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INTRODUCCION

La serie de variadores SY8000 es una nueva generacion de variadores V/F de alta perfomance, que ha sido desarrollada
por Sanyu, representando la futura tendencia de desarrollo.

La serie de variadores SY8000 es un variador de control V/F para uso general ha sido investigado, desarrollado y
producido de manera independiente por Sanyu, con las caracteristicas de alta calidad, funciones multiples, torque de
amplia y baja frecuencia, ultra silencioso, etc. Hace posible la rapida respuesta de torque, gran adaptabilidad de carga,
operacion estable, alta precision, perfecta confianza y mejora el factor de potencia y eficiencia al maximo posible.

La serie de variadores SY6600 proporciona el ajuste automatico de los parametros, control sin sensor de velocidad, control
V/F, perfecta proteccion por contrasefia de usuario, disefio de menu con atajoso, seguimiento de velocidad de rotacion,
controlador PID incorporado, monitoreo de la sefal de desconexidon y cambio, proteccion contra perdida de carga,
seguimiento de sefial de falla, reinicio automatico contra falla, unidad de frenado incorporada, 25 protecciones de fallas,
monitoreo de fallas, varios terminales de E/S, diferentes modos de ajuste de velocidad, ajuste automatico de tension,
control de frecuencia fluctuante y control multi-velocidad, el control de funcionamiento puede reunir los distintos
requerimientos del control de manejo de las carga. Si el teclado es operado, el display muestra los datos de
funcionamiento y cdédigo de falla, y la pantalla LCD el estado de informacion e instrucciones de operacion, también copia
los parametros y los entrega. El ajuste de parametros y el monitoreo se pueden realizar aun durante la operacién a través
de la interfase incorporada RS485; el protocolo estandar utilizado es MODBUS y mediante tarjeta de expansion es posible
tener compatibilidad con PROFIBUS, Devicenet y CAN.

Con estructura compacta y estilo Unico, el variador ha sido disefiado y testeado de acuerdo a estdndares internacionales,
garantizando confiabilidad; asimismo sus diversas funciones ofrecen varias posibilidades de configuracion.

Este manual provee el instructivo de seleccidon, instalacion, configuracion de los parametros, ajustes de campo,
diagnostico de falla, mantenimiento diario, etc.

Antes de utilizar un variador V/F de la serie SY8000, lea cuidadosamente este manual, a fin de garantizar su correcto uso.
El incorrecto uso del dispositivo puede derivar a la operacion anormal del variador, fallas, reduccion de su vida util, incluso
lesiones humanas, es por esto que debe leer el manual hasta conseguir un acabado entendimiento acerca del uso del
variador y utilizarlo de forma consecuente.
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CAPITULO I - PUNTOS DE SEGURIDAD Y PRECAUCIONES

PUNTOS DE SEGURIDAD

Este manual incluye instrucciones de operacion y atencion.
Hacer llegar este manual al usuario final.

Antes de instalar, operar, mantener o examinar el variador; lea este manual y los documentos adjuntos cuidadosamente,
ya que es menester conocer y comprender la informacién de seguridad y precauciones de este variador para su correcto
uso. Encontrara los puntos de seguridad clasificados en “Peligro” y “Precaucion.”

PELIGRO: el peligro causado por el uso incorrecto del aparato puede acarrear severos dafios, incluida la muerte.

PRECAUCION: el peligro causado por el uso incorrecto del aparato puede acarrear dafios medios o leves, incluyendo dafio
del equipo.

1.1 PUNTOS DE SEGURIDAD

1.1.1  Antes de instalar
PELIGRO

@ No instalar ni operar el variador dafiado o el variador con partes faltantes. De otro modo, pueden acarrear dafio
personal.

1.1.2 En la instalacion
PELIGRO

@ Montar el variador sobre material retardador de llama (como metal), y mantenerlo lejos de material combustible. De
otro modo puede dar origen a un incendio.

PRECAUCION:

@ Si se instalan mas de dos variadores en el gabinete, favor de mantener una buena ventilacién para la posicién de
instalacién (ver CAPITULO Il — Instalacién mecénica y eléctrica)
@ No dejar que elementos metiélicos caigan dentro del variador, de otro modo, el variador podria dafiarse.

1.1.3 En el cableado
PELIGRO

@ Elvariador debe ser operado por un electricista profesional, de otro modo, puede ocurrir una descarga eléctrica!

@ Debe haber un interruptor para aislamiento entre el variador y la fuente de alimentacién, de otro modo corre riesgo
de incendio la instalacién.

@ Antes de conectar, asegurarse de que el equipo este apagado, para prevenir una descarga eléctrical

@ Por favor trabajar de acuerdo con los lineamientos de cable a tierra estandares, a fin de evitar una descarga eléctrical

PRECAUCION

@ No conectar la entrada de linea de potencia en los terminales de salida U, V y W, de otro modo, se dafiara el variador.

@ Asegurarse que el circuito cumple con los requerimientos EMC y los estandares de seguridad local. Por favor referirse a
las sugerencias en este manual en cuanto al didmetro del conductor usado, de otro modo, puede ocurrir cualquier
accidente!

@ La resistencia de frenado no puede ser conectada directamente entre los terminales P (+) y P(-) del bus DC, de otro
modo, se puede incendiar!
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1.1.4 Antes de conectar
PELIGRO

@ Asegurarse que la tensién de alimentacidn coincida con el seleccionado en el variador, que las posiciones de conexidn
de entrada y salida sean correctas, los circuitos periféricos no tengan un corto circuito, y que todos los circuitos estén
conectados firmemente, de otro modo, el variador se dafiara!

@ Unicamente si la placa cobertor estd cerrada, se le puede dar energia al variador, de otro modo, se sufrird una
descarga eléctrica!

PRECAUCION

@ Al variador se le aplic un test de resistencia de tension antes de ser llevado al mercado, por lo que no precisa ser
testeado nuevamente, a fin de evitar posibles accidentes.

@ Todas las partes periféricas deben estar conectadas correctamente de acuerdo a lo indicado este manual, de otro
modo, puede ocurrir un accidente!

1.1.5 Después del encendido
PELIGRO

@ Después de que el variador este encendido, no abrir la placa cobertora, de otro modo, se sufrird una descarga
eléctrica.

No tocar nunca el variador ni los circuitos periféricos con las manos mojadas, de otro modo, se sufrira una descarga
eléctrica.

No tocar el terminal del variador, de otro modo, se sufrird una descarga eléctrica.

Al inicio de la energizacion, el variador puede llevar a cabo el chequeo de seguridad externa del circuito de potencia
de manera automatica, en ese momento, no tocar los terminales U, V y W del variador o los terminales del motor, de
otro modo, podria sufrir alguna lesion.

PRECAUCION

@ Si se necesitara ver un parametro de identificacién, tener en cuenta que puede resultar peligroso rotar el motor, de
otro modo, pueden ocurrir accidentes.

@ No cambiar los pardmetros del variador dados por el fabricante aleatoriamente, de otro modo, el equipo se podr3
dafar.

®O @

1.1.6 En funcionamiento
PELIGRO

@ Si se selecciona la funcién de reinicio, por favor mantenerse alejado del equipamiento mecénico que de otro modo,
puede ocurrir un accidente.

@ No tocar nunca el ventilador ni descargar resistor para equiparar la temperatura, de otro modo, se podra quemar.

@ A ninguna persona le estard permitido modificar la sefial mientras el equipo esté en funcionamiento, de otro modo,
un dafio humano o un dafio en el equipo podria ocurrir.

PRECAUCION

@ Mientras el variador esté en funcionamiento, no deje caer ningin objeto dentro del mismo, de otro modo, puede
dafarse.

@ No adoptar nunca los métodos de actuar y liberar el contactor para controlar el arranque y parada del variador, de
otro modo, se podrd dafar.
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1.1.7 En mantenimiento.
PELIGRO

@ Nunca hacer mantenimiento al equipo encendido, de otro modo, se sufrird una descarga eléctrica.

@ Unicamente si la luz de “Cargando” del convertidor se apaga, se puede realizar un mantenimiento al equipo, de otro
modo, se podria sufrir una descarga eléctrica.

® El mantenimiento del variador debe ser hecho por una persona capacitada, de otro modo podrian sufrir dafios
humanos y/o materiales.

1.2 PRECAUCIONES

1.2.1 Medicion de aislacion del motor

Al motor se le deberia realizar el examen de asilamiento al usarse por primera vez y al ser re utilizado después de un largo
tiempo sin servicio de manera regular, para prevenir que el variador se dafie debido a un aislamiento pobre en conexiones
de los cables del motor. Cuando se lleva cabo el chequeo de aislamiento, se deberan separar los cables del motor del
variador. Se sugiere utilizar 500V de megohmetro para medir, la resistencia de aislamiento medida deberd no ser menor a
5MQ.

1.2.2 Proteccion térmica de motor

Cuando la capacidad testeada del motor no coincide con la del variador, especialmente si la del variador es mayor a la del
motor, se debera ajustar los pardametros motor-proteccion relacionados dentro del variador o montar un relé térmico en
frente del motor adicionalmente para proteger el motor.

1.2.3  Funcionando a una frecuencia de potencia superior

El variador puede proveer la frecuencia de salida de 0-600 Hz. Si el usuario desea utilizarlo por encima de 50Hz/60Hz,
favor de considerar si el dispositivo mecdanico tiene la capacidad de resistirlo.

1.2.4 Vibracion del dispositivo mecanico

El variador puede llegar a tener puntos mecdnicos de resonancia de carga en algunas frecuencias de potencia, las cuales
podran evitarse ajustando los parametros de saltos de frecuencia dentro del variador.

1.2.5 Calor y ruido del motor

Debido a que la salida de tensién del variador es una onda PWM, incluyendo ciertas armadnicas, la temperatura sube, el
ruido y la vibracion del motor se incrementaran apenas comparando con el funcionamiento variador a alta frecuencia.

1.2.6  Varistor o capacitor para mejorar el factor de potencia en la parte de salida

Debido a que el variador tiene salidas en onda PWM, si el capacitor para mejorar el factor de potencia o el varistor de
proteccién son montados en la parte de los terminales de salida, se producira una instantanea subida de corriente que
dafiara el variador, por favor no instalarlos.

1.2.7 Contactores montados en los terminales de entrada y salida

Si el contactor se encuentra ubicado entre la alimentacién y el terminal de entrada, no estd permitido controlar el
arranque y parada del variador. De ser necesario el intervalo de control no debera ser menor a una hora, debido a que
la carga y descarga frecuentes reducirdn notablemente la vida util del capacitor del variador. Si el contactor se encuentra
ubicado entre el terminal de salida y el motor, asegurarse que haga las operacién de arranque vy parada cuando el
variador no tiene salida, de otro modo el modulo del variador se dafiara facilmente.

1.2.8  Uso superando el valor establecido

El variador Serie SY6600 no deberd ser utilizado mas alla de la tensidn especificada por este manual, de otro modo, las
partes del variador se dafiaran.
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1.29 Proteccidn contra rayos

El variador tiene un dispositivo de proteccién contra transitorios de alta corriente, o sea, tiene una cierta habilidad de
auto proteccién para resistir la induccién producida por un rayo. En areas con rayos frecuentes se sugiere el uso de
dispositivos adicionales.

1.2.10 Altitud y disminucién de la potencia nominal

En areas donde la altitud excede los 1000 m, la eficiencia de emisién de calor del variador disminuye por la falta de aire,
es por eso que es necesario reducir la capacidad. Por favor contactarnos por consultas técnicas para este caso.

1.2.11 Algunos métodos especiales

Si el usuario necesita métodos de conexidn que no estan especificados en este manual, como el DC bus comun, por favor
contactarnos.

1.2.12 Cuidados para el desecho del variador

El capacitor electrolitico en circuito principal y uno en el circuito impreso pueden explotar si se dafian. La parte plastica
puede producir gas venenoso cuando se quema, es por eso que, deberdn ser tratados como desechos industriales.

1.2.13 Motor aplicable

1.2.13.1 El motor aplicable estandar es el motor de induccion de 4 polos de jaula de ardilla asincrénico. Si el motor no es
el mencionado anteriormente, por favor seleccionar el variador de acuerdo con la corriente declarada del motor. Si se
necesitara el manejo de un motor sincrénico de iman permanente, por favor contdctese con nosotros.

1.2.13.2 Si el ventilador estd conectado coaxialmente con el rotor, la eficiencia de enfriado del ventilador baja con la
velocidad de rotacidn, es por eso que se debe montar un potente extractor o un ventilador a frecuencia variable ante una
situacion de mucho calor.

1.2.13.3 El variador viene programado con pardmetros de un motor estandar, para estar de acuerdo con las situaciones
actuales, por favor ejecute la identificacion de los parametros del motor o rectifique de acuerdo con el valor actual. De
otro modo, la eficiencia del funcionamiento y la performance de la proteccion se veran influenciadas

1.2.13.4 Si el cable o el motor tienen adentro un corto circuito, el variador hara sonar una alarma o explotara. Por favor
proceder a realizar el test de aislamiento de corto circuito para los motores y cables recientemente instalados. Este test
es frecuentemente realizado en el mantenimiento diario. Por favor prestar atencién que, al hacer este test, este apagado
el variador y todas sus partes.
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CAPITULO II - INFORMACION DEL PRODUCTO

2.1 FORMA DE PEDIDO

sY 8000 7R5 [ ] 52

Sanyu | \

Varador vectorial de lazo abierto Tipo de Tension
S2: 1AC220V
2:3AC220V
4:3AC380V
6: 3ACH90V
Potencia: OR7: 0.75KW 12: 3AC1140V

JRY: 75 KW

011: 11IKW

Tipo de variador

G: torque congants

P: ventilador vbomba de agua

F: maquina tex il

Z: maquina de moldeo por ittveccion
L: trefilado

C: maquina de herramientas

H: tareas pesadas

2.2 IDENTIFICACION DEL VARIADOR

-

Modelo: SY8000-7R5G-4

Potencia: 7,5 KW

Entrada: 3 PH AC380V 50Hz

Salida: 17A 0~600 Hz

SHANGAI SANYU ELECTRONICS EQUIPMENT CO. LTD

o J
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2.3 TIPOS DE VARIADORES SERIE SY8000

Serie 220V
wooeiooe | rewsonoe | BceDe [ hceoc T oceoe T woror
SALIDA (KW) ENTRADA (A) SALIDA (A) (KW)
SY8000-0R7G-2 0.75 5.0 4.5 0.75
SY8000-1R5G-2 1.5 7.7 7 1.5
SY8000-2R2G-2 2.2 11 10 2.2
SY8000-004G-2 4.0 17 7 4
SY8000-5R5G-2 | Trifasico 220 5.5 21 20 5.5
SY8000-7R5G-2 Y 7.5 31 30 7.5
SY8000-011G-2 Rango: 11.0 43 42 11
SY8000-015G-2 -15% 15.0 56 55 15
SY8000-018G-2 +15% 18.5 71 70 18.5
SY8000-022G-2 22.0 81 80 22
SY8000-030G-2 30.0 112 110 30
SY8000-037G-2 37.0 132 130 37
SY8000-045G-2 45 163 160 45




Serie 380V
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vooeiope | TENSION | R CAE | Commene | NDICEDE | woTOR
VARIADOR ENTﬂiD A | DESALIDA | DEENTRADA C(;';'::;':T(E\;) E AP:I'(CV’VL\;B LE
(Kw) (A)

SY8000-0R7G-4 0.75 3.4 2.5 0.75

SY8000-1R5G-4 1.5 5.0 3.7 1.5

SY8000-2R2G-4 2.2 5.8 0.5 2.2
SY8000-004G/5R5P-4 4.0/5.5 10.0/15.0 9.0/13.0 4.0/5.5
SY8000-5R5G/7R5P-4 5.5/7.5 15.0/20.0 13.0/17.0 5.5/7.5
SY8000-7R5G/011P-4 7.5/11.0 20.0/26.0 17.0/25.0 7.5/11.0
SY8000-011G/015P-4 11.0/15.30 16.0/35.0 25.0/32.0 11.0/15.0
SY8000-015G/018P-4 15.0/18.5 35.0/38.0 32.0/37.0 15.0/18.5
SY8000-018G/022P-4 18.5/22.0 38.0/46.0 37.0/45.0 18.5/22.0
SY8000-022G/030P-4 22.0/30.0 46.0/62.0 45.0/60.0 22.0/30.0
SY8000-030G/037P-4 | Trifasico 30.0/37.0 62.0/76.0 60.0/75.0 30.0/37.0
SY8000-037G/045P-4 0V 37.0/45.0 76.0/90.0 75.0/90.0 37.0/45.0
SY8000-045G/055P-4 45.0/55.0 90.0/105.0 90.0/110.0 45.0/55.0
SY8000055G/075P-4- Rango: 55.0/75.0 105.0/140.0 110.150.0 55.0/75.0
SY8000-075G/090P-4 -15% 75.0/90.0 140.0/160.0 150.0/176.0 75.0/90.0
SY8000-090G/110P-4 +15% 90.0/110.0 160.0/210.0 176.0/210.0 | 90.0/110.0
SY8000-110G/132P-4 110.0/132.0 | 210.0/240.0 210.0/253.0 | 110.0/132.0
SY8000-132G/160P-4 132.0/160.0 | 240.0/290.0 253.0/300.0 | 132.0/160.0
SY8000-160G/185P-4 160.0/185.0 | 290.0/330.0 300.0/340.0 | 160.0/185.0
SY8000-185G/200P-4 185.0/200.0 | 330.0/370.0 340.0/380.0 | 185.0/200.0
SY8000-200G/220P-4 200.0/220.0 | 370.0/410.0 380.0/420.0 | 200.0/220.0
SY8000-220G/250P-4 220.0/250.0 | 410.0/460.0 420.0/470.0 | 220.0/250.0
SY8000-250G/280P-4 250.0/280.0 | 460.0/500.0 470.0/520.0 | 250.0/280.0
SY8000-280G/315P-4 280.0/315.0 | 500.0/580.0 520.0/600.0 | 280.0/315.0
SY8000-315G/350P-4 315.0/350.0 | 580.0/620.0 600.0/640.0 | 315.0/350.0
SY8000-350G/400P-4 350.0/400.0 | 620.0/670.0 640.0/690.0 | 350.0/400.0
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-

ESPECIFICACIONES BASICAS

iTEM ESPECIFICACIONES
Maxima frecuencia 600.00 Hz
Frecuencia de portadora 0.5 ~15.0 KHz
Digital: 0.01Hz

Resolucion de la frecuencia de entrada

Analdgica: Max Frec. X 0,1%

Modo de control

Control vector sin PG (SVC)
Control V/F

Torque al arranque

Tipo G: 150% en 0.5Hz
Tipo P: 100% en 0.5Hz

Rango de regulacion de velocidad

1:100

Precisidn de estabilizacién de velocidad

+/-0.5%

Capacidad de sobrecarga

Tipo G: 150 % corriente indice para 60s;
180% corriente indice para 1s

Tipo P: 120 % corriente indice para 60s;
140% corriente indice para 1s

Incremento de torque

Incremento Automatico del torque
Incremento Manual del torque 0.1% ~ 30.0%

Curva V/F

Dos modos: Lineal o Cuadratica

Curva de aceleracion y desaceleracién

Modo de Aceleracidn y desaceleracidn lineal o curva
S: dos tipos de tiempo de aceleracion y
desaceleracion; rango de tiempo : 0,1~3.600s

FUNCIONES INDIVIDUALES

Freno CC

Frecuencia de freno CC: 0.0Hz~10.00Hz; tiempo de
frenado: 0.0~50.0s; corriente de operacién de
frenado: 0C~150.0%

