales basicas para monitorizar el convertidor.
ACTUALES Si no se indica lo contrario, todas las sefales de
este grupo son sélo de lectura.
01.01 VEL ACTUAL Muestra la velocidad actual filtrada. -/ Real
La realimentacion de velocidad utilizada se define
con el parametro 22.01 SEL VELOC BC. La cons-
tante de tiempo de filtrado puede ajustarse con el
parametro 22.02 TIEM FIL VEL ACT.
-30000,00... Velocidad actual, en rpm. -/
30000,00 rpm 100 = 1 rpm
01.02 PORC VEL ACTUAL | Muestra la velocidad actual, en porcentaje de la -/ Real
velocidad sincrona del motor.
-1000,00... Velocidad actual, en porcentaje. -/100=1%
1000,00%
01.03 FRECUENCIA Muestra la frecuencia estimada de salida del con- |-/ Real
vertidor.
-30000,00... Frecuencia de salida en Hz. -/
30000,00 Hz 100 =1 Hz
01.04 INTENSIDAD Muestra la intensidad medida del motor. -/ Real
0,00...30000,00 A | Intensidad del motor, en A. -/100=1A
01.05 INTENSIDAD PORC | Muestra la intensidad del motor en porcentaje de la |-/ Real
intensidad nominal del motor.
0,0...1000,0% Intensidad del motor, en porcentaje. 10 = 1%/ -
01.06 PAR Muestra el par del motor en porcentaje del par -/ Real
nominal del motor.
-1600,0...1600,0% | Par del motor, en porcentaje 10 =1%/ -
01.07 TENSION CC Muestra la tensidon medida del circuito intermedio. |-/ Real
0,00...2000,00 Tensién del circuito intermedio -/
100=1V
01.08 VEL ENCODER Muestra la velocidad del encoder. -/ Real
-32768,00... Velocidad del encoder, en rpm. -/
32768,00 rpm 100 =1 rpm
01.09 POS ENCODER Muestra la posicion actual del encoder durante una |-/ Real24
revolucion.
0,00000000... Posicion del encoder durante una revolucion. -/
1,00000000 rev 100000000

=1rev
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N.°  Bit/Nombre/Valor/ | Descripcion Predet/Tipo
Rango FbEq
(16b/32b)
01.10 POSACT Muestra la posicion actual del encoder. -/ Real
-51445,760... Posicion del encoder. -/
51445,760 m 1000=1m
01.11  VEL ESTIMADA Muestra la velocidad de motor medida o estimada. |-/ Real
-30000,00... Velocidad del motor, en rpm. -/
30000,00 rpm 100 = 1 rpm
01.12 TEMP DRIVE Muestra la temperatura medida del disipador tér- -/ Real24
mico en porcentaje de la temperatura maxima per-
mitida.
-40,0...160,0% Temperatura de disipador térmico como porcentaje [10=1%/-
de la temperatura maxima permitida.
01.13 TEMP CHOPP FREN | Muestra la temperatura de IGBT de chopper de fre- | - / Real24
nado en porcentaje de la temperatura maxima per-
mitida.
-40,0...160,0% Temperatura de IGBT de chopper de frenado como [10=1%/-
porcentaje de la temperatura maxima permitida.
01.14 TEMP MOTOR Muestra la temperatura del motor medida cuando |-/ Real
se utiliza un sensor KTY.
Nota: Con un sensor PTC, el valor es siempre 0.
-10,0...250 °C Temperatura medida del motor, en grados Celsius |10=1°C/-
01.15 TENSION RED UTIL | Muestra la tensién de alimentacién determinada -/ Real
automaticamente.
0,0...1000,0 V Tensioén de alimentacion utilizada. 10=1V/-
01.16 CARGA RES FREN | Muestra la temperatura estimada de la resistencia |-/ Real24
de frenado.
Este valor se indica como porcentaje de la tempera-
tura que alcanza la resistencia cuando ésta se
carga con la potencia definida con el parametro
48.03 POT FRE MAX CONT.
0...1000% Temperatura de la resistencia de frenado, enpor- |1=1%/-
centaje.
01.17 USO CPU Muestra la carga del microprocesador, en porcen- |-/ UINT32
taje.
0...100% Uso de CPU. 1=1%/ -
01.18 POTENCIA DRIVE Muestra la potencia de salida del convertidor. -/ Real
-32768,00... Potencia de salida del convertidor en kilovatios. -1/
100 = 1 kW

32768,00 kW




Parametros 187

N.°  Bit/Nombre/Valor/ | Descripcion Predet/Tipo
Rango FbEq
(16b/32b)
01.19 HORAS Cuenta el tiempo que esta encendido el convertidor. |-/ INT32
CONECTADO El contador solo esta en marcha cuando el converti-
dor recibe alimentacion. Este valor esta protegido
contra fallos de alimentacion.
El contador puede restaurarse con la herramienta
DriveStudio. El contador s6lo se puede poner a cero.
0,0...35791394,1 h | Tiempo de encendido del convertidor en horas. -/10=1h
01.20 CONT DRIVE ON Cuenta el tiempo de funcionamiento del motor. -/ INT32
El contador solo esta en marcha cuando el converti-
dor modula. Este valor esta protegido contra fallos
de alimentacion.
El contador puede restaurarse con la herramienta
DriveStudio.
El contador sélo se puede poner a cero.
0,0...35791394,1 h | Tiempo de funcionamiento del motor en horas. -/100=1h
01.21 CONT FAN ON Cuenta el tiempo de funcionamiento del ventilador |-/ INT32
de refrigeracion del convertidor.
El contador se puede restaurar introduciendo 0. Este
valor esta protegido contra fallos de alimentacion.
El contador sélo se puede poner a cero.
0,0...35791394,1 h | Tiempo de funcionamiento del ventilador en horas. |-/100=1h
01.22 TEMP INT TARJETA | Muestra la temperatura medida de la tarjeta de -/ Real24
interfaz.
-40,0...160 °C Temperatura de la tarjeta de interfaz, en grados 10=1°C/-
Celsius
01.23 FILTRO VELOCIDAD | Muestra la velocidad de motor filtrada. -/ Real
Tiempo de filtrado = 250 ms.
-30000,0... Velocidad filtrada del motor, en rpm. -/10=1rpm
30000,0 rpm
01.24 FILTRO PAR Muestra el par filtrado del motor. -/ Real
Tiempo de filtrado = 100 ms.
-1600,0...1600,0% | Par filtrado del motor, en porcentaje 10=1%/-
01.25 CONTINICIO FAN Muestra el nimero de veces que se ha puestoen |-/ Real
marcha el ventilador del convertidor.
0...2147483647 Contador de inicios del ventilador del convertidor. 1=1
01.26  LIMITE MAX PAR Muestra el limite de par activo. -/ Real

0...1600%

Limite de par activo, en porcentaje.

1=1%/-
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N.°  Bit/Nombre/Valor/ | Descripcion Predet/Tipo
Rango FbEq
(16b/32b)
02 VALORES E/S Sefales de entrada y salida del convertidor.
Todos los parametros de este grupo son sélo de
lectura.
02.01 ESTADO ED Palabra de estado de las entradas digitales. -/ Pb
Ejemplo: 000001 = DI1 esta activada, DI2 a DI6
estan desactivadas.
Bit Nombre Valor |Informacién
0 DI1 1 La entrada digital DI1 esta activada.
0 La entrada digital DI1 esta desactivada.
1 DiI2 1 La entrada digital DI2 esta activada.
0 La entrada digital DI2 esta desactivada.
2 DI3 1 La entrada digital DI3 esta activada.
0 La entrada digital DI3 esta desactivada.
3 Di4 1 La entrada digital D14 esta activada.
0 La entrada digital D14 esta desactivada.
4 DI5 1 La entrada digital DI5 esta activada.
0 La entrada digital DI5 esta desactivada.
5 DI6 1 La entrada digital DI6 esta activada.
0 La entrada digital DI6 esta desactivada.
6 SIN USAR
0b000000... Palabra de estado de entradas digitales 1=1/-
0b111111
02.02 ESTADO SR Estado de la salida de relé. -/ Pb
Bit Nombre Valor |Informacién
0 RO1 1 La salida de relé RO1 esta energizada.
0 La salida de relé RO1 esta desenergizada.
1 SIN USAR
3 SIN USAR

0b000...0b111

Palabra de estado de salida de relé
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N.°  Bit/Nombre/Valor/ | Descripcion Predet/Tipo
Rango FbEq
(16b/32b)
02.03 ESTADO ESD Palabra de estado de las E/S digitales DIO1...3. -1 Pb
Ejemplo: 001 = DIO1 esta activada, DIO2 y DIO3
estan desactivadas.
Bit Nombre Valor |Informacién
0 DIO1 1 La entrada/salida digital DIO1 estéa activada.
0 La entrada/salida digital DIO1 esta desactivada.
1 DIO2 1 La entrada/salida digital DIO2 esta activada.
0 La entrada/salida digital DIO2 esta desactivada.
2 DIO3 1 La entrada/salida digital DIO3 esta activada.
0 La entrada/salida digital DIO3 esta desactivada.
3 SIN USAR
0b000...0b111 Palabra de estado de entrada salida digital 1=1/-
02.04 EA1 Muestra el valor de la entrada analégica Al1. -/ Real
El tipo se selecciona con el puente J1 de la unidad
de control JCU.
-11,000...11,000 V | Valor de la entrada analdgica Al1 en V o mA. 1000=1V
/mA /-
02.05 EA1ESCALADA Muestra el valor escalado de la entrada analdgica Al1. |-/ Real
Véanse los parametros 13.04 ESCALA MAX EA1y
13.05 ESCALA MIN EA1.
-32768,000... Valor escalado de la entrada analégica Al1. -/1000 =1
32768,000
02.06 EA2 Muestra el valor de la entrada analdgica Al2. -/ Real
El tipo se selecciona con el puente J2 de la unidad
de control JCU.
-11,000...11,000 V | Valor de la entrada analdgica Al2 en V o mA. 1000 =
1V/mA/-
02.07 EA2 ESCALADA Muestra el valor escalado de la entrada analégica Al2. | - / Real
Véanse los parametros 13.09 ESCALA MAX EA2 y
13.10 ESCALA MIN EA2.
-32768,000... Valor escalado de la entrada analdgica Al2. -/1000 =1
32768,000
02.08 SA1 Muestra el valor de la salida analégica AO1. -/ Real
0,000...22,700 mA | Valor de la salida analdégica AO1 en mA. 1000 =
TmA/-
02.09 SA2 Muestra el valor de la salida analégica AO2. -/ Real
-10,000...10,000 V | Valor de la salida analégica AO2 en V. 1000 =

1V/-
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N.°  Bit/Nombre/Valor/ | Descripcion Predet/Tipo
Rango FbEq
(16b/32b)
02.10 CW ABC Palabra de control para comunicacion por bus de -/ Pb
campo.
Log. = Combinacion légica (parametro de seleccion
de bit AND/OR). Par. = Parametro de seleccion.
Bit |Nombre Valor |Informacion Log. |Par.
0 PARO* 1 Parar conforme al modo de paro seleccionado por los 10.02,
parametros 70.02 EN1 MARCHA EXT1 o 70.03 EN2 10.03
MARCHA EXT1 o segun el modo de paro solicitado
(bits 2...6). OR
Nota: Las érdenes marcha y paro simultaneas dan
lugar a una orden de paro.
0 No se realiza ninguna accién.
1 MARCHA 1 Marcha.
Nota: Las 6rdenes marcha y paro simultaneas dan OR 10.02,
lugar a una orden de paro. 10.03
0 No se realiza ninguna accion.
2 MODO PAR |1 Desconexién de emergencia OFF2 (el bit O debe ser
EM OFF* 1): El convertidor se detiene cortando la fuente de
alimentacion del motor (los IGBT del inversor se
bloguean). El motor para por si solo. El convertidor AND _
solamente vuelve a arrancar con el siguiente flanco
ascendente de la sefial de marcha cuando la sefial
Permiso de marcha esta activada.
0 No se realiza ninguna accion.
3 MODO PAR |1 Emergencia OFF3 (el bit 0 debe ser 1). Parar dentro
EM STOP* del tiempo definido con 22.06 TIEMPO PARO
EMER. AND | -
0 No se realiza ninguna accion.
4 MODO PARO |1 Emergencia OFF1 (el bit 0 debe ser 1). Parar
OFF1 Zngﬁdo la rampa de deceleracién actualmente AND | 10.05
0 No se realiza ninguna accién.
5 MODO PARO |1 Parar siguiendo la rampa de deceleracion
RAMP* actualmente activa. -
0 No se realiza ninguna accién.
6 MODO PARO |1 El convertidor se para por si solo.
LIBRE* 0 No se realiza ninguna accion. -
7 PERMISO 1 Activar el permiso de inicio. AND _
MARCHA 0 Activar la inhabilitacion de marcha.
8 RESTAURAR |0 -> 1 |Restaurar fallos si existe un fallo activo. OR _
otro  |No se realiza ninguna accion.
(continuacion)
* Si todos los bits 2...6 del modo de paro son 0, el modo de paro es rampa. El paro por si solo (bit
6) tiene preferencia sobre el paro de emergencia (bits 2/3/4). El paro de emergencia cancela el
paro normal con rampa (bit 5).
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N.°  Bit/Nombre/Valor/ | Descripcion Predet/Tipo
Rango FbEq
(16b/32b)
02.10 CW ABC Palabra de control para comunicacion por bus de -/ Pb
campo.
Bit |Nombre [Valor [Informacién [Log. [Par.
(continuacion)
9 AVANCE 1 Activa la funcién de avance lento 1. OR -
LENTO 1™ To Funcion de avance lento 1 desactivada.
10 |AVANCE 1 Activa la funcién de avance lento 2. OR -
LENTO 2 0 Funcién de avance lento 2 desactivada.
1 ORDEN 1 Control por bus de campo habilitado. - -
REMOTA 0 Control por bus de campo inhabilitado.
12 |SAL RAMPAO (1 Forzar a cero la salida del generador de funcién de

rampa. El convertidor para en rampa (con los - -
limites de intensidad y tensién de CC aplicados).

0 No se realiza ninguna accion.
13 |MANT 1 Detener la rampa (retencion de la salida del
RAMPA generador de funcion de rampa). - -
0 No se realiza ninguna accion.
14 |ENRAMPAO (1 Forzar a cero la entrada del generador de funcién
de rampa. - -
0 No se realiza ninguna accion.
15 |SIN USAR
16 INH MARCHA |1 Activar inhibicién de marcha.
SoLIC 0 Sin inhibicion de marcha. - -
17 |CTRLLOCAL (1 Solicitar control local para Palabra de control. Se
utiliza cuando el convertidor se controla mediante
la herramienta de PC o el panel, o bien a través del
bus de campo local.
« Bus de campo local: Transferencia a control
local del bus de campo (control a través de - -
referencia o Palabra de control de bus de
campo). El bus de campo asume el control.
* Panel o herramienta de PC: Transferencia a
control local.
0 Solicitar control externo.
18 |REF LOCAL |1 Solicitar control local por bus de campo.
BC 0 Sin control local del bus de campo. B -
19... |SIN USAR
26

27 |SIN USAR
28... |B28...B31 cod

Bits de control libremente programables.

31 ctrl
** Se utiliza internamente para operaciones del modo de evacuacién y e inspeccioén.
0x0000000... Palabra de control de bus de campo. 1=1

OXFFFFFFF
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N.°  Bit/Nombre/Valor/ | Descripcion Predet/Tipo
Rango FbEq
(16b/32b)
02.11 | SWABC Palabra de estado de comunicacién por bus de -/ Pb
campo.
Bit |[Nombre Valor |Informacion
0 LISTO 1 El convertidor esta listo para recibir la orden de marcha.
0 El convertidor no esta listo.
1 ENABLED 1 Sefal de permiso de marcha externa recibida.
0 Sefial de permiso de marcha externa no recibida.
2 FUNCIONA |1 El convertidor estad modulando.
MIENTO 0 El convertidor no estd modulando.
3 REF EN 1 Funcionamiento normal activado. El convertidor esta en funciona-
FUNCIONAM miento y sigue la referencia proporcionada.
0 Funcionamiento normal desactivado; El convertidor no sigue las referen-
cias dadas (por ejemplo, estd modulando durante la magnetizacion).
4 PARO EM 1 Sefial de emergencia OFF2 activa.
(OFF2) 0 Sefial de emergencia OFF2 inactiva.
5 PARO EM 1 Sefial de paro de emergencia OFF3 (paro con rampa) activa.
(OFF3) 0 Paro de emergencia OFF3 est4 inactivo.
6 CONF INH 1 Inhibicién de marcha activa.
MARCHA 0 Inhibicién de marcha inactiva.
7 ALARMA 1 Hay una alarma activa. Véase el capitulo Analisis de fallos.
0 No hay alarma activa.
8 EN PUNTO (1 El convertidor esta en el punto de consigna.
CONSIG 0 El convertidor no ha alcanzado el punto de consigna.
9 LIMITE 1 Funcionamiento limitado por el limite de par (cualquier limite de par).
0 Funcionamiento dentro de los limites de par.
10... [SIN USAR
1
12 BC LOCAL |1 Control local mediante bus de campo activo.
0 Control local mediante bus de campo inactivo.
13 VELOC 1 El convertidor ha alcanzado la velocidad cero.
CERO 0 El convertidor no ha alcanzado el limite de velocidad cero.
(continuacién)
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N.°  Bit/Nombre/Valor/ | Descripcion Predet/Tipo
Rango FbEq
(16b/32b)
02.11 | SWABC Palabra de estado de comunicacion por bus de -/ Pb
campo.
Bit [Nombre [Valor [Informacién
(continuacién)
14 REV ACT 1 El convertidor funciona en direccion de retroceso.
0 El convertidor funciona en direccion de avance.
15 SIN USAR
16 FALLO 1 Fallo activo. Véase el capitulo Analisis de fallos.
0 No hay fallo activo.
17 PANEL LOCAL 1 El control local esta activo, es decir, el convertidor se controla
mediante una herramienta de PC o un panel de control.
0 Control local inactivo.
18... |SIN USAR
26
27 SOLICITAR CTRL (1 Palabra de control solicitada desde el bus de campo.
0 Palabra de control no solicitada desde el bus de campo.
28... |B28 COD EST... Bits de estado programables (a menos que hayan sido fijados por el perfil
31 B31 COD EST utilizado). Véanse los parametros 50.08...50.11 y el Manual del usuario
del adaptador de bus de campo.

0x00000000... Palabra de estado principal del bus de campo. 1=1
OxFFFFFFFF
02.12 | REF1 ABC Referencia de bus de campo escalada 1. Véase el |0/ INT32
parametro 50.04 SEL MOD REF1 ABC.
-2147483647... Referencia de bus de campo escalada 1. -/1=1
2147483647
02.13 | REF2 ABC Referencia de bus de campo escalada 2. Véase el |0/ INT32
parametro 50.05 SEL MOD REF2 ABC.
-2147483647... Referencia de bus de campo escalada 2. -/1=1
2147483647
02.14 | ESTADO ED FEN Estado de las entradas digitales de las interfaces -/ Pb

de encoder FEN-xx en las ranuras 1y 2 de opcio-
nes del convertidor. Ejemplos:

000001 (01h) = DI1 de FEN-xx, en la ranura 1, acti-
vada; todas las demas desactivadas.

000010 (02h) = DI2 de FEN-xx, en la ranura 1, acti-
vada; todas las demas desactivadas.

010000 (10h) = DI1 de FEN-xx, en la ranura 2, acti-
vada; todas las demas desactivadas.

100000 (20h) = DI2 de FEN-xx, en la ranura 2, acti-
vada; todas las demas desactivadas.

0b000000... Estado de entrada digital FEN-xx. 1=1/-
0b111111
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N.°  Bit/Nombre/Valor/ | Descripcion Predet/Tipo
Rango FbEq
(16b/32b)
02.15 CWABCRTU Palabra de control interna del convertidor recibida a |-/ Pb
través de la interfaz del bus de campo integrado.
Log. = Combinacion légica (p. €j., parametro de
seleccion AND/OR del bit); Par. = Parametro de
seleccion.
Bit |[Nombre Valor |Informacion Log. Par.
0 PARO* 1 Parar conforme al modo de paro seleccionado por los 10.02,
parametros 70.02 EN1 MARCHA EXT1 o 70.03 EN2 10.03
MARCHA EXT1 o segln el modo de paro solicitado
(bits 2...6). OR
Nota: Las 6rdenes marcha y paro simultdneas dan
lugar a una orden de paro.
0 No se realiza ninguna accion.
1 MARCHA 1 Marcha.
Nota: Las 6rdenes marcha y paro simultdneas dan 10.02,
lugar a una orden de paro. OR 10.03
0 No se realiza ninguna accion.
2 MODO PAR |1 Desconexion de emergencia OFF2 (el bit 0 debe ser
EM OFF* 1): El convertidor se detiene cortando la fuente de
alimentacion del motor (los IGBT del inversor se
bloquean). El motor para por si solo. El convertidor
solamente vuelve a arrancar con el siguiente flanco AND -
ascendente de la sefial de marcha cuando la sefial
Permiso de marcha est4 activada.
0 No se realiza ninguna accion.
3 MODO PAR |1 Emergencia OFF3 (el bit 0 debe ser 1). Parar dentro
EM STOP* del tiempo definido con 22.06 TIEMPO PARO EMER. | AND -
0 No se realiza ninguna accion.
4 MODO PARO |1 Emergencia OFF1 (el bit 0 debe ser 1). Parar siguiendo
OFF1* la rampa de deceleracién actualmente activa. AND | 10.05
0 No se realiza ninguna accion.
5 MODO PARO |1 Parar siguiendo la rampa de deceleracion
RAMP* actualmente activa. -
0 No se realiza ninguna accion.
6 MODO PARO |1 El convertidor se para por si solo.
LIBRE* 0 No se realiza ninguna accion.
7 PERMISO 1 Activar el permiso de inicio. AND
MARCHA 0 Activar la inhabilitacion de marcha.
8 RESTAURAR |0 -> 1 |Restaurar fallos si existe un fallo activo. OR
otro No se realiza ninguna accion.
(continuacion)
* Si todos los bits 2...6 del modo de paro son 0, el modo de paro es rampa. El paro por si solo (bit 6)
tiene preferencia sobre el paro de emergencia (bits 2/3/4). El paro de emergencia cancela el paro
normal con rampa (bit 5).
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N.°

Bit/Nombre/Valor/
Rango

Descripcion Predet/Tipo
FbEq
(16b/32b)

02.15 CW ABC RTU

Palabra de control interna del convertidor recibidaa |-/ Pb
través de la interfaz del bus de campo integrado.

Bit [Nombre [Valor [Informacién [Log. [Par.
(continuacién)
9 AVANCE 1 Activa la funcion de avance lento 1. OR -
LENTO 1™ 0 Funcién de avance lento 1 desactivada.
10 AVANCE 1 Activa la funcién de avance lento 2. OR -
LENTO 2% 0 Funcién de avance lento 2 desactivada.
11 ORDEN 1 Control de bus de campo integrado habilitado. - -
REMOTA 0 Control de bus de campo integrado deshabilitado.
12 SAL RAMPA |1 Forzar a cero la salida del generador de funcién de
0 rampa. El convertidor para en rampa (con los limites - -
de intensidad y tension de CC aplicados).
0 No se realiza ninguna accion.
13 MANT 1 Detener la rampa (retencion de la salida del
RAMPA generador de funcion de rampa). - —
0 No se realiza ninguna accion.
14 EN RAMPA O (1 Forzar a cero la entrada del generador de funcién de
rampa. - -
0 No se realiza ninguna accion.
15 SIN USAR
16 INHMARCHA |1 Activar inhibicién de marcha.
SOLIC 0 Sin inhibicién de marcha. - -
17 CTRL LOCAL |1 Solicitar control local para Palabra de control.
Se utiliza cuando el convertidor se controla mediante
la herramienta de PC o el panel, o bien a través del
bus de campo local.
» Bus de campo local: Transferir al control local del
bus de campo (control a través de referencia o - -
palabra de control del bus de campo). El bus de
campo integrado asume el control.
* Panel o herramienta de PC: Transferencia a control
local.
0 Solicitar control externo.
18 REF LOCAL |1 Solicitar control local por bus de campo.
BC 0 Sin control local del bus de campo. - B
19... |SIN USAR
26
27 SIN USAR
g? 23:3"'831 cod Bits de control libremente programables.

** Se utiliza internamente para operaciones del modo de evacuacion y e inspeccion.

0x00000000...
OXFFFFFFFF

Palabra de control de bus de campo integrado. 1=1
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N.°  Bit/Nombre/Valor/ | Descripcion Predet/Tipo
Rango FbEq
(16b/32b)
02.16 | SW ABC RTU Palabra de estado para comunicacién de bus de -/ Pb
campo integrado.
Bit |[Nombre Valor |Informacion
0 LISTO 1 El convertidor esta listo para recibir la orden de marcha.
0 El convertidor no esta listo.
1 ENABLED 1 Sefal de permiso de marcha externa recibida.
0 Sefial de permiso de marcha externa no recibida.
2 FUNCIONAMIENTO 1 El convertidor estd modulando.

0 El convertidor no estd modulando.

3 REF EN FUNCIONAM |1 Funcionamiento normal activado. El convertidor esta en
funcionamiento y sigue la referencia proporcionada.

0 Funcionamiento normal desactivado; El convertidor no sigue
las referencias dadas (por ejemplo, estd modulando durante la
magnetizacién).

4 PARO EM (OFF2) 1 Sefial de emergencia OFF2 activa.

0 Sefial de emergencia OFF2 inactiva.

5 PARO EM (OFF3) 1 Sefial de paro de emergencia OFF3 (paro con rampa) activa.

0 Paro de emergencia OFF3 esta inactivo.

6 CONF INH MARCHA |1 Inhibicién de marcha activa.

0 Inhibicién de marcha inactiva.

7 ALARMA 1 Hay una alarma activa. Véase el capitulo Andlisis de fallos.

0 No hay alarma activa.

8 EN PUNTO CONSIG 1 El convertidor esta en el punto de consigna.

0 El convertidor no ha alcanzado el punto de consigna.

9 LIMITE 1 Funcionamiento limitado por el limite de par (cualquier limite de
par).
0 Funcionamiento dentro de los limites de par.
10... |SIN USAR
11
12 BC LOCAL 1 El control local del bus de campo integrado esta activo.

0 El control local del bus de campo integrado esta inactivo.
13 VELOC CERO 1 El convertidor ha alcanzado la velocidad cero.

0 El convertidor no ha alcanzado el limite de velocidad cero.
(continuacion)
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N.°  Bit/Nombre/Valor/ | Descripcion Predet/Tipo
Rango FbEq
(16b/32b)
02.16 | SW ABC RTU Palabra de estado para comunicacién de bus de -/ Pb
campo integrado.

Bit [Nombre [Valor [Informacion

(continuacion)

14 |REVACT 1 El convertidor funciona en direccion de retroceso.

0 El convertidor funciona en direccién de avance.

15 SIN USAR

16 |FALLO 1 Fallo activo. Véase el capitulo Analisis de fallos.

0 No hay fallo activo.

17 | PANEL LOCAL 1 El control local esta activo, es decir, el convertidor se
controla mediante una herramienta de PC o un panel de
control.

0 Control local inactivo.

18... |SIN USAR

26

27 |SOLICITARCTRL |1 Palabra de control solicitada desde el bus de campo.

0 Palabra de control no solicitada desde el bus de campo.

28... |B28 COD EST... Bits de estado programables (a menos que hayan sido fijados

31 |B31 por el perfil utilizado). Véanse los parametros 50.08...50.11y el

Manual del usuario del adaptador de bus de campo.
0x00000000... Palabra de estado principal del bus de campo. 1=1
OxFFFFFFFF

02.17 | REF1 ABC RTU Referencia de bus de campo integrado 1. 0/ Real
-2147483647... Referencia de bus de campo integrado 1. 1=1
2147483647
02.18 | REF2 ABC RTU Referencia de bus de campo integrado 2. 0/ Real
-2147483647... Referencia de bus de campo integrado 2. 1=1
2147483647
02.80 EXT DIO STATUS Estado de las entradas/salidas digitales ampliadas |-/ Pb
DIO1...DIOA4. Ejemplo: 0000001001 = DIO1 y DIO4
estan activadas, DIO2 y DIO3 estan desactivadas.
Nota: Si se instala una extension FIO-01, esta
sefial indica el estado de su entrada/salida digital.
0x0000...0xFFFF | Estado de las entradas/salidas digitales ampliadas. |1 =
02.81 EXT RO STATUS Estado de las salidas de relé ampliadas. 1 =EXT |-/ Pb
RO esta energizada. Ejemplo: 010 = EXT RO2 esta
energizada.
Nota: Si se instala una extensiéon FIO-01, esta
sefial indica el estado de las salidas de su relé.
0x0000...0xFFFF | Estado de las entradas/salidas digitales ampliadas. | 1 =1
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N.°  Bit/Nombre/Valor/ | Descripcion Predet/Tipo
Rango FbEq
(16b/32b)
I
03 VALORES DE Control de velocidad, control de par y otros valores.
CONTROL
03.01 SPEEDREF INT Muestra la referencia de velocidad interna, en rpm. | 0,00 rpm/
Real
-30000,00... Referencia de velocidad interna, en rpm. 100 =1 rpm
30000,00 rpm
03.02 | SPEEDREF EXT Muestra la referencia de velocidad externa. 0,00 rpm/
Real
-30000,00... Referencia de velocidad externa, en rpm. 100 = 1 rpm
30000,00 rpm
03.03 | SPEEDREF ACT Muestra la referencia de velocidad actual. 0,00 rpm/
Real
-30000,00... Referencia de velocidad actual, en rpm. 100 =1 rpm
30000,00 rpm
03.04 | FILT ERROR VELOC | Muestra el valor de velocidad filtrada. 0,00 rpm/
Este valor es la diferencia entre la referencia de la | Real
velocidad actual (par. 03.03) y la referencia de velo-
cidad interna (par. 03.07).
-30000,00... Velocidad filtrada, en rpm. -/100 =
30000,00 rpm 1rpm
03.05 | MEM PAR FRENADO | Muestra el valor de par almacenado cuando se 0,0%/
emite la orden de cierre del freno mecanico. Real
-1000,0...1000,0% | Valor de par guardado, en porcentaje. 10=1%
03.06 | ORDEN FRENADO | Muestra el estado de la orden de conexién/desco- | Cerrar/
nexion del freno. enum
0 = Cerrar. 1 = Abrir.
Para el control de conexion/desconexion del freno,
conecte esta sefial a una salida de relé (o a una
salida digital). Véase el apartado Control de freno
mecanico en la pagina 7149.
Cerrar El freno esta cerrado. 0
Abierto El freno esta abierto. 1
03.07 | MOT CONTACT Para el control del contactor del motor, conecte esta | Abrir/ enum
CTRL sefial a una salida de relé o a una salida digital.
Abrir El valor de control del contactor de motor es 0
abierto.
Cerrar El valor de control del contactor de motor es 1
cerrado.
03.08 | EN RAMP REF VEL | Muestra la entrada de la rampa de la referencia de | 0,00 rpm/
velocidad utilizada. Real
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N.°  Bit/Nombre/Valor/ | Descripcion Predet/Tipo
Rango FbEq
(16b/32b)
-30000,00... Referencia de velocidad utilizada, en rpm. 100 =1 rpm
30000,00 rpm
03.09 | PAR COMP ACEL Muestra la salida del par de compensacion de la 0,0%!/ Real
aceleracion.
-1600,0...1600,0% | Par de compensacion de aceleracion, en porcentaje | 10 = 1%/ -
05 VALORES CTRL | Senales para supervisar las funciones de control
LIFT del elevador.
05.01 SWLIFT Palabra de estado de control del elevador. -/ Pb
Bit [Nombre Valor |Informacion
0 |SPEED1ACT |1 Velocidad1 (parametro 80.10) es la referencia de
velocidad actual usada por el elevador.
0 Velocidad1 (parametro 80.70) no es la referencia de
velocidad actual usada por el elevador.
1 |LEVELING ACT |1 Vel nivelado (parametro 80.717) es la referencia de
velocidad actual usada por el elevador.
0 Vel nivelado (parametro 80.77) no es la referencia de
velocidad actual usada por el elevador.
2 |RELEVELING |1 Vel renivelado (parametro 80.13) es la referencia de
ACT velocidad actual usada por el elevador.
0 Vel renivelado (parametro 80.73) no es la referencia
de velocidad actual usada por el elevador.
3 |MEDIUM SPD |1 Vel media (parametro 80.74) es la referencia de
ACT velocidad actual usada por el elevador.
0 Vel media (parametro 80.74) no es la referencia de
velocidad actual usada por el elevador.
4 |NOMINAL SPD |1 Vel nominal (parametro 72.07) es la referencia de
ACT velocidad actual usada por el elevador.
0 Vel nominal (parametro 72.07) no es la referencia de
velocidad actual usada por el elevador.
5 INSPECT SPD 1 Vel inspeccion (parametro 80.15) es la referencia de
ACT velocidad actual usada por el elevador.
0 Vel inspeccion (parametro 80.75) no es la referencia de
velocidad actual usada por el elevador.
6 BRK SLIP ALARM |1 El freno se esta deslizando mientras el motor no esta en
marcha.
0 El freno no se esta deslizando (no hay activa ninguna alarma
BRAKE SLIP).
7 EVAC SPD ACT |1 Vel evacuacion (parametro 80.76) es la referencia de
velocidad actual usada por el elevador.
0 Vel evacuacion (parametro 80.76) no es la referencia de
velocidad actual usada por el elevador.
(continuacion)
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N.°

Bit/Nombre/Valor/ | Descripcion Predet/Tipo
Rango FbEq
(16b/32b)
Bit [Nombre [valor [Informacién
(continuacién)
8 SPEED2 ACT 1 Velocidad2 (parametro 80.77) es la referencia de velocidad
actual usada por el elevador.
0 Velocidad2 (parametro 80.77) no es la referencia de velocidad
actual usada por el elevador.
9 SPEED3 ACT 1 Velocidad3 (parametro 80.78) es la referencia de velocidad
actual usada por el elevador.
0 Velocidad3 (parametro 80.78) no es la referencia de velocidad
actual usada por el elevador.
10 |RDY CLS 1 Preparado para cerrar el contactor de alimentacion. La
SPLYCONT funcién Safe Torque Off esta inactiva.
0 No preparado para cerrar el contactor de alimentacion.
La funcion Safe Torque Off esta activa.
11 |INSPECT MODE |1 El modo de inspeccion se activa con el parametro
SEL 10.84 MODO INSPECCION.
0 El modo de inspeccién no esta activo.
12 |EVAC MODE ACT |1 El modo de evacuacion se activa con el parametro
10.81 MODO EVACUACION.
0 El modo de evacuacion no esta activo.
13 |TORQPRVOK |1 La prueba de par es correcta.
0 La prueba de par no ha sido correcta durante el intento
de marcha previo.
14 |JOGGING 1 El modo de avance lento del convertidor esta activo.
ACTIVE 0 El modo de avance lento del convertidor no esta activo.
15 |LVL TIME OVER |1 La funcion de paro de tiempo extra de nivelado se
activa en el transcurso del ultimo recorrido.
0 La funcion de paro de tiempo extra de nivelado no esta
activa.

0x0000...0xFFFF

Palabra de estado de control del elevador. 1=1
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N.°  Bit/Nombre/Valor/ | Descripcion Predet/Tipo

Rango FbEq
(16b/32b)

05.02 SW FALLOS LIFT Palabra de estado de fallo del elevador con bits de |-/ Pb

fallo.

Bit Nombre Valor |Informacion

0 SPEED MATCH 1 El error de velocidad es mayor que el definido con el
parametro 81.02 SPD STD DEV LVL en régimen
estacionario o el definido con el parametro 87.03
SPD RMP DEV LVL en el estado de rampa y ha
transcurrido el retardo definido con el parametro
81.04 SPEED MATCH DLY.

0 El error de velocidad esta dentro de los limites defini-
dos (no hay activo ningun fallo SPEED MATCH).

1 TORQUE PROVE 1 El convertidor no pudo proporcionar el par suficiente
durante una secuencia de prueba de par.

0 Prueba del par llevada a cabo con éxito o prueba de
par deshabilitada (no hay activo ningun fallo de
TORQUE PROVE).

2 BRAKE SLIP 1 El freno se desliz6 mientras tenia lugar una secuen-
cia de prueba de par.

0 No se detectd deslizamiento de freno durante la
prueba de par (no hay activo ningun fallo BRAKE
SLIP).

3 MOTOR STALL 1 81.07STALL SPEED LIM,y el tiempo definido con el
parametro 87.08 STALL FAULT DLY han transcu-
rrido.

No hay activo ningun fallo MOTOR STALL.
SIN USAR

9 SOBREINTENSIDAD |1 La corriente de salida ha superado el limite interno.

0 La corriente esta dentro del margen del limite interno.

10 SOBRETENSION 1 Tension de CC del circuito intermedio excesiva.

0 La tension de CC del circuito intermedio es sufi-
ciente.

1 SUBTENSION 1 Tension de CC del circuito intermedio insuficiente.

0 La tension de CC del circuito intermedio es sufi-
ciente.

12 FALLO EXTERNO 1 Fallo en el dispositivo externo.

0 No hay fallo en el dispositivo externo.

13 SIN USAR

0x0000...0xFFFF Palabra de estado de fallo del elevador con bits de |1 =1

fallo.

05.03 VEL SELECIONADA -/ Real
-32768,00... Referencia de velocidad del elevador. -/ 100 =1 m/s
32768,00 m/s

05.04 VEL ACTUALLIFT | Muestra la velocidad actual del elevador en m/s. -/ Real
-32768,00... Velocidad actual del elevador. -/100 =1 m/s

32768,00 m/s
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N.°  Bit/Nombre/Valor/ | Descripcion Predet/Tipo
Rango FbEq
(16b/32b)
05.05 REF.VEL.LIFT Muestra la referencia de velocidad con forma y -/ Real
rampa, en m/s.
-32768,00... Referencia de velocidad del elevador. -/100 =1 m/s
32768,00 m/s
05.06 DIST.NIVELADO Muestra la distancia recorrida por el elevador -/ Real
durante la nivelacion.
-32768,00... Distancia actual recorrida por el elevador. -/100=1m
32768,00 m
05.07 DIST.PLANTAS Muestra la distancia entre dos plantas. -/ Real
-32768,00... Distancia entre dos plantas -/100=1m
32768,00 m
05.08 DIR EVACUACION Muestra la direccion de la carga mas ligera medida |-/ enum
durante una evacuacion automatica.
ABAJO La evacuacion es en direccién hacia abajo. 0
ARRIBA La evacuacion es en direccion hacia arriba. 1
05.09 CONTADOR INICIOS | Muestra el numero de veces que se ha encendido |-/ Real
el convertidor, por ejemplo al encenderse/apa-
garse.
0...2147483647 Contador de encendido del convertidor. 1=1
05.10 CONTADOR Muestra el nimero de veces que el elevador se -/ Real
ERRORES puso en marcha o desplazd entre plantas.
0...2147483647 Contador de inicios del convertidor. 1=1
05.11 MAX.CorrienteACC | Muestra la corriente de pico en aceleracion. -/ Real
-32768,0... Corriente de pico en aceleracion. 10=1A
32768,0 A
05.12 MAX.CorrienteDEC | Muestra la corriente de pico en deceleracion. -/ Real
-32768,0... Corriente de pico en deceleracion. 10=1A
32768,0 A
05.13 RESET Restaura el contador de inicios y el contador de TERMI-
CONTADORES errores del elevador. NADO /
enum
TERMINADO La restauracion de los contadores del elevador ha |0
terminado.
START UP CNT Se ha restaurado el contador de inicios del parame- | 1
tro 05.09 CONTADOR INICIOS.
TRIP COUNTER Se ha restaurado el contador de inicios del parame- | 2

tro 05.70 CONTADOR ERRORES.
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N.°  Bit/Nombre/Valor/ | Descripcion Predet/Tipo
Rango FbEq
(16b/32b)

[
06 ESTADO DRIVE | Cddigos de estado del convertidor.

06.01 | CODIGO ESTADO 1 | Palabra de estado 1 del convertidor. -/ Pb

Bit Nombre Valor |Informacién

0 LISTO 1 El convertidor esta listo para recibir la orden de
marcha.

0 El convertidor no esta listo.

1 ENABLED 1 Sefal de permiso de marcha externa recibida.

0 Sefal de permiso de marcha externa no recibida.

2 EN MARCHA 1 El convertidor ha recibido la orden de marcha.

0 El convertidor no ha recibido la orden de marcha.

3 FUNCIONAMIENTO |1 El convertidor esta modulando.

0 El convertidor no esta modulando.
4 PARO EM (OFF2) 1 Sefal de emergencia OFF2 activa.
0 Sefial de emergencia OFF2 inactiva.

5 PARO EM (OFF3) 1 Sefial de paro de emergencia OFF3 (paro con
rampa) activa.

0 Paro de emergencia OFF3 esta inactivo.

6 CONF INH 1 Inhibicién de marcha activa.

MARCHA 0 Inhibicion de marcha inactiva.
7 ALARMA 1 Hay una alarma activa. Véase el capitulo Analisis
de fallos.
0 Sin alarma.
8 SIN USAR
9 BC LOCAL 1 Control local mediante bus de campo activo.
0 Control local mediante bus de campo inactivo.