Control Jogging

Rango de frecuencia de Jogging: 0.00Hz-P0.13;
tiempo de aceleracion y desaceleracion de Jogging:
0.0~3600.0s

Sistema de velocidad multiple

control de velocidad segmentado,8 posibilidades

PID incorporado

Sistema de control a lazo cerrado

Regulacidn de tensidn automatico

aunque la tension de alimentacién varie,
automaticamente mantiene la tension constante de

AVR
( ) salida
. Realizacién normal de las funciones del bus CC para
Funcién normal del bus CC . P
variadores

Llave JOG

Llave programable: Jog/ rotacidn hacia adelante y
Reversa/ Apagado / Conmutacion/

Frecuencia fluctuante para control de
giro

Funciones de control de frecuencia de onda multi
triangular

Control de tiempo

Funcidon de control de tiempo: rango de
programacion de tiempo: 0~65535h
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ITEM

ESPECIFICACIONES

Canal de comando de

Tres canales: programacion operacional desde panel,
control de programacidn desde terminales, programacion

arranque . .
por comunicacién puerto serie, etc.
L
wi Programacidn digital, programacion de tensién analdgica,
g Fuente de frecuencia programacion de corriente analdgica, programacién de
g puertos en serie
)
= . ‘. .
R Dos terminales de entrada analdgica, de ahi, la n? 4 usada
E Terminal de entrada para entrada de tension y la n2 5 usada para la entrada de
g tension o corriente.
[~
S
Una salida a transistor; dos salidas a relé; una salida
. . analdgica 0/4~20mA o 0~10V disponible para valores
Terminal de salida , .g / . .p P .
analdgicos de ajustes de frecuencia y valor de frecuencia
de salida.
LED Parametros en pantalla.
2
'Q
o ., . .
g Bloqueo o Proteccion Prevenir que otras personas programen los parametros.
L
o
g Proteccion contra cortocircuitos, proteccidon contra falla de
< . ., fase entrada/salida, proteccidn contra sobrecarga de
S Funcién de proteccién . - ., -,
&l corriente, proteccién contra subtensién , proteccién contra
E sobretensidn, proteccidn contra sobrecalentamiento, etc.
E Panel LCD opcional, tarjeta de expansién multifuncion de
Opcidn entrada y salida, componente de frenado, cable de
comunicacion, etc.
Puertas adentro, lejos de la luz directa del sol, del polvo,
Ubicacion de gases corrosivos, de gases combustibles, de mezclas de
aceite, de vapor de agua, de sal, etc.
Altitud Menos de 1.000 m
w
E T t bient
emperatura ambiente
& P _ -109C ~ +40°C
o de trabajo
z
Humedad Menos del 95%RH, sin condensacién de agua
Vibracidn Menor a 5.9m/s

Temperatura de
almacenamiento

-20°C ~ +60°C

10
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2.5 DIMENSIONES Y DETALLES DE INSTALACION

2.5.1 DETALLE DEL DIAGRAMA

Display

e Panel de Operacion
Teclade Remoto i

Comunicacion de
interfase

Terminales de contro

) Discipador
Terminales

uv,w Fijacion

Fig. 2-2 Diagrama externo del convertidor y dimensiones de instalacion
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MODELO DE
VARIADOR e |2 P H | W [ D | pimerro cw
APLICABLE DE AGUJERO | G.
(G: CARGA DE (KW) (nm) | (mm) | (mm) | (mm) | (mm) DE (KG)
TORQUE CONSTANTE) MONIAE
SY8000-OR7G/1R5P-4 | 0.75G/1.5P
775 | 157 | 1525 | 90 | 173 5 2
SY8000-1R5G/2R2P-4 | 1.5G/2.2P
SY8000-2R2G/004P-4 | 2.2G/4P
95 | 210 | 175 |1025| 260 5 3
SY8000-004G/5R5P-4 | 4G/5.5P
SY8000-5R5G/7R5P-4 | 5.5G/7.5P
165 | 210 | 170 | 174 | 260 7 6
SY8000-7r5g/011P-4 | 7.5G/11P
SY8000-011G/015P-4 | 11G/15P
SY8000-015G/018P-4 | 15G/18.5P
180 | 416 | 190 | 253 | 430 9 11
SY8000-018G/022P-4 | 18.5G/22P
SY8000-022G/030P-4 | 22G/30P
SY8000-030G-4 30G
SY8000-037P-4 37p
250 | 532 | 247 | 324 | 549 9 17
SY8000-037G/045P-4 | 37G/45P
SY8000-045G/055P-4 | 45G/55P
SY8000-055G-4 55G
SY8000-075P-4 75p
SY8000-075G/090P-4 | 75G/90P | 300 | 750 | 300 | 468 | 770 11 62
SY8000-090G/110P-4 | 90G/100P
SY8000-110G/132P-4 | 100G/132P
SY8000-132G/160P-4 | 132G/160P | 300 | 910 | 330 | 490 | 940 75
SY8000-160G/185P-4 | 160G/185P
343 | 505 | 1140 180
SY8000-185G/200P-4 | 185G/200P
SY8000-200G/220P-4 | 200G/220P
SY8000-220G/250P-4 | 220G/250P 410 | 713 | 1700 250
SY8000-250G/280P-4 | 250G/280P
SY8000-280G/315P-4 | 280G/315P
410 | 800 | 1900 250
SY8000-315G/400P-4 | 315G/400P

12
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2.6 OPCIONES

NOMBRE INSTRUCCIONES

Los monofasicos de 0.75~2.2KW con unidad de frenado
incorporada, necesitan un resistor de frenado adicional.
Los trifasicos 0.75~15KW con unidad de frenado
incorporada, necesitan un resistor de frenado adicional
Trifasicos con unidad de frenado externa para potencias
desde 18.5KW y superiores

Unidad de frenado incorporada

Unidad de frenado externa

Tarjeta bus PROFIBUS - DP Interfase de comunicacion RS485.
Tarjeta bus DeviceNET Tarjeta bus DeviceNET.
Tarjeta bus CanOPEN Bus interfase CanOPEN.
Panel operacional LCD periférico Pantalla LCD externo y teclado operacional.

Cable de extension del panel de

. el Provision de acuerdo con los requerimientos del lugar.
operaciones LDC periférico

2.7 MANTENIMIENTO DIARIO DEL VARIADOR

2.7.1 MANTENIMIENTO DIARIO

El efecto de la temperatura, humedad, polvo y vibracidn lleva al envejecimiento de las partes internas del variador, fallos
potenciales o reduccién del tiempo de vida del mismo. Por este motivo, es necesaria la implementacién de un
mantenimiento diario y regular del variador.

PRECAUCION

@ Luego de apagar el variador, si el capacitor de filtro todavia se encuentra con tensién, el variador no puede recibir
mantenimiento de inmediato, esperar a que la luz de carga se apague y que la medicidn de la tensién del multimetro
no exceda los 36V, recién entonces puede efectuarse el mantenimiento.

Inspecciones diarias:

1) Chequear si el motor hace un ruido extrafio al entrar en funcionamiento,
2) Chequear que el motor tenga la vibracion de funcionamiento

3) Chequear que el ambiente,

4) Chequear que la ventilacién del variador funciona normalmente,

5) Chequear si el variador se recalienta.

Limpieza diaria:

Mantener el variador limpio. Quitar el polvo de la superficie y prevenir el ingreso de polvo al aparato, especialmente el
polvo metilico.

Limpiar efectivamente en caso de contaminacidn con aceite en el ventilador del variador.

2.7.2 INSPECCION REGULAR
Favor de examinar regularmente las partes que son dificiles de controlar mientras el variador esta en funcionamiento:

1) Chequear la entrada de aire, y realizar una limpieza regular,

2) Chequear si hay tornillos sueltos,

3) Chequear si el variador esta corroido,

4) Chequear si se ha producido arco de descarga en los terminales).

13
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5) Test de aislamiento del circuito principal.

Recordatorio: Cuando chequee la resistencia de aislamiento con el megohmetro(DC 500V megohmetro), separado en las
principales lineas de circuito del variador. Nunca use el aislamiento megohmetro para chequear el aislamiento del circuito
de control. El test HV no necesita ser realizado, porque este test se ha llevado a cabo antes de que el variador abandonara
la fabrica.

2.7.3 CAMBIO DE PARTES USABLES DEL VARIADOR

El cambio de partes utilizables del variador incluyen a la ventilador y capacitor electrolitico para filtros, su vida util esta
intimamente relacionada al ambiente y mantenimiento

Nombre de las partes Vida atil
Ventilador Dos/ tres afios
Capacitor electrolitico Cuatro/ cinco afios

El usuario puede determinar el limite de durabilidad de acuerdo al tiempo de uso.
1) Ventilador
Posible causa de dafio: desgaste del buje y envejecimiento de aspas.

Examinacion estandar: controlar si las aspas del ventilador estan partidas, controlando si la vibracidon que presenta al
iniciarse difiere de lo normal.

2) Capacitor electrolitico para filtros

Posible causa de dafos: mala calidad de la energia de entrada, alta temperatura del ambiente, frecuente saltos de
tension, envejecimiento del electrolito

Examinacion estandar: Goteado de liquido, proteccion de la valvula de seguridad, prueba de la capacidad estatica y
aislamiento de resistencia.

2.7.4 ALMACENAMIENTO DEL VARIADOR

Después de la compra del variador, por favor prestar atencion a los siguientes puntos para el almacenamiento temporario
y el almacenamiento a largo plazo.

1) Colocar el variador dentro de su embalaje original, usando dicha caja para su almacenamiento.

2) El almacenamiento a largo plazo resultara en la degradacién del capacitor electrolitico, por eso, el variador debe
ser alimentado cada dos afios. El tiempo de electrificado deberia de ser de 5 horas como minimo. La tensidn de
entrada deberia subir a un valor indice paso a paso con el regulador de tensidn.

2.8 GUIA PARA ELECCION DE MODELO

Hay disponibles dos modos de control, Control escalar V/F y Control vectorial SVC.

Cuando se selecciona un variador, primero se deben identificar los requerimientos técnicos del sistema; conversién de
frecuencia, regulacion de velocidad, ubicacidén de la aplicacién del variador, caracteristicas de la carga, etc. y tomar en
cuenta que para seleccionar el modelo debe determinar el método de arranque.

Principio basico: el nivel de corriente de carga del motor no debe exceder a la del variador. Seleccione el variador de
acuerdo a la capacidad aplicable del motor especificada en el manual, comparar la corriente nominal del motor con la del
variador. La capacidad de sobrecarga del variador es de utilidad para la operacion de arranque y frenado. Siempre que la
capacidad de sobrecarga sea de corta duracidn, la velocidad de carga se modificara. Si su velocidad actual es mayor,
considere un modelo superior.

Para uso en ventiladores y bombas de agua: la capacidad de sobrecarga no es demandante. Porque el torque de la carga
es directamente proporcional a la velocidad al cuadrado. La carga (excepto con el ventilador) es muy liviana cuando
funciona a baja velocidad. Estas cargas no tienen requerimientos especiales en precisién de rotacién, de modo que se
selecciona la curva cuadratica de torque V/F.
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Cargas con torque constante: Muchas cargas tales como extrusoras, agitadores, cintas transportadoras, elevadores a
cangilones y mecanismos de translacion de gruas, tienen caracteristicas de torque-constante, y su velocidad de rotacion y
dindmica de desempefio son menos demandantes. En concordancia a estas demandas esta disponible el modo de
operacion al multisegmento V/F cuando se escoge el tipo torque constante.

El objeto controlado tiene cierta dinamica y requiere un estado estdtico. Las principales caracteristicas mecdnicas son
adquiridas por este tipo de carga cuando funciona a baja velocidad, para alcanzar los requerimientos del sistema de
control de indicadores dindmicos y estaticos. El control SVC se encuentra disponible.
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CAPITULO III - INSTALACION ELECTRICA Y MECANICA

3.1 INSTALACION MECANICA

3.1.1 CONSIDERACIONES AMBIENTALES

1) Temperatura ambiente tiene un gran importancia en la vida util del variador, para no tener un impacto negativo la
misma no debe exceder el siguiente rango de -102C ~ 502C.

2) El variador debe ser instalado en una superficie no inflamable que cuente con suficiente espacio de ventilacién, ya
que el variador recalienta cuando estd funcionando. Debe estar instalado verticalmente en el rack de montaje con un
tornillo.

3) Instalar en un &rea firme sin vibraciones frecuentes. La vibracién no debe ser superior a 0.6G. Evitar golpes.
4) Debe estar instalado en un area libre de la luz directa del sol, humedad y goteo.
5) Debe estar instalado en un area libre de corrosivos, inflamables, gases explosivos, etc.

6) Debe ser instalado en un lugar libre de polucién grasa, mucho polvo y polvo metilico.

3.1.2 AMBIENTE ADECUADO PARA INSTALACION

IS/ I S ——

Salida 1 1 |I'I.I'Iil'|imolm}mm ?%

Aire

NN

[=or

A

i |

1 Instalacion Fig. 3-2 Instalacion Multi Variadores

20 NN

ATENCION: Cuando la potencia del variador no es mayor a 22KW, la dimensién A (grafico 3.1) puede no ser tomada en
consideracion. Cuanto la potencia es mayor a 22KW, la dimension de A debe ser superior a los 50mm. Por otro lado,
cuando el variador esta instalado de forma vertical, tener a bien instalar un aislante térmico, como se ve en la figura 3-
2.

Prestar atencién a los siguientes puntos sobre la emision de calor al momento de efectuar la instalacion mecanica:

1) El variador debe estar instalado verticalmente, lo que permite al calor ser emitido hacia arriba facilmente,
pero no debe ser montado al revés. Si se necesita instalar mas de un variador en un gabinete, mejor ubicarlos
uno al lado del otro. En este caso se sugiere montar un forzador de aire (figura 3-2).

2) Asegurarse que el variador tenga el espacio necesario para emitir calor como se muestra en la figura 3.1. Al
colocarlo considerar la emisidn de calor de otras partes dentro del gabinete.

3) Elrack de montaje, debe estar hecho de un material retardador de llama.

4) Para un area con mucho polvo metadlico, se sugiere la instalacion del radiador fuera del gabinete. El espacio
dentro del gabinete sellado debe ser tan grande como sea posible.

3.1.3 MONTAJE Y DESMONTAJE DE LA TAPA DE CUBIERTA INFERIOR
16
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La serie de variadores SY8000 inferiores a 22KW poseen un cerramiento plastico, dejando expuestos los terminales del
circuito principal, sin necesidad de desensamblar la tapa de cubierta inferior.

La serie de variadores SY8000 de 30KW y superiores poseen un cerramiento metalico, la tapa de cubierta inferior
debe ser removida para acceder a los terminales del circuito principal, simplemente afloje el tornillo de la tapa de
cubierta inferior.

PELIGRO

@ Al momento de desensamblar la tapa de cubierta inferior, evite la caida de la misma, de otra manera, el equipo
podria dafarse.

17



CAPITULO Il — INSTALACION ELECTRICA Y MECANICA

3.2 INSTALACION ELECTRICA

3.2.1 INTERRUPTOR EN CAJA MOLDEADA, CABLE Y CONTACTOR

CABLE DE
MODELO DE INTERRUPTOR | CORRIENTE EN(I\RL‘::AAJRSEA;'EDA LT CORRIENTE
VARIADOR CAJA MOLDEADA (A) COBRE Y CABLE) (A)
(mm’)
SY8000-0R7G-S2 ABS 53b-15A 15 2.5 MC12b 10
SY8000-1R5-52 ABS 53c-20A 20 4 MC18b 16
SY8000-2R2G-S2 ABS 53c-30A 30 6 MC22b 20
SY8000-004G-S2 ABS 53c-40A 40 6 MC32a 25
SY8000-5R5G-S2 ABS 63c-60A 60 6 MC32a 32
SY8000-7R5G-S2 ABS 103c-100A 100 10 MC65a 63
SY8000-011G-S2 ABS 103c-125A 125 25 MC100a 95
SY8000-015G-S2 ABS 103c-175A 160 25 MC130a 120
SY8000-018G-S2 ABS 103c-175A 160 25 MC130a 120
SY8000-022G-S2 ABS 203c-200A 200 35 MC185a 170
SY8000-030G-S2 ABS 203c-200A 200 35 MC185a 170
SY8000-037G-S2 ABS 203c-200A 200 35 MC185a 170
SY8000-045G-S2 ABS 203c-250A 250 70 MC225a 230
SY8000-0R7G-4 ABS 33c-10A 10 2.5 MC12b 10
SY8000-1R5G-4 ABS 53b-15A 15 2.5 MC12b 10
SY8000-2R2G-4 ABS 53b-15A 15 2.5 MC12b 10
SY8000-004G/5R5P-4 ABS 53c-30A 25 4 MC18b 16
SY8000-5R5G/7R5P-4 ABS 53c-30A 25 4 MC18b 16
SY8000-7R5G/011P-4 ABS 53c-40A 40 6 MC32a 25
SY8000-011G/015P-4 ABS 63c-60A 60 6 MC32a 32
SY8000-015G/018P-4 ABS 63c-60A 60 6 MC50a 50
SY8000-018G/022P-4 | ABS 103c-100A 100 10 MC65a 63
SY8000-022G/030P-4 | ABS 103c-100A 100 16 MC85a 80
SY8000-030G/037P-4 | ABS 103c-125A 125 25 MC100a 95
SY8000-037G/045P-4 | ABS 103c-175A 160 25 MC130a 120
SY8000-045G/055P-4 | ABS 203c-200A 200 35 MC150a 135
SY8000-055G/075P-4 | ABS 203c-200A 200 35 MC185a 170
SY8000-075G/090P-4 | ABS 203c-250A 250 70 MC225a 230
SY8000-090G/110P-4 | ABS 403c-350A 315 70 MC330a 280
SY8000-110G/132P-4 | ABS 403c-400A 400 95 MC330a 315
SY8000-132G/160P-4 | ABS 403c-400A 400 150 MC400a 380
SY8000-160G/185P-4 | ABS 803c-630A 630 185 MC630a 450
SY8000-185G/200P-4 | ABS 803c-630A 630 185 MC630a 500
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SY8000-200G/220P-4 | ABS 803c-630A 630 240 MC630a 580
SY8000-220G/250P-4 | ABS 803c-800A 800 150*2 MC630a 630
SY8000-250G/280P-4 | ABS 803c-800A 800 150*2 MC800a 700
SY8000-280G/315P-4 | ABS 1003b-1000A 1000 185*2 MC800a 780
SY8000-315G/400P-4 | ABS 1203-1200A 1200 240*2 S/REF 900

3.2.2 REACTOR DE ENTRADA AC

El reactor de entrada AC puede suprimir la onda armdnica de alto orden de la corriente de entrada del variador, y
obviamente mejora el factor de potencia del variador. Se sugiere que el reactor de entrada AC sea utilizado bajo las
siguientes condiciones:

1) Larelacion entre la potencia del transformador de entrada y la potencia del variador es mayor que 10:1.

2) El variador y el dispositivo compensador del factor de potencia estan conectados a la misma fuente de
alimentacion.

3) Siel Fpen la parte de alimentacion debe ser mejorado, el Fp puede ser incrementado a 0.75-0.85.0

Los reactores de entrada AC de especificacidn comun se muestran en la siguiente tabla:

ESPECIFICACIONES Y CORRIENTE | INDUCCION | CAIDA DE TENSION
VIODELO POTENCIA (KW) ) () )
ACL-0005-EISC-E3MS8 1.5 5 3.800 2%
ACL-0007-EISC-E2M5 2.2 7 2.500 2%
ACL-0010-EISC-E1M5 3.7 10 1.500 2%
ACL-0015-EISH-E1MO 5.5 15 1.000 2%
ACL-0020-EISH-EM75 7.5 20 0.750 2%
ACL-0030-EISH-EM60 11 30 0.600 2%
ACL-0040-EISH-EM42 15 40 0.420 2%
ACL-0050-EISH-EM35 18.5 50 0.350 2%
ACL-0060-EISH-EM28 22 60 0.280 2%
ACL-0080-EISH-EM19 30 80 0.190 2%
ACL-0090-EISH-EM19 37 90 0.190 2%
ACL-0120-EISH-EM13 45 12 0.130 2%
ACL-0150-EISH-EM11 55 150 0.110 2%
ACL-0200-EISH-EM08 75 200 0.080 2%
ACL-0250-EISH-E65U 90/110 250 0.065 2%
ACL-0330-EISH-EMO05 132/160 330 0.050 2%
ACL-0390-EISH-E44U 185 400 0.044 2%
ACL-0490-EISH-E35U 220/200 490 0.035 2%
ACL-0660-EISH-E25U 250/280 530 0.025 2%
ACL-0660-EISH-E25U 315 660 0.025 2%
ACL-0800-EISH-E25U 355 800 0.025 2%
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3.2.3 REACTOR DE SALIDA AC

Se puede utilizar para suprimir la emisién e induccion de interferencia del variador asi como para la fluctuacién de
tensidn del motor; también puede prevenir que el cable de salida pierda energia y reducir la perdida de energia
cuando varios motores funcionan paralelamente y el cable se ubica a una gran distancia.

En la siguiente tabla se muestra las especificaciones del reactor comun de salida AC.

ESPECIFICACIONES Y CORRIENTE | INDUCCION | CAIDA DE TENSION
VIODELO POTENCIA (KW) (A) (A} V)
ACL-0005-EISC-EIMS5 1.5 5 1.500 0.5%
ACL-0007-EISC-IMO 2.2 7 1.000 0.5%
ACL-0010-EISC-EM60 3.7 10 0.600 0.5%
ACL-0015-EISH-EM25 5.5 15 0.250 0.5%
ACL-0020-EISH-EM13 7.5 20 0.130 0.5%
ACL-0030-EISH-E87U 11 30 0.087 0.5%
ACL-0040-EISH-E66U 15 40 0.066 0.5%
ACL-0050-EISH-E52U 18.5 50 0.052 0.5%
ACL-0060-EISH-E45U 22 60 0.045 0.5%
ACL-0080-EISH-E32U 30 80 0.032 0.5%
ACL-0090-EISH-E32U 37 90 0.032 0.5%
ACL-0120-EISH-E23U 45 12 0.023 0.5%
ACL-0150-EISH-E19U 55 150 0.019 0.5%
ACL-0200-EISH-E14U 75 200 0.014 0.5%
ACL-0250-EISH-E11U 90/110 250 0.011 0.5%
ACL-0330-EISH-EMO1 132/160 330 0.010 0.5%
ACL-0390-EISH-E8UO 185 400 0.008 0.5%
ACL-0490-EISH-E5UQ 220/200 490 0.005 0.5%
ACL-0660-EISH-E4UQ 250/280 530 0.004 0.5%
ACL-0660-EISH-E4UO 315 660 0.004 0.5%
ACL-0800-EISH-E5UO 355 800 0.005 0.5%

3.2.4 REACTOR DC

Cuando la capacidad de la red de energia es mayor a la del variador, o la capacidad eléctrica es mayor a 1000KVA, el
factor de encendido estd demando, el reactor DC deberia ser instalado al DC inmediato de enlace buses, este reactor
podria ser utilizado con el reactor AC, con alta eficiencia, reduciendo la alta demanda de orden armdnico. Estas series
del variador de sobre 30KW pueden ser equipadas con el reactor DC, y el variador de sobre 160KW tiene incorporado
el reactor DC.

Los reactores DC de especificaciones normales son mostrados en la siguiente tabla:

ESPECIFICACIONES Y CORRIENTE | INDUCCION
VIODELO POTENCIA (KW) (A) T
DCL-0006-EIDC 1.5/2.2 6 11
DCL-0012-EIDC 3.7 12 6.3
DCL-0023-EIDH 5.5/7.5 23 3.6
DCL-0033-EIDH 11/15 33 2.0
DCL-0040-EIDH 18.5 40 1.3
DCL-0050-EIDH 22 50 1.08
DCL-0065-EIDH 30 65 0.8
DCL-0078-EIDH 37 78 0.7
DCL-0095-EIDH 45 95 0.54
DCL-0115-EIDH 55 115 0.45
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DCL-0160-EIDH 75 160 0.36
DCL-0180-EIDH 90 180 0.33
DCL-0250-EIDH 100/132 250 0.26
DCL-0340-EIDH 160 340 0.17
DCL-0460-EIDH 185/200/220 460 0.09
DCL-0650-EIDH 250/280 650 0.072
DCL-0800-EIDH 315/355 800 0.072

3.2.5 UNIDAD DE FRENADO Y RESISTOR DE FRENADO

Cuando el torque de frenado es 100%, la resistencia y la potencia del resistor de frenado de especificaciones comunes
se muestran en la siguiente tabla:

TENSION | POTENCIA DEL RESISTOR DE UNIDAD DE POTENCIA DE FRENADO
(V) VARIADOR FRENADO
(KW) ESPECIFI. CANTIDAD ESPECIFI. CANTIDAD
0.4 70W/750 1
0.75 70W/750 1
1.5 260W/400 1
2.2 260W/250 1
3.7 390W/150 1
5.5 250W/100 1
7.5 780W/75 1
11 1040W/50 1
15 1560W/32 1
18.5 4030 1 4800W/27.2 1
380 22 4030 1 4800W/27.2 1
30 4030 1 6000W/20 1
37 4045 1 9600W/16 1
45 4045 1 9600W/13.6 1
55 4030 2 6000W/20 2
75 4045 2 9600W/13.6 2
110 4220 1 9600W/20 3
160 4220 1 9600W/13.6 4
185 4220 1 9600W/13.6 4
220 4220 1 9600W/16 5
300 4220 2 9600W/13.6 6
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3.2.6 DIAGRAMA DE CONEXION DEL EQUIPO PERIFERICO
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Nota: los variadores de 18.5KW ¢ superiores utilizan unidad de frenado externa.

Reactancia para CC
(Incorporada para
160KW~400KW)

c \BR
2 Contactor
é 8 K R D
L 'p P S8 ~ Poss
E m | I S v
=t G ¥ 18
< - ' L
) SY8000 E
Interruptor en Caja PE
Moldeada
Terminales Multifuncion i—: o —2— - ;Sglfda— B —:
- | : nalogica
Entrada 1 I H 2, S 0~10V |
Entrada2 T _ BNt ey 0/4~20m _ |
Entrada 3
Entradad — E-P Teclado externo
E":rax g - D 3 Salida a Transistor
s open collector
i Ll 8¢
1—]1 1 D §
(- 43 R e 1
Interfase RS-485 3 : 104 485+ : En los modelos
o | T | Hasta 15KW
t | 9 O 485~ |
g |
£
10
: | ] ITA salida programable a
1~10k - 9. i1c Relé R1
P e e
[0-10v H 11
10/4-20mA ’
Entra'dg m. 218 Sallfla programable a
Analogica " 188 arc Rele R2

Nota: “J1” y “J2” son llaves deslizables y la parte sombreada indica la posicién por defecto al salir de

fabrica:
“U-I" indica entrada analdgica en tensién, mientras que “I-I” indica entrada analdgica en corriente.
“U-0" indica salida analdgica en tensidn, mientras que “I-I” indica salida analdgica en corriente.

3.4 TERMINAL CIRCUITO PRINCIPAL Y CONEXION
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PELIGRO

@ Unicamente si el interruptor de potencia estd en “APAGADQ”, puede realizarse la operacién de cableado. De
otro modo, podrian generarse accidentes por descarga eléctrica.

@ La operacién de cableado debe ser realizada por un electricista profesional, a fin de evitar dafios materiales o
humanos.

@ Ladescarga a tierra debe ser confiable, de otro modo, podra sufrir una descarga eléctrica!

PRECAUCION

@ Asegurarse que la potencia de entrada es idéntica al valor indicado en el variador, de otro modo, el variador
se daifard!

@ Asegurarse que el variador coincida con el motor, de otro modo, el motor se dafiard o actuara la proteccién
del variador.

@ La potencia no debe conectarse con los terminales U, V u W, de otro modo, el variador se dafiara.

@ Elresistor de frenado no debe ser conectado con el bus DC P+y P-, de otro modo, se prendera fuego!

3.4.1 INSTRUCCIONES PARA LOS TERMINALES DEL CIRCUITO PRINCIPAL DEL VARIADOR TRIFASICO

MARCA DEL a
TERMINAL NOMBRE DESCRIPCION
R.S.T Terminal de entrada R.S monofdsica Puntos de con(,ex.lon de potencia AC
monofasicos a 220V.
u.v.w Terminal de salida del variador Conectando a un motor trifasico.
. . . Punto de entrada comun del bus DC: punto
Terminales positivas y negativas del . .
P+ .P- de conexidn de unidad de frenado externo
bus DC .
para potencias de 18.5kw y mayores.
P+.BR/P- Conexidn terminal del resistor de Conectando el punto del resistor de frenado
’ frenado para potencias de 15kw y menores.
PE Terminal de cable a tierra Terminal de cable a tierra.

3.4.2 ATENCIONES EN EL CABLEADO:

1: Entrada de potencia R, Sy T: La conexion en la entrada del variador no tiene requerimientos de secuencia de fase.

2: Bus DC terminales P+ y P-: NOTA: después de cortada la energia, los terminales del bus DC P+ y P- todavia tienen
tensién residual. Unicamente si el led en el panel de control se apaga, y la tensién es menor a 36V, se puede tocar el
variador. De otro modo, se sufrird una descarga eléctrica.

Cuando se elige una unidad de frenado externa al variador de 18.5K en adelante, nunca conectar los polos de las
terminales P+ y P-, de otro forma el variador puede dafiarse o incluso incendiarse. El largo del cableado de la unidad
de frenado no deberia exceder los 10m, y el cable debe ser doblado en pares o compactado en doble cable.

Nunca conectar la resistencia de frenada a la entrada DC bus directamente, de otra manera, el variador puede
dafiarse e incluso incendiarse.

3: Resistor de frenado con terminales de conexién P+ vy BR:

4: Terminales de salida U, V y W: El capacitor no debe conectarse en la parte de salida del variador, de otro modo, el
variador sufrird dafio. Si el cable del motor es muy largo, facilmente se producira resonancia eléctrica por el efecto de
distribucion de capacitancia, y de ese modo causa dafio en el aislamiento del motor o produce grandes pérdidas de
corriente, haciendo que el variador funcione con proteccidon de sobre-corriente. Si el cable es mas largo que 50m,
debe montarse adicionalmente el reactor de salida AC.

5: Cable a tierra: El terminal debe tener un cableado a tierra confiable, la resistencia del cableado a tierra debe ser
menor que 5 ohm, de otro modo, el equipo funcionara de manera anormal, incluso podria dafiarse .Nunca se debe
unir el cable a tierra y el terminal de neutro (N).

3.5 TERMINALES DE CONTROL Y CONEXION

3.5.1 MUESTRA DE BORNERA DE TERMINALES DE CONTROL
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3.5.2 INSTRUCCIONES PARA EL FUNCIONAMIENTO DE TERMINALES

SIMBOLO DE | INSTRUCCION DE p
TIPO INSTRUCCION TERMINAL INSTRUCCION DE FUNCIONAMIENTO
Provee +10V de alimentacion, n2 6 indica 10V, el
n? 3 indica OV en el rango de 10V, la maxima
+10V de . . . .
6,3 . . salida de corriente es 10mA para la alimentacion
alimentacion .
del potencidmetro externo. El rango de
Alimentacion resistencia del potenciometro es de 1~10Kohm.
Provee +24V, el n? 7 indica 24V, n2 17 indica OV
7 17 +12V de en el rango de 24V; el maximo valor de corriente
! alimentacion para un sensor de alimentacidn externa es de
200mA.
Entrada 43 Terminal de 1.Rango de tension de entrada: DC 0~10V
analdgica ! entrada analdgica 2. Impedancia de entrada: 100 Kohm
1. El n2 5 indica el 0~10 6 0/4~20mA de entrada
analdgica, el n? 3 indica OV en el rango de 10V, el
tipo de sefial de entrada tensidn 6 corriente se
Entrada 53 Terminal de selecciona con el switch J1 en el panel de
analdgica ’ entrada analdgica | control.
2. Impedancia de entrada: 100 Kohm para
entrada en tensién, y 500 Kohm para entrada en
corriente.
11,17 Entrada digital 1 , .
12,17 Entrada digital 2 Los niUmeros 11, 12,'1'3, 14y 15 son los terminales
Entrada 13,17 Entrada digital 3 de entrada digitales 'optoacopfladas.
. — EI N2 17 el terminal comun
digital 14,17 Entrada digital 4 )
—- Impedancia de entrada: 3.3 Kohm
15,17 Entrada d!g!tal > Rango de tension a nivel de entrada: 9~30V
16,17 Entrada digital 6
El N22 indica la entrada analdgica de 0~10V 6
Salida 0/4~20mA, N23 indica OV en un rango de 10V, el
. 2,3 Salida analdgica tipo de entrada en tension é corriente se
analdgica . .
selecciona con el switch J2 en el control de
panel.
El N27 indica 24V, el N28 indica la salida digital.
Optoacoplado, polaridad dual, salida a colector
Salida digital 7,8 Salida digital abierto.
Rango de tension de salida: 0~24V
Rango de corriente de salida: 0~50mA
Las terminales N2 9 y 10 son NA (Para los de
9,10 Relé de salida R1 1.5KW e inferiores son los terminales de
Relé de salida comunicacion)
18, 19, 20 Relé de salida R2 N218 y 20, son terminales normalmente abiertas
N219 y 20, son terminales normalmente cerradas
Inter.f.ase E-P . Teclado de LED externo, teclado LCD, etc.
auxiliar interfase externo
RS-485 Interfase de RS-485 485+(4)

comunicacién

Comunicacién 485-(14)
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3.5.3 INSTRUCCIONES PARA LA CONEXION DE LOS TERMINALES DE CONTROL

1) Terminal de entrada analdgica:

La sefial de tension analdgica es de nivel tan bajo que es facilmente interferida por sefiales externas. Por esto es
necesario un cable apantallado y el cable de conexién deberia ser lo mas corto posible, no debe exceder los 20m,
como se muestra en la fig. 3.3. Cuando hay gran interferencia de la sefial analdgica, un capacitor de filtro o una bobina
con nucleo ferromagnético deberia ser instalado al lado de la fuente de la sefial analdgica, como se muestra en la fig.
3.4

2) Terminal de entrada digital:
Un cable apantallado es necesario, y el cable de conexién deberia ser lo mas corto posible, no exceder los 20m.
3) Terminal de salida digital:

Cuando la salida digital necesita manejar un relé, el diodo de absorcidn deberia ser montado en ambos lados de las
bobinas de los relés, de otro modo, la salida DC 24V podria ser dafiada.

Menos de 20m
| > SY8000
-~ ~—0 6
Potenciometro ' %
1 e 78S
—O 1

Fig. 3-3 Diagrama de conexion del terminal de entrada analdgica

SY8000
A Q 4

1. [l |}
Fuente analogica externa A/——C \‘ ’
i |

\_// :
] / Y Anillo P 3

Ferromagnetico | |
0. 22uf. 50v

Fig. 3-4  Diagrama de conexion del terminal de entrada analégica

3.6 SOLUCIONES PARA PROBLEMAS EMC

3.6.1 INFLUENCIA ARMONICA:

1) La armoénica de alto orden de la fuente de alimentacion dafiara al variador, por eso, se sugiere el montaje de un
reactor de entrada AC en areas donde la red eléctrica es deficitaria.

2) Debido a la aparicién de armdnicas alto orden en la parte de salida del variador, se suele usar un capacitor para
mejorar el factor de potencia y un supresor de transitorios sin embargo estos elementos pueden sufrir vibraciones
eléctricas, dafiando el equipo. De acuerdo con esto, el capacitor o el supresor no deberian ser montados en la parte
de salida.

3.6.2 INTERFERENCIA ELECTROMAGNETICA Y SOLUCION:
1) Hay dos clases de interferencia electromagnética:

Una es la interferencia del ruido electromagnético periférico que lleva al error de operacién del mismo variador. Esta
interferencia tiene bajo impacto, porque el variador posee un tratamiento interno contra la interferencia. La otra es el
impacto del variador en el equipamiento periférico.

Soluciones comunes:
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1) Los cables a tierra del variador y de otros productos eléctricos deben ser colocados con la debida resistencia
a tierra no mayor a los 5 ohm.

2) La linea de potencia del variador no debe colocarse con el circuito de control en paralelo, se pueden colocar
de manera vertical si es posible.

3) Donde la interferencia de un valor importante, la linea de potencia del variador al motor usar cables
apantallados (con malla), el apantallamiento (malla) debe ser cableado a tierra confiablemente.

4) El cableado de control del equipo deberian ser cable apantallado(c/malla) de a pares, y apantallamiento
(malla) deberia ser cableado a tierra en buena manera.

2. Soluciones contra la interferencia desde equipamiento electromagnético periférico:

El impacto electromagnético proviene de los diferentes relés. Contactores o frenos electromagnéticos que estan
instalados alrededor del variador. Si el variador opera erréneamente por las antes mencionadas interferencias, se
deben tomar las siguientes medidas para solucionarlo:

1) Unsupresor debe ser montado en el equipamiento, el cual produce interferencia.

2) Unfiltro de ruido debe ser montado en el terminal de entrada del variador.

3) Los cables de sefiales deben ser cables apantallados, el apantallamiento debe ser cableado a tierra
confiablemente.

3. Soluciones contra la interferencia por ruido producida hacia equipamiento periférico:

El ruido viene de dos fuentes: Una es la emisidn del variador en si mismo, la otra es la emisién desde el variador al
motor a través del cableado. Estas dos clases de emisiones hacen posibles que la superficie del equipo eléctrico
periférico sufra de induccidén electromagnética y estatica, de manera que el equipamiento funcione erréneamente.
Para el manejo de las dos interferencias arriba mencionadas, se pueden utilizar los siguientes métodos:

1. Lasenal de instrumentos de medicidn, sensores, etc. son bastante débiles, y si estos estan montados cerca o
instaladas junto con el variador en el mismo gabinete de control, seguramente seran interferidos facilmente y
hardn operar erréneamente al equipo. Los siguientes métodos pueden ser tomados para manejar la
interferencia: mantenerlos lo mas lejos posible de las fuentes de interferencia, no colocar el cable de sefial y
la linea de potencia en paralelo, especialmente, no unirlos en paralelo, adoptar el cable apantallado como
cable de sefial y cable de potencia; montar el filtro lineal o el filtro inaldmbrico para ruidos en la parte de
entrada y salida del variador.

2. Cuando el equipamiento interferido y el variador usan la misma alimentacidn, si los antes mencionados
métodos no son utiles para eliminar la interferencia, un filtro de linea debera ser montado entre el variador y
la fuente de potencia.

3. El equipamiento periférico debe tener un cableado a tierra independiente, debido a que, en el cableado
comun, la interferencia de las corrientes de fuga que son producidas en el cableado a tierra deberdn ser
evitadas.

4. Corrientes de fuga y soluciones
Las fugas de corriente incluyen pérdidas linea a linea y pérdidas de linea a la tierra.