10 FALLO 1 Hay un fallo activo. Véase el capitulo Anélisis de
fallos.

0 Sin fallos.

11 PANEL LOCAL 1 El control local esta activo, es decir, el convertidor
se controla mediante una herramienta de PC o un
panel de control.

0 Control local inactivo.

12 NoEnFallo 1 Sin fallos.

0 Hay un fallo activo. Véase el capitulo Anélisis de
fallos.

13 ChopFrenoActivo 1 El chopper de frenado estd modulando.

0 El chopper de frenado no estd modulando.

14...15 |SIN USAR

0x0000...0xFFFF Palabra de estado 1 1=1
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N.°  Bit/Nombre/Valor/ | Descripcion Predet/Tipo
Rango FbEq
(16b/32b)
06.02 | CODIGO ESTADO 2 | Palabra de estado 2 del convertidor. -/ Pb

Bit Nombre Valor |Informacion

0 MARCHA ACT 1 Orden de marcha del convertidor activa.

0 Orden de marcha del convertidor inactiva.

1 PARO ACT 1 Orden de paro del convertidor activa.

0 Orden de paro del convertidor inactiva.

2 RELE LISTO 1 Listo para funcionar: sefial de permiso de marcha activa, sin
fallos, sefial de paro de emergencia inactiva, sin inhibicion de la
marcha de identificacion.

0 No esta listo para funcionar.

3 MODULANDO 1 Modulando: IGBT controlados, es decir, el convertidor esta EN
FUNCIONAMIENTO.

0 Sin modulacién: IGBT no controlados.

4 REF EN 1 Funcionamiento normal activado. En marcha. El convertidor

FUNCIONAM sigue las referencias dadas.

0 Funcionamiento normal desactivado; el convertidor no sigue la
referencia proporcionada (p. €j., el convertidor estd modulando
en la fase de magnetizacion).

5 AVANCE LENTO* (1 Funcién de avance lento 1 o 2 activa.

0 Funcion de avance lento inactiva.

6 OFF1 1 Sefial de paro de emergencia OFF1 activa.

0 Sefial de paro de emergencia OFF1 inactiva.

7 SIN USAR

8 SIN MASC INH 1 Inhibicién de marcha no enmascarable activa.

MAR 0 Sin inhibicién de marcha (no enmascarable).

9 REL CARG 1 Relé de carga cerrado.

CERRADO 0 Relé de carga abierto.

10 PARO ACT 1 La funcion Safe Torque Off esta activa. Véase el parametro
46.05 DIAGNOSTICO PARO.

0 La funcion Safe Torque Off esta inactiva.

1 SIN USAR

12 EN RAMPA 0 1 Se fuerza a cero la entrada del generador de la funcién de rampa.

0 Funcionamiento normal.

13 MANT RAMPA 1 Se mantiene la salida del generador de la funcién de rampa.

0 Funcionamiento normal.

14 SAL RAMPA 0 1 Se fuerza a cero la salida del generador de la funcién de rampa.

0 Funcionamiento normal.

15 DATA LOGGER 1 El registrador de datos del convertidor esta activado y no se ha

ON disparado.

0 El registrador de datos del convertidor esta desactivado o su
tiempo posterior al disparo no ha transcurrido aun. Véase el
Manual del usuario de DriveStudio.

* Se utiliza internamente para operaciones del modo de evacuacion e inspeccion.

0x0000...0xFFFF

Palabra de estado 2
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N.°  Bit/Nombre/Valor/ | Descripcion Predet/Tipo
Rango FbEq
(16b/32b)
06.03 [ EST CTRL VELOC Palabra de estado de control de velocidad. -/ Pb
Bit Nombre Valor |Informacion
0 VELOC ACT |1 Velocidad actual negativa.
NEG
1 VELOC CERO |1 La velocidad actual ha alcanzado la velocidad cero.
2 SIN USAR
3 EN PUNTO 1 La diferencia entre la velocidad actual y la referencia de
CONSIG velocidad sin rampa se encuentra dentro de la ventana de
velocidad.
4 BAL ACTIVE |1 Equilibrado de salida del regulador de velocidad activo.
5...15 [SIN USAR
0x0000...0xFFFF Estado de control de velocidad 1=1
06.04 | CODIGO LIMITE 1 Palabra de limite 1. -/ Pb
Bit |[Nombre Valor |Informacion
0 LIM PAR 1 El par del convertidor esta limitado por el control del motor

(control de subtension, control de sobretension, control de
intensidad, control del angulo de carga o control de par
maximo).

Limite de par minimo de salida del regulador de velocidad

1 LIMPAR MIN

N

CTLV activo.

2 LIMPARMAX |1 Limite de par maximo de salida del regulador de velocidad
CTLV activo.

3...6 |SIN USAR

7 SUPPL 1 La potencia de salida del convertidor esta limitada porque
POWER LIM falta una fase de la alimentacion.

8...15|SIN USAR

0x0000...0xFFFF | Palabra limite 1 1=1
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N.°  Bit/Nombre/Valor/ | Descripcion Predet/Tipo
Rango FbEq
(16b/32b)
06.05 | ESTADO LIM PAR Palabra de estado de limitacion del regulador de -/ Pb

par

Bit Nombre

Valor |Informacién

0 SUBTENSION 1 Subtensién de CC en el circuito intermedio. *

1 SOBRETENSION 1 Sobretension de CC en el circuito intermedio. *
2 PAR MINIMO 1 Limite minimo de la referencia de par activo.*

3 PAR MAXIMO 1 Limite maximo de la referencia de par activo.*

4 INTENS INTERNA |1 Hay un limite de intensidad activo en el inversor.

Los bits 8...11 definen este limite.

5 ANGULO CARGA 1 Solo para motor de imanes permanentes: limite
de angulo de carga activo, por lo que el motor no

puede producir mas par.

6 EXTRAC MOTOR 1 Solo para motor asincrono: limite de par de
arranque del motor activo, por lo que el motor no

puede producir mas par.

7 SIN USAR
8 TERMICO 1 Bit 4 = 0: La intensidad de entrada esté limitada
por el limite térmico del circuito de potencia. Bit
4 = 1: La intensidad de salida esta limitada por el
limite térmico del circuito de potencia.
INTENS SOA 1 Limite de intensidad de salida del inversor activo. **

10 INTENS USUARIO

N

Limite de intensidad de salida maxima del
inversor activo. Este limite se define con el
parametro 20.02 INTENSIDAD MAX. **

1 TERMICO IGBT

intensidad de salida del inversor.

1 El valor de intensidad térmica calculado limita la

12...15|SIN USAR

* Solo uno de los bits 0...3 puede estar activo simultaneamente. El bit suele indicar el
limite que se ha excedido primero.
** Solo uno de los bits 9...11 puede estar activo simultaneamente. El bit suele indicar el
limite que se ha excedido primero.

0x0000...0xFFFF | Estados de limites de par. 1=1
I
08 ALARMAS Y Sefales que contienen informacion de alarmas y
FALLOS fallos.
08.01 FALLO ACTIVO Muestra el cédigo de fallo del dltimo fallo activo. -/ enum
0...65535 Codigo de fallo 1=1/-
08.02 ULTIMO FALLO Muestra el cadigo de fallo del penultimo fallo activo. | -/ enum

0...2147483647

Cadigo de fallo

1=1/-
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N.°  Bit/Nombre/Valor/ | Descripcion Predet/Tipo
Rango FbEq
(16b/32b)

08.03 TIEMP FALLO ALTO | Muestra la fecha (en tiempo real o desde que se -/ INT32
conecto la alimentacion) en la que tuvo lugar el fallo
activo, en formato dd.mm.aa (= dia.mes.afo).

0... Numero de dias. -/1=1
2147483647 dias

08.04 TIEMP FALLO BAJO | Muestra la fecha (en tiempo real o desde que se -/ INT32
conecté la alimentacioén) en la que tuvo lugar el fallo
activo, en formato hh.mm.ss (horas.minutos.segun-
dos).

00.00.00... Tiempo (en horas.minutos.segundos) -/11=1
2147483647

08.05 BufferAlarmat Registrador de alarmas 1. Acerca de las posibles |-/ Pb
causas y soluciones, véase el capitulo Anélisis de
fallos.

o
-

Alarma
ParAperturaFreno
FrenoNoCerrado
FREN NO ABIERTO
PAR SEG OFF
CAMBIO MODO STO
TEMP MOTOR
DESCONEXION EMERG
PERMISO MARCHA
MARCHA ID

PARO EMERGENCIA
10 SIN USAR

11 SOBRE TEMP RES
12 SOBRE TEMP BC

13 EXCESO TEMP DISP
14 SOBRE TEMP INT
15 EXC TM MOD CHOP

O N[O O | W N| = O

©

0x0000...0xFFFF Registrador de alarmas 1 1=1/-
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N.°  Bit/Nombre/Valor/ | Descripcion Predet/Tipo
Rango FbEq
(16b/32b)
08.06 BufferAlarma2 Registrador de alarmas 2. Acerca de las posibles |-/ Pb
causas y soluciones, véase el capitulo Analisis de
fallos.
Bit Alarma
0 EXCES TEMP IGBT
1 COMUN BUS CAMPO
2 SIN USAR
3 SUPERVISION EA
4 SIN USAR
5 SIN DATOS MOTOR
6 FalloEncoder
7..9 |SINUSAR
10 FalloEmulEncoder
11 FalloTempFen
12 FrecMaxEncoder
13 ErrorRefEncoder
14 ErrorResolver
15 CABLE GEN PULSOS
0x0000...0xFFFF Registrador de alarmas 2 1=1/-
08.07 BufferAlarma3 Registrador de alarmas 3. Acerca de las posibles |-/ Pb
causas y soluciones, véase el capitulo Analisis de
fallos.
Bit Alarma
0..2 SIN USAR
3 COMUN PS
4 RESTAURAR
5 CUR MEAS CALIB
6 AJUS AUTOM FASES
7 FALLO TIERRA
8 SIN USAR
9 VALOR NOM MOTOR
10 SIN USAR
11 BLOQUEO
12...14 [SIN USAR
15 REALIM VELOCIDAD
0x0000...0xFFFF Registrador de alarmas 3 1=1/-
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N.°  Bit/Nombre/Valor/ | Descripcion Predet/Tipo
Rango FbEq
(16b/32b)
08.08 BufferAlarma4 Registrador de alarmas 4. Acerca de las posibles |-/ Pb
causas y soluciones, véase el capitulo Analisis de
fallos.
Bit Alarma
0 PERD COMUN OPCION
1 SOLUTION ALARM
2.5 SIN USAR
6 PROT. SET PASS
7.8 SIN USAR
9 BusDCnoCargado
10...15 |SIN USAR
0x0000...0xFFFF Registrador de alarmas 4 1=1/-
08.09 BufferAlarma5 Registrador de alarmas 5. Acerca de las posibles |-/ Pb
causas y soluciones, véase el capitulo Anélisis de
fallos.
Bit Alarma
0..15 |SIN USAR
0x0000...0xFFFF Registrador de alarmas 5 1=1/-
08.10 BufferAlarma6 Registrador de alarmas 6. Acerca de las posibles |-/ Pb
causas y soluciones, véase el capitulo Anélisis de
fallos.
Bit Alarma
0...1 SIN USAR
2 LOW VOLT MOD CON
3..9 SIN USAR
10 BR DATA
11 ENC NO POS OFFS
12 PERD FASE RED
13 PERDIDA UP
14 SIN USAR
15 AUTOTUNE
0x0000...0xFFFF | Registrador de alarmas 6 1=1/-
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N.°  Bit/Nombre/Valor/ | Descripcion Predet/Tipo

Rango FbEq

(16b/32b)
08.11 CODIGO ALARMA 1 | Palabra de alarma 1. Acerca de las posibles causas |-/ UINT32
y soluciones, véase el capitulo Andlisis de fallos.

Bit Alarma

0 ParAperturaFreno

1 FrenoNoCerrado

2 FREN NO ABIERTO

3 PAR SEG OFF

4 CAMBIO MODO STO

5 TEMP MOTOR

6 DESCONEXION EMERG

7 PERMISO MARCHA

8 MARCHA ID

9 PARO EMERGENCIA

10 SIN USAR

11 SOBRE TEMP RES

12 SOBRE TEMP BC

13 EXCESO TEMP DISP

14 SOBRE TEMP INT

15 EXC TM MOD CHOP

0x0000...0xFFFF | Cédigo de alarma 1. 1=1/-
08.12 CODIGO ALARMA 2 | Palabra de alarma 2. Acerca de las posibles causas |-/ UINT32

y soluciones, véase el capitulo Anélisis de fallos.

Bit Alarma

0 EXCES TEMP IGBT

1 COMUN BUS CAMPO
2 SIN USAR

3 SUPERVISION EA

4 SIN USAR

5 SIN DATOS MOTOR
6 FalloEncoder

7.9 |[SINUSAR

10 FalloEmulEncoder

11 FalloTempFen

12 FrecMaxEncoder

13 ErrorRefEncoder

14 ErrorResolver

15 CABLE GEN PULSOS

0x0000...0xFFFF | Cadigo de alarma 2.
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N.°  Bit/Nombre/Valor/ | Descripcion Predet/Tipo

Rango FbEq

(16b/32b)

08.13 CODIGO ALARMA | Palabra de alarma 3. Acerca de las posibles causas |-/ UINT32

3 y soluciones, véase el capitulo Andlisis de fallos.

Bit Alarma

0..2 SIN USAR

3 COMUN PS

4 RESTAURAR

5 CUR MEAS CALIB

6 AJUS AUTOM FASES

7 FALLO TIERRA

8 SIN USAR

9 VALOR NOM MOTOR

10 SIN USAR

11 BLOQUEO

12...14 |SIN USAR

15 REALIM VELOCIDAD

0x0000...0xFFFF | Codigo de alarma 3. 1=1/-

08.14 CODIGO ALARMA 4 | Palabra de alarma 4. Acerca de las posibles causas |-/ UINT32
y soluciones, véase el capitulo Anélisis de fallos.

Bit Alarma

PERD COMUN OPCION
SOLUTION ALARM

.5 SIN USAR

PROT. SET PASS

.8 SIN USAR
BusDCnoCargado
0...15 [SIN USAR

afofN[o ][ a]o

0x0000...0xFFFF | Codigo de alarma 4. 1=1/-

08.15 CODIGO ALARMA 5 | Palabra de alarma 5. Acerca de las posibles causas |-/ UINT32
y soluciones, véase el capitulo Anélisis de fallos.

Bit Alarma
0...15 [SIN USAR

0x0000...0xFFFF Cadigo de alarma 5. 1=1/-




212 Parametros

N.°  Bit/Nombre/Valor/ | Descripcion Predet/Tipo
Rango FbEq
(16b/32b)
08.16 CODIGO ALARMA 6 | Palabra de alarma 6. Acerca de las posibles causas |-/ UINT32
y soluciones, véase el capitulo Andlisis de fallos.
Bit Alarma
0...1 SIN USAR
2 LOW VOLT MOD CON
3...9 |SINUSAR
10 BR DATA
11 ENC NO POS OFFS
12 PERD FASE RED
13 PERDIDA UP
14...15 |SIN USAR
0x0000...0xFFFF | Cédigo de alarma 6. 1=1/-
09 INIFO SISTEMA Modelo de convertidor, version del programa e
informacién de ocupacion de las ranuras de opcion.
09.01 TIPO CONV Muestra el tipo de aplicacion del convertidor. -1 INT32
0...65535 Tipo de inversor 1=1
09.02 | ID ESPEC CONV Muestra el tipo de inversor del convertidor. -1 INT32
El valor depende del convertidor.
0...65535 Tipo de inversor 1=1
09.03 | ID FIRMWARE Muestra el nombre del firmware. P. ej., UMFL. -1/ Pb
1=1
09.04 | VER FIRMWARE Muestra la version del paquete de firmware insta- |-/ Pb
lado en el convertidor, p. €j., 0x1510. 1=1
09.05 | FIRMWARE P Muestra la versién del parche de firmware del con- |-/ Pb
vertidor. 1=1
0...4294967295 Version del parche de firmware 1=1
09.10 | VERLOG INTERNA | Muestra la versién de la l6gica presente en la inter- |-/ Pb
faz de la unidad de potencia. -/1=1
09.11 | NOMBRE SLOT1 Muestra el nombre de VIE en la ranura 1. -/ Real
1=
09.12 | VERSION SLOT1 Muestra la versién de VIE en la ranura 1. -/ Real
1=
09.13 | NOMBRE SLOT2 Muestra el nombre de VIE en la ranura 2. -/ Real
1=
09.14 | VERSION SLOT2 Muestra la versién de VIE en la ranura 2. -/ Real

1=
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N.°  Bit/Nombre/Valor/ | Descripcion Predet/Tipo
Rango FbEq
(16b/32b)
09.20 | RANURA OPCION 1 | Muestra el tipo de médulo opcional instalado en la | SIN
ranura de opcion 1. OPCION/
INT32
SIN OPCION No se ha detectado ningiin médulo. 0
SIN COMUNIC Se ha detectado la pérdida de comunicacién entre | 1
el convertidor y un médulo.
DESCONOCIDO Se ha detectado un médulo desconocido. 2
FEN-01 Se ha detectado un médulo FEN-01. 3
FEN-11 Se ha detectado un médulo FEN-11. 4
FEN-21 Se ha detectado un médulo FEN-21. 5
FI10-01 Se ha detectado un médulo FIO-01. 6
FIO-11 Se ha detectado un médulo FIO-11. 7
FPBA-01 Se ha detectado un médulo FPBA-01. 8
FPBA-02 Se ha detectado un médulo FPBA-02. 9
FCAN-01 Se ha detectado un médulo FCAN-01. 10
FDNA-01 Se ha detectado un médulo FDNA-01. 11
FENA-01 Se ha detectado un médulo FENA-01. 12
FENA-02 Se ha detectado un médulo FENA-02. 13
FLON-01 Se ha detectado un médulo FLON-01. 14
FRSA-00 Se ha detectado un médulo FRSA-01. 15
FMBA-01 Se ha detectado un médulo FMBA-01. 16
FFOA-01 Se ha detectado un médulo FFOA-01. 17
FFOA-02 Se ha detectado un médulo FFOA-02. 18
FSEN-01 Se ha detectado un médulo FSEN-01. 19
FEN-31 Se ha detectado un modulo FEN-31. 20
F10-21 Se ha detectado un médulo FIO-21. 21
FSCA-01 Se ha detectado un médulo FSCA-01. 22
FSEA-21 Se ha detectado un médulo FSEA-01. 23
09.21 | RANURA OPCION 2 | Muestra el tipo de médulo opcional instalado en la | SIN
ranura de opcién 2. Véase 09.20 RANURA OPCION/
OPCION 1. INT32
09.22 | RANURA OPCION 3 | Muestra el tipo de médulo opcional instalado en la | SIN
ranura de opcion 3. Véase 09.20 RANURA OPCION/
OPCION 1. INT32
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Grupos de parametros 10...99

N.°  Bit/Nombre/Valor/ | Descripcion Predet/Tipo
Rango FbEq
(16b/32b)
10 MARCHA/PARO | Selecciones de fuente de limites de mar-
chal/paro/direccion, ralentizacion y tope.
10.01  FUNC MARCHA Selecciona la fuente de las 6rdenes de marchay |IN1F IN2R/
EXT1 paro del control externo. enum
Nota: Este parametro no puede cambiarse mien-
tras el convertidor estda en marcha.
Not sel Sin fuente seleccionada. 0
En1 La fuente de las érdenes de marcha y paro se 1
selecciona con el parametro 70.02 EN1 MARCHA
EXT1. La marcha y el paro se controlan del modo
siguiente:
Par. 10.02 |Orden
0->1 Marcha
1->0 Paro
3 hilos La fuente de las 6rdenes de marcha y paro se 2
selecciona con los parametros 70.02 EN1 MAR-
CHA EXT1y 710.03 EN2 MARCHA EXT1. La mar-
chay el paro se controlan del modo siguiente:
Par. 70.02 |Par. 10.03 |Orden
0->1 1 Marcha
Cualquiera [1->0 Paro
Cualquiera |0 Paro
FBA La marcha y el paro se controlan desde el origen |3
seleccionado con el parametro 72.04 FB CW
USED.
IN1 F IN2R La fuente seleccionada con 70.02 EN1 MARCHA |4

EXT1 es la sefial de marcha en avance, la fuente
seleccionada con 710.03 EN2 MARCHA EXT1 es la
sefial de marcha en retroceso.

Par. 10.02 |Par. 10.03 |Orden

0 0 Paro

1 0 Marcha en avance
0 1 Marcha retroceso
1 1 Paro
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Bit/Nombre/Valor/
Rango

Descripcioén

Predet/Tipo
FbEq
(16b/32b)

IN1S IN2DIR

La fuente seleccionada con 70.02 EN1 MARCHA
EXT1 es la sefial de marcha (0 = paro, 1 = mar-
cha), la fuente seleccionada con 70.03 EN2 MAR-
CHA EXT1 es la sefal de direccion (0 = avance,

1 = retroceso).

5

PANEL

Control de marcha y paro desde el panel.

BCI

La marcha y el paro se controlan desde el parame- | 7

tro 02.15 CW ABC RTU.

10.02

EN1 MARCHA
EXT1

Orden de marcha ascendente.
Este parametro es sélo de lectura.

DIt/
Puntero de bit

Puntero de bit: CONST o PUNTERO (véase Térmi-
nos y abreviaturas en la pagina 183).

-/1=1

10.03

EN2 MARCHA
EXT1

Orden de marcha descendente.
Este parametro es sélo de lectura.

ED 2/
Puntero de bit

Puntero de bit: CONST o PUNTERO (véase Térmi-
nos y abreviaturas en la pagina 183).

-/1=1

10.04

PERMISO MARCHA

Selecciona la fuente para la sefial de permiso de
marcha.

1 = Permiso de marcha.

Si se desconecta esta sefial, el convertidor no se
pone en marcha, o se detiene si estd en marcha.
Nota: Este parametro no puede cambiarse mien-
tras el convertidor esta en marcha.

C.True/
Puntero de bit

Puntero de bit: CONST o PUNTERO (véase Térmi-
nos y abreviaturas en la pagina 183).

-11=1

10.05

PARO EM OFF1

Selecciona la fuente para el paro de emergencia
OFF1. 0 = OFF1 activo: El convertidor se detiene
en el tiempo de deceleracion activo. Véase el apar-
tado Paro de emergencia en la pagina 169.

Nota: Este parametro no puede cambiarse mien-
tras el convertidor esta en marcha.

True/
Puntero de bit

Puntero de bit: CONST o PUNTERO (véase Térmi-
nos y abreviaturas en la pagina 183).

-11=1

10.06

RETARDO INICIO

Define la demora para el inicio de la modulacion.
El contactor entre el convertidor y el motor se cie-
rra en este momento. La sefial 03.07 MOT CON-
TACT CTRL se puede usar para controlar el
contactor del motor.

100 ms/
Real

0...1000 ms

Tiempo de retardo

1=1ms
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N.©  Bit/Nombre/Valor/ | Descripcién Predet/Tipo
Rango FbEq
(16b/32b)
10.07 TIEMPO MAGN CC | Define el tiempo de magnetizacion por CC cons- | 500 ms/
tante. Tras la orden de arranque, el convertidor Real
premagnetiza de forma automatica el motor en el
momento establecido.
Para asegurar una plena magnetizacion del motor,
este valor puede ajustarse al mismo valor que la
constante de tiempo del rotor o a un valor superior.
Si no conoce el valor, utilice la regla practica indi-
cada en la tabla siguiente:
Potencia nominal | Tiempo de magnetizacién
del motor constante
<1 kW >50a 100 ms
1a10 kW >100 a 200 ms
10 a 200 kW > 200 a 1000 ms
200 a 1000 kW | > 1000 a 2000 ms
Nota: Este parametro no puede cambiarse mien-
tras el convertidor esta en marcha.
0...10000 ms Tiempo de magnetizacion CC. 1=1ms
10.80 HabilitacionLift Selecciona la fuente para la sefial de permiso de | C.TRUE/
marcha. Puntero de bit
1 = Permiso de marcha
Si se desconecta la sefial de permiso de marcha,
el convertidor no se pondra en marcha o, si esta en
marcha, se detendra.
Nota: Este parametro no puede cambiarse mien-
tras el convertidor esta en marcha.
Puntero de bit: CONST o PUNTERO (véase Térmi-
nos y abreviaturas en la pagina 183).
10.81 MODO Selecciona la fuente para habilitar/deshabilitar el C.FALSE/
EVACUACION modo de evacuacion. Puntero de bit

1 = Modo de evacuacién habilitado.

0 = Modo de evacuacién deshabilitado.

El modo de evacuacion se utiliza para una opera-
cion de rescate de la cabina en caso de fallo del
moédulo de alimentacién. Para mas informacion,
véase el apartado Operacién de rescate en la
pagina 173.

Puntero de bit: CONST o PUNTERO (véase Térmi-
nos y abreviaturas en la pagina 183).
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Bit/Nombre/Valor/
Rango

Descripcioén

Predet/Tipo
FbEq
(16b/32b)

10.82 EVACUACION

AUTO

Selecciona el modo de evacuaciéon manual o auto-
matico.

DISABLED/
enum

DISABLED

Modo de evacuaciéon manual habilitado.

0

AUTOMATICO

Modo de evacuacion automatico habilitado. En
este modo, el convertidor mide la direcciéon de la
carga mas ligera y selecciona la direccién de eva-
cuacion como corresponda.

1

RECOMENDADO

El convertidor almacena en memoria no volatil la
direccion de la carga ligera al iniciar cada marcha.

10.83 LIMITE FC PLANTA

Selecciona la fuente desde la cual el programa de
control del elevador lee la sefial del interruptor de
final de carrera de planta. Esta sefial se activa
cuando el elevador alcanza cualquiera de las plan-
tas y cuando se presiona cualquiera de los inte-
rruptores de final de carrera de planta. 1 = El
elevador ha alcanzado la posicion de planta. 0 = El
elevador no esta en la posicion de planta.

C.FALSE/
Puntero de bit

Puntero de bit: CONST o PUNTERO (véase Térmi-
nos y abreviaturas en la pagina 183).

10.84 MODO
INSPECCION

Selecciona la fuente para habilitar/deshabilitar el
modo de inspeccion.

1 = Modo de inspeccién habilitado.

0 = Modo de inspeccion deshabilitado.

Al habilitar el modo de inspeccién también se habi-
litan los parametros 70.85 INSPECCION SUBIR e
10.86 INSPECCION BAJAR. Para mas informa-
cion, véase el apartado Modo de inspeccion en la
pagina 135.

C.FALSE/
Puntero de bit

Puntero de bit: CONST o PUNTERO (véase Térmi-
nos y abreviaturas en la pagina 183).

10.85 INSPECCION

SUBIR

Selecciona la fuente para arrancar el elevador en
direccion ascendente cuando el modo de inspec-
cién esta habilitado con el parametro 70.84 MODO
INSPECCION.

1 = El elevador se pone en marcha en direccion
ascendente.

0 = El elevador no se mueve en direccién ascen-
dente.

C.FALSE/
Puntero de bit

Puntero de bit: CONST o PUNTERO (véase Térmi-
nos y abreviaturas en la pagina 183).
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N.°©  Bit/Nombre/Valor/ | Descripcién Predet/Tipo
Rango FbEq
(16b/32b)
10.86 INSPECCION Selecciona la fuente para arrancar el elevador en | C.FALSE/
BAJAR direccion descendente cuando el modo de inspec- | Puntero de bit
cion esta habilitado con el parametro 10.84 MODO
INSPECCION.
1 = El elevador se pone en marcha en direccion
descendente.
0 = El elevador no se mueve en direccidon descen-
dente.
Puntero de bit: CONST o PUNTERO (véase Térmi-
nos y abreviaturas en la pagina 183).
10.87 CWLIFT Palabra de control del elevador para control de bus | 0x0000/
de campo. UINT32
Bit Nombre Valor |Informacién
0 START UP 1 Orden de marcha del convertidor activa en direccién
ascendente.
0 Orden de marcha del convertidor inactiva en direccién
ascendente.
1 START DOWN |1 Orden de marcha del convertidor activa en direccién
descendente.
0 Orden de marcha del convertidor inactiva en direccién
descendente.
2 INSPECT 1 El modo de inspeccion esta habilitado en la direccion
START UP ascendente.
0 El modo de inspeccion esta deshabilitado en la direccion
ascendente.
3 INSPECT 1 El modo de inspeccion esta habilitado en la direccion
START DN descendente.
0 El modo de inspeccion esta deshabilitado en la direccion
descendente.
4 SEL VEL REF1 |1 El bit de seleccién de velocidad 1 esta habilitado.
0 El bit de seleccién de velocidad 1 esta deshabilitado.
5 SEL VEL REF2 |1 El bit de seleccién de velocidad 2 esta habilitado.
0 El bit de seleccién de velocidad 2 esta deshabilitado.
6 SEL VEL REF3 |1 El bit de seleccién de velocidad 3 esta habilitado.
0 El bit de seleccién de velocidad 3 esta deshabilitado.
7 PERMISO 1 La sefial de permiso de marcha esta activa.
MARCHA 0 La sefial de permiso de marcha esta inactiva.
8 RESET 1 La sefial de restauracion de fallos esta activa.
FALLOS 0 La sefial de restauracion de fallos esta inactiva.
9...15 |SIN USAR
0x0000...0xFFFF | Palabra de control. -/1=1
10.88 CorrEvaRecoLimit | Define el limite de intensidad de evacuacion reco- | 10%/ Real
mendado.
0...100% Limite de intensidad de evacuacion. 1=1
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N.°  Bit/Nombre/Valor/ | Descripcién Predet/Tipo
Rango FbEq
(16b/32b)
10.89 DIR EVAC REC Muestra la direccion de evacuacion recomendada. | AVANCE/
enum
AVANCE Direccion de avance 0
BACKWARD Direccion de retroceso 1
12 E/S DIGITAL Ajustes para las entradas y salidas digitales, y para
la salida de relé.
12.01  CONF ESD1 Selecciona si DIO1 se utiliza como entrada o como | Entrada/
salida digital. enum
Salida DIO1 se utiliza como salida digital. 0
Entrada DIO1 se utiliza como entrada digital. 1
12.02 CONF ESD2 Selecciona si DIO2 se utiliza como entrada o salida | Salida/
digital o bien como entrada de frecuencia. enum
Salida DIO2 se utiliza como salida digital. 0
Entrada DIO2 se utiliza como entrada digital. 1
Entrada frec DIO2 se utiliza como entrada de frecuencia. 2
12.03 CONF ESD3 Selecciona si DIO3 se utiliza como entrada o salida | Salida/
digital o bien como salida de frecuencia. enum
Salida DIO3 se utiliza como salida digital. 0
Entrada DIO3 se utiliza como entrada digital. 1
Salida Frec DIO3 se utiliza como salida de frecuencia. 3
12.04 PUNTERO SAL Selecciona una sefal del convertidor para conec- | C.False/

ESD1

tarse a la salida digital DIO1 (si 12.071 CONF ESD1
esta ajustado a Salida).

Véase el parametro 06.02 CODIGO ESTADO 2,
bit 2.

Puntero de bit

Puntero de bit: CONST o PUNTERO (véase Térmi-
nos y abreviaturas en la pagina 183).

12.05

PUNTERO SAL
ESD2

Selecciona una sefal del convertidor para conec-
tarse a la salida digital DIO2 (si 712.02 CONF ESD2
esta ajustado a Salida).

Véase el parametro 06.02 CODIGO ESTADO 2,
bit 3.

LISTO
Puntero de bit

LISTO Parametro 06.07 CODIGO ESTADO 1, bit 0.
ENABLED Parametro 06.07 CODIGO ESTADO 1, bit 1.
EN MARCHA Parametro 06.07 CODIGO ESTADO 1, bit 2.
FUNCIONA- Parametro 06.07 CODIGO ESTADO 1, bit 3.
MIENTO

FALLO Parametro 06.07 CODIGO ESTADO 1, bit 10.

NoEnFallo

Parametro 06.071 CODIGO ESTADO 1, bit 12.
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N.°©  Bit/Nombre/Valor/ | Descripcién Predet/Tipo
Rango FbEq
(16b/32b)
12.06 PUNTERO SAL Selecciona una sefal del convertidor para conec- | FALLO/
ESD3 tarse a la salida digital DIO3 (si 12.03 CONF ESD3 | Puntero de bit
esta ajustado a Salida).
Véase el parametro 06.07 CODIGO ESTADO 1,
bit 10.
Véase la descripcién en el parametro 1=1
12.05 PUNTERO SAL ESD2.
12.07 PUNTERO SAL SR1 | Selecciona la sefal del convertidor que se conecta | BRAKE CMD/
a la salida de relé RO1. Puntero de bit
Véase el parametro 03.06 VALORES DE CON-
TROL, bit 0.
BRAKE CMD Parametro 03.06 ORDEN FRENADO.
LISTO Parametro 06.07 CODIGO ESTADO 1, bit 0.
ENABLED Parametro 06.07 CODIGO ESTADO 1, bit 1.
EN MARCHA Parametro 06.07 CODIGO ESTADO 1, bit 2.
FUNCIONAMIENT | Parametro 06.07 CODIGO ESTADO 1, bit 3.
0
FALLO Parametro 06.071 CODIGO ESTADO 1, bit 10.
NoEnFallo Parametro 06.07 CODIGO ESTADO 1, bit 12.
12.08 MASCARAINVER | Invierte el estado de las entradas digitales indicado | 0b000000/
ED por 02.01 ESTADO ED. Por ejemplo, un valor de | UINT32
0b000100 invierte el estado de DI3 en la sefal.
Bit Nombre Valor |Informacién
0 INVERT DI1 1 La entrada digital DI1 esta desactivada
0 La entrada digital DI1 esta activada.
1 INVERT DI2 1 La entrada digital DI2 esta desactivada
0 La entrada digital DI2 esta activada.
2 INVERT DI3 1 La entrada digital DI3 esta desactivada
0 La entrada digital DI3 esta activada.
3 INVERT DI4 1 La entrada digital D14 esta desactivada.
0 La entrada digital D14 esta activada.
4 INVERT DI5 1 La entrada digital DI5 esta desactivada.
0 La entrada digital DI5 esta activada.
5 INVERT DI6 1 La entrada digital DI6 esta desactivada.
0 La entrada digital DI6 esta activada.
0b000000... Mascara de inversion de estado DI. 1=1/-

0b111111
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N.°  Bit/Nombre/Valor/ | Descripcién Predet/Tipo
Rango FbEq
(16b/32b)
12.09 DIO INVERT MASK | Invierte el estado de las entradas/salidas digitales | 0b000/
DIO1...3 segun indica 02.03 ESTADO ESD. UINT32
Por ejemplo, un valor de 0b001 invierte el estado
de DIO1 en la salida.
Bit Nombre Valor |Informacion
0 INVERT DIO1 1 La entrada/salida digital DIO1 esta desactivada
0 La entrada/salida digital DIO1 esta activada.
1 INVERT DIO2 1 La entrada/salida digital DIO2 esta desactivada.
0 La entrada/salida digital DIO2 esta activada.
2 INVERT DIO3 1 La entrada/salida digital DIO3 esta desactivada.
0 La entrada/salida digital DIO3 esta activada.
0b00O0 ... Ob111 Mascara de inversion de estado DIO. 1=1/-
12.80 EXT IO SEL Activa una ampliacién de E/S instalada en la ranura 2. Ninguno/
enum
Ninguno Ninguna ampliacion instalada en la ranura 2. 0
F10-01 Ampliacién FIO-01 instalada en la ranura 2. 1
12.81 EXT 10 DIO1 CONF | Selecciona si extension DIO1 se utiliza como una entrada | Entrada/
o una salida digital en un médulo de ampliacion de E/S enum
digitales FIO-01.
Entrada Extension DIO1 se utiliza como una entrada digital. 0
Salida Extension DIO1 se utiliza como una salida digital. 1
12.82 EXT 10 DIO2 CONF | Selecciona si extension DIO2 se utiliza como una entrada | Entrada/
o una salida digital en un médulo de ampliacion de E/S enum
digitales FIO-01.
Entrada Extension DIO2 se utiliza como una entrada digital. 0
Salida Extension DIO2 se utiliza como una salida digital. 1
12.83 EXT IO DIO3 CONF | Selecciona si extension DIO3 se utiliza como una entrada | Entrada/
o una salida digital en un médulo de ampliacion de E/S enum
digitales FIO-01.
Entrada Extension DIO3 se utiliza como una entrada digital. 0
Salida Extension DIO3 se utiliza como una salida digital. 1
12.84 EXT IO DIO4 CONF | Selecciona si extension DIO4 se utiliza como una entrada | Entrada/
o una salida digital en un médulo de ampliacion de E/S enum
digitales FIO-01.
Entrada Extension DIO4 se utiliza como una entrada digital. 0
Salida EXT DIO4 se utiliza como una salida digital. 1
12.85 EXT DIO1 OUT PTR | Selecciona la sefial del convertidor que se conecta a la C.False/
salida digital ampliada DIO1 (si 72.87 EXT 10 DIO1 CONF | pyntero de bit

esta ajustado a Salida).

Puntero de bit: CONST o PUNTERO (véase Términos y
abreviaturas en la pagina 183).
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N.°©  Bit/Nombre/Valor/ | Descripcién Predet/Tipo
Rango FbEq
(16b/32b)
12.86 EXT DIO2 OUT PTR | Selecciona la sefial del convertidor que se conectard ala | C.False/
salida digital ampliada EXT DIO2 (si 12.82 EXT 10 DIO2 | p;ntero de bit
CONF esta ajustado a Salida).
Puntero de bit: CONST o PUNTERO (véase Términos y
abreviaturas en la pagina 183).
12.87 EXT DIO3 OUT PTR | Selecciona la sefial del convertidor que se conectard ala | C.False/
salida digital ampliada EXT DIO3 (si 12.83 EXT 10 DIO3 | p;ntero de bit
CONF esta ajustado a Salida).
Puntero de bit: CONST o PUNTERO (véase Términos y
abreviaturas en la pagina 183).
12.88 EXT DIO4 OUT PTR | Selecciona la sefial del convertidor que se conectard ala | C.False/
salida digital ampliada EXT DIO4 (si 12.84 EXT 10 DIO4 | p;ntero de bit
CONF esta ajustado a Salida).
Puntero de bit: CONST o PUNTERO (véase Términos y
abreviaturas en la pagina 183).
12.89 EXT RO1 OUT PTR | Selecciona una sefial del convertidor para conectarla ala | C.False/
salida de relé RO1 EXT. Puntero de bit
Puntero de bit: CONST o PUNTERO (véase Términos y
abreviaturas en la pagina 183).
12.90 EXT RO2 OUT PTR | Selecciona una sefial del convertidor para conectarlaala | C.False/
salida de relé ampliada RO2 EXT. Puntero de bit

Puntero de bit: CONST o PUNTERO (véase Términos y
abreviaturas en la pagina 183).
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N.°  Bit/Nombre/Valor/ | Descripcién Predet/Tipo
Rango FbEq
(16b/32b)
13 ENTRADAS Ajustes de las entradas analdgicas.
ANALOG
13.01  TIEMPO FILT EA1 Define la constante de tiempo de filtro para la 0,000 s/ Real

entrada analogica Al1.

0,
% Sefial sin filtrar

<

100

63 /S Seal filtrada

— t

7
O=lIx(1-¢')

| = entrada de filtro (escaldn)

O = salida de filtro

t = tiempo

T = constante de tiempo de filtro
Nota: La sefial también se filtra debido al hardware
de interfaz de sefal (constante de tiempo de apro-
ximadamente 0,25 ms). No es posible modificarlo
con un parametro.

0,000...30,000 s | Constante de tiempo del filtro para la Al1. 1000=1s/-

13.02 MAXEA1 Define el valor maximo para la entrada analdgica | 10,000 V/ Real
Al1. El tipo se selecciona con el puente J1 de la
unidad de control JCU.

-11,000... Valor de entrada Al1 méximo. 1000=1Vo
11,000 V / mA /-
-22,000...
22,000 mA

13.03 MIN EA1 Define el valor minimo para la entrada analdgica -10,000 V/

Al1. El tipo se selecciona con el puente J1 de la Real
unidad de control JCU.

-11,000... Valor de entrada Al1 minimo. 1000=1Vo
11,000V / mA / -
-22,000...

22,000 mA
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N.°  Bit/Nombre/Valor/ | Descripcién Predet/Tipo
Rango FbEq
(16b/32b)
13.04 ESCALA MAXEA1 | Define el valor real que corresponde al valor 1500,000/
maximo de la entrada analégica definido con el Real

parametro 13.02 MAX EA1.

A Al (escalada)

13.04

1 | -
13.02 " AI(mA/V)

13.05

-32768,000... Valor real que corresponde al valor del -/1000 =1
32768,000 parametro 13.02.

13.05 ESCALAMIN EA1 | Define el valor real que corresponde al valor -1500,000/
minimo de la entrada analégica definido con el Real
parametro73.03 MIN EA1. Véase el parametro
13.04 ESCALA MAX EA1.

-32768,000... Valor real que corresponde al valor del parametro |-/ 1000 =1
32768,000 13.03.

13.06 TIEMPOFILT EA2 | Define la constante de tiempo de filtro para la 0,000 s/ Real
entrada analogica Al2. Véase el parametro 13.01
TIEMPO FILT EA1.

0,000...30,000 s | Constante de tiempo del filtro de la Al2. 1000=1s/-

13.07 MAXEA2 Define el valor maximo para la entrada analégica | 10,000/ V Real
Al2. El tipo se selecciona con el puente J2 de la
unidad de control JCU.

-11,000... Valor de entrada Al2 maximo. 1000=1Vo
11,000 V/ mA /-
-22,000...

22,000 mA
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N.°  Bit/Nombre/Valor/ | Descripcién Predet/Tipo
Rango FbEq
(16b/32b)
13.08 MIN EA2 Define el valor minimo para la entrada analégica -10,000 V/
Al2. El tipo se selecciona con el puente J2 de la Real
unidad de control JCU.
-11,000... Valor de entrada Al2 minimo. 1000=1Vo
11,000 V / mA /-
-22,000...
22,000 mA
13.09 ESCALA MAX EA2 | Define el valor real que corresponde al valor 100,000/ Real
maximo de la entrada analdgica definido con el
parametro 13.07 MAX EA2.
A Al (escalada)
13.09 r-----
|
|
|
|
13.08 ! -
| 13.07 " Al (MA/V)
|
|
|
|
—————— 13.10
-32768,000... Valor real que corresponde al valor del -/1000 =1
32768,000 parametro 13.07.
13.10 ESCALA MIN EA2 | Define el valor real que corresponde al valor -100,000/ Real
minimo de la entrada analdgica definido con el
parametro 73.08 MIN EA2. Véase el parametro
13.09 ESCALA MAX EA2.
-32768,000... Valor real que corresponde al valor del parametro |-/1000 =1
32768,000 13.08.
13.11 AJUSTE EA Activa la funcién de ajuste de Al. Sin accion/
Conecte la sefial a la entrada y seleccione la fun- | €num
cion de ajuste adecuada.
Sin accién El ajuste de Al no se activa. 0
Ajus min EA1 El valor actual de la sefial de la entrada analdgica |1

Al1 se ajusta como valor minimo para ésta, para-
metro 13.03 MIN EA1. El valor vuelve a ajustarse a
Sin accién automaticamente.




226 Parametros

Bit/Nombre/Valor/
Rango

Descripcion

Predet/Tipo
FbEq
(16b/32b)

Ajus max EA2

El valor actual de la sefal de la entrada analégica
Al1 se ajusta como valor maximo para ésta, para-
metro 713.02 MAX EA1. El valor vuelve a ajustarse
a Sin accion automaticamente.

2

Ajus min EA2

El valor actual de la sefial de la entrada analégica
Al2 se ajusta como valor minimo para ésta, para-
metro 73.08 MIN EA2. El valor vuelve a ajustarse a
Sin accién automaticamente.

Ajus méax EA2

El valor actual de la sefial de la entrada analégica
Al2 se ajusta como valor maximo para ésta, para-
metro 713.07 MAX EAZ2. El valor vuelve a ajustarse
a Sin accién automaticamente.

13.12

SUPERVISION EA

Selecciona el modo de reacciéon del convertidor
cuando se alcanza el limite de la sefial de entrada
analdgica. El limite se selecciona con el parametro
13.13 SUPERVIS EA ACT.

No / enum

No

No se realiza ninguna accion.

Fallo

El convertidor se dispara con un fallo SUPERVI-
SION EA.

Ref vel seg

El convertidor genera una alarma SUPERVISION
EA 'y ajusta la velocidad.
ADVERTENCIA: En caso de interrupcion
A de la comunicacién, verifique que es
seguro proseguir con el funcionamiento.

Ultima velocidad

El convertidor genera una alarma SUPERVISION
EA vy 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: En caso de interrupcion
A de la comunicacién, verifique que es
seguro proseguir con el funcionamiento.
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N.°  Bit/Nombre/Valor/ | Descripcién Predet/Tipo
Rango FbEq
(16b/32b)
13.13 SUPERVIS EAACT | Selecciona el limite de supervision de la sefial de | 0b0000 /
entrada analdgica. UINT32
Bit Nombre La supervision, seleccionada con el parametro 73.72
SUPERVISION EA, se activa si:
0 Al1<min. El valor de la sefal de Al1 es inferior al valor definido
mediante la ecuacion: par. 13.03 MIN EA1-0,5mAoV
1 Al1>max. El valor de la sefial de Al1 supera el valor definido mediante
la ecuacion: par. 13.02 MAX EA1 + 0,5 mAo V
2 Al2<min. El valor de la sefal de Al2 es inferior al valor definido
mediante la ecuacién: par. 73.08 MIN EA2 - 0,5 mA oV
3 Al2>min. El valor de la sefial de AI2 supera el valor definido mediante
la ecuacion: par. 13.07 MAXEA2 + 0,5 mAoV

Ejemplo: Si el valor del parametro se ajusta a 0010
(binario), se selecciona el bit 1 Al1>max.

0b0000 ... 0b1111 | Seleccion de supervision de sefal Al1/AI2. 1=1
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N.°  Bit/Nombre/Valor/ | Descripcién Predet/Tipo
Rango FbEq
(16b/32b)
15 SALIDAS Ajustes de las salidas analdgicas.
ANALOG
15.01 PUNTERO SA1 Selecciona la sefial del convertidor que se conecta | PCURRENT
a la salida analégica AO1. PERC /
Véase el parametro 07.05 INTENSIDAD PORC. Puntero de
valor

Puntero de valor (véase Términos y abreviaturas
en la pagina 783).

15.02 TIEMPO FILT SA1

Define la constante de tiempo de filtrado para la
salida analogica AO1.

0,
% Seidial sin filtrar

4
100
63 /= Setal filtrada
- t
x
O=1x(1-¢')

| = entrada de filtro (escalon)
O = salida de filtro

0,100 s/ Real

t = tiempo
0,000...30,000 s | Constante de tiempo de filtro para la AO1. 1000=1s/-
15.03 MAX SA1 Define el valor maximo para la salida analégica AO1. | 20,000 mA/
Real
0,000...22,700 mA | Valor maximo de la salida AO1. 1000 =1 mA/
15.04 MIN SA1 Define el valor minimo para la salida analégica AO1. | 4,000 mA/
Real

0,000...22,700 mA

Valor minimo de la salida AO1.

1000 =1mA/
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N.°  Bit/Nombre/Valor/ | Descripcién Predet/Tipo
Rango FbEq
(16b/32b)
15.05 ESCALA MAX SA1 | Define el valor real que corresponde al valor 100,000 / Real
maximo de la salida analdgica definido con el para-
metro 75.03 MAX SA1.
AO (mA)
A
1603 f —— —— —— -~
|
|
|
|
15.04 :
15.06 15.05 "AO (real)
AO (mA)
A
15.03 |
15.04 |
| |
15.05 15.06 A0 (real)
-32768,000... Valor real que corresponde al valor del -/1000 =1
32768,000 parametro 75.03.
15.06 ESCALA MIN SA1 Define el valor real que corresponde al valor 0,000/
minimo de la salida analégica definido con el para- | Real
metro 15.04 MIN SA1. Véase el parametro 15.05
ESCALA MAX SA1.
-32768,000... Valor real que corresponde al valor del -/1000 =1
32768,000 parametro 15.04.
15.07 PUNTERO SA2 Selecciona la sefial del convertidor que se conecta | PPORC VEL
a la salida analdgica AO2. ACTUAL /
Véase el parametro 07.02 PORC VEL ACTUAL. Puntero de
valor
Puntero de valor (véase Términos y abreviaturas
en la pagina 183).
15.08 TIEMPO FILT SA2 | Define la constante de tiempo de filtrado para la 0,100 s/
salida analégica AO2. Véase el parametro Real
15.02 TIEMPO FILT SA1.
0,000...30,000 s | Constante de tiempo de filtro para la AO2. 1000=1s/-
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N.°©  Bit/Nombre/Valor/ | Descripcién Predet/Tipo
Rango FbEq
(16b/32b)
15.09 MAX SA2 Define el valor maximo para la salida analégica AO2. | 10,000 V /
Real
-10,000...10,000 V | Valor maximo de la salida AO2. 1000=1V/-
15.10 MIN SA2 Define el valor minimo para la salida analégica -10,000 V/
AO2. Real
-10,000...10,000 V | Valor minimo de la salida AO2. 1000=1V /-
15.11 ESCALA MAX SA2 | Define el valor real que corresponde al valor 100,000 V /
maximo de la salida analégica definido con el para- | Real
metro 15.09 MAX SA2.
AO (V)
A
1509 f ——— - - - — -
|
|
|
|
15.10 1
15.12 15.11 "AO (real)
AO (V)
A
15.09 |
15.10 |
| |
15.12 15.11 A0 (real)
-32768,000... Valor real que corresponde al valor del -/1000 =1
32768,000 parametro 15.09.
15.12 ESCALAMIN SA2 | Define el valor real que corresponde al valor -100,000 V /
minimo de la salida analdgica definido con el para- | Real
metro 15.70 MIN SA2. Véase el parametro 15.11
ESCALA MAX SA2.
-32768,000... Valor real que corresponde al valor del parametro |-/ 1000 =1
32768,000 15.10.
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N.°

Bit/Nombre/Valor/
Rango

Descripcioén

Predet/Tipo
FbEq
(16b/32b)

16 SISTEMA

Ajustes del control local y del acceso a parametros,
restauracion de valores de parametros por defecto
y almacenamiento de parametros en memoria per-
manente.

16.01

BLOQUEO LOCAL

Selecciona la fuente para deshabilitar el control
local (boton Take/Release [tomar/liberar] de la
herramienta de PC, tecla LOC/REM del panel). 1 =
Control local desactivado. 0 = Control local acti-

vado.
asegurese de que no se requiera el panel

A de control para detener el convertidor.

ADVERTENCIA: Antes de su activacion,

C.False /
Puntero de bit

Puntero de bit: CONST o PUNTERO (véase Térmi-
nos y abreviaturas en la pagina 183).

16.02

BLOQUEO PARAM

Selecciona el estado del bloqueo de parametros.
El bloqueo evita el cambio de parametros.

Nota: Este parametro solamente puede ajustarse
después de introducir el codigo de acceso correcto
en el parametro 716.03 CODIGO ACCESO.

Abrir / enum

Blogueado

Bloqueado. Los valores de los parametros no pue-
den cambiarse desde el panel de control.

Abierto

El bloqueo esta abierto. Pueden cambiarse los
valores de los parametros.

No salvado

El bloqueo esta abierto. Pueden cambiarse los
valores de los parametros, pero los cambios no se
guardan cuando se desconecta la alimentacion.
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N.°

Bit/Nombre/Valor/
Rango

Descripcion

Predet/Tipo
FbEq
(16b/32b)

16.03 CODIGO ACCESO

Selecciona el cédigo de acceso para el bloqueo de
parametros (véase el parametro 76.02 BLOQUEO
PARAM).

Después de introducir 358 en este parametro
puede ajustarse el parametro 76.02 BLOQUEO
PARAM. El valor vuelve a 0 automaticamente.

Al introducir el cédigo de acceso de usuario (por
efecto, “10000000”) se habilita la escritura de los
parametros 716.712...16.14, que pueden usarse para
definir un nuevo cédigo de acceso de usuario y
seleccionar las acciones que deben evitarse.

Si se introduce un cddigo de acceso no valido se
cerrara el bloqueo de usuario si estuviera abierto,
es decir, no se podran escribir los parametros
16.12...16.14. Después de introducir el codigo,
compruebe que los parametros son sélo de lectura.

Nota: Debe modificar el cédigo de acceso de
usuario por defecto para mantener un nivel alto de
seguridad cibernética.

ilmportante! Guarde el codigo de acceso en un
lugar seguro. Ni siquiera ABB puede deshabilitar la
proteccion si se pierde el codigo.

Véase también el apartado Bloqueo de usuario
(pagina 162).

0/INT32

0...2147483647

Cadigo de acceso.

-11=1

16.04 RESTAURAR

Restaura los ajustes originales de la aplicacion, es

Hecho / enum

PARAM decir, los valores de fabrica de los parametros.
Nota: Este parametro no puede cambiarse mien-
tras el convertidor estda en marcha.
Hecho La restauracion se ha completado. 0
Restore defs Todos los parametros recuperan sus valores por 1
defecto, a excepcion de los datos del motor, los
resultados de la marcha de ID y los datos de confi-
guracion de bus de campo, del enlace de converti-
dor a convertidor y del encoder.
Restaurar Todos los parametros recuperan sus valores por 2
Totalmente defecto, incluidos los datos del motor, los resultados

de la marcha de ID y los datos de configuracion del
bus de campo y del encoder. La comunicacion de la
herramienta de PC esta interrumpida durante la res-
tauracion. La CPU del convertidor se reinicia tras
finalizar la restauracion.
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N.°  Bit/Nombre/Valor/ | Descripcién Predet/Tipo
Rango FbEq
(16b/32b)
16.05 GUARDAR PARAM | Guarda los valores validos de los parametros en la | Hecho / enum
memoria permanente. Véase también el apartado
Ajuste de los parametros en la pagina 184.
Hecho Guardado completado. 0
Guardar Se estan guardando los datos. 1
16.06 BORRAR PARAM Borra los valores validos de los parametros de la | Hecho / enum
memoria permanente. Véase también el apartado
Ajuste de los parametros en la pagina 184.
Hecho Se ha completado el borrado. 0
Borrando... Borrado en curso. 1
16.07 SEL CONJ Habilita la posibilidad de guardar y restaurar hasta |0/ enum
USUARIO 50 juegos personalizados de ajustes de parametros.
El juego que estaba en uso antes de desconectar
el convertidor sigue estandolo al volver a conectar
la alimentacion.
Nota:
» Cualquier cambio en los parametros que se
haya realizado tras cargar un juego de usuario
no se guarda de forma automatica en el juego
cargado. Los cambios se deben guardar
empleando este parametro.
« Este parametro no puede cambiarse mientras el
convertidor estd en marcha.
-1...1050 Seleccion de juego de usuario -/1
16.08 REGIS CONJ USU | Muestra el estado de los juegos de parametros de | N/A/
usuario (véase el parametro 76.07 SEL CONJ Pb
USUARIO).
Este parametro es solo de lectura.
N/A No hay ningun juego de usuario guardado. 0
Cargando Se ha cargado un juego de usuario. 1
Salvando Se ha guardado un juego de usuario. 2
En fallo Juego de parametros no valido o vacio. 4
Sel Set1 ES El juego de parametros de usuario 1 ha sido selec- | 8
cionado por los parametros 716.09y 16.10.
Sel Set2 ES El juego de parametros de usuario 2 ha sido selec- | 16
cionado por los parametros 716.09y 16.10.
Sel Set3 ES El juego de parametros de usuario 3 ha sido selec- | 32
cionado por los parametros 716.09y 16.10.
Sel Set4 ES El juego de parametros de usuario 4 ha sido selec- | 64

cionado por los parametros 716.09y 16.10.
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Bit/Nombre/Valor/
Rango

Descripcion

Predet/Tipo
FbEq
(16b/32b)

Sel Set1 Par

Se ha cargado el juego de parametros de usuario 1
empleando el parametro 76.07.

128

Sel Set2 Par

Se ha cargado el juego de parametros de usuario 2
empleando el parametro 76.07.

256

Sel Set3 Par

Se ha cargado el juego de parametros de usuario 3
empleando el parametro 16.07.

512

Sel Set4 par

Se ha cargado el juego de parametros de usuario 4
empleando el parametro 16.07.

1024

16.09 SEL ES CNJ U BAJ

Junto con el parametro 76.70 SEL ES CNJ U ALT,
selecciona el juego de parametros de usuario
cuando el parametro 716.07 SEL CONJ USUARIO
se ajusta a /O mode. El estado de la fuente defi-
nida con este parametro y con el parametro 76.70
selecciona el juego de parametros de usuario, del
modo siguiente:

Estado de la
fuente

definida con
el par. 16.09

Estado de la
fuente

definida con
el par. 16.10

Juego de
parametros
de usuario
seleccionado

FALSE FALSE Juego 1

TRUE FALSE Juego 2

FALSE TRUE Juego 3

TRUE TRUE Juego 4

C.False /
Puntero de bit

Puntero de bit: CONST o PUNTERO (véase Térmi-
nos y abreviaturas en la pagina 183).

16.10 SEL ES CNJUALT

Véase el parametro 76.09 SEL ES CNJ U BAJ.

C.False /
Puntero de bit

Puntero de bit: CONST o PUNTERO (véase Térmi-
nos y abreviaturas en la pagina 183).

16.11 BASE TIEMPO Selecciona qué fuente de reloj de tiempo real FB_D2D_

PRIO adopta el convertidor como reloj de tiempo real MMI /
maestro. Algunas selecciones especifican varios enum
origenes en orden de prioridad.

FB_D2D_MMI Bus de campo (prioridad mas alta); interfaz hom- |0
bre-maquina (panel de control o PC).

FB Solamente Solo bus de campo. 4

MMI_FB_D2D Interfaz hombre-maquina (panel de control o PC) |6
(prioridad mas alta); bus de campo; enlace entre
convertidores.

MMI Solament Solo interfaz hombre-maquina (panel de controlo |7

PC).
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Bit/Nombre/Valor/
Rango

Descripcioén

Predet/Tipo
FbEq
(16b/32b)

Interno

No se utilizan origenes externos como reloj de
tiempo real maestro.

8

16.12

CODIGO USUARIO

(Se puede escribir cuando el bloqueo de usuario
esta abierto)

Para modificar el codigo de acceso de usuario
actual, introduzca un nuevo codigo en este para-
metro asi como 76.73 CONFIRMA CODIGO. Una
alarma permanecera activa hasta que se confirme
el nuevo cadigo de acceso. Para cancelar la modi-
ficacion del cédigo de acceso, cierre el bloqueo de
usuario sin confirmarlo. Para cerrar el bloqueo,
introduzca un cédigo de acceso no valido en el
parametro 716.03 CODIGO ACCESO, o desconecte
y vuelva a conectar la alimentacion.

Véase también el apartado Bloqueo de usuario
(pagina 162).

0/INT32

0...2147483647

Nuevo cédigo de acceso de usuario.

-11=1

16.13

CONFIRMA
CODIGO

(Se puede escribir cuando el bloqueo de usuario
esta abierto)

Confirma el nuevo cddigo de acceso de usuario
introducido en 76.72 CODIGO USUARIO.

0/INT32

0...2147483647

Confirmacion del nuevo cédigo de acceso de usua-
rio.

-/1=1
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N.°  Bit/Nombre/Valor/ | Descripcién Predet/Tipo
Rango FbEq
(16b/32b)
16.14 FUNCION (Se puede escribir cuando el bloqueo de usuario 0x0000/ Pb
BLOQUEO esta abierto)
Selecciona las acciones o funcionalidades que no
se veran afectadas por el bloqueo de usuario.
Nétese que los cambios realizados sélo son efecti-
vos cuando el bloqueo de usuario esta cerrado.
Véase el parametro 16.03 PASSCODE.
Nota: Le recomendamos seleccionar todas las
acciones y funcionalidades a no ser que la aplica-
cién requiera otra cosa.
Bit Nombre Informacion
0 FREEZE PAR 1 = Se inhibe el cambio de estado de bloqueo del
LOCK parametro, es decir, el codigo de acceso 358 no tiene
ningun efecto
1 FILE 1 = Carga de archivos en el convertidor inhibida. Esto se
DOWNLOAD aplica a:
« las actualizaciones de firmware
* la restauracion de parametros
el borrado de parametros
» la carga y depuraciéon de un programa de aplicaciéon
2...15 |No se utiliza

0x0000...0xFFFF

Seleccionar acciones que no se veran afectadas
por el bloqueo de usuario.

20 LIMITES Limites de funcionamiento del convertidor.
20.01 VEL ABS MAXIMA | Define la velocidad maxima absoluta del motor. 1500 rpm /
Véase también el parametro 20.03 MARG DESC | Real
VELOC.
0...30000 rpm Velocidad maxima absoluta. -/1=1rpm
20.02 INTENSIDAD MAX | Define la intensidad maxima permitida del motor. |-/ Real
0,00...30000,00 A | Intensidad maxima permitida para el motor. -/100=1A
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se selecciona con el parametro 90.07 SEL GEN
PULSOS.

N.°  Bit/Nombre/Valor/ | Descripcién Predet/Tipo
Rango FbEq
(16b/32b)
20.03 MARG DESC Define, junto con 20.07 VEL ABS MAXIMA, la velo- | 500,0 rpm /
VELOC cidad maxima permitida del motor (proteccion con- | Real
tra sobrevelocidad). Si la velocidad actual (01.01
VEL ACTUAL) supera mas que este valor el limite
de velocidad definido con el parametro 20.01 el
convertidor se dispara con un fallo SOBREVELO-
CIDAD.
Ejemplo: Si la velocidad maxima es de 1420 rpm y
el margen de disparo por velocidad es de 300 rpm,
el convertidor dispara al alcanzar las 1720 rpm.
Velocidad
} 20.03 MARG DESC VELOC
20.01 VEL ABS MAXIMA
Tiempo
20.01 VEL ABS MAXIMA
} 20.03 MARG DESC VELOC
0,0... Margen de disparo por velocidad. -/
10000,0 rpm 10=1rpm
22 REALIM Ajustes para la seleccion de realimentacion de
VELOCIDAD velocidad, seleccion de velocidad cero, supervision
de velocidad actual, etc.
22.01 SEL VELOC BC Selecciona el valor de realimentacién de velocidad | Vel encoder /
usado en control. enum
Estimada Estimacién de velocidad calculada. 0
Vel encoder Velocidad actual medida con encoder. El encoder |1
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N.°

Bit/Nombre/Valor/
Rango

Descripcion

Predet/Tipo
FbEq
(16b/32b)

22.02

TIEM FIL VEL ACT

Define la constante de tiempo del filtro de veloci-
dad actual, es decir, el tiempo en el que la veloci-
dad actual llega al 63% de la velocidad nominal
(velocidad filtrada = 07.07 VEL ACTUAL).

Si la referencia de velocidad utilizada permanece
constante, las posibles interferencias en la medi-
cion de velocidad pueden filtrarse con el filtro de
velocidad actual. La reduccion del rizado con el fil-
tro puede causar problemas de ajuste en el regula-
dor de velocidad. Una constante de tiempo del filtro
excesivamente grande y un tiempo de aceleraciéon
rapido son incompatibles. Un tiempo del filtro
demasiado largo da como resultado un control
inestable.

Si hay interferencias importantes en la medicion de
velocidad, la constante de tiempo de filtrado debe
ser proporcional a la inercia total de la carga y el
motor, en este caso 10...30% de la constante de
tiempo mecanica

tmec = (Mom ! Trhom) X Jiot X 21/ 60, donde

Jiot = inercia total de la carga y el motor (debe
tenerse en cuenta la relacion de engranajes entre
la carga y el motor)

Nnom = Velocidad nominal del motor

Thom = par nominal del motor

5,000 ms /
Real

0,000...
10000,000 ms

Constante de tiempo para el filtro de velocidad
actual.

-/
1000 =1 ms

22.03

FALLO VEL FB

Selecciona la accién en caso de pérdida de los
datos de realimentacién de velocidad.

Nota: Si este parametro se ajusta a Aviso o No,
una pérdida de realimentacion causara un estado
de fallo interno. Para solucionar el error interno y
reactivar la realimentacion de velocidad, utilice el
parametro 90.06 ACT PAR GENP.

Fallo /
enum

Fallo

El convertidor se dispara con un fallo (PERD
COMUN OPCION, FALLO GEN PULSOS, CABLE
GEN PULSOS o REALIM VELOCIDAD en funcién
del tipo de problema).

Aviso

El convertidor continda funcionando con control en
bucle abierto y genera una alarma (PERD COMUN
OPCION, FALLO GEN PULSOS o REALIM VELO-
CIDAD en funcién del tipo de problema).

No

El convertidor continda funcionando con control en
bucle abierto. No se generan fallos ni alarmas.
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Bit/Nombre/Valor/
Rango

Descripcioén

Predet/Tipo
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22.04 SEL VEL REF

Selecciona la fuente de la referencia de velocidad.

Interno /
enum

Interno

Referencia de velocidad basada en los parametros
80.06, 80.07, 80.08 'y 80.09.

0

EA1

Referencia de velocidad a partir de la entrada ana-
légica Al1.

EA2

Referencia de velocidad a partir de la entrada ana-
légica Al2.

REF ABC1

Referencia de velocidad a partir de la referencia de
bus de campo 1.

REF ABC2

Referencia de velocidad a partir de la referencia de
bus de campo 2.

EFB REF1

Referencia de velocidad a partir de la referencia
EFB 1.

EFB REF2

Referencia de velocidad a partir de la referencia
EFB 2.

22.05 ESCALADO VELOC

Se usa internamente. No puede ajustarlo el usuario.

Muestra la velocidad de rotacién del motor (rpm),
que corresponde a la velocidad nominal de eleva-
dor (m/s) definida con el parametro 80.07 VEL
NOMINAL. El valor del parametro se calculado
basandose en la velocidad nominal del elevador,
relacion de engranajes, la relacion de cable y el
diametro de la polea. Véase también el apartado
Escalado de referencias de velocidad en la pagina
142.

También define el valor de rpm que corresponde a
20000 para la comunicacion de bus de campo con
el perfil de comunicacion ABB Drives.

-/ Real

0...30000 rpm

Valor de escalado de velocidad.

1=1rpm

22.06 TIEMPO PARO
EMER

Define el tiempo dentro del cual se detiene el con-
vertidor si se activa el paro de emergencia OFF3
(el tiempo requerido para que la velocidad cambie
del valor de velocidad definido con el parametro
22.05 ESCALADO VELOC a cero). El paro de
emergencia OFF3 se activa si se activan los inte-
rruptores de final de carrera o la funcién de paro de
tiempo extra de nivelado. Véase también el apar-
tado Paro de emergencia en la pagina 169.

El paro de emergencia OFF1 utiliza el tiempo de
rampa activo.

1,000 s /
Real

0,000...
1800,000 s

Tiempo de deceleracion del paro de emergencia
OFF3.

-1/
1000=1s
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N.°  Bit/Nombre/Valor/ | Descripcién Predet/Tipo
Rango FbEq
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25 RAMPA Ajustes de la rampa de la referencia de velocidad.
ACCEL/DECEL
25.80 SEL ACC/DEC Selecciona la fuente para el conjunto de acelera- | C.False/ )
cion/deceleracién 1 o el conjunto de acelera- Puntero de bit
cién/deceleracion 2 utilizada en el modo de
desplazamiento normal.
1 = Se utiliza el juego de acel./decel. 2.
0 = Se utiliza el juego de acel./decel. 1.
Para mas informacion, véase el apartado Selec-
cion de aceleracion/deceleracion en la pagina 144.
Puntero de bit: CONST o PUNTERO (véase Térmi-
nos y abreviaturas en la pagina 183).
25.81 CambioVelAccDec | Selecciona el limite de velocidad en % para cam- | 0,0%/ Real
biar entre el juego de aceleracion/deceleracion 1y
2.
0,0...100,0% Porcentaje de cambio de velocidad para el juego | 10=1%
de acel./decel. 1 0 2.
25.82 ACC1 Define la aceleracion para el juego de acel./decel. | 0,60 m/s?/
1. Real
0,01...25,00 m/s? Aceleracioén del juego de acel./decel. 1. 100 = 1 m/s?
25.83 DEC1 Define la deceleracion para el juego de acel./decel. | 0,60 m/s?/
1. Real
0,01...25,00 m/s? Deceleracion del juego de acel./decel. 1. 100 = 1 m/s?
25.84 ACC2 Define la aceleracion para el juego de acel./decel. | 0,60 m/s?/
2. Real
0,01...25,00 m/s? Aceleracioén del juego de acel./decel. 2. 100 = 1 m/s?
25.85 DEC2 Define la deceleracion para el juego de acel./decel. | 0,60 m/s?/
2. Real
0,01...25,00 m/s? Deceleracion del juego de acel./decel. 2. 100 = 1 m/s?
25.86 ACC INSPECCION | Define la aceleracion utilizada cuando esta activo | 0,80 m/s?/
el modo de inspeccion. Real
0,01...25,00 m/s? Aceleracion utilizada en el modo de inspeccion. 100 = 1 m/s?
25.87 DEC INSPECCION | Define la deceleracion utilizada cuando esta activo | 0,80 m/s?/
el modo de inspeccion. Real
0,01...25,00 m/s? Deceleracion utilizada en el modo de inspeccion. | 100 = 1 m/s?
25.88 ACC EVACUACION | Define la aceleracion utilizada cuando esta activo | 0,20 m/s?/
el modo de evacuacion. Real
0,01...25,00 m/s? Aceleracion utilizada en el modo de evacuacion. 100 = 1 m/s?
25.89 DEC EVACUACION | Define la aceleracion utilizada cuando esta inactivo | 0,20 m/s?/
Real

el modo de evacuacion.
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0,01...25,00 m/s? Deceleracion utilizada en el modo de evacuacién. | 100 = 1 m/s?

25.90 AccDecRenivelado | Define la aceleracién/deceleracion utilizada 0,40 m/s?/

cuando esté activo el modo de renivelado. Real
0,01...25,00 m/s? Aceleracion/deceleracion utilizada en el modo de | 100 = 1 m/s?
renivelado.

25.91 DeshabilitarJerk Selecciona la fuente para habilitar/deshabilitar C.FALSE/
todos los tirones definidos con los parametros Puntero de bit
25.92 JERK1...25.98 JERK?.

1 = Todos los tirones estan deshabilitados y NO SE
USAN.

0 = Todos los tirones estan habilitados y se usan.
Para mas informacién, véase el apartado Selec-
cion de tiron (jerk) en la pagina 145.

Puntero de bit: CONST o PUNTERO (véase Térmi-
nos y abreviaturas en la pagina 183).

25.92 JERK1 Define el tirdn utilizado al iniciar la aceleracion 1,00 m/s®/
desde velocidad cero a la velocidad de desplaza- | Réal
miento cuando se emite la orden de marcha.

0,01...100,00 m/s® | Tirdn utilizado al iniciar la aceleracion. 100 = 1 m/s®

25.93 JERK2 Define el tirén utilizado al terminar la aceleracion 1,00 m/s3/
desde velocidad cero a la velocidad de desplaza- Real
miento cuando se emite la orden de marcha.

0,01...100,00 m/s®> | Tirén utilizado al finalizar la aceleracion. 100 = 1 m/s3

2594 JERK3 Define el tiron utilizado al iniciar la deceleracién 1,00 m/s®/
desde la velocidad de desplazamiento hasta la Real
velocidad de nivelado.

0,01...100,00 m/s® | Tirén utilizado al iniciar la deceleracion de nive- 100 = 1 m/s3
lado.

25.95 JERK4 Define el tirén utilizado al terminar la deceleracion | 0,80 m/s®/
desde la velocidad de desplazamiento hasta la Real
velocidad de nivelado.

0,01...100,00 m/s® | Tiron utilizado al finalizar la deceleracion de nive- | 100 = 1 m/s®
lado.

25.96 JERK5 Define el tirén utilizado al iniciar la detencion de la | 0,40 m/s®/
aceleracién cuando se emite la orden de paro. Real

0,01...100,00 m/s® | Tirén utilizado al iniciar la detencion de la decelera- | 100 = 1 m/s?
cion.

25.97 JERKG6 Define el tirén utilizado al finalizar la aceleracion 0,40 m/s®/
desde velocidad cero a la velocidad de desplaza- Real
miento cuando se emite la orden de marcha.

0,01...100,00 m/s® | Tirén utilizado al finalizar la detencion de la decele- | 100 = 1 m/s®

racion.




242 Parametros

N.°  Bit/Nombre/Valor/ | Descripcién Predet/Tipo
Rango FbEq
(16b/32b)
2598 JERK7 Define el tirén utilizado durante el renivelado. (’)?,4Olmls3/
ea
0,01...100,00 m/s® | Tirén utilizado durante el renivelado. 100 = 1 m/s®
28 CTRL Ajustes del regulador de velocidad.
VELOCIDAD
28.01 GANANCIAP 1 Define la ganancia proporcional del regulador de 10,00 / Real
velocidad en el inicio de marcha.
0,00...200,00 Ganancia proporcional. 100=1/-
28.02 TIEMPO INT 1 Define el tiempo de integracion del regulador de 0,500 s/ Real
velocidad en el inicio de marcha.
0,000...600,000 s | Tiempo de integracion. -/100=1s
28.03 GANANCIAP 2 Define la ganancia proporcional del regulador de 10,00 / Real
velocidad a alta velocidad.
0,00...200,00 Ganancia proporcional. 100=1/-
28.04 TIEMPO INT 2 Define el tiempo de integracion del regulador de 0,500 s/ Real
velocidad a alta velocidad.
0,000...600,000 s | Tiempo de integracion. -/100=1s
28.05 GANANCIAP 3 Define la ganancia proporcional del regulador de 10,00 / Real
velocidad al parar.
0,00...200,00 Ganancia proporcional. 100=1/-
28.06 TIEMPO INT 3 Define el tiempo de integracién del regulador de 0,500 s / Real
velocidad al parar.
0,000...600,000 s | Tiempo de integracion. -/100=1s
28.07 CAMBIO CNTRL Define la velocidad de cambio en porcentaje de 0,0%/
VEL velocidad nominal del motor entre distintos ajustes | Real
del regulador de velocidad.
Nota: Si este valor se ajusta a 0,0, GANANCIA P 1
(par. 28.01) y GANANCIA P 1 (par. 28.02) estaran
activos.
0,0...100,0% Velocidad de cambio. 10=1%/-
28.08 PESO CABINA Define el peso de la cabina. 0 kg / Real
0...9999 kg Peso de la cabina 1=1kg
28.09 PESO CABLES Define el peso de los cables. 0 kg / Real
0...9999 kg Peso de los cables 1=1kg
28.10 PESACARGA Define el peso del contrapeso. 0 kg / Real
0...9999 kg Peso del contrapeso 1=1kg
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28.11 CAL AUTO INERICA | Selecciona el método de autoajuste para la com- | DISABLED
pensacion de inercia.
DISABLED El autoajuste de compensacion de inercia esta 0
deshabilitado.
METHOD 1 Autoajuste de compensacion de inercia con método | 1
1.
METHOD 2 Autoajuste de compensacion de inercia con 2
método 2.
28.12 MOMENTO Define el momento de inercia para el sistema de 0,00 kgm2/
INERCIA elevador o la carga de elevador calculado durante | enum
la puesta en marcha.
0,00...50,00 kgm2 Momento de inercia. 100 =
1 kgm?
28.80 ComTIRollBack Define el tiempo de integracion para el control de | 50 ms/ Real
compensacion del retroceso.
Durante el arranque se intenta mantener la posi-
cién de la cabina al abrir el freno para evitar el
retroceso.
10...100 ms Tiempo de integracion para compensacion del 1=1ms
retroceso.
28.81 CorrMaxRollBack Define la correccion del retroceso maxima como % | 7% / Real
de la velocidad nominal del motor.
0...15% Correccion del retroceso maxima. 1=1%
28.82 RampaComRollBack | Define el tiempo de rampa para apagar la funcién | 0,5 s/ Real
de compensacion del retroceso.
0,0.10s Tiempo de rampa. 10=1s
35 CTRL FRENO Ajustes para el control del freno mecanico, prueba
MEC de par, deslizamiento del freno, par de apertura de
freno y limitador de par durante la parada. Véase
también el apartado Control de freno mecanico en
la pagina 749.
35.01 CONTROL FRENO | Habilita la funcién de control del freno, con o sin HABILITAR /
supervision. enum
Nota: Este parametro no puede cambiarse mien-
tras el convertidor esta en marcha.
DESHABILITAR | Funcién de control de freno deshabilitada 0
HABILITAR Funcién de control de freno habilitada. 1
Activo 1 NC Monitorizacién del control de freno habilitada con el | 2

parametro 35.02 ESTADO FRENO 1 con la
entrada normalmente cerrada (es decir 35.02, 0 =
Freno abierto, 1 = Freno cerrado).
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Activo 2 NC Monitorizacién del control del freno habilitada con |3
el parametro 35.03 ESTADO FRENO 2 con la
entrada normalmente cerrada.
Activo 1 NO Monitorizacién del control del freno habilitada con |4
el parametro 35.02 ESTADO FRENO 1 con la
entrada normalmente abierta (es decir 35.02,
0 = Freno cerrado, 1 = Freno abierto).
Activo 2 NO Monitorizacién del control del freno habilitada con |5
el parametro 35.03 ESTADO FRENO 2 con la
entrada normalmente abierta.
ENA1&2 NC Monitorizacién del control del freno habilitada con |6
las entradas normalmente cerradas
35.02 ESTADO FRENO 1y 35.03 ESTADO
FRENO 2.
ENA1&2 NO Monitorizacién del control del freno habilitada con |7
las entradas normalmente abiertas 35.02 ESTADO
FRENO 1y 35.03 ESTADO FRENO 2.
35.02 ESTADO FRENO 1 | Selecciona la fuente 1 para activar la supervision | C.False /
de la conexion/desconexioén del freno externo Puntero de bit

(cuando el par. 35.01 CONTROL FRENO = Activo
1 NC, Activo 1 NO, Activo1&2NC, Activo1&2NO).
El uso de la sefial de supervisiéon de activa-
cion/desactivacion externa es opcional.

» Cuando el parametro 35.07 CONTROL FRENO
= Activo 1 NO o Activo1&2NO, 1 = El freno esta
abierto, 0 = El freno esta cerrado.

* Cuando el parametro 35.07 CONTROL FRENO
= Activo 1 NC o Activo1&2NC, 1 = El freno esta
cerrado. 0 = El freno esta abierto.

Normalmente, la supervisién del freno se controla
con una entrada digital. También puede controlarse
con un sistema de control externo, p. ej., bus de
campo.

Cuando se detecta un error de control del freno, el
convertidor reacciona del modo definido con el
parametro 35.08 FUNC FALLO FRENO.

Nota: Este parametro no puede cambiarse mien-
tras el convertidor esta en marcha.

Puntero de bit: CONST o PUNTERO (véase Térmi-
nos y abreviaturas en la pagina 183).
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35.03

ESTADO FRENO 2

Selecciona la fuente 2 para activar la supervision
de la conexién/desconexién del freno externo
(cuando el parametro 35.07 CONTROL FRENO =
Activo 2 NC, Activo 2 NO, Activo1&2NC, Acti-
vo1&2NO). El uso de la sefal de supervision de
activacion/desactivacion externa es opcional.

* Cuando el parametro 35.07 CONTROL FRENO
= Activo 2 NO o Activo1&2NO, 1 = El freno esta
abierto. 0 = Freno cerrado.

» Cuando el parametro 35.07 CONTROL FRENO
= Activo 2 NC o Activo1&2NC, 1 = El freno esta
cerrado. 0 = El freno esta abierto.

Normalmente, la supervision del freno se controla
con una entrada digital. También puede controlarse
con un sistema de control externo, p. €j., bus de
campo.

Cuando se detecta un error de control del freno, el
convertidor reacciona del modo definido con el
parametro 35.08 FUNC FALLO FRENO.

Nota: Este parametro no puede cambiarse mien-
tras el convertidor esta en marcha.

C.False /
Puntero de bit

Puntero de bit: CONST o PUNTERO (véase Térmi-
nos y abreviaturas en la pagina 183).

35.04

RETAR APERT
FREN

Define la demora en la apertura del freno (la
demora entre la orden interna de apertura de freno
y la liberacién del control de velocidad del motor).
El contador de demora se inicia cuando el converti-
dor ha magnetizado el motor y elevado el par
motor al nivel requerido al liberar el freno (parame-
tros 35.07 PAR APER FRENO). 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.

Ajuste la demora igual que la demora de apertura
mecanica del freno especificada por el fabricante
del freno.

0,10s/
UINT32

0,00...5,00 s

Demora de apertura del freno.

100=1s/-

35.05

RETAR
MODULACION

Define la duracién de la modulaciéon después de
alcanzarse la velocidad de cierre del freno.

0,50s/
UINT32

0,00...60,00 s

Demora de modulacion.

100=1s/-

35.06

VEL CIERRE
FRENO

Define la velocidad de cierre del freno (valor abso-
luto). Véase el parametro 35.09 RET CIERRE
FRENO.

3,0 rpm/
Real

0,0...1000,0 rpm

Velocidad de cierre del freno.

10=1rpm/-
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35.07

PAR APER FRENO

Define el valor del par de apertura del freno.

0,0% / Real

-1000,0...
1000,0%

Par de apertura del freno constante.

-110=1%

35.08

FUNC FALLO
FRENO

Define la reaccion del convertidor en caso de un error del
control del freno mecanico. Este parametro se desactiva si
no se ha activado la supervision del control del freno con

el parametro 35.07 CONTROL FRENO.

FALLO /
enum

FALLO

El convertidor se dispara con un fallo FRENO NO
CERRADO / FRENO NO ABIERTO si el estado de la
sefial de monitorizacion de freno externa opcional no coin-
cide con el estado supuesto por la funcién de control del
freno. El convertidor se dispara con un fallo PAR MAR-
CHA FRENO si no se alcanza el par de arranque reque-
rido al liberar el freno.