1) Causas del impacto de las corrientes de fuga de linea a tierra y soluciones:

La capacidad distribuida aparece entre el variador y el suelo; cuanto mas grande es la capacidad, mayor es la perdida
de corriente. La capacidad distribuida debe reducirse eficientemente disminuyendo la distancia del variador al motor.
Y, cuanto mas alta es la frecuencia de portadora, mayor sera la perdida de corriente. Esta pérdida de corriente puede
disminuirse reduciendo la frecuencia de portadora. De todas maneras, por favor prestar atencion a la reduccion de la
frecuencia de portadora puede llevar al incremento del ruido del motor. La instalacién del reactor es también un
método efectivo para eliminar las pérdidas por corriente de fuga. Como las pérdidas por corrientes de fuga
aumentan con el arco de corriente (bucle de tierra- loop), un motor mas grande traera mayores pérdidas.

2) Causas que producen perdidas de corrientes de fuga de linea a linea y soluciones.

La capacidad distribuida aparece entre los cables de salida del variador, si la corriente que pasa a través del circuito es
de orden arménico alto, la resonancia causara una corriente de fuga. En este caso, si se utiliza un relé térmico el
variador operara con algunos errores. La solucion es reducir la frecuencia de portadora o instalar un reactor de salida.
Se sugiere no utilizar un relé térmico a la salida del variador y antes del motor y en su lugar lo que se debe utilizar es
una proteccién electrénica de motores para evitar sobrecalentamientos.
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CAPITULO IV - OPERACION Y VISUALIZACION

4.1 INSTRUCCIONES PARA OPERARY PANTALLA DE INTERFASE

El teclado de operaciones es la unidad principal para que el variador reciba los comandos y los pardmetros de pantalla. Se
muestra en la siguiente figura:

Led Indicador

FWD/REV
e —
| 7 g7 Led indicador
. e ; de unidad
eyt 5-*"/
PR U S R
Tecla PROGRAM/EXIT || @ e Tecla ENTER
i NTER)-—
Tecla SHIFT I Tecla JOG
— I__---"-
Tecla .. TeciaRUN
STOP/RESET

Teclas
UP/DOWN

Fig. 4-1 Diagrama de panel de operacion

4.1.1 INSTRUCCIONES PARA FUNCIONAMIENTO DE BOTONES

SIMBOLO DEL )
BOTON NOMBRE FUNCION
PROG Tecla PROGRAM Permite entrar o salir del menu primario, eliminar los
parametros de atajo.
ENTER Tecla Enter Ingresa al préximo nivel de menu o confirma datos.
A Tecla UP Incrementa el dato o el cédigo de funcion.
v Tecla DOWN Disminuye el dato o el cédigo de funcion.
- < En las interf “ display” y “ejecut
COMBINACION In as T erfaces ap.aga.r isp ay. y “ejecutar
display”, mover a la izquierda y circularmente
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selecciona los pardmetros a desplegar en la pantalla,
notar que en la operacién, primero presionar la tecla
“enter” y luego la tecla “jog”.

En las interfases de apagado y ejecucion, mover a la
derecha y circularmente para seleccionar los
parametros a desplegar en la pantalla, favor de
seleccionar los lugares a modificar de los parametros.

Tecla RUN

Tecla SHIFT
RW

En el modo de operacion, se usa para ejecutar el
comando RUN.

ETOP

e Tecla STOP / RESET

En estado de ejecucion, seleccionar esta tecla para
detener el funcionamiento: el cédigo de esta funcion
es P1.12 y es usada para restringir. En estado de
“falla y alarma” todos los modos de control pueden
ser reajustados con esta tecla.

Tecla JOG

La funcién de esta tecla es determinada por P1.11.
0: es usada para operacion jogging.

1: usado para el cambio de operacién
avance/retroceso, este es la tecla de cambio de
operacion avance/retroceso.

2: usado para el borrado de parametros por las teclas
UP/DOWN, llamados valores de frecuencia

HW sroe COMBINACION

Apretar la tecla RUN y STOP/RESET al mismo tiempo,
y el variador va a apagarse libremente..

4.1.2 INSTRUCCIONES PARA EL LED INDICADOR

1) Instruccion para el led indicador de funciones

LED INDICADOR

DESCRIPCION DEL LED INDICADOR

RUN

Si se apaga la luz, el variador es en estado de apagado; si la [dmpara se
enciende, el variador esta en estado de ejecucion; si la [dmpara se
prende y apaga, el variador esta en el estado de parametro de
autoconocimiento.

Es la luz indicadora del panel de operacidn, el terminal operacién y
control remoto de comunicacion.

Si la luz se prende intermitentemente, el variador esta en el terminar
LOC/ REM operacional de estado de control, si el variador esta en el estado de
control operacional remoto.

Sila luz se apaga, el variador esta en el estado de control operacional del

panel.
Esta luz se apaga si el variador es en estado de rotacion hacia adelante, y
FWD/ REV . . . L.
se prende si el variador estd en estado de rotacidon reversa.
FLT Falla en el indicador de la luz. En estado de falla la luz se prende, de otro
modo permanecerd apagada.
HZ Unidad de frecuencia.
\Y Unidad de tension.
A Unidad de corriente.

2) Areade display
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LED con 5 bits, muestra en el display la informaciéon de monitoreo como la programacion de frecuencia y la frecuencia de
salida, etc asi como los cddigos de alarma.

4.2 DIAGRAMA DE FLUJO DE OPERACION

4.2.1. PARAMETROS DE AJUSTE
Tres clases de menus:
Tres clases de menus:

1) Funcién de grupos (menu primario);

2) Funcidn de cddigo (menu secundario);

3) Funcidn de cddigo con ajuste de valor (menu terciario);
Nota: Al usar el menu territorial, apretar la tecla PROG o la tecla ENTER para volver al menu secundario. La diferencia
entre las dos teclas: si presiona la tecla ENTER, selecciona los pardmetros y se almacenan en el panel de control, cuando
vuelve al menu secundario y transfiere automaticamnete a la proxima funcion del cddigo; si presiona la tecla PROG
vuelve directamente al menu secundario, sin almacenar los parametros, pero estableciendo el cddigo de funcién de
corriente.

Tomando la funcién de codigo P2.09 que es cambiada a 01.05 a 00.00Hz por ejemplo:

o ° ° °
* b
° - T » 2| - T
of © T bt b ° o RRCROC| ]
PROG PROG / \
N\
o ° ° 2 2 L]
=™ ° R
e of M G )]
° o
\v /A\ ENTER |An.-e:ener os
; : perametros)
Presioner 2
3 3 \-e:eoz ° ° g
o - :-’ & o it :l AN
; e o [ i) °
o
PROG l ENTER e e
° ° ° ° > o
o e 2 xR
o DAY ° ° e
PROG PRO
¥/ & | \
Precionar @
o o veces = ° &
o iz
of marmi of i T
o [OSTAETEAS ° o [EERCRE]
PROG l ENTER
o °
o
o OO
o LR N R ) B
SHIF

Fig. 4-2 Flujo de operacién de tres tipos de menus.
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En el estado del tercer mend, si el parametro no tiene espacio intermitente, la funcion no deberia ser corregida, las cosas
posibles son las siguientes:

1) El codigo de funcion es un parametro inmodificable, tal como los pardmetros deteccidon y los parametros que se
pueden grabar durante el funcionamiento.

2) El cédigo de funcidn es inalterable en el estado de encendido, luego de que el variador es apagado, sera valida la
modificacidn.

4.2.2 FALLA DE REAJUSTE STOP/RST

Cuando el variador falla, rdpidamente se presenta informacién relevante de la falla. El usuario puede resetear contra esta
falla presionando la tecla STOP/RESET, ya sea desde el panel o utilizando el terminal de funcién, luego de que el variador
sea reseteado contra falla, esta en el estado standby. Si estd en el estado de falla, y el usuario no lo ha reseteado, el
variador esta en el estado de encendido protegido, e indicara falla al ponerse en run.

Si selecciona el control vectorial con realimentacion sin PG, los datos de la placa de identificacion del motor deben ser
ingresados cuidadosamente antes de que el variador se inicie. En el modo de control vectorial, los parametros del motor
deben ser correctos, para obtener un control 6ptimo del rendimiento.

Los pasos de auto-aprendizaje de los parametros del motor son los siguientes:

1) Primero, seleccionar el modo de control de velocidad (P0.00) escogiendo la opcién 0, P0.00=0".
2) Luego, introducir los parametros actuales del motor.

PB.02 indice de potencia del motor
PB.03 indice de frecuencia del motor
PB.04 indice de velocidad del motor
PB.05 indice de voltaje del motor
PB.06 indice de corriente del motor

Nota: el motor debe estar separado de la carga, de otro modo, los parametros que el motor pudo haber adquirido por
auto-aprendizaje pueden estar errados.

3) Ajuste PB.00 a 1, favor de revisar la explicacion de las funciones detalladas de PB.00 en la pagina 77.
4) Presionar la tecla RUN en el panel, el variador va a calcular los siguientes pardmetros del motor:

PB.07 Resistencia estator del motor

PB.08 Resistencia rotor del motor

PB.09 Inductancia estator y rotor del motor

PB.10 Inductancia mutua estator y rotor del motor

PB.11 Corriente sin-carga del motor

Cuando el parametro de la operacién de auto-aprendizaje se ha terminado, muestra en el display ?-END-?, esto significa
que la operacidn del parametro de auto-aprendizaje se ha completado.

4.2.4 AJUSTE DE LA CONTRASENA

La serie de variadores SY8000 proporciona al usuario una funcién de proteccion por contraseiia, cuando P1.22 es ajustada
a un estado no-cero, el display digitaliza la contrasefia, el variador sale de la funcién de edicion del cédigo, la proteccién
de la contrasefa va a aparecer en la operacion, presionar la tecla PROG nuevamente, el variador entra en la funcion de
edicion del codigo, y muestra “0.0.0.0.0” el operador debe colocar la contraseiia del usuario correctamente, de otro
modo, el variador no puede ejecutar la operacion. Si desea cancelar la funcion de proteccidén de la contrasefa, ajustar
P1.22 a 0. La contrasefia del usuario no protegera los parametros de ajustados en el menu.

4.3 Métodos de busqueda del estado de los parametros
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4.3.1 INICIACION DE LA ALIMENTACION

Cuando el variador estd alimentado, el sistema comienza a presentar la iniciacidn, el display muestra “-S-Y”, después que
la operacion de iniciacién ha terminado, el variador va a estar en el estado de espera (standby).

4.3.2 MODO DE ESPERA

En el apagado o durante el estado de operacidn, el variador puede mostrar varios estados de parametros. Los cédigos de
funcién P1.16 (parametros de funcionamiento) y P1.17 (parametro de apagado) determinan si los parametros son fijados
de acuerdo al sistema bit o binario, la definicion de cada bit es mostrada en la descripcién de P1.16 y P1.17.

En el estado de apagado, el variador puede seleccionar nueve parametros de apagado, listados de la siguiente manera:
frecuencia de ajuste, tension del bus, estado de los terminales de entrada, estado de los terminales de salida, valor de
ajuste del PID, valor de realimentacion del PID, entrada analdgica del terminal de tensién 4, entrada analdgica del
terminal de tension 5, nimero de segmento del modo multi-velocidad, la funcién del cédigo P1.17 determina si los
parametros son presentados acorde del bit (sistema binario). Presionando la tecla SHIFT para cambiar y mostrar los
parametros seleccionados.

En el estado de funcionamiento, el variador puede seleccionar catorce estados de funcionamiento, listados de la siguiente
manera: frecuencia de funcionamiento, ajuste de frecuencia, tensidn del bus, tension de salida, corriente de salida,
velocidad de la rotacion de salida, potencia de salida, torque de salida, valor de ajuste PID, valor de realimentacién del
PID, estado de terminal de entrada, estado de terminal de salida, entrada analdgica del terminal de tensidon 4, entrada
analdgica del terminal de tensidén 5, nimero de segmento de multi-velocidad, la funcién del cédigo P1.16 determina si
tales parametros son mostrados de acuerdo al bit (sistema binario). Presionar la tecla SHIFT para cambiar y mostrar los
parametros seleccionados.

4.3.3 FALLA

Los variadores de la serie SY8000 proporcionan informacion de las fallas, favor de revisar los detalles de las fallas y
contramedidas en este mismo manual.
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4.4 AJUSTE RAPIDO

INICIO

Seleccione el comando de marcha
adecuado (Ajuste P0.00)

l Si Ajustar corretamente el motor
—_— en losparametros del grupo PB

|

Seleccionar el tiempo apropiado de
aceleracion y desaceleracion
No {Ajustar P0.04 y P0.0S)

Seleccionar un orden de fre cuencia Aprendizaje de los parametros
adecuado (Ajuste P0.0OL) del motor (Ajuste PB.00)

Seleccionar un orden de funcidn
adecuado (Ajuste P0.02)

Seleccionar unaforma de arranque
del motor (Ajuste P2.05)

Seleccionar un tiempo de aceleracion
v desaceleracion ade cuado (Ajuste
P0.04 v P0.OSH

I

Seleccionar laforma de apagado del
motor (Ajuste P2.00)

Cuando el motor esta enfuncionamiento, si
surge alguna anomalia, favor de referirse alas
soluciones indicadas para fallas anormales.

g

Fue alcanzado el control
de eficiencia esnerado?

P0.00=0?

G ’ Si

Fig. 4-3 Diagrama de flujo del ajuste rapido
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CAPITULO V - TABLA DE PARAMETROS DE FUNCION

5.1 PARAMETRO DE FUNCIONES DE LA TABLA

La funcion de cddigo adopta un menu terciario, por ejemplo “P8.08” significa codigo de funcién N28 para la
funcién de grupo P8. Grupo PE indica los pardmetros de funcidn del fabricante, el usuario no tiene acceso a los
parametros de este grupo.

Para aprovechar el ajuste del cddigo de funcion, cuando se opera con el panel de operacidn, la funcién de
grupo numérica, la funcién de cédigo y la funcion de cddigo de pardmetros corresponden respectivamente al
menu primario, secundario y terciario.

1)

La informacidn en la columna de funcién de la tabla es descripta de la siguiente manera:

Columna 1: “Funcién de grupo” que se refiere a PO~PE, 16 grupos totales.

Columna 2: “Funcién de cddigo” hace referencia al pardametro de funcién grupal y al nimero de pardmetro.

Columna 3:”Nombre” se refiere a la nombre integral de la funcién de pardmetros.

Columna 4: “Descripcién de pardmetros” se refiere a la disertacion de los parametros de funcion.

Columna 5: “Valor de fabrica” se refiere a los ajustes de fabrica en relacion a los valores de funcién de los
parametros.

2)

“Sistema de parametros” es el sistema decimal (DEC), si el parametro adopta un sistema hexadecimal,
al editar los parametros, la informacién de cada bit deberia ser independiente, el drea numérica de
algunos bits puede ser el sistema hexadecimal (0~F).

El “Valor de fébrica” indica el valor que los pardmetros del cédigo de funcién ha renovado cuando la
operacion de pardmetros de fabrica son reestablecidos; pero la medicién del parametro o valor
registrado no puede ser renovado.

Para obtener una mejor proteccion de los parametros, el variador provee la contrasena de proteccién
de la funcién de cdédigo. Después de que la contrasefia del usuario ha sido establecida (nombre, el
parametro de la contrasefia del usuario P1.22 no es cero), cuando el usuario aprieta la tecla PROG, el
variador entra en la edicién de estado del cédigo de funcidon, mostrard en el display “0.0.0.0.0”, el
operador debe colocar correctamente la contrasefia del usuario, de otro modo el sistema falla al
ingresar la operacion. Para el ajuste del drea de pardmetros de fabrica, el operador también deberia
introducir la contrasefia correctamente, a fin de que el sistema pueda ejecutar la operacidn. (Atencion:
el usuario no deberia intentar modificar los pardmetros del fabricante, si los parametros no son
establecidos correctamente el variador trabajard de manera subnormal y cabrd la posibilidad de dafios
potenciales).

Al desbloquear la proteccién de la contrasefia, la contrasefia puede ser modificada en cualquier
momento, manteniéndose la Ultima modificacién. La contrasefia del usuario puede ser cancelada
ajustando P1.22 a 0, cuando se energiza (re-electrified), la contrasefia entra en efecto; si el P1.22 no ha
sido establecido en cero, el parametro es protegido por la contrasefa.

Al enmendar la funcién de cddigo de parametros por comunicacion serial, la funcién de contrasefia del
usuario también sigue las reglas mencionadas arriba.
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PARAMETROS DE FUNCIONAMIENTO: Tabla 1

FUNC. coDIGO
DE 2 VALOR
LG DE ) NOMBRE RANGO DE PROGRAMACION FABRICA
FUNCION
P0.00 Modo de control de 0: Vector de control sin PG 1
) velocidad 1: Control V/F
0: Ajustes de panel
1: Programacion analdgica ajuste 4
Seleccion de 2. Programacion analdgica ajuste 5
P0.01 programacion de los 3: Terminal 4 + terminal 5 0
ajustes de frecuencia 4: Ajuste de funcionamiento de velocidad multiple
5:Ajuste de control PID
6: Ajuste de comunicacion remota
0: Panel de comando de canal (LOC/REM la luz led se
apaga)
P0.02 Canal de comando de 1: Terminal de comando de canal 0
) funcionamiento (LOC/REM luz led intermitente)
2: Comunicacion de comando de canal
(LOC/REM luz led se enciende)
P0.03 Ajuste depfarszll‘enc'a de 0.00Hz~P0.13 (maxima frecuencia) 50.00Hz
Depende
P0.04 Tiempo de aceleracion 1 0.1~3600.0s del tipo de
maquina
Depende
P0.05 Tiempo desaceleracion 1 0.1~3600.0s del tipo de
maquina
Ajuste de frecuencia de Depende
P0.06 J 0.5~0Kz del tipo de
carga -
maquina
P0.07 Ajuste de la curva V/F 0: Tipo linearecta de la c.urva VF 0
1: Segunda potencia
P0.08 Aumento torque 0.0%: (automatico) 0.1%~30.0% 1.0%
P I .0%~50.09
P0.09 unto de corte de . , 0.0A 50.0% . 50.0%
aumento torque (relacionado al indice de frecuencia del motor)
P0.10 Punto limite de la 0.0~200.0% 0.0%
compensacion slip de VF
., . ., 0: Funcionamiento de direccion de falla
Seleccién de la direccion . . . -
PO.11 . . 1: Funcionamiento de direccidn opuesta 0
de funcionamiento S s . .
2: Prohibicion de funcionamiento en reversa
Vencimiento de la Depende
P0.12 rotacién hacia adelante y 0~3600.0s del tipo de
en reversa maquina
Maxi lidad
P0.13 axima salida de 10.00Hz~600.00Hz 50.00Hz
frecuencia
P0.14 Limite superior de P0.15~P0.13 50.00Hz
frecuencia
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P0.15

Limite inferior de

0.00Hz-P0.14 (Limite superior de frecuencia)

0.00Hz

frecuencia
Seleccion de funciones O:Invalido
P1.00 1: Vdlido en todo el curso 2
AVR i .
2: Invdlido solo en la desaceleracién
115.0~140.0% (tensidn standard bus) (serie 380V) 130.0%
Umbral de freno de
P1.01 .
tension
115.0~140.0%(tension standard bus) (serie 220V) 120.0%
P1.02 Salto de frecuencia 0.00~P0.13 (frecuencia maxima) 0.00Hz
Amplit It .00H
P1.03 mplitud de s? ode 0.00~P0.13 (frecuencia maxima) 0.00Hz
frecuencia
P1.04 Reserva
P1.05 Temperatura del 0~100.02C
variador
F i |
P1.06 recuencia de la 0.00~P0.13 (frecuencia maxima) 5.00Hz
operacion jogging
Tiempo de aceleracion Depende
P1.07 i |az R 0.1~3600.0s del tipo de
P Jogging magquina
Tiempo de Depende
P1.08 desaceleracion de la 0.1~3600.0s del tipo de
operacion jogging magquina
Depende
P1.09 Tiempo de aceleracidn 2 0.1~3600.0s del tipo de
maquina
. Depende
P1.10 Tiempo de 0.1~3600.0s del tipo de
desaceleracion 2 .
maquina
0: Operacidn Jogging
Seleccién de funcion de | 1:Cambio entre rotacion hacia adelante y en reversa
P1.11 . . . 0
la tecla JOG 2: Despejar los valores ajustados presionando la
tecla UP/DOWN
L, -, 0: Valido unicamente para el panel de control
Seleccion de funcion de . .
1: Valido para el panel y el terminal de control
P1.12 apagado de la tecla 0 L 0
STOP/RST 2: Valido para el panel y comunicacion de control
3: Valido para todos los modos de control
0: Vilido, contra las fallas de alimentacién del
variador durante el almacenamiento
. 1: Valido, no protegido contra falla de alimentacién
P1.13 Ajuste del panel y durante el almacenamiento 0
' terminal UP/DOWN .
2: Invalido
3: Los ajustes son vdélidos en la operacién, se borra
en modo stop
Seleccion del panel de 0: El teclado externo tiene prioridad
P1.14 P 1: El servidor local y panel externo, muestran 0

operacion

simultaneamente, pero sdlo tiene validez para el
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botdn externo
2: El servidor local y panel externo, muestran
simultaneamente, pero sélo tiene validez para el
botdn del servidor local
3: El servidor local y panel externo, muestran
simultdneamente, pero sélo tiene validez para
ambos botones

Factor de visualizacidon 0.1~1000.0%
P1.15 de la velocidad de Velocidad de rotacion mecanica =120* frecuencia 100.0%
rotacién de operacién *P1.15/pares de polos del motor
0~0X7FFF

00FO: Frecuencia de funcionamiento
OOF1: Frecuencia de ajustes
00F2: Tension bus
00F3: Salida de tension
00F4: Salida de corriente
00F5: Velocidad de funcionamiento
00F6: Potencia de salida
00F7: Torque de salida
OOF8: Valor de ajuste PID
00F9: Valor de retroalimentacion PID
OOFA: Estado de terminal de entrada
00FB: Estado de terminal de salida
00FC: Terminal andloga valor 4
00FD: Terminal andloga valor 5
O00FE: Numero de segmento de corriente en
operacion de velocidad multiple
OOFF: Reservado

Seleccién de parametros
P1.16 en display en estado de
funcionamiento

OOFF

O0~0OX1FFF
OOFO: Frecuencia de ajustes
00F1: Tensién bus
00F2: Entrada de estado terminal
00F3: Salida de estado terminal
00F4: Valor de ajuste PID
0OF5: Valor de retroalimentacion PID
00F6: Terminal analoga valor 4
O00F7: Terminal analoga valor 5
00F8: Numero de segmento de corriente en
operacién de velocidad multiple
OOFF: Reservado

Seleccién de parametros
P1.17 en display en estado de
apagado

OOFF

P1.18 Variable reservada

Tiempo de

P1.19 . .
funcionamiento

0~65535h 0

Restauracion de los 0: Sin operacién
P1.20 1: Restauracion de modelo predeterminado (default) 0

arametros de funcién - - .
P 2: Limpiar grabacion predeterminada

P1.21 Edicion de software

P1.22 Contrasefia del usuario 0~65535 0
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Tiempo de espera para

P2.01 del apagado del freno 0.0~50.0S 0.0s

P2.02 Tiempo de frenado DC al 0.0~50.0S 0.0s
apagado

P2.03 Frenado de corriente DC 0.0~150.0% 0.0%

al apagado

p2.04 Frecuencia al inicio del 0.0~50.0Hz 0.00Hz
frenado para el apagado

., 0: arranque directo
Modo operacién al 9

P2.05 arranque 1: Primero frenado DC, luego arranca 0
q 2: Reinicio por rastreado de velocidad
p2.0s | liempo deesperapara 0.0~50.05 0.0s
la frecuencia de inicio
P2 07 Tiempo de frenado antes 0.0~50.05 0.0s

de comenzar

i f
P2.08 Corriente de frenado 0.0~150.0% 0.0%
antes de comenzar

P2.09 Frecuencia al comienzo 0.0~10.0Hz 0.00Hz
del arranque directo

Limite superior para el

P3.00 . 0.0~10.00v 10.00v
terminal 4
Ajuste correspondiente
P3.01 al limite superior de -100.0%~100.0% 100.0%
terminal 4
P3.02 Limite inferiror de 0.0~10.00v 0.00v
terminal 4
Ajuste correspondiente
P3.03 al limite inferior de 100.0%~100.0% 0.0%
terminal 4
P3.04 Filtro de tiempo de 0.00s~10.00s 0.10s
entrada de terminal 4
P3.05 Limite superior de 0.00~10.00v 10.00v
terminal 5
Ajuste correspondiente
P3.06 al limite superior del -100.0%~100.0% 100.0%
terminal 5
P3.07 Limite inferior de 0.00~10.00v 0.00v
terminal 5
Ajuste correspondiente
P3.08 al limite superior de -100.0%~100.0% 0.0%
terminal 5
P3.09 Filtro de tiempo de 0.005~10.00s 0.10s

entrada de terminal 5

., . 0: Frecuencia de funcionamiento

Seleccidén de salida de . .
P3.10 terminal 2 1: Frecuencia de ajustes 0
2: Velocidad de funcionamiento
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3: Potencia de salida de corriente
4: Potencia de salida de tensidn
5: Potencia de salida de energia
5: Potencia de salida de torque
7: Valor de entrada del terminal

analdgico 4
8: Valor de entrada del terminal
analdgico 5
9~10: Reservado

Limite superior de

P3.11 . . 0.0%~100.0% 100.0%
terminal de salida 2
Terminal No 2
P3.12 correspondiente a la 0.00V~10.00V 10.00Vv
salida del limite superior
Limite inferior de
P3.13 terminal de salida No. 2 0.0%100.0% 0.0%
Terminal No 2
P3.14 correspondiente a la 0.00v~10.00V 0.00v
salida del limite inferior
0: El comando de funcionamiento del terminal es
Funcion de deteccion del invalido cuando estd energizado
P4.00 . . . . . 0
terminal al energizarse 1: El comando de funcionamiento del terminal es
valido cuando estd energizado
P01 Seleccién de la funcién . . 0: Si.n funcién. 1
. del terminal N211 1: Funcionamiento hacia delante
2: Funcionamiento en reversa
Pa.02 Seleccion de la funcion 3: Control de funcionamiento en tres lineas 4
del terminal N212 4: Operacion hacia delante de jogging
Seleccion de la funcion 5: Operacién en rever.sa de jogging
P4.03 . 6: Frenado libre 7
del terminal N213
7: Reestablecer ante falla
pa.04 Seleccién de la funcion 8: Entrada de falla externa 0
) del terminal N214 9: Incrementar (UP)el valor de ajuste de la
- . frecuencia
P4.05 Seleccion d'e la funcién 10: Decrementar (DOWN)el valor de ajuste de la 0
del terminal N215 frecuencia
11: Limpiar el decremento de ajuste de frecuencia
12: Terminal 1 de velocidad multiple
13: Terminal 2 de velocidad multiple
14: Terminal 3 de velocidad multiple
15: Seleccidn para tiempo de aceleracion y tiempo
de desaceleracion
16: Control de pausa PID
Seleccién de la funcion 17: Pausa de la frecuencia de oscilacion (para en el
P4.06 valor actual de la frecuencia ) 0

del terminal N216

18: Reset de la frecuencia de oscilacién (vuelve a la
frecuencia central)
19: Prohibicion de aceleracidn y desaceleracion
20: Prohibicion del control de torque
21: Limpieza temporaria del ajuste de valores de
frecuencia de aceleracién y desaceleracion
22~25: Reservado
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Cambiar la cantidad de

P4.07 tiempos de filtro 110 >
0: Control de dos lineas 1
Modo de 1: Control de dos lineas 2
P4.08 funcionamiento del 2: Control de tres lineas 1 0
terminal de control 3: Control de tres lineas 2
indice variable del
i t
P4.09 incremento de 0.01~50.00Hz/s 0.50Hz/s
frecuencia de la terminal
UP/DOWN
Seleccién del terminal de 0: Sin salida
P4.10 salida N28 1: Motor en funcionamiento hacia adelante 1
— — 2:Motor en funcionamiento en reversa
Transmitir la seleccion . .
P4 11 4 lida R1al 3: Falla de salida 0
’ € s? ' Ia 9 a 105 4: Frecuencia de nivel de deteccion de salida FDT
terminales 9y 10. 5: Arribo de frecuencia
6: Bajo funcionamiento a velocidad cero
Transmitir la seleccién 7: Frecuencia maxima de arribo
P4.12 de salida R2 a los 8: Frecuencia minima de arribo 3
terminales 18, 19 y 20. 9: Bomba auxiliar 1
10: Bomba auxiliar 2
11~12: Reservado
Val i6 I
P4.13 alor de deteccion de 0.00~P0.13 (frecuencia méxima) 50.00Hz
nivel FDT
P4.14 Valor de deteccion del 0.0~100.0%(nivel FDT) 5.0%
retraso FDT
Arri f i
P4.15 rribo de frecuencia y 0.0~100.0%(méxima frecuencia) 0.0%
deteccidn de amplitud
Sobre-tension
: Prohibi
P5.00 proteccion de 0: Pro |.b.|do 0
. 1:Permitido
estancamiento
Sobre-tensién 110~150% (serie 380v) 120%
P5.01 proteccidn de tensién de
estancamiento 110~150% (serie 220v) 150%
0: Sin proteccién
., 1: Motor comun (con compensacion de baja
Seleccién de sobrecarga .
P5.02 velocidad) 1
del motor . . . -,
2: Frecuencia variable del motor (sin compensacion
de baja velocidad)
P5.03 Proteccion de corriente 20.0%~120% (indice de corriente del motor) 100.0%
por sobrecarga de motor
Tipo
Limitacis . 1609
P5.04 |m|t.aC|on del nlv'el.de 100~200% G. 60%
corriente automatica Tipo P:
120%
Disminucion del indice
P5.05 de frecuencia durante el 0.0~100.00Hz/s 0.00Hz/s

limite de corriente
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Punto de reduccién de
frecuencia ante falla de

P5.06 . ., 70.0~110% (tension bus standard) 80.0%
alimentacién
instantdnea
Disminucion del indice
psg7 | defrecuenciaante falla 0.00Hz~P0.13 (maxima frecuencia) 0.00Hz
de alimentacién
instantanea
0~24
P5.08 Tipo de dos fallas previas 0: Sin falla
1: Proteccién contra inversion de fase U en la
P5.09 Tipo de una falla previa unidad (ERRO1)
2: Proteccion contra inversion de fase V en la unidad
(ERRO2)
3: Proteccion contra inversion de fase W en la
unidad (ERRO3)
4: Sobre corriente en la aceleracion (ERR04)
5:Sobre corriente en la desaceleracion (ERRO5)
6: Sobre corriente a velocidad constante (ERR06)
7: Sobretension en la aceleracion (ERRO7)
8: Sobretension en la desaceleracidon (ERRO8)
9: Sobretension en velocidad constante
10: Falla bus baja-tension
11: Sobrecarga del motor (ERR11)
12: Sobrecarga del variador (ERR12)
13: Falla de fase del lado de la entrada (ERR13)
P5.10 Tipo de falla corriente 14: Falla de fase del lado de la salida (ERR14)
15: Sobrecalentamiento del médulo rectificador
(ERR15)
16: Sobrecalentamiento en el molde de inversién
(ERR16)
17: Falla externa (ERR17)
18: Falla de comunicacion (ERR18)
19: Falla de deteccion de corriente (ERR19)
20: Falla de autoaprendizaje del motor (ERR20)
21: Falla de operacién EEPROM (ERR21)
22: Falla de desconexion de la realimentacion
(ERR22)
23: Falla en la unidad de frenado (ERR23)
24: Reservado
Frecuencia de
P5.11 funcionamiento ante
falla de corriente
P5.12 Corriente de sa!ida ante
falla de corriente
PS 13 Tension de bu.s ante falla
de corriente
Estado de terminal de
P5.14 entrada ante falla de
corriente
Estado de terminal de
P5.15 salida ante falla de

corriente
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Ajuste del tiempo de
P5.16 intervalo o de reajuste 0.1~100.00s 1.0s
de falla automatico

P5.17 Vgces de falla ,d(.el 0~3 0
reajuste automatico

P6.00 Ampllt'ud de la 0.0~50.0% (Relativo a la amplitud de frecuencia) 0.0%
frecuencia de salto
P6.01 Amp_lltud de .la . 0.0~100.0% (Relativo al ajuste de frecuencia) 0.0%
frecuencia de oscilacion
Tiempo de crecimiento
P6.02 de la frecuencia de 0.1~3600.0s (Relativo al ajuste de frecuencia) 5.0s
oscilacién
Tiempo de
P6.03 decrecimiento de la 0.1~3600.0s (Relativo al ajuste de frecuencia) 5.0s
frecuencia de oscilacion
0: Realimentacidn del canal analdégico de terminal 4
P7.00 Seleccion de fuente de 1: Realimentacion del canal analégico de terminal 5 0
realimentacién PID 2:Realimentacion del terminal 4 + terminal 5

3: Realimentacion de comunicacion remota

0: Ajustes de panel (P7.02)

L, 1: Ajustes del canal analdgico terminal 4
Seleccion de fuente . L .
P7.01 o 2: Ajustes de canal analdgico terminal 5 0

especificada PID . .
3: Ajustes de comunicacién remota
4: Ajustes de segmentos multiples

Ajuste del panel PID

P7.02 . 0.0~100.0% 0.0%
predeterminado
Sellec.aon de . 0: Salida PID es la caracteristica positiva
P7.03 caracteristicas de salida . - . 0
PID 1: Salida PID es la caracteristica negativa
p7.04 Ganancia proporcional 0.0~100.00 1.00
(Kp)
P7.05 Tiempo Integral (Ti) 0.1~10.00s 0.10s
P7.06 Tiempo derivado (Td) 0.1~10.00s 0.00s
P7.07 Periodo de muestreo (T) 0.1~100.00s 0.10s
P7.08 Control PID desviacion 0.0%~100.0% 0.0%

limite

p7.09 | Valorde desconexion de 0.0%~100.0% 0.0%
la realimentacién

Tiempo de desconexion

P7.10 . .,
de la realimentacién

0.0~3600.0S 1.0

Segmento multiple

P8.00
frecuencia 0

-100.0%~100.0% 0.0%
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Segmento multiple

P8.01 ) -100.0%~100.0% 0.0%
frecuencia 1
P8.02 Segmento multiple -100.0%~100.0% 0.0%
frecuencia 2
Segmento multiple
P8.03 . -100.0%~100.0% 0.0%
frecuencia 3
P8.04 Segmento multiple -100.0%~100.0% 0.0%
frecuencia 4
P8.05 Segmento multiple -100.0%~100.0% 0.0%
frecuencia 5
P8.06 Segmento multiple -100.0%~100.0% 0.0%
frecuencia 6
P8.07 Segmento mdltiple -100.0%~100.0% 0.0%
frecuencia 7
Direccién de
P9.00 Comunicacion dirigida al 1~247,0: Direccion de difusion 1
servidor local
0: 1200BPS
1: 2400BPS
Ajuste de indice de 2: 4800BPS
P9.01 comunicacion 3: 9600BPS 3
4:19200BPS
5:38400BPS
0: Sin chequear (N,8,1) para RTU
1: Chequeo igual (E,8,1) para RTU
2:Chequeo impar (0,8,1) para RTU
3: Sin chequear (N,8,2) para RTU
4:Chequeo par (E,8,2) para RTU
5: Chequeo impar (0,8,2) para RTU
6: Sin chequear (N,7,1) para ASCII
7: Chequeo igual (E,7,1) para ASCII
. 8:Chequeo impar (0,7,1) para ASCII
P9.02 AJ“.St‘; del Ch‘?qf’.o de 9: Sin chequear (N,7,2) para ASCII 0
Informacion bit 10:Chequeo par (E,7,2) para ASCII
11: Chequeo impar (0,7,2) para ASCII
12: Sin chequear (N,8,1) para ASCII
13: Chequeo igual (E,8,1) para ASCII
14:Chequeo impar (0,8,1) para ASCII
15: Sin chequear (N,8,2) para ASCII
16:Chequeo par (E,8,2) para ASCII
17: Chequeo impar (0,8,2) para ASCII
Tiempo de demora de
P9.03 respuesta de 0~200m 5ms
comunicacion
Desconexion de tiempo
P9.04 de comunicacién por 0.0 (invalido), 0.1~100.0s 0.0s

falla de tiempo
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0: Alarma y parado automatico

. ., 1: Sin alarma, pero activado al entrar en
Manejo de operacidn . .
funcionamiento

P9.05 tra fallas d . . 1
contra 'a a.s’ € 2: Sin alarma, y conduce el apagado por medios de
comunicacion

parado (sélo bajo el modo de control de
comunicacion)

Operacion de respuesta 0: Respuesta a la operacidn escrita

P9.06 L . L .
de comunicacidn 1: Sin respuesta a la operacidn escrita

PA.00 Lazo.de veloudad. 0~100 20
proporcional ganancia 1

PA.01 Lazo de velocidad 0.01~10.00s 0.50s
integral ganancia 1

Cambio de puntos bajos

PA.02 .
de frecuencia

0.0Hz™~PA.05 5.00Hz

PA.03 Lazo.de veIoudad. 0~100 15
proporcional ganancia 2

PA.04 Lazo de velocidad 0.01~10.00s 1.0
integral ganancia 2

Cambio de puntos altos

PA.05 . PA.02~P0.04 (frecuencia maxima) 10.00Hz
de frecuencia
PA.0G Factor de. com'pensauon 50%~200% 100%
de deslizamiento VC
PA.07 Ajuste del limite superior 0.0~200% (variador para corriente normal) 150.0%

del torque

0: Sin operacion

, 1: Parametros de operacién de autoaprendizaje
Parametro del motor de P P J

. general
PB. . L, .
00 operauon.deh 2: Parametros de operacion de autoaprendizaje
autoaprendizaje L
estaticos
. Depende
. . 0: Tipo G .
PB.01 Tipo de variador 1: Tipo P delltlp(? de
maquina
oo . Depende
PB.02 Indice de potencia del 0.4~900.0kW del tipo de
motor -
maquina
pgo3 | ndicede frecuenciadel 0.01Hz~P0.13 (frecuencia maxima) 50.00Hz
motor
o . Depende
Indice de velocidad del
PB.04 ndice de velocidad de 0~36000rpm del tipo de
motor -
maquina
- . Depende
PB.0S Indice de tension del 0~460V del tipo de
motor -
maquina
— . Depende
Indice d ted
PB.06 ndice de corriente de 0.1~1000.0A del tipo de
motor L
maquina
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Resistencia del estator Depende
PB.07 0.001~65.535Q del tipo de
del motor L
maquina
. . Depende
ppog | tesistencia del rotor del 0.001765.5350) del tipo de
motor (.
maquina
. Depende
PB.09 Inductancia rotory 0.1~6553.5mH del tipo de
estator del motor L
magquina
Inductancia mutua rotor Depende
PB.10 0.1~6553.5mH del tipo de
y estator del motor L
magquina
. . Depende
PB.11 Corriente del motor sin 0.01~655.352 del tipo de
carga (.
maquina
PC.00 Cantldad'c!e bombas 0~2 0
auxiliares
PC.01 Limite de Frecuencia 0~600.00Hz 50.00Hz
superior PID
PC.02 Limite de Frecuencia 0~600.00Hz 0.00Hz
inferior PID
PC.03 Presién Inicial 0.0%~100.0% 10.0%
., 0: Invalido
PC.04 Funcion descanso 1: Vilido 0
PE.00 Contrasefia del I
fabricante
PE.O1 Selecuot\ d(?l tipo de
magquina
PE.02 Modelo del variador
PE.03 Indice de potenaa del
variador
PE.04 Indice de.ten5|on del
variador
PE.OS Indice de c.orrlente del
variador
PE.O6 Tiempo muerto
PE.O7 Punto de sobretensidn
del programa
PE.O8 Punto de baja tension
del programa
PE.09 Punto de sobre-corriente

del programa
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Factor de correccion de

PE.10 .,
tension
PE.11 Factor de cgrrecuon de
corriente
PE.12 Ajuste de tiempo del

fabricante
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CAPITULO VI - INSTRUCCION DE PARAMETROS

PO FUNCIONES BASICAS DE GRUPO

CODIGO DE DESCRIPCION DEL RANGO DE
FUNCION RO PARAMETRO PROGRAMACION DEFAULT
Modo de control 0: Control vectorial sin PG
P0.00 de velocidad 1: Control V/F o~1 1

0: Control Vectorial sin PG

Este cdédigo se refiere al control vectorial a lazo abierto. Esto es apropiado para prestaciones generales de alta
performance, un variador sélo maneja un motor de cargas tales como maquinas-herramienta, bombas centrifugas, banco
de trefilado, maquinas de moldeo por inyeccion, etc.-

1: Control V/F

Esta funcidn es apropiada para las cargas cuya precisién de control no es demandante, tales como el ventilador, la bomba,
etc., esto habilita al variador a manejar multiples motores.