ALARMA

El convertidor genera la alarma FRENO NO CERRADO /

FRENO NO ABIERTO si el estado de la sefial de monitori-
zacion de freno externa opcional no coincide con el estado
supuesto por la funcién de control del freno. El convertidor
genera la alarma PAR MARCHA FRENO si no se alcanza
el par de arranque requerido al liberar el freno.

FALL ABIERTO

El convertidor genera un fallo FRENO NO CERRADO /
FRENO NO ABIERTO si el estado de la sefial de monitori-
zacién de freno externa opcional no coincide con el estado
supuesto por la funcion de control del freno. El convertidor
se dispara con un fallo PAR MARCHA FRENO si no se
alcanza el par de arranque requerido al liberar el freno.

35.09

RET CIERRE
FRENO

Define la demora de cierre del freno. El contador
de demora se inicia cuando la velocidad actual del
motor ha caido por debajo del nivel ajustado (para-
metro 35.06 VEL CIERRE FRENO) después de
que el convertidor reciba la orden de paro. Junto
con el inicio del contador, la funcién de freno
desexcita la salida de relé que controla el freno y el
freno empieza a cerrarse. Durante la demora, la
funcién de freno mantiene el motor con corriente, y
su velocidad no cae por debajo de cero.

Ajuste el tiempo de demora al mismo valor que el
tiempo de puesta a punto mecanica del freno (=
demora de funcionamiento al cerrarse) especifi-
cado por su fabricante.

0,00s/
UINT32

0,00...10,00 s

Demora de cierre del freno.

100=1s/-

35.10

RAMPA SUBIDA
PAR

Define el tiempo de ascensién en rampa del par de
apertura del freno.

El limite de par (parametro 01.26 LIMITE MAX
PAR) asciende en rampa en este valor contra el
freno cerrado.

0,00s/
Real

0,00...5,00 s

Tiempo de rampa ascendente.

100=1s
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35.11 RAMPA BAJADA Define el tiempo de descenso en rampa del parde | 0,20 s/
PAR apertura del freno. Real
El limite de par (parametro 01.26 LIMITE MAX
PAR) desciende en rampa en este valor después
del cierre del freno.
0,00...5,00 s Tiempo de rampa descendente. 100=1s
35.12 RET ORDEN Define un tiempo de demora para la orden de cie- | 0,00 s/
FRENO rre, que es el tiempo de espera para el cierre de Real
freno y la orden de cierre.
0,00...5,00 s Tiempo de demora. 100=1s/-
35.80 SelParAbrirFreno Selecciona la fuente del par de apertura de freno | BRK OPEN
que debe utilizarse. La fuente puede ser cualquiera | TRQ / enum
de los siguientes parametros:
+ 02.05 EA1 ESCALADA
+ 02.07 EA2 ESCALADA
* 35.81 ParAperturaFreno
Puntero de valor (véase Puntero de valor en la
pagina 184)
35.81 ParAperturaFreno Define el valor del par de apertura de freno cuando | 0,0% /
se selecciona como fuente del parametro Real
35.80 SelParAbrirFreno.
0,0...300,0% Par de apertura del freno constante. 10=1%
35.82 ComprovacionPar | Selecciona el modo Prueba de par. DISABLED /
enum
DISABLED La funcion de prueba de par esta deshabilitada 0
ENABLED La funcion de prueba de par esta habilitada 1
> 30 min. en La prueba de par se habilita después de 30 minu- |2
espera tos de espera.
> 1 hora en La prueba de par se habilita después de 1 hora de |3
espera espera.
> 90 min. en La prueba de par se habilita después de 90 minu- |4
espera tos de espera.
> 2 horaen La prueba de par se habilita después de 2 horas de |5
espera espera.
35.83 RefParValidacion Define la referencia de prueba de par. La funcion | 30,0% /
de prueba de par compara el par actual calculado | Real
del convertidor con este valor de referencia.
0,0...100,0% Referencia de prueba de par como porcentaje del |10 =1%/-

par nominal del motor.
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35.84 TFalloValPar Define el retardo para generar el fallo TORQUE 10s/
PROVE. El convertidor se dispara con un fallo Real
TORQUE PROVE si la prueba de par no finaliza
correctamente al final de este periodo.
0,0...10,0 s Retardo para generar el fallo TORQUE PROVE. 10=1s
35.85 LimVelDeslizFren Define el limite de velocidad para el deslizamiento | 0,05 m/s /
de freno durante la prueba de par. Real
El convertidor se dispara con un fallo BRAKE SLIP
si la velocidad del elevador actual supera este
limite durante la prueba de par y permanece
durante un periodo mayor que el definido con el
parametro 35.86 TFalloDeslizFren.
0,00...5,00 m/s Limite de velocidad de deslizamiento de frenoen |100 =1 m/s
m/s.
35.86 TFalloDeslizFren Define el retardo para generar el fallo BRAKE SLIP. | 0,5 s/
Real
0,0..10,0 s Retardo para generar el fallo BRAKE SLIP. 10=1s/-
40 CONTROL Ajustes para el control del motor.
MOTOR
40.80 REF FC Define la frecuencia de conmutacion del converti- |8 / enum
dor.
4 4 kHz 1
5 5 kHz 2
8 8 kHz 3
12 12 kHz 4
40.81 TORQ BOOST Define la histéresis para la funcién de sobrepar. 20% / Real
HYST Cuando el convertidor no es capaz de producir la
intensidad solicitada, se reduce automaticamente
la frecuencia de conmutacion.
0...50% Histéresis de sobrepar 1=1
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46 FUNCIONES Ajustes para el comportamiento del convertidor en
FALLOS una situacion de fallo. Un mensaje de alarma o
fallo indica un estado anormal del convertidor.
Este grupo de parametros también incluye ajustes
para la proteccion térmica del motor. Véase tam-
bién el apartado Proteccion térmica del motor en la
pagina 158.
46.01 FALLO EXTERNO | Selecciona una interfaz para una sefial de fallo C.True/

externa.
0 = Desconexion por sefial de fallo externa. 1 = No
hay sefial de fallo externa.

Puntero de bit

Puntero de bit: CONST o PUNTERO (véase Térmi-
nos y abreviaturas en la pagina 183).

1=1/-

46.02 PERD FASE Selecciona como reacciona el convertidor cuando | Fallo / enum
MOTOR se detecta una pérdida de fase del motor.
No No se realiza ninguna accion. 0
Fallo El convertidor se dispara con un fallo FASE 1
MOTOR.
46.03 FALLO TIERRA Selecciona cémo reacciona el convertidor cuando | Fallo / enum
se detecta un fallo a tierra o un desequilibrio de
intensidad en el motor o cable de motor.
No No se realiza ninguna accion. 0
Aviso El convertidor genera la alarma FALLO TIERRA. 1
Fallo El convertidor se dispara con FALLO TIERRA. 2
46.04 PERD FASE RED Selecciona cémo reacciona el convertidor cuando | Fallo / enum
se detecta la pérdida de una fase de alimentacion.
No No hay reaccion. 0
Fallo El convertidor se dispara con un fallo FASE RED. |1
Aviso El convertidor genera la alarma PERD FASE RED. |2
46.05 DIAGNOSTICO Selecciona la forma en que reacciona el converti- | No / enum
PARO dor al detectar la falta de una o de las dos sefiales
Safe Torque Off (STO).
Nota: Este parametro solo tiene un fin de supervi-
sion. La funcion Safe Torque Off puede activarse
incluso cuando este parametro esta ajustado a NO.
Para obtener informacion general sobre la funcién
Safe Torque Off, consulte el Manual de Hardware
del convertidor.
Fallo El convertidor dispara por PAR SEG OFF cuando |1

se ha perdido una o las dos sefiales Safe Torque
Off.
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Alarma

Convertidor en marcha:

El convertidor dispara por PAR SEG OFF cuando
se ha perdido una o las dos sefales STO.

Convertidor parado:

El convertidor genera una alarma PAR SEG OFF si
faltan ambas sefales STO. Si s6lo se ha perdido
una de las sefales, el convertidor dispara con
PERDIDA STO1 o PERDIDA STO2.

2

No

Convertidor en marcha:

El convertidor dispara por PAR SEG OFF cuando
se ha perdido una o las dos sefales STO.

Convertidor parado:

No se realiza ninguna accion si faltan las sefiales
STO. Si solo se ha perdido una de las sefiales, el
convertidor dispara con PERDIDA STO1 o PER-
DIDA STO2.

Solo alarma

El convertidor genera una alarma PAR SEG OFF si
faltan ambas sefales STO. Si solo se ha perdido
una de las sefales, el convertidor dispara con
PERDIDA STO1 o PERDIDA STO2.

46.06

CONEXION
CRUZADA

Selecciona como reacciona el convertidor ante una
conexion incorrecta de la potencia de entrada y el
cable de motor (por ejemplo, si el cable de poten-
cia de entrada se ha conectado a los terminales
destinados a la conexion del motor).

Fallo / enum

No

No hay reaccion.

Fallo

El convertidor se dispara con un fallo CONEX
CRUZ CABLE.

46.07

PROT TEMP
MOTOR

Selecciona como reacciona el convertidor cuando
se detecta un sobrecalentamiento del motor.

Fallo / enum

No

Inactivo.

Alarma

El convertidor genera la alarma TEMPERATURA
MOTOR cuando la temperatura supera el nivel de
alarma definido con el parametro 46.09 LIM ALM
TEM MOT.

Fallo

El convertidor genera la alarma TEMPERATURA
MOTOR o se desconecta con el fallo EXCESO
TEMP MOTOR cuando la temperatura supera el
nivel de alarma o fallo definido con los parametros
46.09 LIM ALM TEM MOT / 46.10 LIM FALL TEM
MOT.
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46.08 ORIGEN TEMP Selecciona la proteccién del motor contra el Estimada /
MOT exceso de temperatura. Cuando se detecta un enum

exceso de temperatura, el convertidor reacciona
segun el parametro 46.07 PROT TEMP MOTOR.
*Nota: Si se utiliza un médulo FEN-xx el parametro
debe ajustarse a KTY TER FENo a PTC 1ER FEN.
El médulo FEN-xx puede instalarse en la ranura 1
oen laranura 2.

Estimada La temperatura se supervisa basandose en el
modelo de proteccién térmica del motor y en la
temperatura ambiente.
ADVERTENCIA: El modelo no protege el
A motor si no se refrigera bien debido al
polvo y la suciedad.

KTY JCU La temperatura se supervisa por medio de un sen- | 1
sor KTY84 conectado a la entrada de termistor TH
del convertidor.

KTY 1ER FEN La temperatura se supervisa empleando un sensor |2
KTY84 conectado a un médulo de interfaz de
encoder FEN-xx instalado en la Ranura 1/2 del
convertidor. Si se utilizan dos médulos de interfaz,
se emplea el médulo encoder conectado a la
Ranura 1 para la supervision de temperatura.
Nota: Esta seleccion no es valida para FEN-01. *

KTY 2DO FEN La temperatura se supervisa empleando un sensor |3
KTY84 conectado a un médulo de interfaz de
encoder FEN-xx instalado en la Ranura 1/2 del
convertidor. Si se utilizan dos médulos de interfaz,
se emplea el médulo encoder conectado a la
Ranura 2 para la supervision de temperatura.
Nota: Esta seleccion no es valida para FEN-01. *

PTC JCU La temperatura se supervisa por medio de 1...3 4
sensores PTC conectados a la entrada de termis-
tor TH del convertidor.

PTC 1ER FEN La temperatura se supervisa empleando un sensor |5
PTC conectado a un médulo de interfaz de enco-
der FEN-xx instalado en la Ranura 1/2 del converti-
dor. Si se utilizan dos médulos de interfaz, se
emplea el médulo encoder conectado a la Ranura
1 para la supervisién de temperatura. *
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Bit/Nombre/Valor/
Rango

Descripcion

Predet/Tipo
FbEq
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PTC 2DO FEN

La temperatura se supervisa empleando un sensor
PTC conectado a un médulo de interfaz de enco-
der FEN-xx instalado en la Ranura 1/2 del converti-
dor. Si se utilizan dos médulos de interfaz, se
emplea el médulo encoder conectado a la Ranura
2 para la supervision de temperatura. *

6

46.09

LIM ALM TEM MOT

Define el limite de alarma de la proteccion contra
exceso de temperatura del motor (cuando el para-
metro 46.07 PROT TEMP MOTOR = Alarma /
Fallo).

90 °C/ INT32

0...10000 °C

Limite de alarma del motor por exceso de tempera-
tura.

1=1°C/-

46.10

LIM FALL TEM MOT

Define el limite de fallo de la proteccién contra
exceso de temperatura del motor (cuando el para-
metro 46.07 PROT TEMP MOTOR = Fallo).

110 °C/ INT32

0...10000 °C

Limite de fallo del motor por exceso de tempera-
tura.

1=1°C/-

46.80

Reset Fallos

Selecciona la fuente de la sefial externa de restau-
racion de fallos. La sefal restaura el convertidor
tras un disparo por fallo si la causa del fallo ya no
existe. 1 = Restaurar fallo.

DIO1 / Puntero
de bit

Puntero de bit: CONST o PUNTERO (véase Térmi-
nos y abreviaturas en la pagina 183).

46.81

IntRearmesFallos

Define el numero de restauraciones automaticas de
fallos que efectia el convertidor dentro del tiempo
de tentativas definido con el parametro 46.82
TEntreRearmes.

Los fallos que se deben restaurar se definen con el
parametro 46.84 ListAutoRearmes. Para obtener
mas informacion relativa a la funcion de restaura-
cién automatica de fallos, véase el apartado Res-
tauracion automatica de fallos en la pagina 133.

3/ UINT32

Numero permitido de restauraciones automaticas
de fallos.

I1=1

46.82

TEntreRearmes

Define el tiempo dentro del cual se ejecutan las
restauraciones automaticas de fallos después de
que el convertidor se haya disparado por un fallo.

30,0 s/ Real

1,0...600,0 s

Tiempo de tentativas para las restauraciones auto-
maticas de fallos.

-/10=1s

46.83

TAutoRearme

Define cuanto tiempo esperara el convertidor tras
un fallo antes de intentar una restauracion automa-
tica del fallo.

1,0 s/ Real

0,0...120,0 s

Demora de restauracion.

-/10=1s
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N.°  Bit/Nombre/Valor/ | Descripcién Predet/Tipo
Rango FbEq
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46.84 ListAutoRearmes Selecciona los fallos que se restauran de forma 0x4000 / Pb
automatica. El parametro es una palabra de 16 bits
en la que cada bit corresponde a un tipo de fallo.
Cuando uno de los bits se ajusta a 1, el fallo
correspondiente se restaura de forma automatica.
Los bits del nimero binario se corresponden con
los siguientes fallos monitorizados por 05.02 SW
FALLOS LIFT.
Bit Fallo
0 SPEED MATCH
1 TORQUE PROVE
2 BRAKE SLIP
3 MOTOR STALL
4.7 SIN USAR
8 CORTOCIRCUITO
9 SOBREINTENSIDAD
10 SOBRETENSION
11 SUBTENSION
12 FALLO EXTERNO
13 PERD FASE MOTOR
14 ALL FAULTS
15 SIN USAR
0x0000...0xFFFF | Fallos que se restauran de forma automatica. -11=1
47 CTRL TENSION | Ajustes para el control de subtension, tension de
alimentacién y el modo de baja tension.
47.01 HAB MODO BAJAT | Selecciona una fuente de sefial que habilita/desha- | C.False/

bilita el modo de baja tensiéon. 0 =Modo de baja
tensién deshabilitado, 1=Modo de baja tension
habilitado. Véase el apartado Operacion de rescate
en la pagina 173.

Puntero de bit

Puntero de bit: CONST o PUNTERO (véase Térmi-
nos y abreviaturas en la pagina 183).

-11=1

47.02 VCC MINBAJAT Tension de CC minima para el modo de baja ten- | 250,0 V/
sion. Véase el apartado Operacién de rescate en la | Real
pagina 173.
250,0...450,0 V Tension de CC minima para el modo de bajaten- [1=1V/-

sion.




254 Parametros

N.°  Bit/Nombre/Valor/
Rango

Descripcion

Predet/Tipo
FbEq
(16b/32b)

47.03 VCC MAXBAJAT

Tension de CC maxima para el modo de baja ten-
sion. Véase el apartado Operacién de rescate en la
pagina 173.

Nota: El valor de este parametro debe ser mayor
que (47.02VCC MIN BAJAT +50 V).

250,0V/
Real

350,0...810,0 V

Tensién de CC maxima para el modo de baja ten-
sion.

1=1V/-

47.04 ALIMENTACION
BAT

Selecciona una fuente de sefal que habilita/desha-
bilita la alimentacién externa, se utiliza con tensio-
nes de alimentacién de CC bajas, por ejemplo una
bateria.

0 = Alimentacién desde unidad de potencia externa
deshabilitada,

1 = Alimentacion desde unidad de potencia externa
habilitada.

Véase el apartado Operacion de rescate en la
pagina 173.

C.False/
Puntero de bit

Puntero de bit: CONST o PUNTERO (véase Térmi-
nos y abreviaturas en la pagina 183).

48 CHOPPER
FRENADO

Configuracion del chopper de frenado interno.

48.01 ACTIV CHOP FREN

Habilita el control del chopper de frenado.

Nota: Antes de activar el control del chopper de
frenado, verifique que la resistencia de frenado
esté instalada. El convertidor incorpora un chopper
de frenado.

Mode1/
enum

Deshabilitar

El control del chopper de frenado esta desacti-
vado.

Activar term

El control del chopper de frenado con proteccion
contra sobrecarga por resistencia esta habilitado.
Utiliza la seleccion Mode1 en este parametro.

Mode1

Modo de control basado en modulacion por ancho
de pulsos.

Mode2

Modo de control basado en histéresis.
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N.°  Bit/Nombre/Valor/ | Descripcion Predet/Tipo
Rango FbEq
(16b/32b)
48.02 CONS TIE TERM Define la constante de tiempo térmica de la resis- |0s/
RF tencia de frenado para la proteccién de sobre- Real24
carga.
0...10000 s Constante de tiempo térmica de la resistenciade |-/1=1s
frenado.
48.03 POT FRE MAX Define la potencia de frenado maxima continua 0,0 kW /
CONT que elevara la temperatura de la resistencia hasta | Real24
el valor maximo permitido. Este valor se usa en la
proteccion de sobrecarga.
0,0...10000,0 kW | Potencia de frenado maxima continua. -/10=1kW
48.04 RESIST FREN Define el valor resistivo de la resistencia de fre- 0,0 Ohm/
nado. Este valor se utiliza para la proteccion del Real24
chopper de frenado.
0,0... Resistencia. -/
1000,0 Ohm 10 =1 Ohm
48.05 LIMFALL TEMFRE | Selecciona el limite de fallo de la supervision de 105% /
temperatura de la resistencia de frenado. Este Real24
valor se indica como porcentaje de la temperatura
que alcanza la resistencia cuando ésta se carga
con la potencia definida con el parametro 48.03
POT FRE MAX CONT.
Cuando se supera este limite, el convertidor se dis-
para con un fallo EXCESO TEMP RESIS FRE.
0...150% Limite de fallo de temperatura de resistencia. 1=1%/-
48.06 LIMALMTEM FRE | Selecciona el limite de alarma de la supervisién de | 95% /
temperatura de la resistencia de frenado. Este Real24
valor se indica como porcentaje de la temperatura
que alcanza la resistencia cuando ésta se carga
con la potencia definida con el parametro 48.03
POT FRE MAX CONT.
Cuando se supera este limite, el convertidor
genera la alarma EXC TEMP RES F.
0...150% Limite de alarma de temperatura de resistencia. 1=1%/-
50 BUS DE Ajustes basicos para la comunicacion del bus de
CAMPO campo. Estos parametros solo se tienen que confi-
gurar si se instala un médulo de adaptador de bus
de campo.
50.01 ACTIVAR ABC Activa la comunicacion entre el convertidor y el Deshabilitar /
adaptador de bus de campo. enum
Deshabilitar Sin comunicacion. 0
Habilitar Comunicacion entre el convertidor y el adaptador | 1

de bus de campo habilitada.
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50.02

FUNC PERD COM

Selecciona como reacciona el convertidor ante un
fallo de comunicacioén del bus de campo. La
demora se define con el parametro 50.03 SAL
TIEM PER COM.

No/
enum

No

Deteccion de fallos de comunicacion inhabilitada.

Fallo

Deteccion de fallos de comunicacion activa. Tras
un fallo de comunicacion, el convertidor se dispara
con un fallo COMUN BUS CAMPO y decelera
hasta detenerse.

N

Ref vel seg

Deteccion de fallos de comunicacion activa. Tras
un fallo de comunicacion, el convertidor genera
una alarma COMUN BUS CAMPO y ajusta la velo-
cidad.

ADVERTENCIA: En caso de interrupcion
A de la comunicacion, verifique que es

seguro proseguir con el funcionamiento.

Ultima velocidad

Deteccion de fallos de comunicacion activa. Tras
una interrupcién de la comunicacion, el convertidor
genera una alarma COMUN BUS CAMPO vy fija la
velocidad al nivel en el que funcionaba el converti-
dor. La velocidad se determina con la velocidad
media de los 10 segundos previos.

: ADVERTENCIA: En caso de interrupcion

50.03

SAL TIEM PER
COM

de la comunicacion, verifique que es

seguro proseguir con el funcionamiento.
Define la demora antes de comenzar la accion
definida con el parametro 50.02 FUNC PERD
COM. El contador de tiempo se inicia cuando el
enlace no consigue actualizar el mensaje.

0,3s/
UINT32

0,3...6553,5s

Demora para la funcién de pérdida de comunica-
cién de bus de campo.

10=1s/-

50.04

SEL MOD REF1
ABC

Selecciona el escalado de la referencia del bus de
campo REF ABC1 y su valor actual, que se envia
al bus de campo (FBA ACT1).

Velocidad /
enum

Datos Brutos

Sin escalado (los datos se transmiten sin esca-
lado). La fuente del valor actual que se envia al
bus de campo se selecciona con el parametro
50.06 ORIG TR ACT1 ABC.
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Descripcioén
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Par

El mdédulo adaptador de bus de campo utiliza el
escalado para la referencia de par. El escalado de
la referencia de par se define por medio del perfil
de bus de campo utilizado (p. €j., con el perfil ABB
Drives el valor entero 10.000 equivale a un valor
de par del 100%). La sefial 01.06 PAR se envia al
bus de campo como valor actual. Véase el Manual
del usuario del médulo adaptador de bus de campo
correspondiente.

1

Velocidad

El médulo adaptador de bus de campo utiliza el
escalado para la referencia de velocidad. El esca-
lado de la referencia de velocidad se define por
medio del perfil de bus de campo utilizado (p. €j.,
con el perfil ABB Drives, el valor entero 20000
corresponde al valor del parametro 22.05 ESCA-
LADO VELOC). La sefial 01.07 VEL ACTUAL se
envia al bus de campo como valor actual. Véase el
Manual del usuario del médulo adaptador de bus
de campo correspondiente.

50.05

SEL MOD REF2
ABC

Selecciona el escalado de la referencia de bus de
campo REF ABC2.

Velocidad /
enum

Véase el parametro 50.04 SEL MOD REF1 ABC.

1=1/-

50.06

ORIG TRACT1 ABC

Selecciona la fuente del valor actual 1 del bus de
campo cuando el ajuste del parametro 50.04 SEL
MOD REF1 ABC / 50.05 SEL MOD REF2 ABC es
Datos Brutos.

Véase la sefal 01.071 VEL ACTUAL.

P.PORC VEL
ACTUAL/
Puntero de
valor

Puntero de valor (véase Términos y abreviaturas
en la pagina 183).

50.07

ORIG TRACT2 ABC

Selecciona la fuente del valor actual 2 del bus de

campo cuando el ajuste del parametro 50.04 SEL
MOD REF1 ABC / 50.05 SEL MOD REF2 ABC es
Datos Brutos.

Véase la sefial 01.06 PAR.

P.TORQUE/
Puntero de
valor

Puntero de valor (véase Términos y abreviaturas
en la pagina 183).

50.08

ORI B12 CEST ABC

Selecciona la fuente del bit 28 de la palabra de
estado de bus de campo, libremente programable
(02.11 SW ABC bit 28). Observe que esta funcion
puede no ser compatible con el perfil de comunica-
cion de bus de campo.

C.False /
Puntero de bit

Puntero de bit: CONST o PUNTERO (véase Térmi-
nos y abreviaturas en la pagina 183).
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50.09 ORIB13 CEST ABC | Selecciona la fuente del bit 29 de la palabra de C.False /
estado de bus de campo, libremente programable | Puntero de bit
(02.11 SW ABC bit 29). Observe que esta funcion
puede no ser compatible con el perfil de comunica-
cién de bus de campo.
Puntero de bit: CONST o PUNTERO (véase Térmi-
nos y abreviaturas en la pagina 183).
50.10 ORI B14 CEST ABC | Selecciona la fuente del bit 30 de la palabra de C.False /
estado de bus de campo, libremente programable | Puntero de bit
(02.11 SW ABC bit 30). Observe que esta funcién
puede no ser compatible con el perfil de comunica-
cion de bus de campo.
Puntero de bit: CONST o PUNTERO (véase Térmi-
nos y abreviaturas en la pagina 183).
50.11 ORI B15 CEST ABC | Selecciona la fuente del bit 31 de la palabra de C.False/
estado de bus de campo, libremente programable | Puntero de bit
(02.11 SW ABC bit 31). Observe que esta funcion
puede no ser compatible con el perfil de comunica-
cion de bus de campo.
Puntero de bit: CONST o PUNTERO (véase Térmi-
nos y abreviaturas en la pagina 183).
50.12 TIEMPO CICLO Selecciona la velocidad de comunicacion (tiempo de ciclo) | Rapida / enum
FBA para la interfaz de bus de campo.
Lenta El tiempo de ciclo de la comunicacién es de 10 ms. 0
Normal El tiempo de ciclo de la comunicacion es de 2 ms. 1
Rapido El tiempo de ciclo de la comunicacion es de 2 ms. 2
50.13 | HAB SW FB Palabra de estado de comunicacién por bus de 0b011/ Pb
campo.
Bit [Nombre [Valor [Informacion
(continuacion)
0 Func habil mar
1...2 |No se utiliza
| 0b000...0b111 | Funcién de estado principal del bus de campo. 1=1
51 AJUSTES ABC | Configuracién adicional de la comunicacion de bus
de campo. Estos parametros solo se tienen que
configurar si se instala un médulo de adaptador de
bus de campo.
51.01 TIPO ABC Muestra el protocolo de bus de campo sobre la 0/ UINT32

base del médulo adaptador instalado.

PROFIBUS-DP
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Rango FbEq
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CANOpen 1
DEVICENET 2
ETHERNET 3
PROFInet 10 4
EtherCAT 5
ETH Pwrlink 6
RS-485 COMM 7
MACRO 8
SERCOS 9
51.02 PAR2ABC Los parametros 51.02...51.26 son especificos del |-/ UINT32
modulo adaptador.
Para mas informacion, véase el Manual del usuario
del médulo adaptador de bus de campo. Observe
que no necesariamente se utilizan todos estos
parametros.
51.26 PAR26 ABC Véase el parametro 57.02 PAR2 ABC. -1 UINT32
0...65535 1=1
51.27 ACTUALIZ PAR Valida cualquier ajuste modificado de los parame- | TERMINADO/
ABC tros de configuracion del modulo adaptador. Tras la | UINT32
actualizacion, el valor vuelve automaticamente a
TERMINADO.
Nota: Este parametro no puede cambiarse mien-
tras el convertidor esta en marcha.
TERMINADO Actualizacion realizada. 0
ACTUALIZAR Actualizando. 1
51.28 VERS TABLA PAR | Muestra la version de la tabla de parametros del -/ UINT32
archivo de asignacion del médulo adaptador alma-
cenado en la memoria del convertidor.
Formato xyz, donde x = numero de versién princi-
pal; y = nUmero de versién secundaria; z = nimero
de correccion.
0x0000...0xFFFF Version de tabla de parametros. 1=1/-
51.29 CODIGO TIPO Muestra el codigo de tipo de convertidor del -1 UINT32
CONV archivo de asignacion del modulo adaptador alma-
cenado en la memoria del convertidor.
0...65535 Clave de tipo de convertidor del archivo de mapeo |1=1/-

del médulo adaptador de bus de campo.
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51.30 VERS ARCH Muestra la version del archivo de mapeo del -/ UINT32
CORREL moédulo adaptador almacenado en la memoria del
convertidor.
En formato hexadecimal. Ejemplo: 0x107 =
revision 1.07.
0...65535 Versién del archivo de asignacion. 1=1/-
51.31 EST COMD2ABC | Muestra el estado de comunicacion del médulo INACTIVO /
adaptador de bus de campo. UINT32
INACTIVO Adaptador no configurado. 0
EXEC. INIT Adaptador inicializandose. 1
TIEM ESPERA Se ha producido un final de espera en la comuni- |2
cacion entre el adaptador y el convertidor.
CONFIG ERROR | Error de configuracién del adaptador: el codigo de |3
la version principal o secundaria del programa
comun del moédulo adaptador de bus de campo no
es el requerido por el moédulo (véase el par. 51.32
VER CEST COM ABC), o la carga del archivo de
correlacion ha fallado mas de tres veces.
FUERA LINEA Adaptador fuera de linea. 4
EN LINEA Adaptador en linea. 5
RESTAURAR El adaptador estéa restaurando el hardware. 6
51.32 VER CEST COM Muestra la version del programa comun del -/ UINT32
ABC maédulo adaptador.
Formato axyz, donde a = numero de version princi-
pal; xy = nimeros de version secundaria; z = letra
de correccion.
Ejemplo: 190A = revision 1,90A.
0x0000...0xFFFF | Version de programa comun del médulo adaptador. |1 =1/ -
51.33 VER CEST APL Muestra la versién del programa de aplicacion del |-/ UINT32
ABC maédulo adaptador.
Utiliza el formato axyz, donde a = numero de ver-
sién principal; xy = numeros de version secundaria;
z = |etra de correccion.
Ejemplo: 190A = revision 1,90A.
0x0000...0xFFFF | Version de programa de aplicacién del modulo 1=1/-

adaptador.
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52 ENT DATOS Seleccion de datos para transferir desde el conver-
ABC tidor al controlador de bus de campo. Estos para-
metros solo se tienen que configurar si se instala
un modulo de adaptador de bus de campo.
52.01 EN DATOS ABC1 Selecciona los datos que se transfieren desde el 0/ UINT32
convertidor al controlador de bus de campo.
0 SIN USAR. 0
4 Palabra de estado (16 bits). 4
5 Valor actual 1 (16 bits). 5
6 Valor actual 2 (16 bits). 6
14 Palabra de estado (32 bits). 14
15 Valor actual 1 (32 bits). 15
16 Valor actual 2 (32 bits). 16
101...9999 indice de parametro. 101...9999
52.02 EN DATOS ABC2 .
52.12 ENDATOS ABC12 |Véase 52.01 EN DATOS ABC1. -/ UINT32
53 SAL DATOS Seleccion de los datos para transferir desde el con-
ABC trolador de bus de campo al convertidor. Estos
parametros solo se tienen que configurar si se ins-
tala un médulo de adaptador de bus de campo.
53.01 SAL DATOS ABC1 | Selecciona los datos a transferir desde el controla- | 0 / UINT32
dor de bus de campo al convertidor.
0 SIN USAR. 0
1 Palabra de control (16 bits). 1
2 Referencia REF1 (16 bits). 2
3 Referencia REF2 (16 bits). 3
11 Palabra de control (32 bits). 11
12 Referencia REF1 (32 bits). 12
13 Referencia REF2 (32 bits). 13
1001...9999 indice de parametro. 1001... 9999
53.12 SAL DATOS ABC12 | Véase 53.07 DATA OUT1. -/ UINT32
58 MODBUS Parametros de configuracién para la interfaz del
EMBEBIDO bus de campo integrado (EFB)
58.01 HAB MDB RTU Habilita/inhabilita el protocolo de comunicacién de | DISABLED /
bus de campo integrado. enum
DISABLED Deshabilitado. 0
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MODBUS RTU Protocolo RTU Modbus habilitado. 1
58.03 NODO MDB RTU Define la direccion de nodo. 1/ Real
0...247 Direccion de nodo. 1=1
58.04 BAUDRATE MDB Selecciona la velocidad de transmision del enlace | 9600 / enum
RTU RS-485.
4800 4,8 kbit/s. 0
9600 9,6 kbit/s. 1
19200 19,2 kbit/s. 2
38400 38,4 kbit/s. 3
57600 57,6 kbit/s. 4
76800 76,8 kbit/s. 5
115200 115,2 kbit/s. 6
58.05 PARIDAD MDB RTU | Selecciona el numero de los bits de datos, el 8 NONE 1/
empleo y tipo del bit de paridad, y el niumero de bits | enum
de paro.
8 NONE 1 8 bits de datos, sin bit de paridad, un bit de paro. 0
8 NONE 2 8 bits de datos, sin bit de paridad, dos bits de paro. | 1
8 EVEN 1 8 bits de datos, bit de paridad par, un bit de paro. |2
8 ODD 1 8 bits de datos, bit de paridad impar, un bit de paro. | 3
58.06 PERFIL MDB RTU | Selecciona el perfil de comunicacion utilizado por | ABB
el protocolo Modbus. ENHANCED /
enum
ABB CLASSIC Perfil ABB Drives, version clasica. 0
ABB ENHANCED | Perfil ABB Drives, versién mejorada. 1
DCU 16-BIT Perfil de 16 bits de la DCU. 2
DCU 32-BIT Perfil de 32 bits de la DCU. 3
58.07 TIME OUT MDB Define el limite de final de espera para la supervi- | 600 ms/
RTU sion de pérdida de comunicacién de EFB. Real
Si una interrupcién de la comunicacion supera el
limite de final de espera, la funcion procede con la
accion definida con el parametro 58.09 ACCION
TIME OUT. Véase también el parametro 58.08
TIMEOUT MODE MDB.
0...60000 ms Factor de calculo del final de espera. El valor 100 =1 ms

actual del final de espera se calcula como sigue:
Final de espera de la pérdida de comunicacion

x 100 ms

Ejemplo: Si ajusta este valor a 22, el valor actual

del final de espera sera: 22 x 100 ms = 2200 ms.
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58.08 TIMEOUT MODE Habilita/inhabilita la supervision de la pérdida de NINGUNA /

MDB comunicacion de EFB y define cual de los accesos | enum
de registro Modbus restaura el contador de final de
espera. Véase el parametro 58.07 SAL TIEM PER
COM.

NONE La supervision de la pérdida de comunicacion EFB | 0
esta inhabilitada.

NINGUN MSG La supervision de la pérdida de comunicacion EFB | 1
esta habilitada. Cualquier peticion de Modbus res-
taura el contador de final de espera.

CTRL WRITE La supervisién de la pérdida de comunicacion EFB | 2
esta habilitada. Escribir en el codigo de control o
referencia restaura el contador de final de espera.

58.09 ACCION TIME OUT | Define el funcionamiento del convertidor tras la NINGUNA /
recuperacion de la supervision de la pérdida de enum
comunicacion de EFB. Véanse los parametros
58.07 TIME OUT MDB RTU y 58.08 TIMEOUT
MODE MDB.

NONE No se realiza ninguna accion. 0

FALLO El convertidor se dispara con un fallo (PerdidaCo- |1
mEFB).

VEL SEGURA El convertidor genera una alarma (PerdidaCo- 2
mEFB) y pone en uso la velocidad segura.

Ultima veloc El convertidor genera una alarma (PerdidaCo- 3
mEFB) y pone en uso la ultima velocidad (el pro-
medio de la velocidad de los 10 segundos previos).

58.10 ACTUALIZAR Actualiza los ajustes de los parametros TERMINADO/
PARAM 58.01...58.09 'y 58.12. enum
TERMINADO Valor inicial. El valor se restaura tras la actualiza- |0

cion.

ACTUALIZAR Actualizando. 1

58.11 ESCALADO REF Define el factor que el perfil de comunicacion de 16 | 100 /
bits de la DCU emplea cuando escala las referen- | Real

cias de bus de campo a referencias de convertidor
y los valores actuales del convertidor a sefiales
actuales de bus de campo. Las referencias se mul-
tiplican por este factor de escalado. Véase el apar-
tado Control a través de la interfaz de bus de
campo integrado: Perfil de 16 bits DCU en la
pagina 177.

1...65535

Factor de escalado.
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N.°©  Bit/Nombre/Valor/ | Descripcién Predet/Tipo
Rango FbEq
(16b/32b)
58.12 VEL COMU EFB Define la velocidad de comunicacion (tiempo de BAJO /
ciclo) para la interfaz de bus de campo integrado. | enum
Cualquier cambio de este valor debe ser validado
por el parametro 58.70 ACTUALIZAR PARAM.
BAJO El tiempo de ciclo de la comunicacion es de 10 ms. | 0
ALTO El tiempo de ciclo de la comunicacién es de 2 ms. |1
58.15 DIAGNOSTICO Cadigo de datos booleano compacto de 16 bits 0x0000 /
COM para los bits indicadores de diagndstico de comuni- | Pb
cacion. Sélo lectura.
Bit Informacion
0 SIN USAR.
1 NOTTHISNODEDATA (EI ultimo paquete recibido no se destiné a este nodo).
2 SIN USAR.
3 ONE OK PACKET (Al menos se ha recibido satisfactoriamente un paquete
tras el encendido).
4 SIN USAR.
5 COMM TIMEOUT (Se ha alcanzado el tiempo limite de comunicacion).
6...15 [SIN USAR.
0x0000...0xFFFF | Codigo de datos (hexadecimal). 1=1
58.16 PAQUETES RECIV | Muestra el numero de paquetes de mensajes reci- |0/
bidos por el convertidor, considerando Unicamente | Real
los paquetes dirigidos al convertidor.
Nota: El usuario puede restaurar el contador (ajus-
tando el valor a 0).
0...65535 N.° de paquetes de mensaje. 1=1
58.17 PAQUETES TRANS | Muestra el numero de paquetes de mensaje envia- | 0/
dos por el convertidor. Nota: El usuario puede res- | Real
taurar el contador (ajustando el valor a 0).
0...65535 N.° de paquetes de mensaje. 1=1
58.18 TODOS PAQUETES | Muestra el nimero de paquetes de mensaje recibi- | 0/
dos por el convertidor, considerando todos los Real
paquetes dirigidos a cualquiera de los nodos vali-
dos del enlace de bus de campo. Nota: El usuario
puede restaurar el contador (ajustando el valor a 0).
0...65535 N.° de paquetes de mensaje. 1=1
58.19 ERRORES UART Muestra el nimero de mensajes con errores de 0/
comunicacioén, que no son errores de CRC, que ha | Real

recibido el convertidor (p. €j., errores de desborda-
miento del bufer UART).

Este parametro es sélo de lectura.
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N.° Bit/Nombre/Valor/ | Descripcion Predet/Tipo
Rango FbEq
(16b/32b)
0...65535 N.° de mensajes con errores (excluyendo los men- | 1=1
sajes con errores CRC).

58.20 ERRORES CRC Muestra el nUmero de mensajes con errores de 0/
verificaciéon de redundancia ciclica (CRC) que ha | Real
recibido el convertidor. Este parametro es solo de
lectura.

Nota: Un nivel elevado de ruido electromagnético
puede provocar errores.
0...65535 N.° de mensajes con errores CRC. 1=1

58.21 LSW CW RAW Muestra la parte LSW de la palabra de control que | 0x0000 /
recibe el convertidor del Modbus maestro. Este Pb
parametro es sélo de lectura.

0x0000...0xFFFF Bits 0 ... 15 de la palabra de control como valor 1=1
hexadecimal.

58.22 MSW CW RAW Muestra la parte MSW de la palabra de control que | 0x0000 /
recibe el convertidor del Modbus maestro. Este Pb
parametro es sélo de lectura.

0x0000...0xFFFF Bits 16 ... 32 de la palabra de control como valor |1=1
hexadecimal.

58.23 LSW SW RAW Muestra la parte LSW de la palabra de estado que | 0x0000 /
el convertidor envia al Modbus maestro. Pb
Este parametro es sélo de lectura.

0x0000...0xFFFF Bits 0 ... 15 de la palabra de estado como valor 1=1
hexadecimal.

58.24 MSW SW RAW Muestra la parte MSW de la palabra de estado que | 0x0000 /
el convertidor envia al Modbus maestro. Este para- | Pb
metro es solo de lectura.

0x0000...0xFFFF Bits 16 ... 32 de la palabra de estado como valor |1=1
hexadecimal.

58.25 LSW REF1 RAW Muestra la parte LSW de la referencia 1 que recibe | 0x0000 /
el convertidor del Modbus maestro. Pb
Este parametro es sélo de lectura.

0x0000...0xFFFF Bits 0...15 de la referencia 1 como valor hexadeci- |1=1
mal.

58.26 MSW REF1 RAW Muestra la parte MSW de la referencia 1 que 0x0000 /
recibe el convertidor del Modbus maestro. Pb

Este parametro es solo de lectura.