NOTAR: Al seleccionar el modo control vectorial, el pardmetro de autoaprendizaje de operacién del motor debe ser
aplicado. Sélo si los parametros del motor son correctos, un buen control vectorial es posible. A través del ajuste de los
parametros (grupo PA) del regulador de velocidad, se puede alcanzar un mejor desempefio.

RANGO DE
PROGRAMACION

cODIGO DE

FUNCION NOMBRE DESCRIPCION DEL PARAMETRO

DEFAULT

0: Ajuste de teclado
1: Ajuste del terminal analdgico 4
2: Ajuste del terminal analdgico 5
3: Ajuste de los terminales 4y 5
4: Ajuste de operacion de
velocidad multiple
5: Ajuste del control PID
6: Ajuste de comunicacién remota

Seleccién de
P0.01 comando de
frecuencia

076 0

0: Ajuste de teclado
Obtener la frecuencia de ajuste de teclado a través de la enmienda de la funcién de valor del cédigo P0.03.
“teclado- ajuste de frecuencia”
1: Ajuste del terminal analégico 4
2: Ajuste del terminal analdgico 5
3: Ajuste de los terminales 4y 5
El codigo de funcidn se refiere a la frecuencia que es determinada por el terminal analégico de entrada. La configuracion
estandar de los variadores de la serie SY8000 presenta dos terminales como canal de entrada analdgica, el terminal 4 es
para una entrada 0~10V, el terminal 5 es para una entrada 0~10V o 0~20mA, la entrada de corriente y tensidn puede ser
modificada a través del puente J1. La entrada 0~10V corresponde a la posicion del selector en U-l y la entrada 0 (4)
~20mA corresponde a la posicion del selector en I-1.
Notar: cuando el terminal 5 selecciona la entrada 0~20maA, la tensién correspondiente a 0~10V es 10V. 100% de ajuste de
entrada analdgica corresponde a la frecuencia méaxima (cddigo de funcion P0.13), -100% es correspondiente a la
frecuencia maxima opuesta (cédigo de funcion P0.13).
4: Ajuste de operacion de velocidad multiple
Seleccién del modo de funcionamiento de velocidad multiple: los parametros de “grupo de control de velocidad multiple”
P3, P4 y P8 necesitan ser ajustados para determinar las relaciones correspondientes entre el porcentaje ajustado y la
frecuencia especifica.
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5: Ajuste del control PID

Selecciéon del proceso de control PID: en ese momento el grupo P7 “Grupo de funcionamiento PID” necesitar ser ajustado.
La frecuencia de funcionamiento del variador es el valor luego de la accién de PID. Por esto, las definiciones de fuente
especificada de PID, la cantidad especifica y la realimentacion de la fuente son mostradas como la “funcién PID” del grupo
P7.

6: Ajuste de comunicacién remota

La frecuencia de comando se ajusta por medio de la comunicacidon con una maquina o dispositivo de orden superior.
Referirse al grupo P9 y protocolo de comunicacion por detalles.

CODIGO DE < < RANGO DE
FUNCION NOMBRE DESCRIPCION DEL PARAMETRO PROGRAMACION DEFAULT

0: Canal de comando por teclado
(luz LOC/REM se apaga)

Canal de 1: Canal de comando por terminal

P0.02 comando de (luz LOC/REM intermitente) 0~3 0
funcionamiento 2: Canal de comando por
comunicacion

(luz LOC/REM se apaga)

Seleccion del canal de comando de control para el variador.

El comando de control del variador incluye el arranque, parada, rotacién delantera, rotacidn reversa, jogging, reseteado
de falla, etc.

0: Canal de comando por teclado (luz LOC/REM se apaga)

Permite la operacién de marcha-parada del motor presionando los botones de RUN y STOP/RST desde el teclado en el
panel, si la tecla de funcién multiple JOG se programa a la funcidon conmutacién FWD/REV (P1.11 se ajusta a 1), la
direccién de rotacion puede ser cambiada por esta tecla. En el estado de funcionamiento, si se presionan las teclas
STOP/RST y RUN en simultaneo, el variador va a parar libremente.

1: Canal de comando por terminal (luz LOC/REM intermitente)

Ejecuta la operacidn de marcha-parada del motor a través de los terminales de funcidn miltiple con rotacién hacia
adelante, rotacion reversa, operacion jogging hacia adelante y operacidn jogging en reversa.

2: Canal de comando por comunicacién (luz LOC/REM se apaga)

La operacion de marcha-parada del motor es controlada por medio de la comunicacién con un dispositivo de orden
superior.

CODIGO DE A . RANGO DE
CUNGION NOMBRE DESCRIPCION DELPARAMETRO | o~~~ | DEFAULT
Ajuste de
f i L
P0.03 recuencia 1 5 00Hz~P0.13 (frecuencia maxima) 0.00~P0.13 50.00Hz
desde el
teclado

Si se selecciona el “ajuste de teclado” para controlar la frecuencia, el valor digital del cédigo de funcidn es la frecuencia
inicial ajustada en el variador.

CODIGO DE a " RANGO DE
FUNCION NOMBRE DESCRIPCION DEL PARAMETRO PROGRAMACION DEFAULT
Tiempo de Depende
P0.04 P ., 0.1~3600.0s 0.1~3600.0s del tipo de
aceleraciéon 1 , .
maquina
Tiempo de Depende
P0.05 P -, 0.1~3600.0s 0.1~3600.0s del tipo de
desaceleracién 1 L
maquina
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El tiempo de aceleracién 1 se refiere al t1 requerido por el variador para acelerar de OHz a la maxima frecuencia de salida
(P0.13); y el tiempo de desaceleracidn se refiere al t2 requerido por el variador para desacelerar desde la frecuencia
maxima de salida (P0.13) a 0.Hz, mostrado en el siguiente diagrama:

A

Frecuencia de salida

Fmax

£ ————————

2justada

)

C

b ——— — — —

>

1 ’
| Tiempo

AT = 2a

1

Tiempo de r,?cgjrfmfs.fg’w

Tievmpo JF desaceleracion

>,

Titvnpo de desaceleracion

———— —

>

Tiewmpo de aceleracisn

Fig. 6-1 Diagrama de tiempo de aceleracién y desaceleracion

Cuando el ajuste de frecuencia es igual al maximo de frecuencia, el tiempo de aceleracidén/desaceleracion real es igual al
ajuste de tiempo de aceleracidn/desaceleracion. Cuando el ajuste de frecuencia es menor que el maximo de frecuencia, el
tiempo de aceleracion/desaceleracion real es menor que el ajuste de tiempo de aceleracion/desaceleracion.

El tiempo de aceleracion/desaceleracion real = Tiempo de aceleracién/desaceleracién ajustada x frecuencia maxima
ajustada.

Los variadores de la serie SY8000 tiene dos grupos de tiempo de aceleracién/desaceleracion.

Grupo 1: P0.04 y P0.05

Grupo 2: P1.09y P1.10

Seleccionar el tiempo de aceleracidn/desaceleracion por la combinacion de los parametros del terminal de entrada de
funcién mdltiple (P3 y P4).

Por defecto, el tiempo de aceleracion/desaceleracion de los variadores de potencias de 5.5kW y menores es de 10.s, para
las potencias de 7.5kW~55kW es 20.0, y para las potencias de 75kW y superior es de 40.0s.

CODIGO DE . . RANGO DE
e NOMBRE DESCRIPCION DEL PARAMETRO T aTare DEFAULT
frgﬁitniaiede Depende del
P0.06 0.5~15.0KHz 0.5~15.0 tipo de
corte de los maquina
IGBT q
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FRECUENCIA RUIDO RUIDO Y FUGA p
DE CORTE DE IGBT ELECTROMAGNETICO DE CORRIENTE DISIPACION DE CALOR
0.5Hz Alto Bajo Bajo
10KHz
Bajo
15KHz Alto Alto

Fig. 6-2 Grafico de impacto de la carga en el medioambiente

Lista de relacién entre tipo de carga y tipo de frecuencia de corte

FRECUENCIA DE | FRECUENCIADE | FRECUENCIA DE
CORTE ; DEFAULT
) CORTE CORTE MiNIMA (KHZ)
TIPO DE MAQUINA MAXIMA (KHZ) (KHZ)
Tipo G: 0.4~11kW
Tipo P:0.75~15kW 1> 0-3 4.8
Tipo G: 15~55kW
Tipo P: 18.5~75kW 8 0-3 33
Tipo G: 75~315kW
Tipo P: 90~400kW ° 0-3 2

Esta funcidn es utilizada para aliviar el ruido de la operacion del motor e interferencia del variador.

Si se adopta la frecuencia de corte alta, el variador tiene las siguientes ventajas: forma de onda de corriente ideal, baja
corriente armonica, bajo ruido de motor; desventajas: aumentando el pérdida del interruptor y el aumento de
temperatura, influyendo la capacidad de salida, empujando la fuga de corriente y aumentando la influencia
electromagnética. Bajo la frecuencia de corte maxima, el variador deberia ser descontado.

Si adopta la frecuencia de corte baja, el variador actia en contrario a las situaciones mencionadas previamente, la
frecuencia de corte muy baja (over-low) lleva a la inestabilidad del funcionamiento a baja frecuencia, reduccién del
torque, vibracidn, etc. Antes de que el variador abandone la fabrica, la frecuencia de corte es ajustada adecuadamente,
por lo tanto, en general, es innecesario modificar los parametros.

CcODIGO DE . < RANGO DE
FUNCION NOMBRE DESCRIPCION DEL PARAMETRO PROGRAMACION DEFAULT
P0.07 Ajuste de la 0: Curva V/F de tipo Imeg recta o1 0
curva V/F 1: Segunda potencia

0: Curva V/F de tipo linea recta
Adecuada para la carga comun de torque constante.

1: Curva cuadratica
Adecuada para las cargas centrifugas tales como ventilaciéon, bomba de agua, etc.
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A
tensisn de salida R S S
Cunrva lineal :
I
|
|
|
|
Curva :
cuadrética :
|
| | >
B, 4
= 7P fecuencin de salida
CcODIGO .
DESCRIPCION DEL RANGO DE
DE NOMBRE < < DEFAULT
FUNCION PARAMETRO PROGRAMACION
Programacion de o - o/ ~aA O
P0.08 incremento de 0.0%: Automatico 0.1% ~30.0% 0.0~30.0 1.0%
torque
0/~ 0, 1
P0.09 . Punto de corte del 0.0%~50.0% (relfa\tlvo ala 0.050.0 50.0%
incremento de toque frecuencia

El incremento de torque es usado principalmente cuando la frecuencia es mas baja que el punto de corte (P0.09). la curva
V/F (luego de que el torque es incrementado) se muestra de la siguiente manera: el incremento de torque puede mejorar
el toque de baja frecuencia caracteristico de la V/F.

De acuerdo al tamafio de la carga, seleccionar la cantidad apropiada de torque, una carga mayor puede requerir un mayor
incremento del torque. Pero el aumento del torque no deberia ser ajustado demasiado, porque el excesivo aumento del
torque permite que el motor funcione con sobre excitacion, lo que causara sobrecalentamiento, cuando mayor es la salida
de corriente del variador, menor sera la eficiencia.

Cuando el aumento de torque es ajustado en 0.0%, el variador tiene el incremento automatico de torque.

Punto de corte en el incremento de torque: bajo esta frecuencia, el aumento de torque es efectivo. Por encima del ajuste
de frecuencia, el incremento de torque es ineficiente como muestra la Fig. 6-4.

CODIGO DE DESCRIPCION DEL RANGO DE

FUNCION DONIERE PARAMETRO PROGRAMACION D

Punto limite de
P0.10 compensacion de 0.0~200.0% 0.0~200.0 0%
deslizamiento V/F

Una vez que es ajustado el parametro, el cambio en la velocidad de rotacidon de un motor en carga puede ser compensado
por el control V/F, para mejorar la dureza de la propiedad mecanica del motor, este valor deberia corresponder a la
frecuencia nominal de deslizamiento
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tewstdn de salioa

tncremento V

|
|
|
|
|

frecuencia {recu;mia de salida
de corte
Fig. 6-4 Diagrama de incremento manual de torque
cODIGO DE - . RANGO DE
FUNCION NOMBRE DESCRIPCION DEL PARAMETRO PROGRAMACION DEFAULT
Seleccién de la 0: Operacién de direccidon default
P0.11 direccién de 1: Operacion en direccion opuesta 0~2 0
funcionamiento 2: Operacion en reversa prohibida

0: Operacién de direccion default
Cuando el variador es energizado, funciona de acuerdo a la direccidn actual.
1: Operacion en direccion opuesta

Permite el cambio de direccion de rotacidn del motor a través de la modificacion del codigo de funcidn sin cambiar ningtn
otro parametro. Esta funcidn es igual al cambio de direccidn de rotacidn del motor realizada ajustando cualquiera de los
cables del motor (U, Vy W).

Rapido: luego de que el parametro es inicializado, la direccion de funcionamiento del motor vuelve al estado original. Si el
sistema ha sido ajustado, el variador deberia ser usado prudentemente en la ubicacion donde la rotacion de la direccidon
del motor no puede ser modificada.

2: Operacidn en reversa prohibida

Esta funcidn es utilizada para prohibir que el variador opere en reversa.

CODIGO DE DESCRIPCION DEL RANGO DE
FUNCION NOMBRE PARAMETRO PROGRAMACION DEFAULT
Tiempo limite para la
P0.12 rotacion hacia delante/ 0.1~3600.0s 0.1~3600.0s 0.0s
atras

Ajustar el tiempo de transicidon en la frecuencia de salida cero en el curso de transicion del variador con rotacién hacia
delante y atras.
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CODIGO DE DESCRIPCION DEL RANGO DE
FUNCION DOMBRE PARAMETRO PROGRAMACION DEFAULT
P0.13 Frec“en:‘af'xairiz salida 10.00HZz~600.00Hz 10.00Hz~600.00 | 50.00Hz

Este codigo de funcion es utilizado para ajustar la maxima frecuencia de salida del variador. Es la fundacién del ajuste de
frecuencia y de aceleracidn y desaceleracién, por tanto, el usuario deberia prestar especial atencion.

cODIGO DE DESCRIPCION DEL RANGO DE
FUNCION NOMBRE PARAMETRO PROGRAMACION | PEFAULT
P0.14 Frecuencia de limite P0.15~P0.13 P0.15~P0.13 | 50.00Hz
superior

El cédigo de funcidn indica el valor limite superior para la frecuencia de salida del variador. Este valor debe corresponder a
la maxima salida de frecuencia o menor a esto.

punto muerto

votactbdwn hacta
adelante

rotactiwn
hacia atrds

Tiewmpo T

Fig. 6-5 Diagrama de tiempo muerto de rotacidn entre rotacion hacia adelante y reversa

CcODIGO DE DESCRIPCION DEL RANGO DE
FUNCION NOMBRE PARAMETRO PROGRAMACION | DEFAULT
PO.15 Frecugnua .de limite 0.00Hz I’DO:14 (frecuencia 0.00Hz~P0.14 0.00Hz
inferior de limite mayor)

Este cddigo de funcidn indica el valor limite de frecuencia inferior de salida del variador. Cuando el ajuste de frecuencia es
menor que la frecuencia de limite inferior, funciona por debajo de la frecuencia de limite inferior.

Debiera ser frecuencia de salida maxima > frecuencia de limite superior > frecuencia de limite inferior.
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P1 INTERFASE HOMBRE-MAQUINA

CcODIGO DE DESCRIPCION DEL RANGO DE
FUNCION NOMBRE PARAMETRO PROGRAMACION | DEFAULT
P1.02 Frecuencia de salto 0'00.~P0'1,3. 0.00~P0.13 0.00Hz
(frecuencia maxima)
P1.03 Amplitud del s_alto de 0.00'-”PO.1,3 . 0.00~P0.13 0.00Hz
frecuencia (frecuencia maxima)

Cuando el ajuste de frecuencia permanece en el rango de frecuencia de salto, la frecuencia de funcionamiento real
funcionara en la frontera de salto de frecuencia que esta cerca del ajuste de frecuencia.

Permitir que el variador evite el punto de resonancia mecdnica de la carga a través el ajuste de frecuencia de salto. Este
variador puede ser ajustado con un punto de frecuencia de salto, esta funcion no tendria efecto si todas las frecuencias de

salto estuvieran ajustadas en 0. Ver figura 6-6:

A
Atuste de
Tréculncl
"""" e *
‘| -I . frecuencia de salte
I 1A% Avenlitud de salsp
| 2
Tiewape T
Fig. 6-6 Diagrama de frecuencia de salto
CODIGO DE DESCRIPCION DEL RANGO DE
FUNCION NOMBRE PARAMETRO PROGRAMACION | DEFAULT
P1.04 Reservado
P1.05 Temperatura del 0~100.02C
variador

Esta temperatura es sélo de referencia, no puede ser modificada.
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cODIGO DE DESCRIPCION DEL RANGO DE
FUNCION NOMBRE PARAMETRO PROGRAMACION | DEFAULT
P1.06 Frecuenciade 0.007P0.13 0.00~P0.13 5.00Hz
funcionamiento jogging (frecuencia maxima)
. -, Ajuste
P1.07 Tiempo de aceleracion de 0.1~3600.5 0.1~3600.5 segdn
funcionamiento jogging
modelo
. L Ajuste
P1.08 Tiempo de aceleracion de 0.1~3600.5 0.1~3600.5 seguin
funcionamiento jogging
modelo

Definir la frecuencia, el tiempo de aceleracidn y desaceleracién dada por el variador para el funcionamiento jogging. La
operacién de marcha y parada de funcionamiento en modo jogging, es realizado de acuerdo al modo directo de marcha
y al modo de parada por desaceleracion.