0x0000...0xFFFF

Bits 16...32 de la referencia 1 como valor hexade-
cimal.
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Bit/Nombre/Valor/
Rango

Descripcion

Predet/Tipo
FbEq
(16b/32b)

58.27

LSW REF2 RAW

Muestra la parte LSW de la referencia 2 que recibe
el convertidor del Modbus maestro.

Este parametro es sélo de lectura.

0x0000 /
Pb

0x0000...0xFFFF

Bits 0...15 de la referencia 2 como valor hexadeci-
mal.

58.28

MSW REF2 RAW

Muestra la parte MSW de la referencia 2 que
recibe el convertidor del Modbus maestro.

Este parametro es sélo de lectura.

0x0000 /
Pb

0x0000...0xFFFF

Bits 16...32 de la referencia 2 como valor hexade-
cimal.

58.30

RETARDO
TRANSMI

Define el tiempo de demora que espera el esclavo
antes de enviar una respuesta.

0x0000/
Real

0...65335 ms

Tiempo de demora de la transmision.

1=1ms

58.31

RET APP ERRORS

Selecciona el estado de si el convertidor devuelve
0 no los codigos de excepcion Modbus.

SI/
enum

NO

No devuelve.

0

Si

El convertidor devolvié el codigo de excepcion de
Modbus.

1

58.32

ORDEN WORDS

Define el orden de los cédigos de datos en el
marco Modbus.

LSW MSW /
enum

MSW LSW

Primero el cédigo mas significativo, después el
codigo menos significativo.

0

LSW MSW

Primero el cédigo menos significativo, después el
codigo mas significativo.

58.35

DATAI/0 1

Define la direccion del parametro del convertidor a
la que el maestro Modbus accede cuando lee de o
escribe en la direccion de registro correspondiente
al parametro de entrada/salida Modbus numero 1.
El maestro Modbus define el tipo de los datos
(entrada o salida).

El valor se transmite en una trama Modbus
mediante dos cddigos de 16 bits. Si el parametro
del convertidor es un valor de 16 bits, el LSW
(cédigo menos significativo) transmite el valor. Si el
parametro del convertidor es un valor de 32 bits,
también el siguiente parametro de entrada/salida
Modbus es SIN USAR.

-/ Real

0...9999

Direccion del parametro. Formato xxyy, donde:
XX = grupo del parametro
yy = indice del parametro

58.36

DATA /0 2

Véase el parametro 58.35.

0...9999

Véase el parametro 58.35.
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N.°  Bit/Nombre/Valor/ | Descripcién Predet/Tipo
Rango FbEq
(16b/32b)
58.58 DATA /O 24 Véase el parametro 58.35. -/ Real
0...9999 Véase el parametro 58.35. 1=1
72 INTERNALLY Se usa internamente. No puede ajustarlo el usua-
USED rio.
72.01 MARCHA AVC Se usa internamente. No puede ajustarlo el usuario.
LENT1
72.02 SEL RESTFALLO | Se usa internamente. No puede ajustarlo el usuario.
72.03 PARO EM OFF3 Se usa internamente. No puede ajustarlo el usuario.
72.04 COD CTRL BC UTIL | Selecciona la fuente de la palabra de control P.FBA MAIN
cuando se selecciona el adaptador de bus de Cw/
campo (ABC) como lugar de control de marchay | Puntero de
paro (véase el parametro 70.07 FUNC MARCHA | valor

EXT1). Por defecto, la fuente es el parametro

02.10 CW ABC.

Nota: Este parametro no puede cambiarse mien-
tras el convertidor esta en marcha.

Puntero de valor (véase
pagina 184).

Términos y abreviaturas en la

72.05 MARCHA AVC Se usa internamente. No puede ajustarlo el usuario.
LENT2

72.06 PERMISO AVC Se usa internamente. No puede ajustarlo el usuario.
LENT

72.07 START ENABLE Se usa internamente. No puede ajustarlo el usuario.

72.08

ACT VELOC POS

Se usa internamente.

No puede ajustarlo el usuario.

72.09

ACT VELOC NEG

Se usa internamente.

No puede ajustarlo el usuario.

72.10

EN RAMPA VELOC

Se usa internamente

. No puede ajustarlo el usuario.

7211 CTRLN ERR Se usa internamente. No puede ajustarlo el usuario.
VELOC
7212 COMPENSACION | Se usa internamente. No puede ajustarlo el usuario.

ACE

72.13

MANTEN FREN
ABIE

Se usa internamente.

No puede ajustarlo el usuario.

72.14

REF FC

Se usa internamente.

No puede ajustarlo el usuario.

72.15

MUL ENGR CARGA

Se usa internamente.

No puede ajustarlo el usuario.

72.16

DIV ENGR CARGA

Se usa internamente.

No puede ajustarlo el usuario.

7217

NUM CONST ALIM

Se usa internamente.

No puede ajustarlo el usuario.

72.18

DEN CONST ALIM

Se usa internamente.

No puede ajustarlo el usuario.

72.19

EN REF VELOC 1

Se usa internamente.

No puede ajustarlo el usuario.

72.20

EN REF VELOC 2

Se usa internamente.

No puede ajustarlo el usuario.
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N.°  Bit/Nombre/Valor/ | Descripcién Predet/Tipo
Rango FbEq
(16b/32b)
72.21 REF VELAV LEN1 | Se usa internamente. No puede ajustarlo el usuario.
72.21 REF VEL AV LEN 1 | Se usa internamente. No puede ajustarlo el usuario.
72.22 REF VEL AV LEN 2 | Se usa internamente. No puede ajustarlo el usuario.
72.23 TIEMPO ACEL Se usa internamente. No puede ajustarlo el usuario.
72.24 TIEMPO DECEL Se usa internamente. No puede ajustarlo el usuario.
72.25 ACEL TIEM Se usa internamente. No puede ajustarlo el usuario.
FORMA1
72.26 ACEL TIEM Se usa internamente. No puede ajustarlo el usuario.
FORMA2
72.27 DEC TIEM FORMA1 | Se usa internamente. No puede ajustarlo el usuario.
72.28 DEC TIEM FORMA2 | Se usa internamente. No puede ajustarlo el usuario.
72.29 TIEM ACEL AV LEN | Se usa internamente. No puede ajustarlo el usuario.
72.30 TIEMDEC AV LEN | Se usa internamente. No puede ajustarlo el usuario.
72.31 CTRL SOBRETEN | Se usa internamente. No puede ajustarlo el usuario.
72.32 ESCALA POS A Se usa internamente. No puede ajustarlo el usuario.
ENT
80 REFERENCIA Parametros relacionados con la seleccion y el
DE VEL escalado de las referencias de velocidad. Véase
también el apartado Seleccién y escalado de refe-
rencias de velocidad en la pagina 137.
80.01 VEL NOMINAL Define la referencia de velocidad nominal utilizada | 1,00 m/s /
en el modo de desplazamiento normal. Véase tam- | Real
bién el parametro 22.05 ESCALADO VELOC.
0,00...25,00 m/s Velocidad nominal. 100 =1m/s
80.02 RATIO Define la relacion de engranajes utilizada en con- | 1,000/
REDUCCION versiones de m/s a rpm y viceversa. Real
0,001...1000,000 Relacién de engranajes. 1000 =1
80.03 DIAMETER POLEA | Define el diametro de la polea del sistema elevador | 500 mm
1...2000 mm Diametro de polea en milimetros. 1=1mm
80.04 ROPING RATIO Define la relacién de cable del sistema elevador. 1/ Real
1...8 Relacién de cable del sistema. 1=1
80.05 ModoSelVelocidad | Selecciona el modo de referencia de velocidad. MULTIPLE/
Véase también el apartado Seleccion y escalado | enum
de referencias de velocidad en la pagina 137.
MULTIPLE Se utiliza para multiples referencias de velocidad. |0

Utilizando los parametros de este grupo se pueden
programar hasta ocho referencias de velocidad
predeterminadas independientes para el converti-
dor que se pueden seleccionar utilizando entradas
digitales codificadas en binario.
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Bit/Nombre/Valor/
Rango

Descripcioén

Predet/Tipo
FbEq
(16b/32b)

SEP HIGH PRI

Se utiliza cuando tiene prioridad la referencia de
alta velocidad.

Se pueden programar para el convertidor hasta
siete velocidades distintas y se pueden seleccionar
usando entradas digitales dedicadas. Cada refe-
rencia de velocidad tiene prioridad sobre la veloci-
dad de nivelado.

1

SEP LEVL PRI

Se utiliza cuando tiene prioridad la referencia de
velocidad de nivelado.

Se pueden programar para el convertidor hasta
siete velocidades distintas y se pueden seleccionar
usando entradas digitales dedicadas. La referencia
de velocidad de nivelado tiene prioridad sobre
todas las demas referencias de velocidad cuando
se habilita mediante uno de los terminales de
entrada digital.

80.06 SEL VEL REF1

Selecciona como fuente de la referencia de veloci-
dad el puntero de seleccién 1. La combinacion de
bits de los parametros 80.06, 80.07, 80.08 y 80.09
no determina la referencia de velocidad cuando no
estan activos ni el modo de evacuacion ni el modo
de inspeccion.

Dl4/
Puntero de bit

Puntero de bit: CONST o PUNTERO (véase Térmi-
nos y abreviaturas en la pagina 183).

80.07 SEL VEL REF2

Selecciona como fuente de la referencia de veloci-
dad el puntero de seleccién 2. La combinacién de
bits de los parametros 80.06, 80.07, 80.08 'y 80.09
no determina la referencia de velocidad cuando no
estan activos ni el modo de evacuacion ni el modo
de inspeccion.

DI5/
Puntero de bit

Puntero de bit: CONST o PUNTERO (véase Térmi-
nos y abreviaturas en la pagina 183).

80.08 SEL VEL REF3

Selecciona como fuente de la referencia de veloci-
dad el puntero de seleccién 3. La combinacién de
bits de los parametros 80.06, 80.07, 80.08 y 80.09
no determina la referencia de velocidad cuando no
estan activos ni el modo de evacuacion ni el modo
de inspeccion.

Dle/
Puntero de bit

Puntero de bit: CONST o PUNTERO (véase Térmi-
nos y abreviaturas en la pagina 183).
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Bit/Nombre/Valor/
Rango

Descripcion

Predet/Tipo
FbEq
(16b/32b)

80.09

SEL VEL REF4

Selecciona como fuente de la referencia de veloci-
dad el puntero de seleccién 4. La combinacion de

bits de los parametros 80.06, 80.07, 80.08 y 80.09
no determina la referencia de velocidad cuando no
estan activos ni el modo de evacuacion ni el modo
de inspeccién.

SIN USAR/
Puntero de bit

Puntero de bit: CONST o PUNTERO (véase Térmi-
nos y abreviaturas en la pagina 183).

80.10

VELOCIDAD1

Referencia de velocidad cero definida en fabrica (0
m/s) que debe utilizarse cuando la combinacién de
bits de los parametros 80.06, 80.07 y 80.08 es 000.
Se puede usar para detener el elevador en el modo
de desplazamiento normal. No puede ajustarlo el
usuario.

Este parametro es sélo de lectura.

0,00 m/s/
Real

0,00...25,00 m/s

Referencia de velocidad

100 =1m/s

80.11

VEL NIVELADO

Define la referencia de velocidad que debe utili-
zarse durante el nivelado, es decir, cuando la com-
binacion de bits de los parametros 80.06, 80.07 y
80.08 es 110. Cuando se presiona el interruptor de
planta, el convertidor decelera hasta la velocidad
de nivelado.

0,25 m/s/
Real

0,00...25,00 m/s

Referencia de velocidad de nivelado.

100 =1m/s

80.12

SelVelReNivelado

Selecciona la fuente de la referencia de velocidad
usada en el modo de renivelado. Si el elevador
rebasa el nivel de la planta, se hace que regrese al
nivel de planta utilizando el modo de renivelado.

PAR 80.13/
enum

PAR 80.13

Parametro 80.73 VEL RENIVELADO seleccio-
nado como fuente de la referencia de velocidad de
renivelado.

EA1 ESCALADA

Se selecciona la sefial Al1 (02.05 EA1 ESCA-
LADA) como fuente de la referencia de velocidad
de renivelado.

N

EA2 ESCALADA

Se selecciona la sefial Al2 (02.07 EA2 ESCA-
LADA) como fuente de la referencia de velocidad
de renivelado.

80.13

VEL RENIVELADO

Define la referencia de velocidad que se utilizara
en el modo de renivelado cuando se seleccione
como fuente del parametro 80.72 SelVelReNive-
lado. Se utiliza cuando la combinacion de bits de
los parametros 80.06, 80.07 y 80.08 es 001.

0,170 m/s/
Real

0,00...25,00 m/s

Referencia de velocidad de renivelado.

100 =1m/s
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N.°  Bit/Nombre/Valor/ | Descripcién Predet/Tipo
Rango FbEq
(16b/32b)
80.14 VEL MEDIA Define la referencia de velocidad que debe utili- 0,50 m/s /
zarse durante el modo de desplazamiento normal | Real
cuando la combinacién de bits de los parametros
80.06, 80.07 y 80.08 es 010. Esta es una referen-
cia de velocidad adicional que puede definirse para
que se utilice en lugar de la velocidad nominal
basandose en la distancia a la planta.
0,00...25,00 m/s | Referencia de velocidad media. 100 =1m/s
80.15 VEL INSPECCION | Define la referencia de velocidad que debe utili- 0,25 m/s/
zarse cuando se habilita el modo de inspeccion Real
con el parametro 710.84 MODO INSPECCION. Si
no se esta utilizando el modo de inspeccion, tam-
bién puede definirse esta referencia de velocidad
para que se utilice en el modo de desplazamiento
normal cuando la combinacion de bits de los para-
metros 80.06, 80.07 y 80.08 es 101.
0,00...25,00 m/s | Referencia de velocidad de inspeccion. 100=1m/s
80.16 VEL EVACUACION | Define la referencia de velocidad que debe utili- 0,10 m/s /
zarse cuando se habilita el modo de evacuacion Real
con el parametro 70.87 MODO EVACUACION.
0,00...25,00 m/s | Referencia de velocidad de evacuacion. 100=1m/s
80.17 VELOCIDAD2 Define la referencia de velocidad que debe utili- 0,40 m/s /
zarse durante el modo de desplazamiento normal | Real
cuando la combinacién de bits de los parametros
80.06, 80.07 y 80.08 es 001. Esta es una referen-
cia de velocidad adicional que puede definirse para
que se utilice en lugar de la velocidad nominal
basandose en la distancia a la planta.
0,00...25,00 m/s | Velocidad2. 100=1m/s
80.18 VELOCIDAD3 Define la referencia de velocidad que debe utili- 0,60 m/s/
zarse durante el modo de desplazamiento normal | Real
cuando la combinacién de bits de los parametros
80.06, 80.07 y 80.08 es 001. Esta es una referen-
cia de velocidad adicional que puede definirse para
que se utilice en lugar de la velocidad nominal
basandose en la distancia a la planta.
0,00...25,00 m/s | Velocidad3. 100=1m/s
80.19 LIMVEL OFFDLY | Define el limite de velocidad del elevador para acti- | 0,00 m/s /
var los periodos de retardo a la desconexién exten- | Real
didos definidos con los parametros 80.20 ...80.23.
Los periodos de demora solo se utilizan cuando la
velocidad del elevador es menor que este limite.
0,00...25,00 m/s | Limite de velocidad de retardo a la desconexion. 100=1m/s
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N.°  Bit/Nombre/Valor/ | Descripcién Predet/Tipo
Rango FbEq
(16b/32b)
80.20 VEL2 OFF DELAY | Define el periodo de tiempo para ampliar la refe- | 0,0 s/ Real
rencia velocidad2 (parametro 80.77 VELOCI-
DAD?2). Velocidad?2 se utiliza durante todo este
periodo de tiempo, aunque se desactive con los
bits de seleccién de referencia de velocidad.
0,0...50s Retardo a la desconexién de Velocidad2. 10=1s
80.21 VEL MEDIA Define el periodo de tiempo para ampliar la refe- 0,0 s/ Real
OFFDLY rencia de velocidad media (parametro 80.74 VEL
MEDIA). La referencia de velocidad media se uti-
liza durante todo este periodo de tiempo, aunque
se desactive con los bits de seleccién de referencia
de velocidad.
0,0...50s Retardo a la desconexion de velocidad media. 10=1s
80.22 VEL NOM OFF DLY | Define el periodo de tiempo para ampliar la refe- | 0,0 s/ Real
rencia de velocidad nominal (parametro 72.07 VEL
NOMINAL). La referencia de velocidad nominal se
utiliza durante todo este periodo de tiempo, aun-
que se desactive con los bits de seleccion de refe-
rencia de velocidad.
0,0...50s Retardo a la desconexién de velocidad nominal. 10=1s
80.23 VEL3 OFF DELAY | Define el periodo de tiempo para ampliar la refe- 0,0 s/ Real
rencia velocidad3 (parametro 80.78 VELOCI-
DAD3). Velocidad3 se utiliza durante todo este
periodo de tiempo, aunque se desactive con los
bits de seleccién de referencia de velocidad.
0,0...50s Retardo a la desconexién de Velocidad3. 10=1s
81 SUPERVISION Parametros relacionados con la concordancia de
velocidad, bloqueo del motor y paro de tiempo
extra de nivelado. Véase también el apartado Fun-
ciones de proteccién en la pagina 155.
81.01 SPEED MATCH DISABLED /
enum
DISABLED Funcién de concordancia de velocidad deshabili- |0
tada.
ENABLED Funcién de concordancia de velocidad habilitada. | 1
81.02 SPD STD DEV LVL | Define el nivel absoluto de desviacion de la veloci- | 0,10 m/s /
dad para régimen estacionario. Véase también el | Real
parametro 871.04 SPEED MATCH DLY.
0,00...10,00 m/s | Nivel de desviacion de velocidad para régimen 100=1m/s

estacionario.
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Bit/Nombre/Valor/
Rango

Descripcioén

Predet/Tipo
FbEq
(16b/32b)

81.03

SPD RMP DEV LVL

Define el nivel absoluto de desviacion de la veloci-
dad para el estado de rampa (durante la acelera-
cion/deceleracioén). Véase también el parametro
81.04 SPEED MATCH DLY.

0,20 m/s /
Real

0,00...10,00 m/s

Nivel de desviacién de velocidad para el estado de
rampa.

100 =1m/s

81.04

SPEED MATCH DLY

Define el retardo para generar el fallo SPEED
MATCH. El fallo se genera cuando el error de velo-
cidad es mayor que el definido con el parametro
81.02 SPD STD DEV LVL en régimen estacionario
o el definido con el parametro 871.03 SPD RMP
DEV LVL en el estado de rampa y ha transcurrido
el retardo definido con este parametro.

1,0 s/ Real

0,0...10,0 s

Retardo para generar el fallo SPEED MATCH.

10=1s

81.05

STALL TORQ MAX

Define el limite de par maximo para generar el fallo
MOTOR STALL. Si el par actual (01.06 PAR) es
mayor que este valor y la velocidad actual del
motor es menor que el valor definido con el para-
metro 81.07 STALL SPEED LIM, se genera el fallo
MOTOR STALL después del periodo definido con
el parametro 81.08 STALL FAULT DLY.

70,0%

0,0...250,0%

Limite de par maximo para generar el fallo MOTOR
STALL.

10=1%

81.06

STALL TORQ MIN

Define el limite de par minimo para generar el fallo
MOTOR STALL. Si el par actual (01.06 PAR) es
menor que este valor y la velocidad actual del
motor es menor que el valor definido con el para-
metro 871.07 STALL SPEED LIM, se genera el fallo
MOTOR STALL después del periodo definido con
el parametro 81.08 STALL FAULT DLY.

-70,0%

-250,0...0,0%

Limite de par minimo para generar el fallo MOTOR
STALL.

10=1%

81.07

STALL SPEED LIM

Define el limite de velocidad para la funciéon de blo-
queo del motor. El fallo MOTOR STALL se genera
cuando la velocidad actual del motor (07.07 VEL
ACTUAL) es menor que este valor, el convertidor
ha sobrepasado los limites de par definidos con los
parametros 81.05 STALL TORQ MAXy 81.06
STALL TORQ MIN, y ha transcurrido el retardo
definido con 87.08 STALL FAULT DLY. La funcién
de Bloqueo del motor se habilita cuando el valor de
este parametro es > 0.

0,00 m/s /
Real

0,00...25,00 m/s

Limite de velocidad para la funciéon de bloqueo del
motor.

100 =1m/s
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81.08

STALL FAULT DLY

Define el retardo para generar el fallo MOTOR
STALL cuando el convertidor ha sobrepasado los
limites de par maximo o minimo definidos con los
parametros 81.05 STALL TORQ MAXy 81.06
STALL TORQ MIN LIM.

2,0 s/ Real

0,0...50s

Retardo para generar el fallo MOTOR STALL.

10=1s

81.09

LVL MAX TIME

Define el tiempo maximo que puede funcionar el
convertidor con la velocidad de nivelado. Si no se
ha recibido la orden de paro antes de que transcu-
rra este periodo de tiempo, la funcién de paro de
tiempo extra de nivelado activa una orden de paro
de emergencia (OFF3). Esta funcién se habilita
cuando el valor de este parametro es > 0.

0,0 s/ Real

0,0...250s

Tiempo de nivelacion maximo para la funcién de
paro de tiempo extra de nivelado.

10=1s

82 SMART
SLOWDOWN

Parametros relacionados con la funcién de ralenti-
zacion inteligente. Véase también el apartado
Ralentizacioén inteligente en la pagina 147.

82.01

SMART SLOWDN
SEL

Habilita/deshabilita la funcién de ralentizacion inte-
ligente.

Sin sel / enum

Sin sel

La funcion de ralentizacion inteligente no esta
habilitada.

ESTIMADO

La funcion de ralentizacion inteligente esta habili-
tada con la velocidad estimada. La distancia reco-
rrida se calcula integrando la velocidad actual.

ENCODER

La funcion de ralentizacion inteligente esta habili-
tada con un encoder. La distancia recorrida se basa
en la posicién actual del encoder (07.70 POS ACT).

82.02

LV STOP SWC DIST

Define la distancia entre los interruptores de nivela-
cién y parada.

0,00 m/ Real

0,00...100,00 m

Distancia entre los interruptores de nivelacion y
parada.

100=1m

82.03

SAFETY MARGIN

Define qué porcentaje del parametro 82.02 se uti-
liza como distancia de seguridad cuando esta habi-
litada la funcion de ralentizacion inteligente. La
distancia de seguridad es la distancia que se debe
mantener en régimen estacionario.

0,00% / Real

0,00...100,00%

Margen de seguridad en porcentajes.

100 = 1%
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90 SEL MODULO
ENCODER

Ajustes de emulacion, reflejo TTL, deteccion de
fallos de comunicacioén y activacién del encoder.

90.01 SEL GEN PULSOS

Activa la comunicacion con la interfaz opcional de
encoder/resolver.

Ninguno /
enum

Ninguno

Inactivo.

0

FEN-01 TTL+

Comunicacion activa. Tipo de médulo: médulo de
interfaz de encoder TTL FEN-01. Entrada: entrada
del encoder TTL con soporte para conmutacion
(X32). Véase el grupo de parametros 93 CONF
ENCODER INC.

1

FEN-01 TTL

Comunicacion activa. Tipo de médulo: moédulo de
interfaz de encoder TTL FEN-01. Entrada: entrada
de encoder TTL (X31). Véase el grupo de parame-
tros 93 CONF ENCODER INC.

FEN-11 ABS

Comunicacion activa. Tipo de médulo: interfaz del
encoder absoluto FEN-11. Entrada: entrada del
encoder absoluto (X42). Véase el grupo de para-
metros 97 CONF ENCODER ABS.

FEN-11 TTL

Comunicacion activa. Tipo de médulo: interfaz del
encoder absoluto FEN-11. Entrada: entrada del
encoder TTL (X41). Véase el grupo de parametros
93 CONF ENCODER INC.

FEN-21 RES

Comunicacion activa. Tipo de modulo: Interfaz del
resolver FEN-21. Entrada: Entrada del resolver
(X52). Véase el grupo de parametros 92 CONF
RESOLVER.

FEN-21 TTL

Comunicacion activa. Tipo de médulo: Interfaz del
resolver FEN-21. Entrada: entrada del encoder
TTL (X51). Véase el grupo de parametros 93
CONF ENCODER INC.

FEN-31 HTL

Comunicacion activa. Tipo de médulo: interfaz del
encoder HTL FEN-31. Entrada: entrada del enco-
der HTL (X82). Véase el grupo de parametros 93
CONF ENCODER INC.
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90.02 SEL MODO EMUL

Activa la emulacién del encoder y selecciona el
valor de posicion y la salida TTL utilizada en el pro-
ceso de emulacion.

En la emulacion del encoder la diferencia de posi-
cién calculada se transforma en un nimero equiva-
lente de pulsos TTL transmitidos mediante la salida
TTL. La diferencia de posicion es la diferencia entre
el ultimo valor de posicion y los anteriores.

El valor de posicion utilizado para la emulacion
puede ser una posicion determinada por el software
del convertidor o una posicion medida con un enco-
der. Si se utiliza la posicion del software del converti-
dor, la fuente de ésta se selecciona con el
parametro 93.08 REF POS EMUL. Debido a que el
software causa una demora, se recomienda tomar
siempre la posicion actual de un encoder. Es reco-
mendable utilizar el software del convertidor sola-
mente para emular la referencia de posicion.

La emulacion del encoder puede emplearse para
incrementar o reducir el nimero de pulsos cuando
los datos del encoder TTL se transmiten a través de
la salida TTL, por ejemplo, a otro convertidor. Si no
es necesario alterar el nimero de pulsos, utilice el
reflejo del encoder para la transformacion de datos.
Véase el parametro 90.03 SEL REFLEJO TTL.
Nota: Si se activan la emulacion y el reflejo del
encoder para la misma salida TTL de FEN-xx, la
emulacién cancela el reflejo.

Si se selecciona una entrada del encoder como la
fuente de la emulacion, debe activarse la corres-
pondiente seleccion mediante el parametro 90.01
SEL GEN PULSOS.

El nimero de pulsos del encoder TTL utilizado
para la emulacion debe definirse con el parametro
93.07 NUM PULSOS EMUL. Véase el grupo de
parametros 93 CONF ENCODER INC.

Deshabilitado /
enum

Deshabilitado

Emulacién deshabilitada.

FEN-01 RefSW

Tipo de médulo: médulo de interfaz de encoder
TTL FEN-01. Emulacién: se emula la posicién del
software del convertidor (fuente seleccionada con
el par. 93.08 REF POS EMUL) en la salida
FEN-01 TTL.
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FEN-01 TTL+

Tipo de médulo: moédulo de interfaz de encoder
TTL FEN-01. Emulacion: se emula la posicion de la
entrada del encoder TTL de FEN-01 (X32) en la
salida TTL de FEN-01.

2

FEN-01 TTL

Tipo de médulo: modulo de interfaz de encoder
TTL FEN-01. Emulacion: se emula la posicion de la
entrada del encoder TTL de FEN-01 (X31) en la
salida TTL de FEN-01.

FEN-11 RefSW

Tipo de médulo: interfaz del encoder absoluto
FEN-11. Emulacién: se emula la posicion del sof-
tware del convertidor (fuente seleccionada con el
par. 93.08 REF POS EMUL) en la salida FEN-11 TTL.

FEN-11 ABS

Tipo de médulo: interfaz del encoder absoluto
FEN-11. Emulacién: se emula la posicion de la
entrada del encoder absoluta de FEN-11 (X42) en
la salida del encoder TTL de FEN-11.

FEN-11 TTL

Tipo de médulo: interfaz del encoder absoluto
FEN-11. Emulacién: se emula la posicion de la
entrada del encoder TTL de FEN-11 (X41) en la
salida del encoder TTL de FEN-11.

FEN-21 RefSW

Tipo de mddulo: Interfaz del resolver FEN-21.
Emulacién: se emula la posicion del software del
convertidor (fuente seleccionada con el par.
93.08 REF POS EMUL) en la salida FEN-21 TTL.

FEN-21 RES

Tipo de médulo: Interfaz del resolver FEN-21.
Emulacién: Se emula la posicién de la entrada del
resolver del FEN-21 (X52) en la salida TTL del
FEN-21.

FEN-21 TTL

Tipo de médulo: Interfaz del resolver FEN-21.
Emulacién: se emula la posicién de la entrada del
encoder TTL de FEN-21 (X51) en la salida del
encoder TTL de FEN-21.

FEN-31 RefSW

Tipo de médulo: interfaz del encoder HTL FEN-31.
Emulacioén: se emula la posicion del software del
convertidor (fuente seleccionada con el par.

93.08 REF POS EMUL) en la salida FEN-31.

10

FEN-31 HTL

Tipo de médulo: interfaz del encoder HTL FEN-31.
Emulacion: se emula la posicion de la entrada del
encoder HTL de FEN-31 (X82) en la salida TTL de
FEN-31.
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90.03

SEL REFLEJO TTL

Activa y selecciona la interfaz del reflejo de la
sefial del encoder TTL.

Nota: Si se activan la emulacion y el reflejo del
encoder para la misma salida TTL de FEN-xx, la
emulacién cancela el reflejo.

Deshabilitado /
enum

Deshabilitado

Reflejo de TTL desactivado.

FEN-01 TTL+

Tipo de modulo: interfaz del encoder TTL FEN-01.
Reflejo: los pulsos de la entrada del encoder TTL
(X32) se reflejan en la salida TTL.

FEN-01 TTL

Tipo de médulo: interfaz del encoder TTL FEN-01.
Reflejo: los pulsos de la entrada del encoder TTL
(X31) se reflejan en la salida TTL.

FEN-11 TTL

Tipo de modulo: interfaz del encoder absoluto
FEN-11. Reflejo: los pulsos de la entrada del enco-
der TTL (X41) se reflejan en la salida del encoder
TTL.

FEN-21 TTL

Tipo de mddulo: Interfaz del resolver FEN-21.
Reflejo: los pulsos de la entrada del encoder TTL
(X51) se reflejan en la salida TTL.

FEN-31 HTL

Tipo de médulo: interfaz del encoder HTL FEN-31.
Reflejo: los pulsos de la entrada del encoder HTL
(X82) se reflejan en la salida del encoder TTL.

90.04

FALLO CABLE
GENP

Selecciona la accion en caso de que la interfaz del
encoder FEN-xx detecte un fallo en el cable del
encoder.

Notas:

En el monto de impresion, esta funcién solamente
estéa disponible para la entrada del encoder abso-
luto del FEN-11 basandose en sefiales incrementa-
les de seno/coseno, y para la entrada HTL del
FEN-31.

Si se utiliza la entrada de encoder para la realimen-
tacién de velocidad (véase 22.07 SEL VELOC BC),
este parametro puede ser sobrecontrolado por el
parametro 22.03 FALLO VEL FB.

Fallo/
UINT32

No

Deteccion de fallo en el cable inactiva.

Fallo

El convertidor se dispara con un fallo ENCODER
CABLE.

-
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Aviso El convertidor genera una alarma ENCODER 2
CABLE. Este es el ajuste recomendado si la fre-
cuencia de pulsos maxima de las sefiales incre-
mentales de seno/coseno es mayor de 100 kHz;
con frecuencias mas altas, las sefales pueden ate-
nuarse lo suficiente como para invocar esta fun-
cién. La frecuencia de pulsos maxima puede
calcularse de este modo:
Pulsos por revolucién (par. 97.07) x velocidad maxima en rpm
60
90.05 INVERT ENC SIG Define la sefal de inversién del encoder. No/ enum
No No hay inversion de la sefal del encoder. 0
Enc La sefnal del encoder esté invertida, de modo que |1
se ha cambiado el sentido de giro del encoder.

90.06 ACT PAR GENP Ajustar este pardametro a 1 fuerza la reconfigura- | Hecho/
cién de las interfaces FEN-xx, necesaria para que | UINT32
tenga efecto cualquier cambio de los parametros
de los grupos 90 ... 93.

Nota: Este parametro no puede cambiarse mien-
tras el convertidor esta en marcha.
Hecho Actualizacion realizada. 0
Configurar Reconfigurar. El valor vuelve automaticamente a 1
TERMINADO.
91 CONF Configuracién del encoder absoluto; se utiliza
ENCODER ABS | cuando el parametro 90.07 SEL GEN PULSOS se
ajusta a FEN-11 ABS.
91.01 NUM SENOS Define el nimero de ciclos de ondas de 0/
COSEN seno/coseno en una revolucion. UINT32
Nota: No es necesario ajustar este parametro
cuando se utilizan encoders SSI o EnDat en modo
continuo. Véanse los parametros 91.75 MODO
SSI/ 91.18 MODO EN DAT.
0...65535 Numero de ciclos de ondas de seno/cosenoenuna |1=1/-
revolucion.

91.02 INTERF GEN P ABS | Selecciona la fuente para la posicion absoluta del | Ninguno/

encoder. enum
Ninguno No seleccionado. 0
Sefial conmut Sefiales de conmutacion. 1
EnDat Interfaz serie: encoder EnDat. 2
Hiperface Interfaz serie: encoder HIPERFACE. 3
SSI Interfaz serie: encoder SSI. 4
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Tamag. 17/33b Interfaz serie: encoder Tamagawa de 17/33 bits. 5

91.03 BITS RECUENT Define el numero de bits utilizados para el recuento | 0/

REV de revoluciones con encoders multivuelta. Se uti- | UINT32
liza cuando el parametro 97.02 INTERF GEN P
ABS se ajusta a EnDat, Hiperface, o SSI. Cuando
el parametro 91.02 se ajusta a Tamag. 17/33b,
ajustar este parametro a un valor distinto de cero
activa la solicitud de datos multivuelta.

0...32 Numero de bits utilizados para el recuento de revo- |1 =1/-
luciones. P. ej., 4096 revoluciones => 12 bits.

91.04 BITS DATOS POS | Define el numero de bits utilizado en una revolu- o/
cién cuando el parametro 97.02 INTERF GEN P UINT32
ABS se ajusta a EnDat, Hiperface o SSI. Cuando el
parametro 91.02 se ajusta a Tamag. 17/33b, este
parametro se ajusta internamente a 17.

0...32 Numero de bits utilizados en una revolucién. P. ej., |1=1/-
32.768 posiciones por revolucion => 15 bits.

91.05 ACTIV MARCA REF | Activa el pulso cero del encoder para la entrada del | FALSE/
encoder absoluto (X42) de un médulo FEN-11 (si | UINT32
existe). El pulso cero puede utilizarse para la fija-
cién de posiciones.

Nota: Con las interfaces serie (es decir, cuando el
ajuste del parametro 97.02 INTERF GEN P ABS es
EnDat, Hiperface, SSI o Tamag. 17/33b), el pulso
cero no existe.
FALSE Pulso cero desactivado. 0
TRUE Pulso cero activado. 1
91.06 ABS POS Habilita el seguimiento de la posicion absoluta. Deshabilitar/
TRACKING UINT32
Deshabilitar Seguimiento de posicién absoluta deshabilitado. 0
Habilitar Seguimiento de posicion absoluta habilitado. 1
91.07 PARID HIPERFACE | Define el uso de bits de paridad y paro para un Impar/ UINT32

encoder HIPERFACE (cuando el parametro 91.02
INTERF GEN P ABS se ajusta a Hiperface).
Generalmente no es necesario ajustar este para-
metro.

Impar

Bit de indicacion de paridad impar, un bit de paro.

Par

Bit de indicacion de paridad par, un bit de paro.

N
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91.08 VEL TRANS Define la velocidad de transferencia del enlace del | 9600/ UINT32
HIPERF encoder HIPERFACE (cuando el parametro 971.02
INTERF GEN P ABS se ajusta a Hiperface).
Generalmente no es necesario ajustar este para-
metro.
4800 4800 bits/s. 0
9600 9600 bits/s. 1
19200 19200 bits/s. 2
38400 38400 bits/s. 3
91.09 DIREC NOD Define la direccion del nodo para el encoder 64/ UINT32
HIPERF HIPERFACE (cuando el ajuste del parametro
91.02 INTERF GEN P ABS es Hiperface).
Generalmente no es necesario ajustar este para-
metro.
0...255 Direccién de nodo de un encoder HIPERFACE. 1=1/-
91.10 CICLOS RELOJ SSI | Define la longitud del mensaje SSI. La longitud se |2/ UINT32
define como un numero de ciclos de reloj. El
numero de ciclos puede calcularse sumando 1 al
numero de bits de una trama de mensaje SSI.
Se utiliza con encoders SSI, cuando el parametro
91.02 INTERF GEN P ABS se ajusta a SSI.
2..127 Longitud del mensaje SSI. 1=1/-
91.11  MSB POSICION SSI | Define la ubicacion del MSB (bit mas significativo) | 1/ UINT32
de los datos de posicién en un mensaje SSI. Se
utiliza con encoders SSI, cuando el parametro
91.02 INTERF GEN P ABS se ajusta a SSI.
1...126 Ubicacién del MSB de los datos de posicion 1=1/-
(nmero de bit).
91.12 MSB REVOL SSI Define la ubicacion del MSB (bit mas significativo) |1/ UINT32
del recuento de revoluciones en un mensaje SSI.
Se utiliza con encoders SSI, cuando el parametro
91.02 INTERF GEN P ABS se ajusta a SSI.
1...126 Ubicacién del MSB del recuento de revoluciones 1=1/-
(nmero de bit).
91.13 FORMAT DATOS Selecciona el formato de datos para un encoder binario/
Ssi SSI (cuando el ajuste del parametro 97.02 INTERF | UINT32
GEN P ABS es SSI).
binario Cédigo binario. 0
gris Cadigo Gray. 1
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91.14 VEL TRANSM SSI | Selecciona la velocidad de transmisién para un 100 kbit/s /
encoder SSI (cuando el ajuste del parametro 91.02 | UINT32
INTERF GEN P ABS es SSI).
10 kbit/s 10 kbit/s. 0
50 kbit/s 50 kbit/s. 1
100 kbit/s 100 kbit/s. 2
200 kbit/s 200 kbit/s. 3
500 kbit/s 500 kbit/s. 4
1000 kbit/s 1000 kbit/s. 5
1500 kbit/s 1500 kbit/s. 6
2000 kbit/s 2000 kbit/s. 7
91.15 MODO SSlI Selecciona el modo del encoder SSI. Pos. inicial /
Nota: Este parametro solamente necesita ajus- UINT32
tarse cuando se utiliza un encoder SSI en el modo
continuo, o sea, sin sefiales de seno/coseno incre-
mentales (solamente permitido como encoder). El
encoder SSI se selecciona ajustando el parametro
91.02 INTERF GEN P ABS a SSI.
Pos inicial Modo de transferencia de posicion individual (posi- | 0
cién inicial)
Continuo Modo de transferencia de posicién continua. 1
Cont.spd+pos Modo de transferencia de posicién y velocidad 2
continua.
91.16 CICLO TRANSM Selecciona el ciclo de transmision del encoder SSI. | 100 us /
Ssl Nota: Este parametro solamente necesita ajus- UINT32
tarse cuando se utiliza un encoder SSI en el modo
continuo, o sea, sin sefales de seno/coseno incre-
mentales (solamente permitido como encoder). El
encoder SSI se selecciona ajustando el parametro
91.02 INTERF GEN P ABS a SSI.
50 us 50 ps. 0
100 us 100 ps. 1
200 us 200 ps. 2
500 us 500 ps. 3
1ms 1 ms. 4
2ms 2 ms. 5
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91.17

FASE CERO SSI

Define el angulo de fase dentro del periodo de una
sefial de seno/coseno que equivale a un valor de
cero en los datos del enlace serie SSI. Este para-
metro se utiliza para ajustar la sincronizacion de
los datos de posicién SSl y la posiciéon basandose
en las sefales incrementales de seno/coseno. Una
sincronizacion incorrecta puede causar un error de
+1 periodo incremental.

Nota: Este parametro solamente necesita ajus-
tarse cuando se utiliza un encoder SSI con sefales
de seno/coseno incrementales en el modo de posi-
cioén inicial.

315-45 grad
IUINT32

315-45 grad

315-45 grados.

45-135 grad

45-135 grados.

135-225 grad

135-225 grados.

N| = O

225-315 grad

225-315 grados.

3

91.18

MODO EN DAT

Selecciona el modo del encoder EnDat.

Nota: Este parametro solamente necesita ajus-
tarse cuando se utiliza un encoder EnDat en el
modo continuo, o sea, sin sefiales de seno/coseno
incrementales (solamente permitido como enco-
der). El encoder EnDat se selecciona ajustando el
parametro 97.02 INTERF GEN P ABS a EnDat.

Pos. inicial /
UINT32

Pos inicial

Modo de transferencia de posicién individual (posi-
cién inicial).

Continuo

Modo de transferencia de datos de posicion continua.

Cont.spd+pos

Modo de transferencia de posicién y velocidad
continua.

91.19

CALC MAX EN DAT

Selecciona el tiempo de calculo maximo de un
encoder EnDat.

Nota: Este parametro solamente necesita ajus-
tarse cuando se utiliza un encoder EnDat en el
modo continuo, o sea, sin sefiales de seno/coseno
incrementales (solamente permitido como enco-
der). El encoder EnDat se selecciona ajustando el
parametro 97.02 INTERF GEN P ABS a EnDat.