Tiempo de aceleracion jogging significa el tiempo requerido por el variador para acelerar de OHz a la maxima frecuencia de
salida (P0.13).

Tiempo de desaceleracidon significa el tiempo que requiere el variador para desacelerar desde la maxima frecuencia de
salida (P0.13) a OHz.

El valor de fabrica del tiempo de aceleracion y desaceleracion de los modelos hasta e inclusive 5.5kW es 10.0s, para los
modelos 7.5kW~55kW es 20.0s y de los modelos que exceden los 75kW es 40.0s.

CODIGO DE DESCRIPCION DEL RANGO DE
FUNCION NOMBRE PARAMETRO PROGRAMACION | PEFAULT
P1.09 Tiempo de aceleracion 2 0.1~3600.0s 0.1~3600.s 5.00Hz
Ajuste
P1.10 Tiempo de aceleracion 2 0.1~3600.s 0.1~3600.s seguin
modelo

Podemos seleccionar P0.04, P0.05 y sobre tres tipos de tiempos de aceleracion y desaceleracidn, estos tienen el mismo
significado, favor de revisar la informacidn relevante de las descripciones de P0.04 y P0.05.

El valor de fabrica del tiempo de aceleracién y desaceleracion de los modelos hasta e inclusive 5.5kW es 10.0s, para los
modelos 7.5kW~55kW es 20.0s y de los modelos que exceden los 75kW es 40.0s.

Es posible escoger el tiempo de aceleracion 0-1 durante el funcionamiento del variador a través de diversas
combinaciones de los terminales de entrada digital de funciones multiples.

céqu DE TR DESCRI’PCIC')N DEL RANGO DE

FUNCION PARAMETRO PROGRAMACION
0: Marcha lenta
1: Cambio de sentido de
Seleccién de funcion rotacién hacia adelante y hacia
de la tecla JOG atraés.
2: Borrado de ajustes
UP/DOWN

DEFAULT

P1.11 0~2 0
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La tecla JOG es multifuncional, permite ajustar las funciones definidas a través del ajuste de parametros.

0: Marcha lenta. La tecla JOG realiza avanaces en marcha lenta.

1: Cambio de sentido de rotacidn hacia adelante y hacia atras. La tecla JOG realiza el cambio de direccidn, sélo es efectivo

si se opera desde el teclado.

2: Borrar ajustes UP/DOWN. La tecla JOG puede borrar los valores de ajuste de UP/DOWN.

cODIGO
DE NOMBRE DESCRIPCION DEL PARAMETRO RANGO DE < DEFAULT
. PROGRAMACION
FUNCION
0: Efectivo solo desde el panel de
control
Seleccion 1: Efectivo desde el panel y terminales
P1.12 funcién stop de c-ontrol sincronizadamente. o~3 0
de la tecla 2: Efectivo desde el panel y control de
STOP/RESET comunicacion sincronizadamente
3: Efectivo desde todos los modos de
control

Este cddigo de funcidén permite seleccionar el modo desde donde toma efecto la funcion stop de la tecla STOP/RESET.
Para restauracién de fallos, la tecla STOP/RESET opera en cualquier estado.

CcODIGO
DE NOMBRE DESCRIPCION DEL PARAMETRO il 2 DEFAULT
. PROGRAMACION
FUNCION
0: con almacenamiento de datos ante
. fallas de alimentacién del variador
Ajuste de ) .
teclado 1: sin almacenamiento de datos ante
P1.13 . y fallas de alimentacién 0~3 0
terminal 2: Inefectivo
P/DOWN . ’ .
UP/DO 3: Ajuste efectivo durante el
funcionamiento, se borran al detenerse

SY8000 puede ajustar la frecuencia a través de & y ¥ en el teclado asi como desde los terminales UP/DOWN (aumento y
disminucion por grados de los ajustes de frecuencia), pata los de mayores potencias, se puede combinar con cualquiera
de los otros canales de ajuste de frecuencia . Se utiliza principalmente para ajuste de precisién de la frecuencia de salida
del variador durante la depuracidon del sistema de control.

0: con almacenamiento de datos ante fallas de alimentacion del variador

Es capaz de ajustar el comando de frecuencia, almacenar el valor de frecuencia en caso de fallas de alimentacién del
variador, y combinar con la frecuencia automatica de corriente cuando la alimentacion es restablecida.

1: sin almacenamiento de datos ante fallas de alimentacion.

Es capaz de ajustar la frecuencia de comando, pero este valor de frecuencia no serd almacenado cuando el variador se
recupere de la falla de alimentacidn.

2: Inefectivo, el valor de frecuencia ajustado por el teclado y terminal UP/DOWN serian borrados automaticamente, y el
ajuste de teclado y terminal UP/DOWN serian inefectivos.

3: Durante el funcionamiento, los ajustes de & y¥ asi como el terminal UP/DOWN son efectivos, y serian borrados
cuando se detiene.

Atencion: cuando el usuario lleva a cabo una operacién para recuperar los valores por defecto de los pardametros de
funcién del variador, los valores de frecuencia ajustados por el teclado y el terminal UP/DOWN seran borrados
automaticamente.
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cobico
DE NOMBRE |  DESCRIPCION DEL PARAMETRO RANGODE | neeiir
FUNCION PROGRAMACION

0: Teclado remoto tiene prioridad
1: Al estar el teclado local y remoto
sincronizados, el ingreso de datos se
realiza por el teclado remoto

Pantalla
2: Al estar el teclado local y remoto

de
P1.14 L sincronizados, el ingreso de datos se 0~3 0
seleccion .
realiza por el teclado local
de teclado

3: Al estar el teclado local y remoto
sincronizados, el ingreso de datos
puede realizarse tanto por el teclado
local como externo

Esta funcidn es usada para ajustar la relaciéon de los teclados local y remoto.

Atencion: la funcidon 3 deberia ser usada cuidadosamente, errores en la operacidon puede acarrear graves consecuencias.

CODIGO DE " a RANGO DE
FUNCION NOMBRE DESCRIPCION DEL PARAMETRO PROGRAMACION DEFAULT
Pantalla de factor
P1.15 de velocidad de 0.1~999.9% 0.1~999.9% 100%
rotacion

Rotacion de velocidad mecénica = 120* frecuencia de funcionamiento* P1.15/ nimero de pares de polos del motor, este
codigo de funcidn es utilizado para corregir el de error de graduacién en pantalla de la velocidad de rotacion, no modifica
la velocidad de rotacién real.

CcODIGO
DE NOMBRE DESCRIPCION DEL PARAMETRO
FUNCION

RANGO DE

PROGRAMACION DEFAULT

0~0OX7FFF
00FO: Frecuencia de funcionamiento
00F1: Ajuste de frecuencia
00F2: Tensidn Bus
00F3: Tensidn de salida
00F4: Corriente de salida
OOF5: Velocidad de rotacion de
Pantalla de funcionamiento
seleccion de 00F6: Alimentacidn de salida
P1.16 parametros en 00F7: Torque de salida 0~15 OOFF
el estado de 00F8: Ajuste de valor PID
funcionamiento 00F9: Valor leido por el PID
OO0FA: Estado del terminal de entrada
O0FB: Estado del terminal de salida
OOFC: Valor de la entrada analogica
4
OO0FD: Valor de la entrada anadlogica
5
OOFE: Velocidad actual de la etapa en
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el modo multi-velocidad
OOFF: Reservado

Bajo la condicion de funcionamiento, la visualizacién de los parametros de los variadores de la serie SY8000 seran
afectados por el cddigo de funcién, ej. En un numero binario de 16-bits, si un bit es uno, entonces el parametro
correspondiente de ese bit puede ser chequeado por la tecla SHIFT durante el funcionamiento. Si el bit es 0, el parametro
correspondiente a este bit no seria mostrado. Cuando se ajusta la funcién de cédigo P1.16, es necesario convertir el digito
binario en un nimero hexadecimal, ingresando esta funcién de cddigo.

Los 8 bits menos significativos representan el contenido de la siguiente manera:

BIT7 BIT6 BIT5 BIT4 BIT3 BIT2 BIT1 BITO
Torque Alimentacion Velocidad de Corriente Tension | Tension Frecuencia Frecue.nua
de . . . . de de . de funciona-
. de salida funcionamiento | de salida . . de ajuste .
salida salida salida miento

Los 8 bits mas significativos representan el contenido de la siguiente manera:

BIT15 BIT14 BIT13 BIT12 BIT11 BIT10 BIT9 BIT8
Velocidad Valor de Valor de Estado Estado del .
actual dela | laentrada | la entrada . Valor de Ajuste
. . del terminal . .
Reservado | etapaenel analdgica | analdgica . realimentacion | de valor
. terminal de
modo multi- de de de salida entrada de PID de PID
velocidad terminal 5 | terminal 4

El estado de los terminales de entrada y salida va a ser mostrado con un niumero decimal, el valor 11 corresponde al bit de
menor significancia, por ejemplo: cuando el estado de entrada muestra 3, significa que los terminales 11 y 12 estdn
cerrados, y que las otras terminales estan abiertas. Favor de revisar P5.14 y P5.15 para mayores detalles.

CODIGO DE < < RANGO DE
FUNCION NOMBRE DESCRIPCION DEL PARAMETRO PROGRAMACION DEFAULT
0~0X1FFF
00FO: Ajuste de frecuencia
00F1: Tensién Bus
Pantalla de 00F2: Estado del termir.1al de entr.ada
seleccion de OOF3(:)(I;;Zaqu del t;:-r:nlnlal d:lsallda
, : Ajuste del valor .
P1.17 p:\r:aen;;t;zs OO0F5: Valor de alimentacictﬁn. PID 0715 O0FF
stop 00F6: Valor de entrada analdgica All
00F7: Valor de entrada analdgica Al2
00F8: Velocidad actual de la etapa en
modo multi-velocidad
00F9~00FF: Reservado

El ajuste de esta funcion es igual a P1.16, pero cuando los variadores de la serie SY8000 esta bajo la condicidn stop, el
display de los parametros sera afectado por este cédigo de funcion.
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Los 8 bits menos significativos representan el contenido de la siguiente manera:

BIT7 BIT6 BIT5 BIT4 BIT3 BIT2 BIT1 BITO
Cantidad Estado Estado
analdgica Cantidad Valor de retro- Ajuste del del Tensién Frecuencia
de analdgica de | alimentacion devalor | terminal | terminal Bus de funciona-
terminal terminal 4 de PID PID de de miento
5 salida entrada

Los 8 bits mas significativos representan el contenido de la siguiente manera:

BIT15 BIT14 BIT13 BIT12 BIT11 BIT10 BIT9 BIT8
Velocidad
actual de la
Reservado | Reservado | Reservado | Reservado | Reservado | Reservado | Reservado etapa en el
modo multi-
velocidad
cODIGO DE - . RANGO DE
FUNCION NOMBRE DESCRIPCION DEL PARAMETRO PROGRAMACION DEFAULT
P1.19 Tiempo de 0~65535h 0~65535h 0
funcionamiento

Muestra el tiempo de funcionamiento acumulado del variador hasta ahora.

CODIGO DE . . RANGO DE
FUNCION NOMBRE DESCRIPCION DEL PARAMETRO PROGRAMACION DEFAULT
P1.21 Version del
software
P1.22 Contrasena 0~65535h 0~65535h 0
del usuario

Cuando es ajustado en con cualquier digito excepto 0, la funcién de proteccidn de contraseiia entra en vigencia.

00000: elimina la contrasefia anterior, y permite que no entre en funcionamiento la funcién de proteccion de la
contrasefia, también permite eliminar la contrasefia anterior recobrando el valor de falla.

Cuando la contrasefia es ajustada y entra en vigencia, el usuario no podra ingresar en el menu de pardmetros una
contrasefia errdonea, solo cuando la contrasefia es correcta el usuario puede modificar los parametros. Es por esto que
debe recordar la contrasefia ingresada.

Al salir del modo de edicion del cédigo de funcidn, la proteccidon de la contrasefia entrara en funcionamiento tras un
minuto, pasado dicho tiempo se visualizara en el display “0.0.0.0.0” al presionar la tecla PRG/ESC para ingresar en la
funcidn de edicion de codigo, el operador debe ingresar la contrasefia correctamente, de otro modo, no tendra habilitado
el ingreso.
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P2 GRUPO DE CONTROL DE MARCHA Y PARADA

CODIGO DE 2 < RANGO DE
FUNCION NOMBRE DESCRIPCION DEL PARAMETRO PROGRAMACION DEFAULT
P2.00 Seleccién del 0: Parada por Desa?celerauon 0.1~999.9 100%
modo stop 1: Parada libre

0: Parada por Desaceleracion

Cuando el comando stop es efectivo, el variador va a reducir la frecuencia de salida de acuerdo al modo de desaceleracién
definida y tiempo de desaceleracion, y se detiene cuando la frecuencia es reducida a cero.
1: Parada libre

Cuando el comando stop es efectivo, el variador va a dejar de funcionar instantdneamente. Las cargas van a detenerse
libremente de acuerdo la inercia mecanica del sistema.

cODIGO DE DESCRIPCION RANGO DE
FUNCION DONEBES DEL PARAMETRO | PROGRAMACION R
P2.01 Tiempo de espera para aplicar 0.0~50.0 0.0~50.0 0.0s

frenado

Tiempo de inyeccidn de corriente

P2.02 . 0.0~50.0 0.0~50.0 0.0s
continua para el frenado

p2.03 Inyeccion de corriente continua 0.0~150.0% 0.0~150.0 0.0%
para el frenado

P2.04 Frecuencia inicial de frenado 0.0~50.0Hz 0.00~50.0 0.00Hz

Tiempo de espera para aplicar frenado: antes del frenado por corriente continua, el variador detiene su marcha y luego de
un momento, comienza el frenado por corriente continua. Es usado para prevenir fallas por sobrecorriente, causadas por
el freno de corriente continua a alta velocidad.

Tiempo de inyeccién de corriente continua para el frenado: duracién del frenado por corriente continua. El frenado por
corriente continua es inefectivo cuando el tiempo es cero, el variador va a detenerse de acuerdo al tiempo de
desaceleracion presente.

Inyeccién de corriente continua para el frenado: significa que cantidad de corriente continua es aplicada. Cuanto mas
importante es la corriente, mas fuerte sera la eficiencia del frenado por corriente continua.

Frecuencia inicial de frenado: durante la desaceleracién, cuando alcanza esta frecuencia, comienza el frenado de corriente
continua para detenerse.
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P e

coweienze del frenade por

= r
nyeecibn de continua durawnte el {renade

Fig.6-7 Diagrama esquematico del frenado por inyeccion continua

cODIGO DE , 4 RANGO DE
FUNCION NOMBRE DESCRIPCION DEL PARAMETRO PROGRAMACION DEFAULT
0: Inicio directo
L 1: Frenado por corriente continua
Seleccion del . L
P2.05 modo sto primero, luego inicio 0~2 0
P 2: Inicio después de rastreo de
velocidad de rotacion

0: Inicio directo

Inicia con la frecuencia de inicio.

1: Inyeccidn por corriente continua primero, luego inicio

Primero frenado por corriente continua (prestar atencion de como ajustar los parametros P2.07 y P2.08), entonces iniciar
el motor con la frecuencia de inicio. Esto es apropiado para las cargas con baja inercia que pueden tener rotacién reversa

durante el inicio.

2: Inicio después de rastreo de velocidad de rotacion

El variador primero va a calcular la velocidad y direccion de funcionamiento del motor, cuando funciona con la velocidad
de corriente hasta el ajuste de frecuencia, y realiza un inicio suave y sin impacto de la rotacién de motor, este método es
aplicable para las cargas con alta inercia, para reiniciarse luego de una interrupciéon momentanea de la alimentacidn.

CODIGO DE DESCRIPCION RANGO DE
FUNCION NOMBRE DEL PARAMETRO | PROGRAMACION DEFAULT
P2.06 Tiempo de espera de la frecuencia 0.0~50.0s 0.0~50.0 0.0s
de inicio
P2.07 Tiempo de inyeccidn antes del 0.0~50.0s 0.0~50.0 0.0s
INICIo
P2.08 Inyeccion de fr?ircrif”te antes del 0.0~150.0% 0.0~150.0 0.0%
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P2.09 Frecuencia inicial de inicio directo 0.0~50.0Hz 0.00~10.0 0.00Hz

Es posible aumentar el torque inicial ajustando una frecuencia de inicio adecuada. En el tiempo de espera de la frecuencia
de inicio, la frecuencia de salida del variador es |la frecuencia de inicio, cuando funciona desde la frecuencia de inicio a la
frecuencia elegida (target), si la frecuencia elegida (comando de frecuencia) es menor que la frecuencia de inicio, el
variador no va a funcionar y se quedara en estado stand-by. El valor de la frecuencia de inicio no estara limitada por una
frecuencia mas baja.

Durante el cambio de la rotacion hacia delante y reversa, la frecuencia de inicio no va a entrar en funcionamiento.

Cuando el variador se inicia, primero lleva a cabo la inyeccidn de corriente continua con el presente pre-inicio de inyeccion
de corriente continua actual, después del presente pre-inicio de inyeccién de corriente continua, comienza a hacer
funcionamiento acelerado. Si el presente tiempo de frenado de corriente continua es cero, el frenado de corriente
continua es inefectivo.

Cuanto mas pesada es la corriente de frenado , mas fuerte sera la fuerza de frenado. El pre-inicio del frenado de corriente
continua significa que el porcentaje de ratio correspondiente a la tasa de corriente del variador.

P3Y P4 GRUPOS DE ENTRADA'Y SALIDA DE BLOQUEO DE TERMINALES

CODIGO DE DESCRIPCION RANGO DE
FUNCION HOMBRE DEL PARAMETRO | PROGRAMACION DEFAULT

P3.00 Limite superior del terminal 4 0.00V~10.00V 0.00~10.00 10.00V

P3.01 Limite superior correspondiente -100%~100% -100.0~100.0 | 100.0%
ajustes del terminal 4

P3.02 Limite superior del terminal 4 0.00V~10.00V 0.00~10.00 0.00V

P3.03 Limite superior correspondiente -100%~100% -100.0~100.0 0.0%
ajustes del terminal 4

P3.04 Tiempo del filtro de entrada del 0.00V~10.00V 0.00~10.00 0.10s

terminal 4

Los codigos de las funciones de arriba definen la relacidon entre en voltaje de entrada andloga y el valor de ajuste
correspondiente de entrada analoga, cuando el voltaje de la entrada andloga estd por encima del rango ajustado de
maxima entrada o minima entrada, la parte debe va mas alld de lo que deberia ser calculado en la base de entrada
maxima o minima. Cuando la entrada analdgica es entrada de corriente de 0mA~20mA corresponde al voltaje OV~5V.

En diferentes situaciones de aplicacion, los valores nominales correspondientes a 100% del ajuste analdgico serd
suficiente, favor a referirse a la descripcién de cada situacion de aplicacion para mayores detalles.

El siguiente grafico ilustra algunos tipos de situaciones de ajuste:

(notar: bajo valor del termina 4 debe ser menor o igual al mayor valor del terminal 4)
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4 Ajuste correspondiente

frecuencia, ajuste y alimenatacion PID
100%
ov 10V
>
(OmA) (20mA)
-100% -
tiempo t

Fig.6-8 Relacién correspondiente entre ajuste analdgico y ajuste de valor

Tiempo de filtro de entrada del terminal 4: determina la sensibilidad de la entrada analdgica. Si quiere prevenir la cantidad
analdgica de ser interferida y guiada a un error de operacion, simplemente incremente este pardmetro para reforzar la
capacidad de antijamming, de todos modos, esto reducird la sensibilidad de la entrada analdgica.