50 ms/
UINT32

10 us

10 microsegundos.

100 us

100 microsegundos.

1ms

1 milisegundo.

50 ms

50 milisegundos.

W[N] =~ O
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91.20 ENDAT CLOCK Selecciona la frecuencia de reloj de encoder para |4 MHz /
FREQ un encoder EnDat. enum
Nota: Este parametro solamente necesita ajus-
tarse cuando se utiliza un encoder EnDat en el
modo continuo, o sea, sin sefales de seno/coseno
incrementales (solamente permitido como enco-
der). El encoder EnDat se selecciona ajustando el
parametro 971.02 INTERF GEN P ABS a EnDat.
1 MHz 1 megahercio 0
2 MHz 2 megahercios 1
4 MHz 4 megahercios 2
8 MHz 8 megahercios 3
92 CONF Configuracion del resolver; se utiliza cuando el
RESOLVER parametro 90.07 SEL GEN PULSOS se ajusta a
FEN-21 RES.
92.01 PARPOLOS Selecciona el nimero de pares de polos. 1/ UINT32
RESOLV
1...32 Numero de pares de polos. 1=1/-
92.02 AMPL SENAL Define la amplitud de la sefial de excitacion. 4,0 Vrms /
EXC UINT32
4,0...12,0 Vrms Amplitud de la sefial de excitacion. 10=1Vrms/-
92.03 FREC SENAL Define la frecuencia de la sefial de excitacion. 1kHz/
EXC UINT32
1...20 kHz Frecuencia de la sefial de excitacion. 1=1kHz/-
93 CONF Configuracion de la entrada TTL/HTL y la salida
ENCODERINC |TTL
93.01  NUM GEN Define el nimero de pulsos por revolucion para el |0/ UINT32
PULSOS1 encoder.
0...65535 Pulsos por revolucién para el encoder. 1=1/-
93.02 TIPO GEN Selecciona el tipo de encoder. Cuadratura
PULSOS1 lenum
Cuadratura Encoder de cuadratura (dos canales, canales, Ay B). | 0

pista indiv

Encoder de una sola pista (un solo canal, canal A).

1
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93.03 MOD CAL VEL Selecciona el modo de calculo de velocidad para el | ascend auto
GNP1 encoder. lenum
* Si esta seleccionado el modo de una sola pista
con el parametro 93.02 TIPO GEN PULSOST1, la
velocidad siempre es positiva.
Ay B todos Canales A y B: se utilizan flancos ascendentes y 0
descendentes para el calculo de velocidad. Canal
B: define la direccién de giro. *
Nota: Si se selecciona el modo de una sola pista
con el parametro 93.02 TIPO GEN PULSOST1, el
valor 0 actua como si fuera el 1.
A todos Canal A: se utilizan flancos ascendentes y descen- | 1
dentes para el célculo de velocidad. Canal B:
define la direccion de giro. *
A ascendente Canal A: se utilizan flancos ascendentes para el 2
calculo de velocidad. Canal B: define la direcciéon
de giro. *
A descend Canal A: se utilizan flancos descendentes parael |3
calculo de velocidad. Canal B: define la direccion
de giro. *
ascend auto El modo utilizado (1, 2 o 3) cambia automatica- 4
mente dependiendo de la frecuencia de pulsos y
descend auto conforme a esta tabla: 5
93.03=4 | 93.03=5 |Frecuencia de pulsos del
Modo usado canal o canales
0 0 <2442 Hz
1 1 2442...4884 Hz
2 3 > 4884 Hz
93.04 ACT EST POS Selecciona si se usa la estimacion de posicion con | TRUE / enum
GNP1 encoder para incrementar la resolucion de los
datos de posicion o no.
FALSE Posicion medida (resolucioén: 4 x pulsos por revolu- | 0
cién para generadores de cuadratura, 2 x pulsos
por revolucion para generadores de una sola pista).
TRUE Posicion estimada. (Utiliza extrapolacién de posi- | 1
cién. Se extrapola en el momento de la peticion de
datos).
93.05 ACT EST VEL Selecciona si se utiliza la velocidad calculada o FALSE / enum
GNP1 estimada con encoder.
FALSE Ultima velocidad calculada (el intervalo de calculo |0

es 62,5 us...4 ms)
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Bit/Nombre/Valor/
Rango

Descripcion

Predet/Tipo
FbEq
(16b/32b)

TRUE

Velocidad estimada (estimacion en el momento de
la peticion de datos). La estimacién incrementa la

fluctuacion de velocidad durante el funcionamiento
en estado estacionario, pero mejora la dinamica.

1

93.06

LIM OSC GNP1

Activa el filtro transitorio para el encoder. Los cam-
bios del sentido de giro se omiten por encima de la
frecuencia de impulsos seleccionada.

4880 Hz /
enum

4880 Hz

Se permite el cambio de sentido de giro por debajo
de 4880 Hz.

2440 Hz

Se permite el cambio de sentido de giro por debajo
de 2440 Hz.

1220 Hz

Se permite el cambio de sentido de giro por debajo
de 1220 Hz.

Deshabilitado

Se permite el cambio de sentido de giro en cual-
quier frecuencia de impulsos.

93.07

NUM PULSOS
EMUL

Define el niumero de pulsos TTL por revolucién uti-
lizado en la emulacién del encoder.

La emulacién del generador se activa con el para-
metro 90.02 EMUL MODE SEL.

0/ UINT32

0...65535

Pulsos TTL utilizados en la emulacion del encoder.

1=1/-

93.08

REF POS EMUL

Selecciona la fuente del valor de posicion utilizado
al emular el encoder cuando el ajuste del parame-
tro 90.02 SEL MODO EMUL es FEN-01 RefSW,
FEN-11 RefSW, FEN-21 RefSW o FEN-31 RefSW.
Véase el grupo de parametros 90 SEL MODULO
ENCODER.

La fuente puede ser cualquier valor de posicion
actual o de referencia (excepto 07.09 POS ENCO-
DER).

P.POS ACT/
Puntero de
valor

Puntero de valor (véase Términos y abreviaturas
en la pagina 783).

93.09

EMUL POS
OFFSET

Define el punto cero de la posiciéon emulada con
relacion al punto cero de la posicién de entrada
(dentro de una revolucion). La posicién de entrada
se selecciona con el parametro 90.02 SEL MODO
EMUL.

Por ejemplo, si el offset es 0, se genera un pulso
cero emulado cada vez que la posicidon de entrada
atraviesa el 0. Con un offset de 0,5, se genera un
pulso cero emulado cada vez que la posicion de

entrada (dentro de una revolucién) atraviesa el 0,5.

0,00000 rev /
Real

0,00000...
0,99998 rev

Desviacion de posicién de pulso cero emulado.

-/100000 =
1 rev
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N.°  Bit/Nombre/Valor/ | Descripcién Predet/Tipo
Rango FbEq
(16b/32b)
97 PAR MOTOR Ajuste de usuario de valores del modelo de motor
Usu estimado durante la Marcha de ID. Los valores pue-
den introducirse “por unidad” o como valores Sl.
97.01 USO PARAM Activa los parametros del modelo de motor NoParUsuario/
INTROD 97.02...97.14 y el parametro de compensacion del | enum
angulo del rotor 97.17.
Notas:
» El valor de este parametro se ajusta automatica-
mente a cero cuando se selecciona la marcha
de ID con el parametro 99.70 MODO MARCHA
ID. Los valores de los parametros 97.02...97.14
se actualizan conforme a las caracteristicas del
motor identificadas durante la marcha de ID.
» Este parametro no puede cambiarse mientras el
convertidor esta en marcha.
NoParUsuario Parametros 97.02...97.14 inactivos. 0
ParMotUsuar El modelo del motor utiliza los valores de los para- |1
metros 97.02...97.14.
UserPosOffs El valor del parametro 97.17 se usa como compen- | 2
sacion del angulo del rotor. Los parametros
97.02...97.14 estan inactivos.
TodosParUsu Los valores de los parametros 97.02...97.14 se 3
usan en el modelo del motor, y el valor del parame-
tro 97.17 se usa como ajuste del angulo del rotor.
97.02 RS USUARIO Define la resistencia del estator, Rg, del modelo 0,00000 p.u. /
motor. Real24
0,00000... Resistencia del estator. - /100000 =
0,50000 p.u 1p.u
97.03 RR USUARIO Define la resistencia del rotor, Rg, del modelo 0,00000 p.u. /
motor. Real24
Nota: Este pardmetro solamente es valido para
motores asincronos.
0,00000... Resistencia del rotor. - /100000 =
0,50000 p.u 1pu
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N.°  Bit/Nombre/Valor/ | Descripcién Predet/Tipo
Rango FbEq
(16b/32b)
97.04 LM USUARIO Define la inductancia principal, Ly, del modelo 0,00000 p.u. /
motor. Real24
Nota: Este parametro solamente es valido para
motores asincronos.
0,00000... Inductancia mutua. -/100000 =
10,00000 p.u 1pu
97.05 SIGMAL USUARIO | Define la inductancia de fuga OLsg. 0,00000 p.u. /
Nota: Este parametro solamente es valido para Real24
motores asincronos.
0,00000... Inductancia de fuga. - /100000 =
1,00000 p.u 1p.u
97.06 LD USUARIO Define la inductancia del eje directo (sincrona). 0,00000 p.u. /
Nota: Este parametro solamente es valido para Real24
motores de imanes permanentes.
0,00000... Inductancia del eje directo (sincrono). -/100000 =
10,00000 p.u 1p.u
97.07 LQ USUARIO Define la inductancia del eje de cuadratura (sin- 0,00000 p.u./
crona). Real24
Nota: Este parametro solamente es valido para
motores de imanes permanentes.
0,00000... Inductancia del eje de cuadratura (sincrono). - /100000 =
10,00000 p.u 1p.u
97.08 FLUJO PM Define el flujo de los imanes permanentes. 0,00000 p.u. /
USUARIO Nota: Este parametro solamente es valido para Real24
motores de imanes permanentes.
0,00000... Flujo de imanes permanentes. -/100000 =
2,00000 p.u 1p.u
97.09 RS SI USUARIO Define la resistencia del estator, Rg, del modelo 0,00000 Ohm/
motor. Real24
0,00000... Resistencia del estator. -/100000 =
100,00000 Ohm 1 Ohm
97.10 RR SI USUARIO Define la resistencia del rotor, Ry, del modelo 0,00000
motor. Ohm / Real24
Nota: Este parametro solamente es valido para
motores asincronos.
0,00000... Resistencia del rotor. -/100000 =
100,00000 Ohm 1 Ohm
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N.°  Bit/Nombre/Valor/ | Descripcién Predet/Tipo
Rango FbEq
(16b/32b)
97.11 LM SI USUARIO Define la inductancia principal, Ly, del modelo 0,00 mH /
motor. Real24
Nota: Este parametro solamente es valido para
motores asincronos.
0,00 ... Inductancia mutua. -/100=1mH
100000,00 mH
97.12 SIGL SIUSUARIO | Define la inductancia de fuga OLg. 0,00 mH/
Nota: Este parametro solamente es valido para Real24
motores asincronos.
0,00... Inductancia de fuga. -/
100000,00 mH 100 =1 mH
97.13 LD SI USUARIO Define la inductancia del eje directo (sincrona). 0,00 mH /
Nota: Este parametro solamente es valido para Real24
motores de imanes permanentes.
0,00... Inductancia del eje directo (sincrono). -/
100000,00 mH 100 =1 mH
97.14 LQ SI USUARIO Define la inductancia del eje de cuadratura (sin- 0,00 mH/
crona). Real24
Nota: Este parametro solamente es valido para
motores de imanes permanentes.
0,00 Inductancia del eje de cuadratura (sincrono). -/
...100000,00 mH 100 =1 mH
97.15 PAR NOMINAL Par nominal en Nem que equivale al 100%. 0,000 Nem /
. . . INT32
Nota: Este parametro se copia del parametro
99.12 PAR NOM MOTOR si se ha ajustado. En
caso contrario, se calcula su valor.
0,000... Par nominal. -/
2147483,647 N'm 1000 =1 Nem
97.16 PARES DE POLOS | Numero calculado de pares de polos del motor. 0/ UINT32
Nota: Este parametro no puede ser ajustado por el
usuario.
0...1000 Numero calculado de pares de polos del motor. 1=1/-
97.17 POS OFFSET Define una compensacion del angulo entre la posi- | 0 grados /
USER cién cero del motor sincrono y la posicidn cero del | Real
sensor de posicion.
Notas:
« El valor se indica en grados eléctricos. El angulo
eléctrico equivale al angulo mecanico multipli-
cado por el nimero de pares de polos del motor.
» Este parametro solamente es valido para moto-
res de imanes permanentes.
0...360 grados Compensacion del angulo. -/1=1grado
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N.°  Bit/Nombre/Valor/ | Descripcién Predet/Tipo
Rango FbEq
(16b/32b)
99 DATOS DE Ajustes de puesta en marcha, como idioma, datos
PARTIDA del motor y modo de control del motor.

99.01 IDIOMA Selecciona el idioma. ENGLISH /
Nota: No siempre estan disponibles todos los idio- | €num
mas mostrados a continuacion.

ENGLISH Inglés 0809 hex
DEUTSCH Aleman 0407 hex
ITALIANO Italiano 0410 hex
ESPANOL Espariol 040A hex
RUSSKI Ruso 041D hex
TURKGE Turco 041F hex

99.02 TIPO MOTOR Selecciona el tipo de motor. AM /
Nota: Este parametro no puede cambiarse mien- | €num
tras el convertidor esta en marcha.

AM Motor asincrono. Motor de induccion alimentado 0
con tensién de CA ftrifasica, con rotor en jaula de
ardilla.

PMSM Motor de imanes permanentes. Motor sincrono de |1
alimentado con tension de CA trifasica con rotor de
imanes permanentes y tensién BackEMF (con-
traelectromotriz) sinusoidal.

99.03 INTENS NOM Define la intensidad nominal del motor. Debe ser |-/ Real

MOTOR igual al valor indicado en la placa de caracteristi-
cas del motor. Si se conectan diversos motores al
inversor, introduzca la intensidad total de todos los
motores.

Nota:

» La correcta marcha del motor requiere que la
intensidad de magnetizacion de éste no supere
el 90% de la intensidad nominal del inversor.

» Este parametro no puede cambiarse mientras el
convertidor esta en marcha.

- Intensidad nominal del motor. -/10=1A

Nota: El intervalo permitido es 1/6...2 x I,y del
convertidor.
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N.°  Bit/Nombre/Valor/ | Descripcion Predet/Tipo
Rango FbEq
(16b/32b)
99.04 TENS NOM MOTOR | Define la tensién nominal del motor. La tensién -/ Real

nominal es la tension eficaz de fase a fase funda-
mental que se suministra al motor en el punto de

funcionamiento nominal. El valor de este parame-
tro debe ser igual al valor indicado en la placa de
caracteristicas del motor asincrono.

Nota:

» Asegurese de que el motor esta conectado
correctamente (en estrella o triangulo) conforme
a la placa de caracteristicas.

+ La tension nominal es la tensién BackEMF (a la
velocidad nominal del motor) en los motores de
imanes permanentes. Si la tension se indica en
forma de tensién por rpm, p. €j., 60 V por cada
1000 rpm, la tensién correspondiente a una velo-
cidad nominal de 3000 rpmes 3 x 60V =180 V.
Tenga en cuenta que la tensién nominal es dis-
tinta del valor de tension de CC equivalente del
motor (E.D.C.M.) indicado por algunos fabrican-
tes. La tensién nominal puede calcularse divi-
diendo la tension E.D.C.M. entre 1,7 (= raiz
cuadrada de 3).

* La carga en los aislamientos del motor siempre
depende de la tension de alimentacion del con-
vertidor. Esto también es aplicable en el caso de
que la especificacion de tension del motor sea
inferior a la del convertidor y su alimentacion.

» Este parametro no puede cambiarse mientras el
convertidor esta en marcha.

80,0...960,0 V Tensiéon nominal del motor. -/10=1V
Nota: El intervalo permitido es 1/6 ... 2 x Uy del
convertidor.
99.06 FREC NOM MOT Define la frecuencia nominal del motor. -/ Real

Nota: Este parametro no puede cambiarse mien-
tras el convertidor esta en marcha.

5,0...500,0 Hz Frecuencia nominal del motor. -/10=1Hz
99.06 VELOC NOM Define la velocidad nominal del motor. Debe ser -/ Real
MOTOR

igual al valor indicado en la placa de caracteristi-
cas del motor. Si se cambia el valor de este para-
metro, compruebe los limites de velocidad en el
grupo de parametros 20 LIMITES.

Nota: Este parametro no puede cambiarse mien-
tras el convertidor esta en marcha.

0...30000 rpm Velocidad nominal del motor. -/1=1rpm
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N.°  Bit/Nombre/Valor/ | Descripcién Predet/Tipo
Rango FbEq
(16b/32b)
99.07 POT NOM MOTOR | Define la potencia nominal del motor. Debe ser -/ Real
igual al valor indicado en la placa de caracteristi-
cas del motor. Si se conectan varios motores al
inversor, introduzca la potencia total de todos los
motores. Ajuste también el parametro 99.08 COS-
FIl NOM MOTOR.
Nota: Este parametro no puede cambiarse mien-
tras el convertidor esta en marcha.
0,00... Potencia nominal del motor. -/
10000,00 kW 100 =1 kW
99.08 COSFIINOM Define el coseno de phi (no es aplicable en los 0,00/ Real24
MOTOR motores de imanes permanentes) para crear un
modelo del motor mas preciso.
No es obligatorio, pero si se ajusta su valor debe
ser igual al indicado en la placa de caracteristicas
del motor.
Nota: Este parametro no puede cambiarse mien-
tras el convertidor esta en marcha.
0,00...1,00 Coseno phi (0 = parametro deshabilitado). -/100 =1
99.09 PARNOM MOTOR | Define el par nominal del eje del motor para crear | 0,000 Nem /
un modelo motor mas preciso. No es obligatorio. INT32
Nota: Este parametro no puede cambiarse mien-
tras el convertidor esta en marcha.
0,000... Par nominal del eje del motor. -/1000 =
2147483,647 Nem 1 Nem
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N.°  Bit/Nombre/Valor/ | Descripcién Predet/Tipo
Rango FbEq
(16b/32b)

99.10 MODO MARCHA ID | Selecciona el tipo de identificaciéon del motor reali- | No /
zada durante el siguiente arranque del convertidor | enum
en el modo DTC. Durante la identificacion, el con-
vertidor identifica las caracteristicas del motor para
un 6ptimo control del mismo. Tras concluir la mar-
cha de ID el convertidor se detiene.

Nota:

» Este parametro no puede cambiarse mientras el
convertidor esta en marcha.

* Una vez activada la marcha de ID, ésta solo
puede cancelarse deteniendo el convertidor.

» Sila marcha de ID ya se ha realizado anterior-
mente, el pardmetro se ajusta automaticamente
a No.

+ Sila marcha de ID no se ha realizado todavia, el
parametro se ajusta automaticamente a IDs-
tandstill. Si es asi, debe efectuarse la marcha de
ID.

» Lamarcha de ID solamente puede efectuarse en
control local (es decir, cuando el convertidor se
controla mediante la herramienta de PC o el
panel de control).

» Lamarcha de ID debe realizarse siempre que se
modifique alguno de los parametros del motor
(99.02, 99.03...99.12). El parametro se ajusta
automaticamente a IDstandstill después de ajus-
tar los parametros del motor.

» El motor debe estar desacoplado del sistema de
elevador durante la Marcha de ID en giro al igual
que si se requiere el ajuste automatico de fases
en giro(es decir, el eje del motor NO debe estar
bloqueado y el par de carga debe ser < 10%
durante la Marcha de ID).

» El convertidor no controla el freno mecanico del
motor abierto durante la marcha de ID. Asegu-
rese usando otros medios que el freno se abre si
se requiere la marcha de ID en giro o autopha-
sing en giro.

» Asegurese de que los circuitos de la funcién
Safe Torque Off y del paro de emergencia estén
cerrados durante la marcha de ID.

No No se solicita la marcha de ID del motor. 0
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Bit/Nombre/Valor/
Rango

Descripcion

Predet/Tipo
FbEq
(16b/32b)

IDstandstill

Marcha de ID en reposo. El motor recibe intensi-
dad de CC. Si el motor es asincrono, el eje del
motor no gira (si es un motor de imanes permanen-
tes, el eje puede girar < 0,5 revoluciones).

Nota: Seleccione este modo solo si no es posible
efectuar la marcha de ID en giro (el motor no se
puede desacoplar del sistema de elevador).

1

ID adv st

Marcha de ID en reposo avanzado.

IDrotating

Marcha de ID en giro. El motor debe estar desaco-
plado del equipo sistema de elevador.

Autophs turn

Ajuste automatico de fases giratorio, que deter-
mina el angulo de arranque del motor. Tenga en
cuenta que los demas valores del modelo de motor
no se actualizan. Véase también el apartado
Modos de ajuste automatico de fases en la

pagina 168.

Nota:

» El ajuste automatico de fases solamente puede
seleccionarse después de haber llevado a cabo
la marcha de ID una vez. El ajuste automatico
de fases se utiliza cuando a un motor de imanes
permanentes se afiade un encoder absoluto, un
resolver o un encoder con sefiales de conmuta-
cion, o cuando se hacen modificaciones en los
mismos.

» El motor debe estar desacoplado del equipo sis-
tema de elevador.

Autophs st1

Modo 1 de ajuste automatico de fases en reposo.

Autophs st2

Modo 2 de ajuste automatico de fases en reposo.

Autophs rope

Ajuste automatico de fases giratorio, incluyendo
los cables. Se puede usar este método si se per-
mite el movimiento de la cabina del elevador algu-
nas decenas de centimetros.

Cal med int

Ajuste de intensidad y calibracion de la medicion
de ganancia. La calibracién se lleva a cabo en el
siguiente arranque.

99.11

PHASE INVERSION

Define la direccion de giro del motor. El cambio de
la direccion de giro puede hacerse sin necesidad
de cambiar las posiciones de dos conductores de
fase del cable de motor en los terminales de salida
del convertidor o en la caja de conexiones del
motor.

No/

No

No hay inversiéon de fases del motor.
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N.°

Bit/Nombre/Valor/
Rango

Descripcioén

Predet/Tipo
FbEq
(16b/32b)

Si

Se han invertido las fases del motor, de modo que
se ha cambiado la direccién de giro del motor.

1

99.12

POS OFFSET SRC

Selecciona la fuente de la compensacion del
angulo entre la posicion cero del motor sincrono y
la posicion cero del sensor de posicion.

Memo drive /
enum

Memo drive

El convertidor utiliza la compensacion de angulo
almacenada en la unidad de memoria del converti-
dor.

Memo Encoder

El convertidor utiliza la compensacion de angulo
almacenada en la memoria del encoder.

Nota: Esta seleccion se admite con FEN-11 (EnDat
e Hiperface).

Conf 0 Pos

Establece la posicion de cero de la compensacion
de angulo para la memoria del encoder. Debe estar
seleccionado el parametro 90.06 ACT PAR GENP
para activar el procedimiento de escritura en el
encoder.

Nota: Esta seleccion se admite con FEN-11 (EnDat
e Hiperface).

99.13

GAN DESLIZAM

Define la ganancia de deslizamiento que se utiliza para
mejorar el deslizamiento estimado del motor. 100% signi-
fica ganancia de deslizamiento plena; 0% significa sin
ganancia. El valor por defecto es 100%. Pueden
emplearse otros valores si se detecta un error de veloci-
dad estatica a pesar de la ganancia de deslizamiento
plena.

Ejemplo (con carga nominal y deslizamiento nominal de
40 rpm): se da una referencia de velocidad constante de
1000 rpm al convertidor. A pesar de la ganancia de desli-
zamiento plena (= 100%), una medicién con tacometro
manual en el eje del motor da un valor de velocidad de
998 rpm.

El error de velocidad estatica es de 1000 rpm — 998 rpm =
2 rpm.

Este error se puede compensar aumentando la ganancia
de deslizamiento. Con un valor de ganancia del 105% no
hay ningun error de velocidad estatica (2 rpm / 40 rpm =
5%).

100% / Real

0...200%

Ganancia de deslizamiento.

99.14

ALIM UNIDAD
CTRL

Define el modo de alimentacion de la unidad de
control del convertidor.

Falso /
Puntero de bit

Falso

La unidad de control del convertidor se alimenta
con 24 V internos.

Verdadero

La unidad de control del convertidor usa alimenta-
cion externa.
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N.°©  Bit/Nombre/Valor/ | Descripcién Predet/Tipo
Rango FbEq
(16b/32b)
99.15 MODO CTRL Selecciona el modo de control del ventilador de Normal /
VENTIL refrigeracion del convertidor. enum
Normal El ventilador del convertidor funciona durante la 0
modulacion del convertidor.
Avanzada El ventilador de refrigeracion del convertidor esta | 1
controlado por temperatura.

99.16 TEST PERD FASE | Selecciona el procedimiento de prueba de pérdida | Habilitar /
de fase del motor al iniciar la marcha el converti- enum
dor.

Deshabilitar Prueba de pérdida de fase del motor deshabilitada. | 0
Habilitar Prueba de pérdida de fase del motor habilitada. 1
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Analisis de fallos

Contenido de este capitulo

Este capitulo enumera los mensajes de alarma y fallo junto con las posibles causas y
medidas correctivas.

Seguridad

Véase Instrucciones de seguridad en la pagina 13.

Indicaciones de alarma y fallo

Un mensaje de alarma o fallo indica un estado anormal del convertidor. La mayoria
de causas de alarmas y fallos pueden identificarse y corregirse con esta informacion.
En caso negativo, pdngase en contacto con un representante de Servicio de ABB.

El codigo de alarma/fallo se visualiza en la pantalla de siete segmentos del converti-
dor. La tabla siguiente describe las indicaciones de la pantalla de siete segmentos.

Pantalla Significado

“E-" seguida de un cddigo | Error del sistema. Véase el Manual de hardware del convertidor
de error correspondiente.

“A-" seguida de un cédigo | Aviso. Véase el apartado Mensajes de alarma generados por el
de error convertidor en la pagina 300.

“F-” seguida de un codigo | Fallo. Véase el apartado Mensajes de fallo generados por el
de error convertidor en la pagina 3171.
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Método de restauracion

El convertidor puede restaurarse pulsando la tecla RESET en el panel de control o
en la herramienta de PC, o desconectando la tensién de alimentacion unos instantes.
Cuando se haya eliminado el fallo, se podra reiniciar el motor.

Los fallos también pueden restaurarse desde una fuente externa seleccionada con el
parametro 46.80 Reset Fallos. Ademas, el convertidor cuenta con una funcién de
restauracion de fallos automatica. Para mas informacion, véase el apartado Fallos
del convertidor en la pagina 733.

Historial de fallos

Cuando se detecta un fallo, éste se almacena en el registrador de fallos con una indi-
cacion de hora. El historial conserva informacion sobre los ultimos 16 fallos del con-
vertidor. Tres de los ultimos fallos se guardan cuando se desconecta la alimentacion.

Los parametros 08.07 FALLO ACTIVO y 08.02 ULTIMO FALLO guardan los cédigos
de los fallos mas recientes.

Las alarmas pueden supervisarse mediante los codigos de alarma 08.77 CODIGO

ALARMA 1 ... 08.14 CODIGO ALARMA 4. La informacién sobre las alarmas se
pierde al desconectar la alimentacién o restaurar los fallos.

Mensajes de alarma generados por el convertidor

Fallo programable:

35.08 FUNC
FALLO FRENO

activa, p. ej., si la monitori-
zacion del freno no es la
prevista cuando éste se
cierra.

Cédigo | Alarma Causa Accion

2000 PAR MARCHA Alarma del freno meca- Compruebe el ajuste del par con
FRENO nico. Esta alarma se activa | el freno abierto, parametro 35.07.
Fallo programable: | Si no se alcanza el parde | Compruebe los limites de par e
35.08 FUNC arranque necesario para el | intensidad. Véase el grupo de
FALLO FRENO motor, 35.07 PAR APER | parametros 20 LIMITES en la

FRENO. pagina 237.

2001 FRENO NO Alarma de control del freno | Compruebe la conexién del freno

CERRADO mecanico. Esta alarma se | mecanico.

Compruebe los ajustes del freno
mecanico, parametros
35.01...35.08.

Para determinar si el problema se
debe a la sefial de monitorizacion
o al freno: compruebe si el freno
esta cerrado o abierto.
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Cadigo | Alarma Causa Accion
2002 FRENO NO Alarma de control del freno | Compruebe la conexion del freno
ABIERTO mecanico. Esta alarma se | mecanico.
Fallo programable: | activa, p. &j., si la monitori- | Compruebe los ajustes del freno
35.08 FUNC zacion del freno no es la mecanico, parametros
FALLO FRENO prevista cuando éste se | 35 01...35.08.
abre. Para determinar si el problema se
debe a la sefial de monitorizacion
o al freno: compruebe si el freno
esta cerrado o abierto.
2003 PAR SEG OFF La funcion Safe Torque Off | Compruebe las conexiones de
Fallo programable: | S€ ha activado, es decir, se | los circuitos de seguridad. Para
46.05 ha perdido la sefial del cir- | més informacion, consulte el
DIAGNOSTICO cuito de seguridad conec- | Manual de hardware del converti-
PARO tado a X6 con el convertidor | dor correspondiente.
en estado detenido y el
ajuste del parametro 46.05
DIAGNOSTICO PARO es
Alarma.
2004 CAMBIO MODO Error al cambiar la supervi- | Péngase en contacto con su
STO sion de Safe Torque Off, es | representante local de Servicio
decir, no ha sido posible de ABB.
cambiar el valor del para-
metro 46.05 DIAGNOS-
TICO PARO al valor
Alarma.
2005 TEMPERATURA La temperatura medida del | Compruebe que el nimero real
MOTOR motor ha superado el limite | de sensores corresponda al valor
Fallo programable: | de alarma definido con el | ajustado con el parametro 46.08
46.07 PROT TEMP | parémetro 46.09 LIM ALM | ORIGEN TEMP MOT.
MOTOR TEM MOT. Compruebe las especificaciones
y la carga del motor.
Deje enfriar el motor. Procure su
correcta refrigeracion: Com-
pruebe el ventilador de refrigera-
cion, limpie las superficies de
refrigeracion, etc.
Compruebe el valor del limite de
alarma.
2006 DESCONEXION El convertidor ha recibido | Para volver a arrancar el conver-
EMERG una orden de desconexion | tidor, active la sefial PERMISO
de emergencia OFF2. MARCHA (la fuente se selec-
ciona con el parametro 10.80
HabilitacionLift) y arranquelo.
2007 PERMISO No se ha recibido ninguna | Compruebe el ajuste del parame-
MARCHA sefial de permiso de mar- |tro 70.80 HabilitacionLift. Active

cha.

la sefal (p. €j., una entrada digi-
tal) o compruebe el cableado de
la fuente seleccionada.
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Codigo | Alarma Causa Accion
2008 MARCHA ID La marcha de identifica- Este aviso forma parte del proce-
cion del motor esta acti- dimiento normal de puesta en
vada. marcha. Espere hasta que el con-
vertidor indique que se ha comple-
tado la identificacion del motor.
Identificacion del motor Este aviso forma parte del proce-
requerida. dimiento normal de puesta en
marcha.
Seleccione el método de identifi-
cacion del motor con el parame-
tro 99.70 MODO MARCHA ID.
Inicie las rutinas de identificacion
pulsando la tecla Start (marcha).
2009 PARO El convertidor ha recibido | Verificar que sea seguro prose-
EMERGENCIA una orden de paro de guir el funcionamiento.

emergencia (OFF1/OFF3).

Luego, volver a poner el pulsador
de paro de emergencia en su
posicion normal.

Volver a poner en marcha el con-
vertidor.

2011 SOBRE TEMP
RES

La temperatura de la resis-
tencia de frenado ha supe-
rado el limite de alarma
definido con el parametro
48.06 LIM ALM TEM FRE.

Pare el convertidor. Deje enfriar
la resistencia.

Compruebe los ajustes de la fun-
cion de proteccion contra sobre-
cargas de la resistencia,
parametros 48.01...48.04.
Compruebe el ajuste de limite de
alarma, parametro 48.06.
Compruebe que el ciclo de fre-
nado se ajusta a los limites per-
mitidos.
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Cédigo

Alarma

Causa

Accién

2012

EXCESO TEMP
CHOPP F

La temperatura de los
IGBT del chopper de fre-
nado ha superado el limite
de alarma interno.

Deje enfriar el chopper de fre-
nado.

Compruebe si la temperatura
ambiente es demasiado alta.
Compruebe si ha fallado el venti-
lador de refrigeracion.
Compruebe si existen obstruccio-
nes en el caudal de aire.

Compruebe el dimensionamiento
y la refrigeracion del armario.
Compruebe los ajustes de la fun-
cion de proteccion contra sobre-
cargas de la resistencia,
parametros 48.01...48.04.
Compruebe que el ciclo de fre-
nado se ajusta a los limites per-
mitidos.

Compruebe que la tension de CA
de alimentacion del convertidor
no sea excesiva.

2013

EXCESO TEMP
DISP

La temperatura medida del
convertidor ha superado el
limite de alarma interno.

Compruebe las condiciones
ambientales.

Compruebe el caudal de aire y el
funcionamiento del ventilador.
Compruebe la acumulacién de
polvo en las aletas del disipador
térmico.

Compruebe la potencia del motor
con respecto a la potencia de la
unidad.

2014

EXCESO TEM
TARJ INT

La temperatura de la tar-
jeta de interfaz (entre la
unidad de potencia y la
unidad de control) ha
superado el limite de
alarma interno.

Deje enfriar el convertidor.
Compruebe si la temperatura
ambiente es demasiado alta.
Compruebe si ha fallado el venti-
lador de refrigeracion.
Compruebe si existen obstruccio-
nes en el caudal de aire.
Compruebe el dimensionamiento
y la refrigeracion del armario.
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Codigo | Alarma Causa Accion
2015 EXC TM MOD La temperatura del puente | Deje enfriar el convertidor.
CHOP de entrada o del chopper | Compruebe si la temperatura
de frenado ha superado el | ambiente es demasiado alta.
limite de alarma interno. Compruebe si ha fallado el venti-
lador de refrigeracion.
Compruebe si existen obstruccio-
nes en el caudal de aire.
Compruebe el dimensionamiento
y la refrigeracién del armario.
2016 EXCES TEMP La temperatura del conver- | Compruebe las condiciones
IGBT tidor basada en el modelo | ambientales.
térmico ha superado el Compruebe el caudal de aire y el
limite de alarma interno. | funcionamiento del ventilador.
Compruebe la acumulacion de
polvo en las aletas del disipador
térmico.
Compruebe la potencia del motor
con respecto a la potencia de la
unidad.
2017 COMUN BUS Se ha perdido la comuni- | Compruebe el estado de la
CAMPO cacion ciclica entre el con- | comunicacién de bus de campo.
Fallo programable: | vertidor y el modulo Véase el Manual de usuario del
50.02 FUNC PERD | adaptador de bus de adaptador de bus de campo
COM campo o entre la plata- correspondiente.
forma de automatizacion y | Compruebe los ajustes de los
dicho médulo. parametros de bus de campo.
Véase el grupo de parametros
50 BUS DE CAMPO en la
pagina 256.
Compruebe las conexiones de cable.
Compruebe si el maestro de comu-
nicacion puede comunicarse.
2020 FB PAR CONF El convertidor no dispone | Compruebe la programacion del
de una funcionalidad solici- | PLC.
tada por el PLC o dicha | Compruebe los ajustes de los
funcionalidad esta desacti- | parametros de bus de campo.
vada. Véase el grupo de parametros
50 BUS DE CAMPO en la
pagina 256.
2021 SIN DATOS No se han ajustado los Compruebe que se hayan ajus-
MOTOR parametros del grupo 99 tado todos los parametros reque-
DATOS DE PARTIDA. ridos del grupo 99 DATOS DE
PARTIDA.
Nota: Es normal que aparezca
esta alarma durante la puesta en
marcha hasta que se introduz-
can los datos del motor.
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Cadigo | Alarma Causa Accion
2022 FALLO GEN El encoder estéa activado Compruebe si el ajuste del para-
PULSOS 1 por un parametro, pero no | metro 90.07 SEL GEN PULSOS
es posible encontrar la corresponde a la interfaz del
interfaz del encoder encoder (FEN-xx) instalada en la
(FEN-xx). ranura 1/2 del convertidor (sefial
09.20 RANURA OPCION 1/
09.21 RANURA OPCION 2).
Nota: El nuevo ajuste solamente
sera efectivo después de utilizar el
parametro 90.06 ACT PAR GENP
o al volver a conectar la alimenta-
cién de la unidad de control JCU.
2026 FALLO EMUL GEN | Error de emulacion del Si el encoder mide el valor de posi-

PUL

encoder

cién utilizado para la emulacion:

» Compruebe si el encoder
FEN-xx utilizado en la emula-
cién (90.02 SEL MODO EMUL)
corresponde a la interfaz 1 o
(y) 2 del encoder FEN-xx acti-
vada con el parametro 90.01
SEL GEN PULSOS (el para-
metro 90.01 activa el calculo
de posicion de la entrada FEN-
xx utilizada).

Si el controlador de software

determina el valor de posicién uti-

lizado para la emulacion:

» Compruebe si el encoder
FEN-xx utilizado en la emula-
cién (90.02 SEL MODO EMUL)
corresponde a la interfaz 1 o (y)
2 del encoder FEN-xx activada
con el parametro 90.01 SEL
GEN PULSOS (esto se debe a
que los datos de posicion utili-
zados en la emulacion se escri-
ben en FEN-xx durante la
peticion de datos del encoder).

Nota: El nuevo ajuste solamente

sera efectivo después de utilizar el

parametro 90.06 ACT PAR GENP

o al volver a conectar la alimenta-

cién de la unidad de control JCU.
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Codigo | Alarma Causa Accion
2027 FALLO MED TEMP | Error en la medicién de Compruebe si el ajuste del para-
FEN temperatura cuando se uti- | metro 46.08 ORIGEN TEMP
liza el sensor de tempera- | MOT corresponden a la instala-
tura (KTY o PTC) cion de la interfaz del encoder
conectado a la interfaz del | (09.20 RANURA OPCION 1/
encoder FEN-xx. 09.21 RANURA OPCION 2):
Si se utiliza un médulo FEN-xx:
« El valor del parametro 46.08
ORIGEN TEMP MOT debe ser
KTY 1ER FEN o PTC 1ER
FEN. El médulo FEN-xx puede
instalarse enlaranura1oenla
ranura 2.
Si se utilizan dos médulos
FEN-xx:
« Cuando el valor del parametro
46.08 ORIGEN TEMP MOT es
KTY 1ER FEN o PTC 1ER
FEN, se utiliza el encoder ins-
talado en la ranura 1 del con-
vertidor.
» Cuando el valor del parametro
46.08 ORIGEN TEMP MOT es
KTY 2DO FEN o PTC 2DO
FEN, se utiliza el encoder ins-
talado en la ranura 2 del con-
vertidor.
Error en la medicion de FEN-01 no admite la medicion de
temperatura cuando se uti- | temperatura con un sensor KTY.
liza un sensor KTY conec- | Utilice un sensor PTC u otro
tado a la interfaz del modulo de interfaz de encoder.
encoder FEN-01.
2028 FREC MAX EMUL | La frecuencia de pulsos Reduzca el valor del parametro
GENP TTL utilizada en la emula- | 93.07 NUM PULSOS EMUL.
cion de encoder supera el | Nota: El nuevo ajuste solamente
limite maximo permitido | serg efectivo después de utilizar
(500 kHz). el parametro 90.06 ACT PAR
GENP o al volver a conectar la
alimentacion de la unidad de con-
trol JCU.
2029 ERR REF EMUL Ha fallado la emulacion de | Péngase en contacto con su
GENP encoder debido a un error | representante local de Servicio
al escribir una nueva refe- | de ABB.
rencia (de posicion) para la
emulacion.
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Cadigo | Alarma Causa Accion
2030 ERR AJU AUTO Las rutinas de ajuste auto- | Compruebe el cable de conexion
RESOLV matico del resolver, que se | entre el resolver y el médulo de
ejecutan automaticamente | interfaz del resolver (FEN-21), asi
al activar por primera vez | como el orden de los hilos de
la entrada del resolver, han | sefiales del conector en ambos
fallado. extremos del cable.
Compruebe los ajustes de los
parametros del resolver.
Para mas informacion y datos
sobre los parametros del resol-
ver, consulte el grupo de parame-
tros 92 CONF RESOLVER en la
pagina 285.
Nota: Las rutinas de ajuste auto-
matico del resolver deben ejecu-
tarse siempre que se modifique la
conexion de cable de este. Las
rutinas de ajuste automatico se
pueden activar ajustando el para-
metro 92.02 AMPL SENAL EXC
0 92.03 FREC SENAL EXCy
ajustando a continuacion el para-
metro 90.06 ACT PAR GENP a
Configurar.
2031 CABLE GEN Fallo detectado en el cable | Compruebe el cable de conexién
PULSOS 1 del encoder. entre la interfaz FEN-xx y el
encoder. Después de cualquier
modificacion del cableado, vuelva
a configurar la interfaz desconec-
tando y volviendo a conectar la
alimentacion o activando el para-
metro 90.06 ACT PAR GENP.
2035 COMUN PS Se han detectado errores | Compruebe las conexiones entre
de comunicacion entre la | la unidad de control JCU y la uni-
unidad de control JCU y la | dad de potencia.
unidad de potencia del
convertidor.
2036 RESTAURAR Fallo en la restauracién de | Pédngase en contacto con su
la copia de seguridad de representante local de Servicio
los parametros. de ABB.
2037 CALIBR MEDIC En el siguiente arranque Alarma informativa.
INTENS se producira la medicion
de calibracion de corriente.
2038 AJUS AUTOM En el siguiente arranque Alarma informativa.
FASES se producira el ajuste auto-

matico de frases.
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Codigo | Alarma Causa Accion
2039 FALLO TIERRA El convertidor ha detec- Compruebe que no haya conden-
Fallo programable: | tado un desequilibrio de la | sadores de correccion del factor
46.03 FALLO carga que normalmente es | de potencia ni amortiguadores de
TIERRA debido a un fallo a tierra en | sobretensiones transitorias en el
el motor o en el cable de cable de motor.
motor. Compruebe que no existe ningin
fallo a tierra en el motor ni en los
cables de motor: mida las resis-
tencias de aislamiento del motor
y del cable de motor.
Si no se detecta ningun fallo a tie-
rra, contacte con su represen-
tante de Servicio de ABB.
2041 VALOR NOM Los parametros de confi- | Compruebe los ajustes de los
MOTOR guracion del motor estan parametros de configuracion del
incorrectamente ajustados. | motor en el grupo 99 DATOS DE
PARTIDA.
El convertidor no esta Compruebe que el convertidor
dimensionado correcta- esté dimensionado correcta-
mente. mente para el motor.
2047 SPEED No se recibe realimenta- Compruebe los ajustes de los
FEEDBACK cién de velocidad. parametros en el grupo 22 REA-
LIM VELOCIDAD.
Compruebe la instalacién del
encoder. Para obtener mas infor-
macion, véase la descripcion del
fallo 0039 (GEN PULSOS).
2048 PERD COMUN Se ha perdido la comuni- | Compruebe si los médulos opcio-
OPCION cacion entre el convertidor | nales estan correctamente
y el médulo opcional (FEN- | conectados a la ranura 1 0 2.
XX O Compruebe si los médulos opcio-
F10-xx). nales o los conectores de las
ranuras 1y 2 estan dafiados.
Para determinar posibles dafios
en el moédulo o conector: pruebe
cada modulo individualmente en
la ranura 1y en la ranura 2.
2072 DC NOT La tensién del circuito de Espere a que la tensién de CC
CHARGED CC intermedio no ha alcan- | aumente.
zado el nivel operativo.
2075 LOW VOLT MOD Se ha activado el modo de | Compruebe los parametros del
CON baja tension, pero los ajus- | modo de baja tensién en el grupo

tes de los parametros
estan fuera de los limites
permitidos.

47 CTRL TENSION. Véase tam-
bién el apartado Modo de baja
tensién en la pagina 175.
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Codigo | Alarma Causa Accion
2085 PERDIDA UP Se ha perdido la conexidon | Compruebe las conexiones entre
entre la unidad de control | la unidad de control JCU y la uni-
JCU vy la unidad de poten- | dad de potencia.
cia del convertidor.
La orden de marcha se
activa cuando el converti-
dor esta en el modo de
baja tension y se pierde la
conexion a la unidad de
potencia.

2087 FRENO NO Alarma de control del freno | Compruebe la conexion del freno

CERRADO MON2 | mecanico. Esta alarma se | mecanico.
Fallo programable: | activa, p. ej., si la monitori- | Compruebe los ajustes del freno
35.08 FUNC zacion del freno no es la mecanico, parametros
FALLO FRENO prevista cuando éste se | 35 01...35.08.
clerra. Para determinar si el problema se
debe a la sefial de monitorizacion
o al freno: compruebe si el freno
esta cerrado o abierto.

2088 FRENO NO Alarma de control del freno | Compruebe la conexion del freno

ABIERTO MON2 mecanico. Esta alarma se | mecanico.
Fallo programable: | activa, p. &]., si la monitori- | Compruebe los ajustes del freno
35.08 FUNC zacion del freno no es la mecanico, parametros
FALLO FRENO prevista cuando este se 35.01...35.08.
abre. Para determinar si el problema se
debe a la sefial de monitorizacion
o al freno: compruebe si el freno
esta cerrado o abierto.
2089 CAL AUTO La funcion de autoajuste | Alarma informativa.
INERICA de inercia esta activada.

2090 PASSCODE NO No se ha introducido la con- | Para confirmar el nuevo cédigo

CONFIRM firmacion de un nuevo cédigo | de acceso, introduzca el nuevo
de acceso de usuario. caodigo en el parametro 16.13
CONFIRMA CODIGO.

2405 BRAKE SLIP El freno se esta deslizando | Compruebe fisicamente el freno
05.01 SW LIFT mientras el motor no estd | mecanico para ver si hay desliza-
bit 11 en marcha. miento del cable.

Compruebe los ajustes de para-
metros de la funcién Concordan-
cia de velocidad del grupo 81
SUPERVISION.

2406 LVL TIME OVER En el transcurso del ultimo | Compruebe el interruptor de

recorrido se activo la fun-
ciéon Paro de tiempo extra
de nivelado.

parada y el cableado de la planta
problematica.
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Codigo | Alarma Causa Accion

2407 SMART La funcion de ralentiza- Compruebe la conexion del enco-
SLOWDOWN cién inteligente esta habili- | der/resolver. Compruebe la
CONFIG tada con un encoder, pero | seleccién de encoder/resolver en

la realimentacion del enco- | el grupo 90 SEL MODULO
der/resolver no esta confi- | ENCODER vy los ajustes de para-
gurada. metros relacionados de los gru-
pos 91, 92 y 93.
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Mensajes de fallo generados por el convertidor

Cadigo

Fallo

Causa

Accion

0001

SOBREINTENSIDAD

La corriente de salida
ha superado el limite
de fallo interno.

Compruebe la carga del motor.
Compruebe el tiempo de acelera-
cion. Véase el grupo de parame-
tros 25 RAMPA ACCEL/DECEL en
la pagina 241.

Compruebe el motor y el cable de
motor (incluyendo las fases y la
conexion en estrella/triangulo).
Compruebe que los datos de inicio
del grupo de parametros 99
DATOS DE PARTIDA se corres-
ponden con la placa de caracteris-
ticas del motor.

Compruebe que no haya conden-
sadores de correccion del factor de
potencia ni amortiguadores de
sobretensiones transitorias en el
cable de motor.

Compruebe el cable del encoder
(incluyendo las fases).

0002

SOBRETENSION CC

Excesiva tension de
CC en el circuito inter-
medio.

Compruebe las sobretensiones
estaticas o transitorias de la red.
Compruebe la resistencia el cho-
pper de frenado (si se utilizan).
Compruebe el tiempo de decelera-
cion.

Utilice la funcién de eje libre (si pro-
cede).

Reforme el convertidor de frecuen-
cia con un chopper de frenado y
una resistencia de frenado.

0003

EXCES TEMP DISP

La temperatura medida
del convertidor ha
superado el limite de
fallo interno.

Compruebe las condiciones
ambientales.

Compruebe el caudal de aire y el
funcionamiento del ventilador.

Compruebe la acumulacién de
polvo en las aletas del disipador
térmico.

Compruebe la potencia del motor
con respecto a la potencia de la
unidad.
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Caodigo | Fallo Causa Accion
0004 CORTOCIRCUITO Cortocircuito en los Compruebe los cables de motor y
cables de motor o en el | el motor.
motor. Compruebe que no haya conden-
sadores de correccién del factor de
potencia ni amortiguadores de
sobretensiones transitorias en el
cable de motor.
0005 SUBTENSION CC Tensién de CC del cir- | Compruebe la alimentacion de red
cuito intermedio insufi- |y los fusibles.
ciente debido a la falta
de una fase de red, un
fusible fundido o el fallo
interno de un puente
rectificador.
0006 FALLO TIERRA El convertidor ha Compruebe que no haya conden-
Fallo programable: detectado un desequili- | sadores de correccion del factor de
46.03 FALLO brio de la carga que potencia ni amortiguadores de
TIERRA normalmente es debido | sobretensiones transitorias en el
a un fallo a tierra en el | cable de motor.
motor o en el cable de | Compruebe que no existe ningtn
motor. fallo a tierra en el motor ni en los
cables de motor: mida las resisten-
cias de aislamiento del motor y del
cable de motor.
Si no se detecta ningun fallo a tie-
rra, contacte con su representante
de Servicio de ABB.
0007 FALLO El ventilador no puede | Compruebe el funcionamiento y la
VENTILADOR girar libremente o estéd | conexion del ventilador.
desconectado. El fun-
cionamiento del venti-
lador se supervisa
midiendo su corriente.
0008 EXCESO TEMP La temperatura del Compruebe las condiciones
IGBT convertidor basada en | ambientales.

el modelo térmico ha
superado el limite de
fallo interno.

Compruebe el caudal de aire y el
funcionamiento del ventilador.

Compruebe la acumulacién de
polvo en las aletas del disipador
térmico.

Compruebe la potencia del motor
con respecto a la potencia de la
unidad.
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Codigo | Fallo Causa Accion
0009 CORTOCIRC Cortocircuito en la Compruebe la conexion del cho-
CHOPP FREN resistencia de frenado | pper y la resistencia de frenado.
o fallo de control del | Asegurese de que la resistencia de
chopper de frenado. | frenado no esté dafiada.
0010 CABLEADO CHOPP | Cortocircuito en IGBT | Asegurese de que la resistencia de
FREN del chopper de fre- frenado esté conectada y en buen
nado. estado.
0011 EXCESO TEMP La temperatura de los | Deje enfriar el chopper de frenado.
CHOPP F IGBT del chopper de | Compruebe si la temperatura
f’rerlwado ha superado el | ambiente es demasiado alta.
!'m'te de alarma Compruebe si ha fallado el ventila-
intemo. dor de refrigeracion.
Compruebe si existen obstruccio-
nes en el caudal de aire.
Compruebe el dimensionamiento y
la refrigeracién del armario.
Compruebe los ajustes de la fun-
cion de proteccion contra sobrecar-
gas de la resistencia, parametros
48.02...48.04.
Compruebe que el ciclo de frenado
se ajusta a los limites permitidos.
Compruebe que la tension de CA
de alimentacion del convertidor no
sea excesiva.
0012 EXCESO TEMP La temperatura de la Pare el convertidor. Deje enfriar la
RESIS FRE resistencia de frenado | resistencia.
ha superado el limite | Compruebe los ajustes de la fun-
de fallo definido con el | ¢jon de proteccion contra sobrecar-
parametro 48.05LIM | gas de la resistencia, parametros
FALL TEM FRE. 48.01...48.04.
Compruebe el ajuste de limite de
fallo, parametro 48.05.
Compruebe que el ciclo de frenado
se ajusta a los limites permitidos.
0013 GANAN MEDIC La diferencia entre las | Péngase en contacto con su repre-
INTENS ganancias de la medi- | sentante local de Servicio de ABB.

cion de intensidad de
las fases de salida U2
y W2 es excesiva.
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Caodigo | Fallo Causa Accion
0014 CONEX CRUZ Conexion incorrecta de | Compruebe las conexiones de
CABLE la potencia de entrada | potencia de entrada.
Fallo programable: | Y del cable de motor
48.05 CROSS (es decir, el cable de
CONNECTION potencia de entrada
esta conectado al
motor del convertidor).
0015 FASE RED La tension de CC del Compruebe los fusibles de la linea
Fallo programable: circuito intermedio de potencia de entrada.
46.04 PERD FASE | oscila debido a la falta | Compruebe posibles desequili-
RED. de una fase de poten- | prios en la potencia de entrada.
cia de entrada o a un
fusible fundido.
0016 FASE MOTOR Fallo en el circuito del | Conectar el cable de motor.
Fallo programab|e: motor debido a la falta
46.02 MOT PHASE | de una conexion (no
LOSS estan conectadas las
tres fases).
0017 FALLO MARCHA ID |La marcha de identifi- | Compruebe el registrador de fallos

cacién no se ha com-
pletado correctamente.

para obtener una extension de
caédigo de fallo. Véase a continua-
cion una lista de acciones relativas
para cada extension.

Extension de codigo
de fallo: 1

La marcha de ID no
puede completarse
porque el ajuste de
intensidad maxima y/o
del limite de intensidad
interna del convertidor
es demasiado bajo.

Compruebe el ajuste de los para-
metros 99.03 INTENS NOM
MOTOR 'y 20.02 INTENSIDAD
MAX. Asegurese de que 20.02
INTENSIDAD MAX > 99.03
INTENS NOM MOTOR.
Compruebe que el convertidor
tenga el tamafio correcto de
acuerdo con el motor.

Extensién de cddigo
de fallo: 2

La marcha de ID no
puede completarse
porque el ajuste de
velocidad maxima y/o
el punto calculado de
inicio de debilitamiento
del campo es dema-
siado bajo.

Compruebe el ajuste de los para-
metros 99.04 TENS NOM MOTOR,
99.05 FREC NOM MOT, 99.06
VELOC NOM MOTOR, 20.017 VEL
ABS MAXIMA. Asegurese de que:
* 20.01 VEL ABS MAXIMA > (0,55
x 99.06 VELOC NOM MOTOR)
« tension de alimentacion > (0,66
x 99.04 TENS NOM MOTOR).

Extensién de cddigo
de fallo: 3

La marcha de ID no
puede completarse
porque el ajuste de par
maximo es demasiado
bajo.

Compruebe el ajuste del parametro
99.09 PAR NOM MOTOR.
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Cédigo

Fallo

Causa

Accién

Extensién de cddigo
de fallo: 4...16

Error interno.

Poéngase en contacto con su repre-
sentante local de Servicio de ABB.

0018

MEDICION
INTENS U2

El error de ajuste detec-
tado en la medicién de
intensidad de la fase de
salida U2 es excesivo.
(El valor de ajuste se
actualiza durante la
calibracion actual).

Pdéngase en contacto con su repre-
sentante local de Servicio de ABB.

0019

MEDICION
INTENS V2

El error de ajuste detec-
tado en la medicién de
intensidad de la fase de
salida V2 es excesivo.
(El valor de ajuste se
actualiza durante la
calibracion actual).

Pdngase en contacto con su repre-
sentante local de Servicio de ABB.

0020

MEDICION
INTENS W2

El error de ajuste detec-
tado en la medicion de
intensidad de la fase de
salida W2 es excesivo.
(El valor de ajuste se
actualiza durante la
calibracion actual).

Pdngase en contacto con su repre-
sentante local de Servicio de ABB.

0021

PERDIDA STO1

La funcion Safe Tor-
que Off se ha acti-
vado, es decir, se ha
perdido la sefial 1 del
circuito de seguridad
conectado entre X6:1y
X6:3 estando el con-
vertidor en estado
detenido y el ajuste del
parametro 46.05 DIAG-
NOSTICO PARO es
Alarma o No.

Compruebe las conexiones de los
circuitos de seguridad. Para mas
informacion, consulte el Manual de
hardware del convertidor corres-
pondiente.

0022

PERDIDA STO2

La funcion Safe Tor-
que Off se ha acti-
vado, es decir, se ha
perdido la sefal 2 del
circuito de seguridad
conectado entre X6:2 'y
X6:4 estando el con-
vertidor en estado
detenido y el ajuste del
parametro 46.05 DIAG-
NOSTICO PARO es
Alarma o No.

Compruebe las conexiones de los
circuitos de seguridad. Para mas
informacién, consulte el Manual de
hardware del convertidor corres-
pondiente.
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Caodigo | Fallo Causa Accion

0023 CAMBIO MODO STO | Error al cambiar la Pdéngase en contacto con su repre-
supervision de Safe sentante local de Servicio de ABB.
Torque Off, es decir, no
ha sido posible cam-
biar el valor del para-
metro 46.05
DIAGNOSTICO PARO
al valor Fallo.

0024 EXCESO TEM TARJ | La temperatura de la Deje enfriar el convertidor.

INT tarjeta de interfaz Compruebe si la temperatura
(entre la unidad de ambiente es demasiado alta.
potencia y |a unidad de Compruebe si ha fallado el ventila-
control) ha superado el dor de refrigeracion.
limite de fallo interno. o )

Compruebe si existen obstruccio-
nes en el caudal de aire.
Compruebe el dimensionamiento y
la refrigeracién del armario.

0025 EXCESO TEM MOD | La temperatura del Deje enfriar el convertidor.

CHOP puente de entrada o | Compruebe si la temperatura
del chopper de fre- ambiente es demasiado alta.

Ir]a‘?O r:ja ?uﬁerado el Compruebe si ha fallado el ventila-
imite de fallo interno. dor de refrigeracion.
Compruebe si existen obstruccio-
nes en el caudal de aire.
Compruebe el dimensionamiento y
la refrigeracion del armario.

0026 AJUS AUTOM La rutina de ajuste Pruebe otros modos de ajuste

FASES automatico de fases automatico de fases (véase el
(véase el apartado parametro 99.70 MODO MARCHA
Ajuste automatico de ID) si fuera posible.
fases para motores
sincronos de imanes
permanentes en la
pagina 167) ha fallado.

0028 COMUN PS Se han detectado erro- | Compruebe las conexiones entre la
res de comunicacion unidad de control JCU y la unidad
entre la unidad de con- | de potencia.
trol JCU y la unidad de
potencia del convertidor.

0029 IN CHOKE TEMP La temperatura de la Compruebe el ventilador de refrige-

reactancia de CA
interna es excesiva.

racion.
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Cédigo | Fallo Causa Accion

0030 EXTERNO Fallo en dispositivo Compruebe si existen posibles
externo. (Esta informa- | fallos en los dispositivos externos.
cién se configura a tra- | Compruebe el ajuste del parametro
vés de una de las 46.01 FALLO EXTERNO.
entradas digitales pro-
gramables).

0031 PAR SEG OFF La funcién Safe Torque Compruebe las conexiones de los

Fallo programable: Off se ha activado, es circuitos de seguridad. Para mas
46.05 decir, se ha perdido la informacion, consulte el Manual de
DIAGNOSTICO sefial del circuito de segu- | hardware del convertidor corres-
PARO ridad conectado a X6 pondiente.
» durante el arranque
o la marcha del con-
vertidor
o bien
* mientras el converti-
dor esta detenido y
el ajuste del parame-
tro 46.05 DIAGNOS-
TICO PARO es
Fallo.

0032 SOBREVELOCIDAD | El motor gira mas Compruebe los ajustes de veloci-
rapido que la mayor dad minima y maxima, parametros
velocidad permitida 20.01 VEL ABS MAXIMA.
debido a una veloci- Compruebe la idoneidad del par de
dad maxima/minima frenado del motor.

;nal agus?adaf,‘ L{n ptar de Compruebe la aplicabilidad del
renado insuficiente 0 | o1 de par.

cambios en la carga al c b ) h
utilizar referencia de ompruebe que se requiere un cho-
par. pper y resistencia(s) de frenado.

0033 PAR MARCHA Fallo del freno meca- | Compruebe el ajuste del par con el

FRENO nico. Este fallo se freno abierto, parametro 35.07.
Fallo programable: | activa si no se alcanza | Compruebe los limites de par e
35.08 FUNC FALLO | el par d? arranque intensidad. Véase el grupo de
FRENO necesario para el parametros 20 LIMITES en la
motor, 35.07 PAR pég|na 237.
APER FRENO.
0034 FRENO NO Fallo de control del Compruebe la conexion del freno
CERRADO freno mecanico. Este | mecanico.

Fallo programable:
35.08 FUNC FALLO
FRENO

fallo se activa si la
monitorizacion del
freno no es la prevista
cuando este se cierra.

Compruebe los ajustes del freno
mecanico, parametros
35.01...35.08.

Para determinar si el problema se
debe a la sefial de monitorizacién o
al freno: compruebe si el freno esta
cerrado o abierto.
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Caodigo | Fallo Causa Accion
0035 FREN NO ABIERTO | Fallo de control del Compruebe la conexion del freno
Fallo programable: freno mecanico. Este | mecanico.
35.08 FUNC FALLO | fallo se activa sila Compruebe los ajustes del freno
FRENO monitorizacion del mecanico, parametros
freno no es la prevista | 35 01...35.08.
cuando este se abre. Para determinar si el problema se
debe a la sefial de monitorizacion o
al freno: compruebe si el freno esta
cerrado o abierto.
0037 NVMEM DANADO Fallo interno del con- Compruebe el registrador de fallos
vertidor para obtener una extension de
Nota: No es posible codigo de fallo. Véase a continua-
restaurar este fallo. cion la lista de acciones relativas
para cada extension.
Extensién de cddigo | La cantidad total de Mueva parametros de los grupos
de fallo: 2051 parametros (inclu- de firmware a los grupos de aplica-
yendo el espacio entre | cion.
parametros no utili- Reduzca el nimero de parametros.
zado) sobrepasa el
maximo de firmware.
Extension de codigo | Fallo interno del con- Pongase en contacto con su repre-
de fallo: Otros vertidor sentante local de Servicio de ABB.
0038 PERD COMUN Se ha perdido la comu- | Compruebe si los médulos opcio-
OPCION nicacion entre el con- | nales estan correctamente conec-
vertidor y el modulo tados alaranura 1 0 2.
opcional (FEN-xx o Compruebe si los modulos opcio-
F10-xx). nales o los conectores de las ranu-
ras 1y 2 estan dafiados. Para
determinar posibles dafios en el
modulo o conector: pruebe cada
médulo individualmente en la
ranura 1y en la ranura 2.
0039 ENCODERH1 Fallo de realimenta- Si el fallo aparece durante la primera

cion del encoder.

puesta en marcha, antes de utilizar
la realimentacion del encoder:

» Compruebe el cable de conexion
entre el encoder y el médulo de
interfaz del encoder (FEN-xx),
asi como el orden de los hilos de
sefales del conector en ambos
extremos del cable.
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Cédigo

Fallo

Causa

Accién

0039

ENCODER

Fallo de realimenta-
cion del encoder.

Si se utiliza un encoder absoluto
(EnDat/Hiperface/SSl) con pulsos
de seno/coseno incrementales, las
conexiones incorrectas se localizan
del modo siguiente: desactive el
enlace serie (posicion cero) ajus-
tando el parametro 97.02 INTERF
GEN P ABS a Ninguno y com-
pruebe el funcionamiento del encoder:
+ Sino se activa el fallo del encoder,
compruebe la conexion de datos
del enlace serie. Recuerde que la
posicion cero no se tiene en cuenta
al desactivar el enlace serie.

« Si se activa el fallo del encoder,
compruebe la conexion del
enlace serie y de la sefial de
seno/coseno.

Nota: Debido a que solamente se

solicita la posicién cero a través del

enlace serie y durante la marcha,

la posicion se actualiza conforme a

los pulsos de seno/coseno.

» Compruebe los ajustes de los
parametros del encoder.

Si el fallo aparece después de utili-

zar la realimentacion del encoder o

durante el funcionamiento del con-

vertidor:

« Compruebe si estan dafados la
conexion del encoder o el propio
encoder.

» Compruebe si estan dafados la
conexion del médulo de interfaz
del encoder (FEN-xx) o el propio
maodulo.

+ Compruebe las conexiones a tie-
rra (cuando se detectan pertur-
baciones en la comunicacion
entre el médulo de interfaz del
encoder y el encoder).

Para obtener mas informacion

sobre los encoders, véanse los

grupos de parametros:

* 90 SEL MODULO ENCODER
(pagina 276)

* 91 CONF ENCODER ABS
(pagina 280)

* 92 CONF RESOLVER
(pagina 285)

* 93 CONF ENCODER INC
(pagina 285).
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Codigo | Fallo Causa Accion
0045 COMUN BUS Se ha perdido la comu- | Compruebe el estado de la comu-
CAMPO nicacion ciclica entre el | nicacion de bus de campo. Véase
Fallo programable: convertidor y el médulo | el Manual de usuario del adaptador
50.02 FUNC PERD | adaptador de bus de de bus de campo correspondiente.
COM campo o entre la plata- | Compruebe los ajustes de los para-
forma de automatiza- | metros de bus de campo. Véase el
cion y dicho médulo. | grupo de parametros 50 BUS DE
CAMPO en la pagina 256.
Compruebe las conexiones de cable.
Compruebe si el maestro de comu-
nicacion puede comunicarse.
0046 ARCHIVO CORREL | Fallo interno del con- Pdéngase en contacto con su repre-
BC vertidor sentante local de Servicio de ABB.
0047 EXCESO TEMP La temperatura medida | Compruebe que el numero real de
MOTOR del motor ha superado | sensores corresponda al valor
Fallo programable: el limite de fallo defi- ajustado con el parametro 46.08
46.07 PROT TEMP nido con el parametro | ORIGEN TEMP MOT.
MOTOR 46.70 LIMFALL TEM | Compruebe las especificaciones y
MOT. la carga del motor.
Deje enfriar el motor. Procure su
correcta refrigeracion: Compruebe
el ventilador de refrigeracion, lim-
pie las superficies de refrigeracion,
etc.
Compruebe el valor del limite de
fallo.
0049 SUPERVISION EA La sefal de la entrada | Compruebe la fuente y las conexio-
Fallo programable: analdgica Al1 o A2 ha | nes de la entrada analdgica Al1 o
13.12 SUPERVISION | alcanzado el limite Al2.
EA definido con el parame- | Compruebe los ajustes de limite
tro 73.13 SUPERVIS | minimo y maximo de la entrada
EAACT. analégica Al1 o Al2, parametros
13.02y 13.030 13.07 y 13.08.
0050 CABLE GEN Fallo detectado en el Compruebe el cable de conexién
PULSOS cable del encoder. entre la interfaz FEN-xx y el enco-
Fallo programable: der. Después de cualquier modifi-
90.05 FALLO CABLE cacion del cableado, vuelva a
GENP configurar la interfaz desconec-
tando y volviendo a conectar la ali-
mentacién o activando el
parametro 90.06 ACT PAR GENP.
0055 BIBLIOTECA ESPEC | Fallo que puede res- Consulte la documentacién de la

taurarse generado por
una biblioteca especi-
fica.

biblioteca especifica.
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Caodigo | Fallo Causa Accion
0056 CRITICO BIBL Fallo permanente Consulte la documentacion de la
ESPEC generado por una biblioteca especifica.
biblioteca especifica.
0057 DESCONEX Comando genérico de | Compruebe el estado del PLC.
FORZADA desconexion del perfil
de comunicacion de los
convertidores.
0058 ERROR PAR BUS El convertidor no dis- | Compruebe la programacion del
CAMPO pone de una funcionali- | PLC.
dad solicitada por el | Compruebe los ajustes de los para-
PLCo d"Cha funqonah- metros de bus de campo. Véase el
dad esta desactivada. | grupo de parametros 50 BUS DE
CAMPO en la pagina 256.
0061 SPEED FEEDBACK | No se recibe realimen- | Compruebe los ajustes de los para-
tacion de velocidad. metros en el grupo 22 REALIM
VELOCIDAD.
Compruebe la instalacién del enco-
der. Para obtener mas informacion,
véase la descripcion del fallo 0039
(ENCODER 1).
0067 FPGA ERROR1 Fallo interno del con- Pdngase en contacto con su repre-
vertidor sentante local de Servicio de ABB.
0068 FPGA ERROR2 Fallo interno del con- Pdngase en contacto con su repre-
vertidor sentante local de Servicio de ABB.
0069 ADC ERROR Fallo interno del con- Pdngase en contacto con su repre-
vertidor sentante local de Servicio de ABB.
0077 FRENO NO Fallo de control del Compruebe la conexion del freno
CERRADO freno mecanico. Este | mecanico.
Fallo programable: fallo se ?Cti‘_’? sila Compruebe los ajustes del freno
35.08 FUNC FALLO | monitorizacién del mecanico, parametros
FRENO freno no es la prevista | 35.01...35.08.
cuando este se cierra. Para determinar si el problema se
debe a la sefial de monitorizacion o
al freno: compruebe si el freno esta
cerrado o abierto.
0078 FREN NO ABIERTO | Fallo de control del Compruebe la conexién del freno

Fallo programable:
35.08 FUNC FALLO
FRENO

freno mecanico. Este
fallo se activa si la
monitorizacion del
freno no es la prevista
cuando este se abre.

mecanico.

Compruebe los ajustes del freno
mecanico, parametros
35.01...35.08.

Para determinar si el problema se
debe a la sefial de monitorizacion o
al freno: compruebe si el freno esta
cerrado o abierto.
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Codigo

Fallo

Causa

Accién

0201

SOBRECARGA T2

Sobrecarga de tiempo
de ejecucion 2 del fir-
mware.

Nota: No es posible
restaurar este fallo.

Pdéngase en contacto con su repre-
sentante local de Servicio de ABB.

0201

SOBRECARGA T3

Sobrecarga de tiempo
de ejecucion 3 del fir-
mware.

Nota: No es posible
restaurar este fallo.

Pdéngase en contacto con su repre-
sentante local de Servicio de ABB.

0203

SOBRECARGA T4

Sobrecarga de tiempo
de ejecucion 4 del fir-
mware.

Nota: No es posible
restaurar este fallo.

Pdéngase en contacto con su repre-
sentante local de Servicio de ABB.

0204

SOBRECARGA T5

Sobrecarga de tiempo
de ejecucion 5 del fir-
mware.

Nota: No es posible
restaurar este fallo.

Pongase en contacto con su repre-
sentante local de Servicio de ABB.

0205

SOBRECARGA A1

Fallo 1 de tiempo de
ejecucion de aplica-
cion.

Nota: No es posible
restaurar este fallo.

Pongase en contacto con su repre-
sentante local de Servicio de ABB.

0206

SOBRECARGA A2

Fallo 2 de tiempo de
ejecucion de aplica-
cion.

Nota: No es posible
restaurar este fallo.

Pdéngase en contacto con su repre-
sentante local de Servicio de ABB.

0207

FALLO INIC A1

Fallo durante la crea-
cién de la tarea de apli-
cacion

Nota: No es posible
restaurar este fallo.

Pdéngase en contacto con su repre-
sentante local de Servicio de ABB.

0208

FALLO INIC A2

Fallo durante la crea-
cién de la tarea de apli-
cacion

Nota: No es posible
restaurar este fallo.

Pdéngase en contacto con su repre-
sentante local de Servicio de ABB.

0209

ERROR APILADO

Fallo interno del con-
vertidor

Nota: No es posible
restaurar este fallo.

Pdéngase en contacto con su repre-
sentante local de Servicio de ABB.
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Codigo | Fallo Causa Accion

0210 JMU MISSING La unidad de memoria | Compruebe que la JMU esté insta-
JMU falta o esta ave- | lada correctamente. Si el problema
riada. persiste, sustituya la JMU.

0301 LECTURA ARCHIVO | Error de lectura de Pdngase en contacto con su repre-
UFF archivo sentante local de Servicio de ABB.

Nota: No es posible
restaurar este fallo.
0302 CREACION DIR APLI | Fallo interno del con- Pdngase en contacto con su repre-
vertidor sentante local de Servicio de ABB.
Nota: No es posible
restaurar este fallo.

0303 DIR CONFIG FPGA | Fallo interno del con- Péngase en contacto con su repre-
vertidor sentante local de Servicio de ABB.
Nota: No es posible
restaurar este fallo.

0304 ID Fallo interno del con- Pdéngase en contacto con su repre-
ESPECIFICACION vertidor sentante local de Servicio de ABB.
up Nota: No es posible

restaurar este fallo.

0305 BASE DATOS Fallo interno del con- Pdngase en contacto con su repre-

ESPECIF vertidor sentante local de Servicio de ABB.

Nota: No es posible

restaurar este fallo.
0306 LICENCIA Fallo interno del con- Pdéngase en contacto con su repre-
vertidor sentante local de Servicio de ABB.

Nota: No es posible

restaurar este fallo.

0307 ARCHIVO POR Fallo interno del con- Pdngase en contacto con su repre-

DEFECTO vertidor sentante local de Servicio de ABB.
Nota: No es posible
restaurar este fallo.
0308 CONF PAR ARCH Archivo de aplicacion | Vuelva a cargar la aplicacion.

APLI

dafado

Nota: No es posible
restaurar este fallo.

Si el fallo sigue activo, péngase en
contacto con su representante de
Servicio de ABB.
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Codigo

Fallo

Causa

Accién

0309

CARGANDO APLIC

Archivo de aplicacion
no compatible o
dafado.

Nota: No es posible
restaurar este fallo.

Compruebe el registrador de fallos
para obtener una extension de
caodigo de fallo. Véase a continua-
cion la lista de acciones relativas
para cada extension.

Extensién de cddigo
de fallo: 8

Las plantillas utilizadas
en la aplicacién no son
compatibles con el fir-

mware del convertidor.

Cambie la plantilla de la aplicacién
en DriveSPC.

Extensién de codigo
de fallo: 10

Los parametros defini-
dos en la aplicacion
entran en conflicto con
los parametros de con-
vertidor existentes.

Busque los parametros conflictivos
en la aplicacion.

Extensién de cddigo
de fallo: 35

Memoria de aplicacion
llena.

Pdéngase en contacto con su repre-
sentante local de Servicio de ABB.

Extensién de cddigo
de fallo: Otros

Archivo de aplicacion
dafiado

Vuelva a cargar la aplicacion.

Si el fallo persiste, contacte con su
representante de Servicio de ABB.

0310

CARGA CONJ
USUARIO

No ha sido posible com-

pletar la carga del juego

de parametros del usua-
rio debido a que:

* el juego de parame-
tros de usuario soli-
citado no existe

* el juego de parame-
tros de usuario no es
compatible con el
programa del con-
vertidor

* se ha desconectado
la alimentacion del
convertidor durante
la carga.

Vuelva a cargar.

0311

GUARDAR CONJ
USUARIO

No se ha guardado el
juego de parametros
del usuario debido a
dafios en la memoria.

Pdéngase en contacto con su repre-
sentante local de Servicio de ABB.

0312

TAM EXCESIVO UFF

El archivo UFF es
demasiado grande.

Pdéngase en contacto con su repre-
sentante local de Servicio de ABB.

0313

UFF EOF

Fallo en la estructura

del archivo UFF.

Pdéngase en contacto con su repre-
sentante local de Servicio de ABB.
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Fallo
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0314

INTERFASE BIBL
ESPEC

Interfaz de firmware
incompatible.

Nota: No es posible
restaurar este fallo.

Péngase en contacto con su repre-
sentante local de Servicio de ABB.

0315

RESTAURACION
ARCH

Fallo en la restauracion
de la copia de seguri-
dad de los parametros.

Pdngase en contacto con su repre-
sentante local de Servicio de ABB.

0316

DAPS
INCOMPATIBLE

Las versiones del fir-
mware de la unidad de
control JCU y la légica
de la unidad de poten-
cia no concuerdan.

Péngase en contacto con su repre-
sentante local de Servicio de ABB.

0317

FALLO SOLUCION

Fallo generado por el
bloque de funciones
SOLUTION_FAULT en
el programa de aplica-
ciones.

Compruebe la utilizacion del blo-
que SOLUTION_FAULT en el pro-
grama de aplicacion.

601

SPEED MATCH

05.02 SW FALLOS
LIFT bit 0

El error de velocidad es
mayor que el definido
con el parametro 81.02
SPD STD DEV LVL en
régimen estacionario o
el definido con el para-
metro 87.03 SPD RMP
DEV LVL en el estado
de rampa y ha transcu-
rrido el retardo defi-
nido con el parametro
81.04 SPEED MATCH
DLY.

El regulador de veloci-
dad no esta siguiendo
la referencia de veloci-
dad.

Compruebe los tiempos de rampa.

Compruebe los ajustes de limites
de par e intensidad.

602

TORQUE PROVE

05.02 SW FALLOS
LIFT bit 1

El convertidor no pudo
proporcionar el par
suficiente durante una
secuencia de prueba
de par.

El tiempo de magneti-
zacioén de control es
demasiado bajo.

Compruebe el motor y los cables
de motor.

603

BRAKE SLIP

05.02 SW FALLOS
LIFT bit 2

El freno se deslizé
mientras tenia lugar
una secuencia de com-
probacién de par.

Compruebe los frenos.
Compruebe si los frenos estan
deslizandose cuando los frenos
estan cerrados.
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Caodigo | Fallo Causa Accion

605 MOTOR STALL La velocidad actual del | Compruebe los ajustes de limites
05.02 SW FALLOS motor es menor que la | de par e intensidad.
LIFT bit 4 definida con el parame-

tro 81.07 STALL
SPEED LIM, el conver-
tidor ha sobrepasado
los limites de par defi-
nidos con los parame-
tros 81.05 STALL
TORQ MAX'y 81.06
STALL TORQ MIN, y
ha transcurrido el
retardo definido con
81.08 STALL FAULT
DLY.
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Mantenimiento

Contenido de este capitulo

Este capitulo contiene instrucciones de mantenimiento preventivo.

Seguridad

ADVERTENCIA: Lea las Instrucciones de seguridad en las paginas inicia-
A les de este manual antes de efectuar cualquier mantenimiento en el equipo.
El incumplimiento de estas instrucciones puede causar lesiones o la muerte.

Intervalos de mantenimiento

En la tabla siguiente se enumeran los intervalos de mantenimiento rutinario recomen-
dados por ABB. Consulte a un representante de servicio local de ABB para obtener
mas detalles. En Internet, visite http://www.abb.com/drivesservices, seleccione Drive
Services y después Maintenance and Field Services.

Intervalo Mantenimiento Instrucciéon

Cada afo de almacenamiento | Reacondicionamiento del Véase Reacondicionamiento
condensador de CC de los condensadores en la

pagina 330.

Cada 6 a 12 meses en funcién | Comprobacion de la tempe- | Véase Disipador térmico en la

de la carga de polvo en el ratura y limpieza del disipa- | pagina 328.

entorno dor

Cada afio Inspeccién del correcto Véanse las paginas 68-69.
apriete de las conexiones de
potencia

Inspeccién visual del ventila- | Véase Ventilador de refrigera-
dor de refrigeracion cion en la pagina 329.



www.abb.com/drivesservices
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Cada 6 aios si la temperatura | Sustitucion del ventilador de | Véase Ventilador de refrigera-

ambiente es superior a 40 °C | refrigeracion cion en la pagina 329.

(104 °F).

De lo contrario, cada 9 afos.

Cada 10 afios Sustitucion de la pila del La pila se encuentra en la
panel de control parte trasera del panel de

control. Sustituyala por una
pila CR 2032 nueva.

Disipador térmico

Las aletas del disipador acumulan polvo del aire de refrigeracion. El convertidor
muestra avisos y fallos por sobrecalentamiento si el disipador no esta limpio. En un
entorno normal, el disipador deberia comprobarse de forma anual, y en un entorno
polvoriento, con mayor frecuencia.

Limpie el disipador de este modo (cuando se requiera):

1. Extraiga el ventilador de refrigeracion (véase el apartado Ventilador de refrigera-
cion).

2. Aplique aire comprimido limpio (no humedo) de abajo a arriba y, de forma simul-
tanea, utilice una aspiradora en la salida de aire para captar el polvo.

Nota: Si existe el riesgo de que el polvo entre en el equipo adyacente, efectue la
limpieza en otra habitacién.

3. Monte de nuevo el ventilador.
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Ventilador de refrigeraciéon

La vida de servicio real del ventilador de refrigeracion depende del grado de utiliza-
cion del convertidor y de la temperatura ambiente. El fallo del ventilador puede pre-
decirse por el ruido cada vez mayor que producen los cojinetes del ventilador y por el
aumento gradual de la temperatura del disipador, a pesar de las operaciones de lim-
pieza del mismo. Si la funcion del convertidor es critica en un proceso, se reco-
mienda la sustitucion del ventilador cuando empiecen a aparecer estos sintomas.
ABB pone a su disposicién ventiladores de recambio. No utilice recambios distintos a
los especificados por ABB.

Sustitucién del ventilador (bastidor B)

Suelte la placa de fijacion de los cables de alimentacion y los bloques de terminales.
Libere las presillas de sujecion (como indican las flechas) con cuidado con ayuda de
un destornillador. Tire del soporte del ventilador hacia fuera. Desconecte el cable del
ventilador. Doble con precaucién las presillas del soporte del ventilador para liberar el
ventilador.

Instale el nuevo ventilador en orden inverso.

Nota: El aire fluye de abajo a arriba. Instale el ventilador de forma que la flecha de la
corriente de aire apunte hacia arriba.

" | Direccion del caudal
de aire
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Sustitucién del ventilador (bastidores C y D)

Para extraer el ventilador, libere la presilla de sujecion (como indican las flechas) con
cuidado con ayuda de un destornillador. Tire del soporte del ventilador hacia fuera.
Desconecte el cable del ventilador. Doble con precaucion las presillas del soporte del
ventilador para liberar el ventilador.

Instale el nuevo ventilador en orden inverso.

Nota: El aire fluye de abajo a arriba. Instale el ventilador de forma que la flecha de la
corriente de aire apunte hacia arriba.

Reacondicionamiento de los condensadores

Los condensadores deben ser reacondicionados si el convertidor ha permanecido

almacenado durante un afio o mas. Véase la pagina 45 para obtener mas informa-
cion acerca de cédmo encontrar la fecha de fabricacion. Para obtener mas informa-
cion sobre el reacondicionamiento de los condensadores, véase Converter module
capacitor reforming instructions (3BBFE64059629 [Inglés]).



Mantenimiento 331

Otras acciones de mantenimiento

Transferencia de la unidad de memoria a un nuevo médulo de
convertidor de frecuencia

Al sustituir un modulo de convertidor de frecuencia, es posible conservar los ajustes
de los parametros mediante la transferencia de la unidad de memoria del médulo de
convertidor defectuoso al nuevo médulo.

ADVERTENCIA: No retire ni inserte la unidad de memoria mientras el
A maodulo de convertidor recibe alimentacion.

Tras activar la alimentacion, el convertidor de frecuencia lee la unidad de memoria.
Si se detecta un programa de aplicacion diferente u otros ajustes en los parametros,
éstos se copian al convertidor de frecuencia. Este proceso puede durar cierto tiempo;
la pantalla LED indicara “L” durante el proceso de copia. Véase Pantalla de 7 seg-
mentos de la Unidad de Control JCU en la pagina 73.
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Datos técnicos

Contenido de este capitulo

Este capitulo contiene las especificaciones técnicas del convertidor, por ejemplo, las
especificaciones, los tamafios y los requisitos técnicos, asi como las disposiciones
para cumplir los requisitos relativos a CE y otros marcados.

Especificaciones del convertidor

TIpO de convertidor |Bastidor Potencia I2N I2RMSmax I2Nmax I2Nmax
ACL30-04... tipica del  [[A] [A] 10s 3s

motor [A] [A]

[kW] (frecuencia de
conmutacion
reducida)

-06A0 B 2,2 6 12 13 16
-09A0 B 3 9 12 18 22
-013A B 55 13 16 23 28
-017A B 7,5 17 19 28 35
-023A C 11 23 25 38 46
-030A C 14 30 32 46 54
-050A D 22 50 55 82 96
-070A* D 32 70 75 110 110

*) Con frecuencia de conmutacion de 5 kHz.

Ion = Intensidad nominal aproximada a la velocidad contratada. Intensidad nominal del convertidor a
temperatura ambiente de 40 °C.

Iormsmax = Intensidad RMS maxima en el ciclo elevador.

Ionmax 10 s = Intensidad maxima con una frecuencia de conmutacién de 8 kHz durante 10 s.
Ionmax 3 s = Intensidad méaxima con una frecuencia de conmutacion de 4 kHz durante 3 s.
La frecuencia de conmutacion recudida actuara inmediatamente si la intensidad supera el valor Ionmax.

La frecuencia de conmutacién debe bajar de 8 kHz a 4 kHz mientras la intensidad permanezca por encima
de este limite. Si no se desea la reduccion de la frecuencia de conmutacion, es posible limitar la intensidad
de salida a lonmax 10 s.
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Derrateo

Las corrientes de salida continuas especificadas mas arriba deben derratearse si se
da alguna de las siguientes condiciones:

* la temperatura ambiente supera los +40 °C (+104 °F)

* la tensién de alimentacion de CA es superior a 400 V

» el convertidor esta instalado a més de 1000 m sobre el nivel del mar.

Nota: El ultimo factor de derrateo consiste en una multiplicacion de todos los factores
de derrateo aplicables.

Derrateo por temperatura ambiente

En el rango de temperaturas de +40...55 °C (+104...131 °F), la corriente de salida se
derratea un 1% por cada grado Celsius adicional (1,8 °F) de la manera siguiente:
Factor de derrateo

1,00

0,70

Temperatura ambiente
+40 °C +55 °C

+104 °F +131°F

Derrateo de tensiones de alimentacion

Con tensiones de alimentacién superiores a 400 V CA o0 540 V CC, la corriente de
salida continua se derratea linealmente del modo siguiente:
Factor de derrateo

1,00

Tension de alimentacion
400V CA 480 V CA
540V CC 648 V CC

Derrateo por altitud

En altitudes de 1000 a 4000 m (3300 a 13 123 ft) por encima del nivel del mar, el
derrateo es del 1% por cada 100 m (328 ft). Para lograr un derrateo mas preciso, uti-
lice la herramienta de PC DriveSize.

Nota: Si el lugar de instalacion se encuentra a mas de 2000 m (6600 ft) sobre el nivel
del mar, no se admite la conexion del convertidor a una red delta con conexion a tie-
rra por un vértice o sin conexion a tierra (IT).
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Cargas ciclicas

Si el ciclo de carga es inferior a 10 segundos, puede ignorarse la constante de tiempo
térmica del disipador (aproximadamente 80 segundos) y se podra aplicar el sencillo
procedimiento siguiente para averiguar si el convertidor puede ocuparse del ciclo.

1. Determinar el valor eficaz (rms) (I5;ns) de la corriente de salida durante todo el
ciclo de carga.

2. Determinar el valor instantaneo maximo (/5,ic0) de la corriente de salida durante
el ciclo de carga.
3. Determinar el punto (/omms, I2pico) €N €l grafico siguiente.

Si el punto cae dentro de la region rodeada con una linea continua, el ciclo de
carga es seguro. Para lrcontxk Y l2max Utilice las especificaciones dadas para el
tipo de convertidor y la frecuencia de conmutacién empleada.

Si el punto cae dentro del area sombreada, se requerira un estudio mas deta-

llado.
IZpico
|
| |
2max |
I
beontxk| R
2contxk |
|
|
|
|
l
I
|
|
-
/
0175x1200ntxk IZcontxk 2rms

El procedimiento anterior también puede aplicarse a ciclos de carga mayores divi-
diendo el ciclo en subciclos no superiores a 10 segundos. Si cualquiera de los subci-
clos fallara la prueba, se requerira un estudio mas detallado.
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Dimensiones y pesos

Véase también el apartado Planos de dimensiones en la pagina 361.

Bastidor | Altura (sin | Altura (con | Anchura |Profundi- |Profundidad |Peso
placas de placas de dad (sin (con opciones
fijacion de | fijacion de opciones |instaladas en
cables) cables) instala- la JCU)
das en la
JCU)
mm (in) mm (in) mm (in) mm (in) mm (in) kg (Ibs)
B 380 (14,96) | 476 (18,74) | 100 (3,94) | 223 (8,78) |246 (9,69) 4,8 (10,6)
C 467 (18,39) |558 (21,97) | 165 (6,50) | 225 (8,85) |248 (9,76) 10 (22,0)
D 467 (18,39) |644 (25,34) |220 (8,66) | 225 (8,85) |248 (9,76) 17 (37,5)

Nota: El cableado hasta las opciones de E/S requiere unos 50 mm (2") de profundi-
dad adicional.

Niveles de ruido

Bastidor Nivel de ruido dBA
B 39
C 40
D 40




Fusibles del cable de alimentacion
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A continuacién se detallan los fusibles para la proteccién contra cortocircuitos del
cable de alimentacion. Los fusibles también protegen el equipo adyacente al conver-
tidor de frecuencia en caso de un cortocircuito. Compruebe que el tiempo de fusion
del fusible sea inferior a 0,5 segundos. El tiempo de fusion depende de la impedancia
de la red de alimentacion, del area de seccion transversal y de la longitud del cable
de alimentacion. Véase también el capitulo Planificacion de la instalacién eléctrica.

Nota: No deben utilizarse fusibles con especificaciones de corriente mayores.

Tipo de Corriente |Fusible IEC Fusible UL Area de seccion
convertidor |de entrada transversal del
ACL30-04... |(A) cable

Corriente | Tension |Clase |Corriente | Tension |Clase |mm? AWG

nominal (V) nominal |(V) uL

(A) (A)
-06A0 7,0* 10 500 gG 10 600 T 15..4 16...12
-09A0 10,5% 16 500 gG 15 600 T 15...10 |16...8
-013A 15,2* 20 500 aG 20 600 T 15...10 |16...8
-017A 19,8* 25 500 aG 25 600 T 1,5...10 |16...8
-023A 17,7 25 500 gG 25 600 T 6..35 9...2
-030A 23,0 32 500 gG 35 600 T 6..35 9..2
-050A 41,8 50 500 gG 50 600 T 10...70 6...2/0
-070A 58,4 80 500 gG 80 600 T 10...70 6...2/0

*Sin reactancia de red

PDM-00425726
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Conexion (de alimentacion) de entrada de CA

Tension (Uyq) 180...480 V CA ftrifasica
Frecuencia 50...60 Hz 5%
Tipo de red Con conexion a tierra (TN, TT) o sin conexion a tierra (IT)

Nota: Si el lugar de instalacidon se encuentra a mas de 2000 m (6600 ft)
sobre el nivel del mar, no se admite la conexion del convertidor a una red
delta con conexidn a tierra por un vértice o sin conexion a tierra (IT).

Desequilibrio Max. = 3% de la tensién nominal de entrada entre fases

Factor de 0,98 (con carga nominal)

potencia

fundamental

(cos phiq)

Terminales Bastidor B: Bloque de terminales roscado extraible para cable de
0,5...6 mm?.

Bastidores C y D: Orejetas roscadas para cable de 6...70 mm? incluidas.
En su lugar, pueden utilizarse orejetas terminales apropiadas.
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Conexion del motor

Tipos de motor Motores de induccién asincronos, motores sincronos de imanes permanentes
Frecuencia 0...500 Hz
Corriente Véase el apartado Especificaciones del convertidor.

Frecuenciade  Seleccionable entre 4 ... 12 kHz.
conmutacion

Longitud 50 m (164 ft) con cable apantallado

maxima del 75 m (246 ft) con cable no apantallado

cable de motor

Terminales Bastidor B: Bloque de terminales roscado extraible para cable de 0,5...6 mmZ.

Bastidores C y D: Orejetas roscadas para cable de 6...70 mm? incluidas.
En su lugar, pueden utilizarse orejetas terminales apropiadas.

Unidad de control JCU

Alimentacion 24V (#10%) CC, 1,6 A
Suministrados desde la unidad de potencia del convertidor o desde una
fuente de alimentacion externa a través del conector X1 (paso 3,5 mm,
tamafio del cable 1,5 mm?).

Salida de relé Paso del conector de 5 mm, tamafio del cable de 2,5 mm?

(X2) 250 VCA/30VCC,2A

Protegido por varistores
Entradas Paso del conector de 3,5 mm, tamafio del cable de 1,5 mm?
digitales Niveles logicos: “0” <5V, “1”> 15V

DI1...DI6 (X3) Rin: 2,0 kohmios
Filtrado: Regulable, 0,25 ms min. (véase también el Manual de firmware)

Entradas/salidas Paso del conector de 3,5 mm, tamafio del cable de 1,5 mm?

digitales Como entradas:

DIO1...DIO3 Niveles logicos: “0” <5V, “1” > 15V

(X3). Rin: 2,0 kohmios

Seleccion del Filtrado: Regulable, 0,25 ms min. (véase también el Manual de firmware)
modo de Como salidas:

entrada/salida Corriente de salida total limitada por las salidas de tension auxiliares a 200 mA
mediante pard-  Tipo de salida: Emisor abierto

metros.

DIO2 puede con- Vee

figurarse como
entrada de fre-
cuencia

(0...32 kHz).
DIO3 puede con-
figurarse como
salida de fre-
cuencia. Véase
el grupo de
parametros 12.

DGND
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Entradas
analdgicas Al1
y Al2 (X4).
Seleccion del
modo de entrada
de corriente/ten-
sion mediante
puentes. Véase
la pagina 71.
Entrada de
termistor (X4)

Salidas
analégicas AO1
y AO2 (X4).

Tension de
referencia
(VREF) para
entradas
analégicas
Enlace entre
convertidores
(X5)

Conexion Safe
Torque Off (X6)

Conexion del
panel de
control/PC (X7)

Eficiencia

Paso del conector de 3,5 mm, tamafio del cable de 1,5 mm?
Corriente de entrada: —20...20 mA, Ry,. 100 ohmios
Tension de entrada: —10...10 V, Ry,: 200 kohmios

Entradas diferenciales, modo comun +20 V

Intervalo de muestreo por canal: 0,25 ms

Filtrado: Regulable, 0,25 ms min.

Resolucién: 11 bits + bit de signo

Imprecision: 1% del rango de escala total

Paso del conector de 3,5 mm, tamafio del cable de 1,5 mm?
Dispositivos de entrada: Termistor PTC o KTY84

Es posible conectar en serie hasta tres PTC

Termistor KTY84: Imprecision 5 °C

Sin aislamiento de seguridad (véase la pagina 72)

Paso del conector de 3,5 mm, tamafio del cable de 1,5 mm?
AO1 (corriente): 0...20 mA, Rcarga < 500 ohmios

AO2 (tension): —10...10 V, Rcarga > 1 kohmio

Rango de frecuencias: 0...800 Hz

Resolucién: 11 bits + bit de signo

Imprecision: 2% del rango de escala total

Paso del conector de 3,5 mm, tamafio del cable de 1,5 mm?
10V £1% y —10V £1%, Rcarga > 1 kohmio

Paso del conector de 3,5 mm, tamafio del cable de 1,5 mm?

Capa fisica: RS-485

Terminacién mediante puente

Paso del conector de 3,5 mm, tamaiio del cable de 1,5 mm?

Para la puesta en marcha del convertidor, ambas conexiones (OUT1 a IN1
y OUT2 a IN2) deben cerrarse

Conector: RJ-45

Longitud del cable <3 m

Refrigeracion

Aproximadamente un 98% a potencia nominal

Método
Espacio libre
alrededor de la
unidad

Ventilador interno, flujo ascendente. Disipador refrigerado por aire.

Véase Planificacion del montaje en armario: Dimensiones principales y
requisitos de espacio libre




Datos técnicos 341

Grados de proteccion

IP20 (UL tipo abierto). Véase Planificacion del montaje en armario:
Refrigeracién y grados de proteccion.

Condiciones ambientales

A continuacion se indican los limites ambientales del convertidor de
frecuencia. El convertidor de frecuencia debera emplearse en interiores
con ambiente controlado.

Funcionamiento Almacenamiento Transporte
instalado para uso en el embalaje en el embalaje
estacionario protector protector

Altitud del lugar | De 0 a 4000 m (6600 ft) |- -
de instalacion sobre el nivel del mar.
[Véase también la sec-
cién Derrateo por alti-
tud en la pagina 334.]

Temperaturadel |-10 a +55 °C -40a +70 °C -40a +70 °C
aire (14 a 131 °F). No se (-40 a +158 °F) (-40 a +158 °F)
permite escarcha.
Véase el apartado
Derrateo en la

pagina 334.

Humedad 0a95% Max. 95% Max. 95%

relativa No se permite condensacion. En presencia de gases corrosivos, la
humedad relativa maxima permitida es del 60%.

Niveles de No se permite polvo conductor.

contaminacion [geqin IEC 60721-3-3: | Segln IEC 60721-3-1: | Segin IEC 60721-3-2:

(IEC 60721-3-3,

Gases quimicos: Gases quimicos: Gases quimicos:
:Eg gg;i:gf Clase 3C2 Clase 1C2 Clase 2C2
-3-1) | Particulas sélidas: Particulas solidas: Particulas solidas:
Clase 3S2 Clase 1S2 Clase 2S2

El convertidor debera ser
instalado en una atmoés-
fera limpia de conformi-
dad con la clasificacion
del armario. El aire de
refrigeracién debera
estar limpio y libre de
materiales corrosivos y
de polvo conductor de

electricidad.
Vibraciéon Comprobada segun - -
sinusoidal (IEC | IEC 60721-3-3, condi-
60721-3-3) ciones mecanicas:

Clase 3M4

2...9 Hz: 3,0 mm (0,12")
9...200 Hz: 10 m/s2
(33 ft/s?)
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Golpes - Segun ISTA 1A. Segun ISTA 1A.
(IEC 60068-2-27, Max. 100 m/s? Méx. 100 m/s?
ISTA 1A) (330 ft/s?), 11 ms (330 ft/s?), 11 ms
Caida libre No se permite 76 cm (30") 76 cm (30")
Materiales
Envolvente del + PC/ABS, color NCS 1502-Y (RAL 9002 / PMS 420 C)
convertidor « Lamina de acero recubierta de zinc con inmersion en caliente

+ Aleacion de aluminio extruido AlSi.
Embalaje Cartén corrugado, bandas de polipropileno.
Eliminacién El convertidor de frecuencia contiene materias primas que deben ser

recicladas 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 depositadas en un
vertedero, a excepcion de los condensadores electroliticos y las tarjetas de
circuito impreso. Los condensadores CC contienen electrolito, que es una
sustancia clasificada como residuo peligroso en la UE. Estos elementos
deberan ser extraidos y manipulados segun dispongan las normativas
locales.

Para obtener mas informacion acerca de los aspectos medioambientales e
instrucciones de reciclaje mas detalladas, pdngase en contacto con su
distribuidor local de ABB.

Normas aplicables

EN 50178 (1997)
IEC 60204-1

(2005),
modificada

EN 60529: 1991
(IEC 60529)
IEC 60664-1
(2007),

Edicién 2.0
IEC 61800-3
(2004)

El convertidor de frecuencia cumple las normas siguientes.
EI cumplimiento de la Directiva Europea de Baja Tension se verifica de
conformidad con las normas EN 50178 y EN 60204-1.

Equipo electrénico para el uso en instalaciones de potencia

Seguridad de las maquinas. Equipo eléctrico de las 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

- el ACL30 en un armario.

Grados de proteccion proporcionados por las envolventes (cédigo IP)

Coordinacion del aislamiento para el equipo en sistemas de baja tension.
Parte 1: Principios, requisitos y pruebas.

Accionamientos eléctricos de velocidad ajustable. Parte 3: Requisitos EMC
y métodos de ensayo especificos.
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EN 61800-5-1 Accionamientos eléctricos de velocidad ajustable.

(2003) Parte 5-1: Requisitos de seguridad. Eléctricos, térmicos y energéticos.
Disposiciones que hay que cumplir: El ensamblador final de la maquina es
responsable de instalar el ACL30 en un armario protegido segun IP2X
(IP3X en superficies superiores para acceso vertical).

prEN 61800-5-2 Accionamientos eléctricos de velocidad ajustable.
Parte 5-2: Requisitos de seguridad. Funcional.

Marcado CE

El convertidor cuenta con el marcado CE para verificar que el convertidor cumple las
disposiciones de las Directivas Europeas de Baja Tension, de EMC y RoHS. El mar-
cado CE también acredita que la unidad, en cuanto a sus funciones de seguridad
(como Safe Torque Off), cumple con la Directiva sobre Maquinas como componente
de seguridad.

Cumplimiento de la Directiva Europea de Baja Tension

El cumplimiento de la Directiva Europea de Baja Tension se verifica de conformidad
con las normas EN 60204-1 y EN 61800-5-1.

Cumplimiento de la Directiva Europea de EMC

La Directiva de EMC define los requisitos de inmunidad y de emisiones de los equipos eléc-
tricos utilizados en la Unién Europea. La norma de producto EMC (EN 61800-3:2004) cubre
los requisitos especificados para los convertidores de frecuencia. VVéase el apartado Cumpli-
miento de la norma EN 61800-3:2004 a continuacion.

El fabricante del armario es responsable del cumplimiento de la Directiva Europea de
EMC en el sistema de convertidor. Para mas informacion sobre otros aspectos que
deben tenerse en cuenta, véanse:

« Subapartados Primer entorno (convertidor de categoria C2); Segundo entorno
(convertidor de categoria C3); y Segundo entorno (convertidor de categoria C4)
siguientes

» El capitulo Planificacién de la instalacion eléctrica de este manual

» Technical Guide No. 3 — EMC Compliant Installation and Configuration for a
Power Drive System (3AFE61348280 [Inglés]).

Cumplimiento de la Directiva sobre Maquinas

El convertidor es un producto electrénico que esta cubierto por la Directiva Europea de
Baja Tension. No obstante, el convertidor incluye la funcién Safe Torque Off y puede
equiparse con otras funciones de seguridad para maquinaria que, como componentes
de seguridad, entran en el ambito de la Directiva sobre maquinas. Estas funciones del
convertidor cumplen normas europeas armonizadas como EN 61800-5-2.
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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/electronico para funcio-
nar sin problemas dentro de un entorno electromagnético. A su vez, estos equipos
no deben interferir con otros productos o sistemas situados a su alrededor.

Primer entorno incluye instalaciones domésticas. También incluye establecimientos
conectados directamente y sin transformadores intermedios a una red de baja ten-
sion que alimenta a edificios empleados con fines domésticos.

Segundo entorno incluye establecimientos distintos de los conectados directamente
a una red de baja tension que alimenta a edificios empleados con fines domésticos.

Convertidor de categoria C2. Sistema de convertidor con tensién nominal inferior a
1000 V que no sea ni un dispositivo enchufable ni mévil, destinado a ser instalado y
puesto en marcha técnicamente por un profesional cuando se utiliza en el primer
entorno.

Convertidor de categoria C3. Sistema de convertidor con tensién nominal inferior a
1000 V, destinado a ser utilizado en el segundo entorno y no en el primero.

Convertidor de categoria C4. Sistema de convertidor con tensién nominal igual o
superior a 1000 V o corriente nominal igual o superior a 400 A o destinado a ser utili-
zado en sistemas complejos en el segundo entorno.

Primer entorno (convertidor de categoria C2)

rencias si se emplea en un entorno doméstico o residencial. El usuario
debera tomar medidas para evitar las interferencias, ademas de observar
los requisitos del cumplimiento CE anteriores.

2 ADVERTENCIA: El convertidor de frecuencia puede provocar radiointerfe-

El convertidor de frecuencia cumple la norma con las siguientes disposiciones:

1. El convertidor esta equipado con un filtro EMC externo JFI-Ox (accesorio opcional
que debe pedirse por separado, véase el capitulo Filtros EMC).

2. Los cables de control y de motor se seleccionan segun se especifica en el capi-
tulo Planificacién de la instalacién eléctrica.

3. El convertidor se instala segun las instrucciones de este manual.

4. Lalongitud de los cables de motor no superan los 50 metros (164 ft).
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Nota: No se permite utilizar el filiro EMC en estas condiciones:

en sistemas IT (sin conexion a tierra), porque la red de alimentacion se conecta al
potencial de tierra a través de los condensadores del filtro EMC, lo cual puede ser
peligroso u ocasionar dafos en el convertidor.

en un sistema TN con conexion a tierra por un vértice, ya que podria dafiarse el
convertidor.

Segundo entorno (convertidor de categoria C3)

El convertidor de frecuencia cumple la norma con las siguientes disposiciones:

1.
2.

El convertidor esta equipado con un filtro de red opcional JFI-xx.

Los cables de control y de motor se seleccionan segun se especifica en el capi-
tulo Planificacion de la instalacién eléctrica.

El convertidor se instala segun las instrucciones de este manual.

La longitud de los cables de motor no superan los 50 metros (164 ft).

Segundo entorno (convertidor de categoria C4)

El convertidor de frecuencia cumple la norma con las siguientes disposiciones:

1.

Se garantiza que no se propaga una emisién excesiva a las redes de baja tension
situadas en los alrededores. En algunos casos basta con la supresion natural
causada por los transformadores y los cables. En caso de duda puede utilizarse
un transformador de alimentacién con apantallamiento estatico entre el bobinado
primario y el secundario.

Red de media tension

Transformador de alimentacion

Red proxima = Pantalla estatica

Punto de medicién

Equipo

(victima) Convertidor

Y s U ar T =X - — — 7
\
\
\
\
\
\
\

\ |
| |
\ |
Baja tension ‘ Baja tension |
| |
\ |
| |

Equipo

Se elabora un plan EMC para la prevencion de perturbaciones en la instalacion.
El representante de Servicio de ABB dispone de una plantilla.

Los cables de control y de motor se seleccionan segun se especifica en el capi-
tulo Planificacion de la instalacién eléctrica.

4. El convertidor se instala segun las instrucciones de este manual.



346 Datos técnicos

Patentes estadounidenses

Este producto esta protegido por una o mas de las siguientes patentes estadouni-
denses:

4.920.306 5.301.085 5.463.302 5.532.568 5.521.483 5.589.754
5.612.604 5.654.624 5.799.805 5.940.286 5.942.874 5.952.613
6.094.364  6.147.887 6.175.256 6.184.740 6.195.274 6.229.356
6.252.436  6.265.724 6.305.464 6.313.599 6.316.896 6.335.607
6.370.049 6.396.236 6.448.735 6.498.452 6.552.510 6.597.148
6.741.059 6.774.758 6.844.794 6.856.502 6.859.374 6.922.883
6.940.253 6.934.169 6.956.352 6.958.923 6.967.453 6.972.976
6.977.449 6.984.958 6.985.371 6.992.908 6.999.329 7.023.160
7.034.510 7.036.223 7.045.987 7.057.908 7.059.390 7.067.997
7.082.374  7.084.604 7.098.623 7.102.325 D503,931 D510,319
D510,320 D511,137 D511,150 D512,026 D512,696 D521,466
Hay otras patentes pendientes
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Funcion Safe Torque Off

Este convertidor admite la funcion “Safe Torque Off’. Para obtener mas informacién,
consulte Safe torque off function for ACL30 drive application guide
(3AXD50000045959 [Inglés]).
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Reactancias de red

Contenido de este capitulo

Este capitulo describe cédmo seleccionar e instalar reactancias de red para el médulo
de convertidor. El capitulo también contiene los datos técnicos correspondientes.

¢ Cuando es necesaria una reactancia de red?

La reactancia de red generalmente

* reduce los armonicos de la corriente de entrada

* reduce la corriente de entrada eficaz

» reduce las interferencias de baja frecuencia y las perturbaciones de la alimentacion.
El ACL30 no requiere necesariamente una reactancia de red para funcionar. La

necesidad de una reactancia externa debe analizarse caso por caso. Los modulos de
convertidor con bastidores C y D tienen como opcién una reactancia de red interna.
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Seleccion de la reactancia de red

Tipo de convertidor Bastidor Tipo Inductancia
ACL30-04... MuH

-06A0 B CHK-02 4610

-09A0 B CHK-03 2700

-013A

-017A B CHK-04 1475

-023A C CHK-05/Interna 1130

-030A

-050A D CHK-07/Interna 450

-070A CHK-08/Interna 355

Grado de protecciéon

IP20

Dimensiones y pesos

Véanse los planos de dimensiones de Reactancias de red - CHK-Ox en la
pagina 367.

Para conocer las dimensiones, los tamafios de cable y los pares de apriete, consulte
Reactancias de red - CHK-0x en la pagina 367.

Directrices de instalacion

Si también se ha instalado un filtro EMC, la reactancia de red se conecta entre la
alimentacion y el filtro EMC. Véase el esquema siguiente.

Para un funcionamiento 6ptimo de la reactancia, el convertidor y la reactancia
deben montarse sobre la misma superficie conductiva.

Asegurese de que la reactancia no bloquea la corriente de aire que atraviesa el
modulo de convertidor, y de que el aire que asciende desde la reactancia no se
introduce por la entrada de ventilacion del médulo de convertidor.

Procure que el cable entre el convertidor y la reactancia sea lo mas corto posible.

el uso.

2 ADVERTENCIA: La superficie de la reactancia de red va calentandose con
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Diagrama de conexiones
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Filtros EMC

Contenido de este capitulo

Este capitulo describe cdmo seleccionar e instalar filtros EMC para el médulo de con-
vertidor. El capitulo también contiene los datos técnicos correspondientes.

Norma EMC

La norma para productos EMC (EN 61800-3:2004) comprende los requisitos EMC
especificos descritos para convertidores (probados con motor y cable) dentro de la
UE. Las normas EMC como la EN 55011 o la EN 61000-6-3/4 son aplicables para
sistemas y equipos industriales y domésticos, incluidos los propios componentes del
convertidor. Los convertidores que cumplen los requisitos de la EN 61800-3 cumplen
también las categorias similares de EN 55011 y EN 61000-6-3/4, pero no siempre
ocurre asi a la inversa. La EN 55011 y la EN 61000-6-3/4 no especifican la longitud
de los cables, ni tampoco requieren que haya conectado un motor como carga. Los
limites de emision pueden compararse conforme a la tabla siguiente.

Normas EMC en general

EN 61800-3:2004, norma para EN 55011, norma para familias de productos de

productos equipos médicos, cientificos e industriales (ISM,
por sus siglas en inglés)

Categoria C1 Grupo 1 Clase B

Categoria C2 Grupo 1 Clase A

Categoria C3 Grupo 2 Clase A

Categoria C4 No procede

Es necesario un filtro EMC externo del tipo JFI-Ox para cumplir el nivel de categoria
C2 en la instalacion del médulo de convertidor, incluido un motor con un cable de
100 m max. Este nivel corresponde a los limites A para equipos del Grupo 1 segun la
norma EN 55011.
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conectado a una red IT (un sistema de alimentacion sin conexion a tierra o
con conexion a tierra de alta resistencia [por encima de 30 ohmios]) o a una
red TN con conexion a tierra en un vértice.

j ADVERTENCIA: No debe instalarse un filtro EMC si el convertidor esta

Seleccioén de filtros EMC

Tipo de convertidor Bastidor Tipo de filtro
ACL30-04... EN 61800-3: 2004, Categoria C2
-06A0 B JF1-02*

-09A0 B JFI1-03*

-013A

-017A

-023A Cc JFI-05*

-030A

-050A D JFI-07*

-070A

*Filtro externo, debe pedirse por separado

Grado de proteccion
1P20

Dimensiones y pesos
Véase el plano de dimensiones Filtros EMC — JFI-Ox en la pagina 368.

Para conocer los datos de dimensiones, tamafos de cable y pares de apriete, con-
sulte Filtro EMC — Dimensiones de JFI-Ox en la pagina 369.
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Instalaciéon de JFI-0x (bastidores A...D, categoria C2)

Directrices de instalacion

+ Sitambién se ha instalado una reactancia de red, el filtro EMC se conecta entre la
reactancia de red y el moédulo de convertidor. Véase el diagrama de conexiones
siguiente.

» Para un funcionamiento éptimo del filtro, el convertidor y el filtro deben montarse
sobre la misma superficie conductiva.

» Asegurese de que el filtro no bloquea la circulacion del aire que fluye a través del
madulo de convertidor.

* Procure que el cable entre el convertidor y el filtro sea lo més corto posible.

Diagrama de conexiones
Alimentacion de CA

L1 L2 L3 PE

YTYTYN . Reactancia de red CHK-xx (si la hubiese)

L1 L2 L3 @

Sy Filtro EMC JFI-0x

r = - - - - — /"

ACL30|
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Frenado por resistencia

Contenido de este capitulo

Este capitulo describe como seleccionar, proteger y cablear choppers y resistencias
de frenado con el convertidor ACL30. También proporciona especificaciones técnicas
para seleccionar choppers y resistencias de frenado.

Choppers y resistencias de frenado

Choppers de frenado

Los convertidores ACL30 integran un chopper de frenado como equipamiento de
serie para gestionar la energia que genera un motor en deceleracion.

Cuando el chopper de frenado esta activado y se conecta una resistencia, el chopper
comienza a conducir cuando la tension de bus de CC del convertidor alcanza el
limite inferior. La potencia maxima de frenado se alcanza en el limite superior.

Los limites inferior y superior se pueden calcular asi:
Limite inferior = 1,35 * 1,25 * TENSION DE ALIMENTACION USADA - 30

Limite superior = Limite inferior + 60
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Seleccion de una resistencia de frenado

Para seleccionar una resistencia de frenado, calcule lo siguiente:

» potencia maxima generada por el motor durante el frenado

» potencia maxima continua basada en el ciclo de trabajo de frenado
» energia de frenado durante el ciclo de trabajo.

ABB dispone de las resistencias preseleccionadas que se muestran en la Tabla de
seleccion de resistencias de frenado siguiente. Si la resistencia de la lista no es sufi-
ciente para la aplicacion, puede seleccionarse una resistencia a medida dentro de
los limites impuestos por el chopper de frenado interno del convertidor de ACL30
basandose en las reglas siguientes.

Aplique las siguientes reglas:

v
compruebe que el valor de resistencia de la resistencia especial es como minimo Ry, | U
La capacidad de potencia de frenado con distintos valores de resistencia puede
calcularse con la siguiente formula:

2
Upc
P’nax < R

donde, Upc =840 V.
2 ADVERTENCIA: No utilice nunca una resistencia de frenado con un valor

de resistencia por debajo del valor especificado para el convertidor en con-
creto. El convertidor y el chopper no pueden manejar la sobreintensidad
provocada por un bajo valor de resistencia.

Asegurese de que la potencia de frenado maxima no supere Py max €N Ningln punto
Limite la potencia de frenado media dentro de Pycont-

No supere la capacidad de disipaciéon de energia de frenado de la resistencia
seleccionada.

Proteja la resistencia contra sobrecargas térmicas. Véase Proteccién del contactor del
convertidor en la pagina 359.

O aoga

Tabla de seleccion de resistencias de frenado

Las especificaciones son aplicables a una temperatura ambiente de 40 °C (104 °F).

Tipo de convertidor Bastidor Rnmin Tipo
ACL30-04... (ohmios)

-06A0 B 120 JBR-01
-09A0 B 80 JBR-03
-013A B 40 JBR-04
-017A

-023A C 20 JBR-05
-030A

-050A D 13 JBR-06
-070A

Rnin— Resistencia minima permitida para la resistencia de frenado.
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Instalaciéon y conexién de las resistencias

Instale todas las resistencias fuera del médulo de convertidor en un lugar donde pue-
dan enfriarse suficientemente. No permita que bloqueen el caudal de aire de otros
equipos ni disipen aire caliente y lo introduzcan en las tomas de aire de otros equipos.

ADVERTENCIA: Los materiales cercanos a la resistencia de frenado
deben ser ignifugos. La temperatura de la superficie de la resistencia
puede elevarse por encima de los 200 °C (400 °F) y la temperatura del
aire que sale de la resistencia es de cientos de grados Celsius. Proteja la
resistencia contra posibles contactos.

La longitud maxima del cable o cables de las resistencias es de 20 m (65 ft). Véase el
apartado Conexién de los cables de potencia en la pagina 64 para obtener mas infor-
macion sobre las conexiones.

Proteccion del contactor del convertidor

Por motivos de seguridad, equipe el convertidor con un contactor principal. Conecte
el contactor de modo que se abra si la resistencia se sobrecalienta. Esto es crucial

para la seguridad; en caso contrario, el convertidor no podria cortar la alimentacién

principal si el chopper sigue conduciendo energia en caso de fallo.

A continuacion se facilita un diagrama de conexiones eléctricas sencillo como ejemplo.
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| I |
@)
T
al
™
Y
—
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| I |
—1

2 4

Fr-—-—- — |-
O O O
U1 v1 w1 |

o Conmutador térmico de
la resistencia
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Puesta en marcha del circuito de frenado

1. Habilite la funcion de chopper de frenado con el grupo de parametros 48 CHO-
PPER FRENADO.

Nota: Asegurese de que la resistencia de frenado esté conectada.

2. Ajuste todos los parametros relevantes del grupo 48 CHOPPER FRENADO.

pper de frenado pero no ha sido habilitado mediante el ajuste de parametros,

la proteccioén térmica interna del convertidor contra el sobrecalentamiento de

la resistencia no esta en uso. En ese caso, la resistencia de frenado debe
desconectarse.

r ADVERTENCIA: Si el convertidor de frecuencia esta equipado con un cho-
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Planos de dimensiones

Contenido de este capitulo

A continuacién se muestran los planos de dimensiones del médulo de convertidor y
de los accesorios relacionados. Las dimensiones se expresan en milimetros y
[pulgadas].

Véase...

Bastidor B en la pagina 362

Bastidor C en la pagina 364

Bastidor D en la pagina 366

Reactancias de red - CHK-0x en la pagina 367
Filtros EMC — JFI-Ox en la pagina 368

Resistencias de frenado — JBR-xx en la pagina 370
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Bastidor C
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Bastidor D
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Reactancias de red - CHK-0x

A

F(4pcs)

|

D

68906903

Reactancias de red - Dimensiones de CHK-xx

Parametro Tipo de reactancia

CHK-02 CHK-03 CHK-04 CHK-05 CHK-07 CHK-08
Dim. A mm (in) |[150 (5,91) 150 (5,91) 150 (5,91) 207 (8,15) 249 (9,80) 249 (9,80)
Dim. B mm (in) |[175 (6,89) 175 (6,89) 175 (6,89) 272 (10,71) |326 (12,83) 346 (13,62)
Dim. C mm (in) |86 (3,39) 100 (3,94) 100 (3,94) 154 (6,06) 167 (6,57) 167 (6,57)
Dim. D mm (in) |105 (4,13) 105 (4,13) 105 (4,13) 193 (7,60) 235 (9,25) 235 (9,25)
Dim. E mm (in) |148 (5,83) 148 (5,83) 148 (5,83) 118 (4,65) 125 (4,92) 147 (5,79)
F tamano del M5 M5 M5 M6 M6 M6
tornillo
Peso kg (Ibs) 3,8 (8,4) 54 (11,9) 5,2 (11,5) 10 (22) 14 (31) 16 (35)
Tamano del 0,5...10 0,5...10 0,5...10 1,5...35 25...50 25...50
hilo: Terminales | (20...6) (20...6) (20...6) (16...0) (6...0) (6...0)
principales
mm? (AWG)
Par de apriete: |1,5(13) 1,5 (13) 1,5 (13) 3,2 (28) 6 (53) 6 (53)
Terminales
principales
N-m (Ibf-in)
Terminales del | M5 M5 M5 M6 M6 M8
chasis/PE
Par de apriete: |4 (35) 4 (35) 4 (35) 8 (70) 8 (70) 15 (135)

Terminales del
chasis/PE
N-m (Ibf-in)
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Filtros EMC - JFI-0x

Connector block (XZ)\

2
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Filtro EMC — Dimensiones de JFI-0x

Parametro Tipo de filtro

JFI-02 JFI-03 JFI-05 JFI-07
Dim. A mm (in) 250 (9,84) 250 (9,84) 250 (9,84) 270 (10,63)
Dim. B mm (in) 45 (1,77) 50 (1,97) 85 (3,35) 90 (3,54)
Dim. C mm (in) 70 (2,76) 85 (3,35) 90 (3,54) 150 (5,91)
Dim. D mm (in) 220 (8,66) 240 (9,45) 220 (8,66) 240 (9,45)
Dim. E mm (in) 235 (9,25) 255 (10,04) 235 (9,25) 255 (10,04)
Dim. F mm (in) 25 (0,98) 30 (1,18) 60 (2,36) 65 (2,56)
Dim. G mm (in) 5,4 (0,21) 5,4 (0,21) 5,4 (0,21) 6,5 (0,26)
Dim. H mm (in) 1(0,04) 1(0,04) 1(0,04) 1,5 (0,06)
Dim. I mm (in) 22 (0,87) 25 (0,98) 39 (1,54) 45 (1,77)
Dim.J M5 M5 M6 M10
Dim. K mm (in) 22,5 (0,89) 25 (0,98) 42,5 (1,67) 45 (1,77)
Dim. L mm (in) 29,5 (1,16) 39,5 (1,56) 26,5 (1,04) 64 (2,52)
Peso kg (Ibs) 0,8 (1,75) 1,1(2,4) 1,8 (4,0) 3,9(8,5)
Tamaiio del hilo (sélido) |0,2...10 05...16 6...35 16...50
mm?2 (AWG) (AWG24...8) (AWG20...6) (AWGS...2) (AWG4...1/0)
Tamaiio del hilo (flexible) |0,2 ... 6 0,5...10 10...25 16...50
mm?2 (AWG) (AWG24...10) (AWG20...8) (AWGS...4) (AWG4...1/0)
Par de apriete de 1,5...18 1,5...1,8 40...45 7...8
terminales N-m (Ibf-in) (13,3 ... 15,9) (13,3 ... 15,9) (35 ... 40) (60...70)
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Resistencias de frenado — Dimensiones de JBR-xx

Parametro Tipo de resistencia

JBR-01 JBR-03 JBR-04 JBR-05 JBR-06
Dim. A mm (in) 295 (11,61) 340 (13,39) |- - -
Dim. B mm (in) 155 (6,10) 200 (7,87) - - -
Dim. C mm (in) 125 (4,92) 170 (6,69) - - -
Dim. D mm (in) - - 345 (13,58) |465 (18,31) [595 (23,43)
Dim. E mm (in) - - 210 (8,27) 330 (12,99) (460 (18,11)
Dim. F mm (in) - - 110 (4,33) 230 (9,06) |360 (14,17)
Peso kg (Ibs) 0,75 (1,7) 0,8 (1,8) 1,8 (4,0) 3,0 (6,6) 3,9 (8,6)

Tamaio max. de hilos:
Terminales principales

10 mm? (AWGS6)

Par de apriete: Terminales
principales

1,5..1,8 N'm (13...16 Ibf-in)

Tamaio max. de hilos:
Terminales del interruptor
térmico

4 mm? (AWG12)

Par de apriete: Terminales del
interruptor térmico

0,6...0,8 N'm (5,3...7,1 Ibf-in)
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Informacioén adicional

Consultas sobre productos y servicios

Puede dirigir cualquier consulta acerca del producto a su representante de Servicio
de ABB. Especifique la designacion 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 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, en 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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