CODIGO DE DESCRIPCION RANGO DE
FUNCION HOMBRE DEL PARAMETRO | PROGRAMACION DEFAULT

P3.05 Limite superior del terminal 5 0.00V~10.00V 0.00~10.00 10.00Vv

P3.06 Limite superior correspondiente -100%~100% -100.0~100.0 | 100.0%
ajustes del terminal 5

P3.07 Limite superior del terminal 5 0.00v~10.00V 0.00~10.00 0.00Vv

P3.08 Limite superior correspondiente -100%~100% -100.0~100.0 0.0%
ajustes del terminal 5

P3.09 Tiempo del filtro de entrada del 0.00V~10.00V 0.00~10.00 0.10s

terminal 5

El método de ajuste para el terminal 5 es similar al del terminal 4.

La cantidad analdgica del terminal 5 soporta la entrada de 0~10V o 0~20mA, cuando el terminal 5 esta seleccionado para
entrada 0~20mA, el voltaje correspondiente a 20mA es 5V.

CcODIGO DE DESCRIPCION RANGO DE
FUNCION EONER DEL PARAMETRO | PROGRAMACION R
P3.10 Seleccidn de salida del terminal 2 Salldé anal'oglca 0~10 0
multifuncional

La salida standard de la salida analdgica es 0~20mA (o 0~10V), es posible seleccionar la salida en corriente o tensidn a

través del puente J2.

El rango corresponde a lo siguiente:
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AJUSTE DE - a ,

VALOR FUNCION DESCRIPCION DE PARAMETROS
0 Frecuencia de funcionamiento 0~frecuencia de salida maxima
1 Frecuencia de ajuste 0~frecuencia de salida maxima
5 Velocidad de rotacién del motor 0~2 tiempos de la tasa de velocidad del

motor
3 Corriente de salida 0~2 tiempos de la ’Fasa de corriente del
variador
4 Tensién de salida 0~1.5 tiempos de I.a tasa de voltaje del
variador
5 Potencia de salida 0~2 tiempos de la tasa de potencia
6 Torque de salida 0~2 tiempos de la tasa de potencia
7 Entrada de canthad analdgica del 0~10V
terminal 4
3 Entrada de cantu.dad analdgica del 0~10V/0~20mA
terminal 5
9~10 Reservado Reservado
CODIGO DE DESCRIPCION RANGO DE
FUNCION NOMBRE DEL PARAMETRO | PROGRAMACION | DEFAULT
P3.11 Limite de salida superior del -100.0%~100% -100.0v100.0 | 100.0%
terminal 2
P3.12 Salida del limite superior 0.00v~10.00V 0.00~10.00 10.00V
P3.13 Limite de salida inferior del -100.0%~100% -100.0~100.0 0.0%
terminal 2

P3.14 Salida del limite inferior 0.00v~10.00V 0.00~10.00 0.00v

Los codigos de funcién de arriba definen la relacidn entre el valor de salida y el valor de salida correspondiente a la salida
analdgica, cuando el valor de salida es mayor al rango de ajuste de salida maxima o minima, la parte que pasa estos
parametros deberia ser calculado con la entrada maxima o entrada minima como base.

Cuando la salida analdgica es la salida de corriente, la corriente de 1mA corresponde al voltaje 0.5V.

En diferentes situaciones de aplicacion, la salida analdgica correspondiente al 100% del valor de salida sera diferente,
favor de referirse a la descripcidon de cada situacidn de aplicacidén para detalles. La siguiente imagen ilustra algos tipos de
ajustes de situacion:
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A
10V (20mA)
Salidadelterminal 2 = = = = = cm m e e e e e - -
|
|
|
|
I
I
|
|
|
|
0.0% 100%
cODIGO
DE NOMBRE DESCRIPCION DEL PARAMETRO ianiciolo)s ~ DEFAULT
L PROGRAMACION
FUNCION
Seleccidén de 0: El terminal de comando de
P4.00 tes.tldel funcionamiento es inefectivo al encendido 0~10 0
funcién de 1: El termina de comando de
encendido funcionamiento es efectivo al encendido

Cuando el canal de comando de funcionamiento es del terminal de control, el sistema va a verificar el estado del terminal
de funcionamiento automdaticamente durante el proceso de alimentacion.

0: El terminal de comando de funcionamiento es inefectivo al encendido

Durante el proceso de encendido, aun si detecta que el comando de funcionamiento es efectivo, el variador no va a entrar
en funcionamiento, y el sistema va a estar bajo el estado de proteccidén de funcionamiento hasta que se cancele el
terminal del comando de funcionamiento, y el variador funcione opere a través de este terminal nuevamente.

1: El termina de comando de funcionamiento es efectivo al encendido

Durante el proceso de encendido, cuando detecta que el comando de funcionamiento es efectivo el sistema deberia
iniciar automaticamente al variador luego de la iniciacién.

Atencion: los usuarios deberian seleccionar esta funcién con cautela, ya que puede conllevar graves consecuencias.

CODIGO . RANGO DE
DE NOMBRE DE:;:ZS:;_’:SEL PROGRAMA- DEFAULT
FUNCION CION
Pa.01 Seleccion d.e funcién del Terminal progra.r?able 0~25 1
terminal 11 de multifuncion
P4.02 Seleccién d.e funcién del Terminal progra.n’wable 0~25 4
terminal 12 de multifuncion
p4.03 Seleccién d'e funcién del Terminal progra'nlwable 0~75 7
terminal 13 de multifuncion
pa.04 Seleccion dfe funcién del Terminal progra.r'?able 0~25 0
terminal 14 de multifuncién
P4.05 Seleccién dg funcion del Terminal progra'nlwable 0~25 7
terminal 15 de multifuncion
PA.06 Seleccion dfe funcién del Terminal progra.r'?able 0~25 0
terminal 16 de multifuncién

Este pardmetro debe ser utilizado para ajustar las funciones correspondientes a los terminales de entrada de multifuncién.
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AJUSTE
DE FUNCION DESCRIPCION DE PARAMETROS
VALOR
El variador no va a operar aun si hay sefial de entrada. Los
. ., terminales que no hay sido utilizados puede ser ajustados
0 Sin funcién . ., . el g
sin funcidn, previniendo una utilizacion errada de los
mismos.
1 Funcionamiento hacia adelante | Control de la rotacién hacia adelante y hacia atras a través
2 Funcionamiento hacia atras de un terminal externo.
Confirma que el modo de funcionamiento del variador es
. . de modo de funcionamiento de tres cables a través de
Modo de funcionamiento de . . S .
3 tres cables esta terminal. Referirse a la descripcidon del cédigo de
funcién P4.08 de modo de control de tres cables para
mayores detalles.
4 Avance lento Revisar P1.06, P1.07 y P1.08 para los detalles de
frecuencia durante funcionamiento lento, asi como para
5 Retroceso lento tiempo de aceleracién y desaceleracién para el
movimiento lento.
El variador cierra la salida, el proceso de frenado del
motor esta fuera de control del variador. Es aplicable a
6 Frenado libre c.argas de alta inercia que n,o tiene.n requeri.mientos en el
tiempo de frenado. Este método tiene el mismo
significado que el frenado libre descripto en el cddigo
P2.00
7 Reseteo de falla Funcién de reseteo por falla externa. Tiene la misma
funcion que la tecla STOP/RESET del teclado.
Cuando el variador recibe sefial de falla externa, reporta la
8 Entrada de falla externa
falla y frena.
Cuando la frecuencia es ajustada por un terminal externo,
) . modifica el comando de frecuencia de aumento y
9 ) Ajuste de frecuencia de descenso por grados. Cuando la fuente de frecuencia es
incremento por grados (UP) de ajuste digital, es posible ajustar la frecuencia hacia
arriba y abajo.
SY8000
ﬁ/_ Terminal UP
10 Ajuste de frecuencia de
descenso por grados (DOWN) ﬁ/_ =
K3 A
4 Terminal de borrado
UP/DOWN
COM
11 Limpiar el ajuste de frecuencia
de descenso por grados
El terminal es capaz de borrar los datos del ajuste de
frecuencia con la tecla UP/DOWN, dejar que la frecuencia
de ajuste recupere la frecuencia dada por el canal de
comando de frecuencia.
12 Multivelocidad terminal 1 A través de la combinacién del estado digital de estas tres
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13 Multivelocidad terminal 2 terminales, es posible realizar ocho ajustes de velocidad.
Atencidn: multivelocidad 1 es bit bajo, multivelocidad 3 es
14 Multivelocidad terminal 3 bit alto

Es posible seleccionar dos tipos de tiempos de aceleracion
y desaceleracion a través de la combinacién del estado
digital de estas dos terminales

. Seleccién de tiempo de Parametro
. . . Terminal L, .,
15 Multivelocidad terminal 3 aceleracion o desaceleracidon | correspon.
P0.04
OFF Tiempo de aceleracion 1 !
P P0.05
P1.09
ON Tiempo de aceleracion 2 !
P P1.10
PID esta fuera de servicio temporalmente, el variador
16 Pausa de control PID . . P . .
mantiene la frecuencia de corriente de salida
Pausa de frecuencia El variador se detiene en la frecuencia de corriente de
17 oscilante(frena en la frecuencia | salida, y se inicia con la frecuencia de corriente cuando la
actual) funcion es cancelada.

Reajuste frecuencia oscilante

18 . El variador vuelve al centro de frecuencia de salida.
(frena en la frecuencia actual)
S . Garantiza que el variador no va a ser afectado por sefiales
Prohibicidn de aceleracién y .
19 ., externas (excepto por el comando stop), mantiene la
desaceleracion . .
corriente de salida.
Prohil | vari h I I
20 Prohibicién del control torque .ro ibe a va.rla,dor acer modo de control torque, y e
variador cambiaria sobre el modo de control de velocidad.
Es capaz de borrar el valor de frecuencia ajustado por la
Borrar el ajuste de frecuencia tecla UP/DOWN cuando se cierra el terminal, deja que se
21 decreciente por grados recupere la frecuencia dada al valor ajustado por el canal
temporarios de comando, y regresa al valor después de aumentary
disminuir el ajuste al abrir el terminal.
22~25 Reservado Reservado
CODIGO DE DESCRIPCION RANGO DE
FUNCION NOMBRE DEL PARAMETRO | PROGRAMACION | PETAULT
Pa.07 Cambia tlem.po de cantidad de 1~10 1~10 5
filtrado

Ajustar el tiempo de filtrado de los terminales 11~16. Cuando en condicidn de largas interferencias, favor de incrementar
este parametro para prevenir errores operativos.

CODIGO DE DESCRIPCION DEL RANGO DE
FUNCION NOMBRE PARAMETRO PROGRAMACION | DEFAULT
0: control de dos cables 1
Cambia tiempo de 1: control de dos cables 2 -
P4.08 cantidad de filtros 2: control de tres cables 1 03 0
3: control de tres cables 2

Este pardmetro define cuatro modos de control diferentes de funcionamiento del variador a través de control por
terminales externos. De aqui en adelante, el terminal 11 es ajustado como rotacién hacia delante del motor, el terminal 12
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es ajustado como rotacion reversa del motor, terminal 13 es ajustado con la funcion de control de funcionamiento de tres

cables.

0: control de dos cables 1, este es el modo de control mds comun en el modo de dos cables, rotacion hacia adelante y
rotacidn reversa del motor seran demostradas por el comando de terminales 11y 12.

SY8000

K1 K2 Comando de funcionamiento
APAGADO APAGADO PARADO
ENCENDIDO APAGADO ROTACION HACIA ADELANTE
APAGADO ENCENDIDO ROTACION REVERSA
ENCENDIDO | ENCENDIDO PARADO

Diagrama esquematico de funcionamiento con dos cables modo 1

1: control de dos cables 2. Bajo este modo, 11 es el terminal activado. La direccion va a estar determinada por el estado de

12.

12

SY8000

K1 K2 Comando de funcionamiento
APAGADO APAGADO PARADO
APAGADO ENCENDIDO PARADO

ENCENDIDO APAGADO ROTACION HACIA ADELANTE
ENCENDIDO ENCENDIDO ROTACION REVERSA

Diagrama esquematico de funcionamiento con dos cables modo 2

2: control de tres cables 1. Bajo este modo, 13 es el terminal de habilitacidn. El comando de funcionamiento sera
producido por 11, el comando de direccion sera producido por 12, 13 es la entrada NC.

Bt Jr

SB2

ﬂ_
K J7 |

SY8000

K Comando de funcionamiento
APAGADO ROTACION REVERSA
ENCENDIDO ROTACION HACIA ADELANTE

Diagrama esquematico de funcionamiento con tres cables modo 1

3: control de tres cables 2. Bajo este modo 13 es el terminal de habilitacion. El comando de funcionamiento sera
producido por SB1 o SB2, controla la direccion de funcionamiento al mismo tiempo, el comando de frenado es producido

por SB2 de entrada NC.

64




CAPITULO VI - INSTRUCCION DE PARAMETROS

SB1
SB2
13
SY8000
SB3 L.
— 12
. Diagrama esquematico de funcionamiento con tres cables modo 1

SB1: Tecla de rotacién de funcionamiento hacia adelante.

SB2: Tecla de frenado.

SB3: Tecla de rotacién de funcionamiento en reversa.

13: define la funcion del terminal correspondiente como funcidn 3 “control de funcionamiento de tres cables”

Atencion: para modo de funcionamiento con dos cables, cuando el terminal 11/12 es inefectivo, el variador es detenido
cuando recibe el comando de frenado debido a otras razones, aun si el terminal de control 11/12 aun es efectivo, el
variador no funcionaria cuando el comando de frenado desaparece. Si es necesario hacer funcionar el variador,
simplemente inicie nuevamente el terminal 11/12.

CODIGO DE DESCRIPCION RANGO DE
FUNCION NOMBRE DEL PARAMETRO | PROGRAMACION | DEFAULT
Tasa de cambio de incremento de
P4.09 frecuencia del terminal UP/DOWN 0.01~50.00Hz/s 0.01~50.00 0.50Hz/s
El terminal UP/DOWN es utilizado para regular el indice de cambio para el ajuste de frecuencia
CcODIGO DE DESCRIPCION DEL RANGO DE
FUNCION NOMBRE PARAMETRO PROGRAMACION | DEFAULT
P4.10 Seleccidn d.e salida del Funcién de la tsahda a 0~10 1
terminal 8 colector abierto
P4.11 Seleccion d'e salida del Funcién de salida a relé 0~10 0
relé R1
P4.12 Seleccion d,e salida del Funcién de salida a relé 0~10 3
relé R2
AJUSTE DE 2 a a
VALOR FUNCION DESCRIPCION DE PARAMETROS
0 Salida cero El terminal de salida no tiene ninguna funcion.
Representa el funcionamiento de rotacién hacia
1 Funcionamiento de rotacion adelante del variador, hay una salida de
hacia adelante del variador frecuencia. Muestra la sefial ON en este
momento.
. . ., Representa la funcidn de rotacién reversa del
Funcionamiento de rotacidon ) . .
2 . variador, hay salida de frecuencia. Muestra la
reversa del variador ~
sefial ON en este momento.
3 Falla de salida Muestra la sefial ON c:::lrlfo el variador supera la
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Alcanzar el nivel de frecuencia Favor de referirse a la descripcién detallada de la
de deteccion FDT funcion de cédigo P4.13 y P4.14.
Favor de referirse a la descripcién detallada del
codigo de funcion P4.15.
. . Muestra la sefial ON cuando la frecuencia de
Durante funcionamiento de

6 . salida del variador es menor que la frecuencia de
frecuencia cero

5 Alcance de frecuencia

inicio.
. Muestra la sefial ON cuando la frecuencia de
7 Alcance de mayor frecuencia . . . (.
funcionamiento llega al limite maximo.
. Muestra la sefial ON cuando la frecuencia de
8 Alcance de menor frecuencia . . o .
funcionamiento llega a su limite inferior.
9 Bomba auxiliar 1 PID uno-maneja-dos
10 Bomba auxiliar 2 PID uno-maneja-tres

Ajustar el valor de deteccién de frecuencia de salida y el valor disminuido de la accién de cancelacién de salida, como se
muestra en el siguiente esquema:

frecuencia de salida F

‘
nivel FDT A >

/E \ [ amplitud FDT

P tiempo T

sefal de detencion
de frecuencia

p tiempoT

Fig.6-10 Diagrama esquematico del nivel FDT

cODIGO DE DESCRIPCION DEL RANGO DE
FUNCION NOMBRE PARAMETRO PROGRAMACION DEFAULT
1 ~ 0,
Pa.15 La frecuengla alcanza el rango 0.0 l.O0.0,A. 0.0~100.00 0.0Hz/s
de salida (checkout) (frecuencia maxima)

Cuando la frecuencia de salida del variador alcanza el valor elegido, esta funcidn regula el rango de salida. Como se
muestra en el siguiente diagrama:

66



CAPITULO VI - INSTRUCCION DE PARAMETROS

frecuencia de salida F

A
frecuencia de /\
ajuste /:
1

7

rango de deteccion

]

» tiempoT
F 3

P BRI ARt

sefal de detencion
de frecuencia
(terminal 8,R1,R2)

» tiempoT

Fig.6-11 Diagrama esquematico de frecuencia alcanzando el valor de salida

P5 GRUPO DE FUNCIONES DE PROTECCION

CODIGO DE DESCRIPCION DEL RANGO DE
g NOMBRE p .. | DEFAULT
FUNCION PARAMETRO PROGRAMACION
P5.00 Proteccidn por sobretension 0: Prohlp!do o~1 0
en el frenado 1: Permitido
s o1 Proteccion por sobretension | 100~150% (serie 380V) 110~150 120%
en el frenado (tension) 100~150% (serie 380V) 110~150 115%

Durante el funcionamiento de desaceleracidn, el indice de disminucidn de velocidad del motor puede ser menor que al
indice de disminucidon de la frecuencia de salida debido al efecto de la inercia de carga, en este momento el motor va a
alimentar de energia eléctrica al variador, y provocara que la tension del bus del variador aumente, esto llevaria variador a
una falla por sobretensidn del bus si no se toman medidas.

Proteccidn por sobretension en el frenado: durante el funcionamiento del variador, detecta la tensién del bus y la
compara con un punto de frenado por sobretension definido en P5.01 (relativo a la tension bus estandar), si el valor
detectado es mayor al punto de frenado por sobretension, la frecuencia de salida del variador dejara de presentar fallas,
cuando el valor detectado es menor que el punto de frenado, continuara produciendo un funcionamiento desacelerado.
Como se muestra en el diagrama 6-12.

CODIGO DE . 2 RANGO DE

FUNCION NOMBRE DESCRIPCION DEL PARAMETRO PROGRAMACION DEFAULT
0: Sin proteccién
Seleccidén de 1: Motor comun (sin
PS5 02 proteccién de compensacion de baja \{(ellocidad) 0~ 0
sobrecarga del 2: Motor de conversion de
motor frecuencia (sin compensacion de
baja velocidad)

0: Sin proteccion
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No tiene la propiedad de proteccidn de sobrecarga del motor (operacidn sin prevencidn), en esta opcidn, el variador no
tiene proteccidn de sobrecarga para cargas del motor.

corriente de salida
A

punto de frenado
por sobretension

A
frecuencia

de salida F \u—\—\_

|
|}
|
1
1
1
: » tiempoT
|
|
I
|
|
|

» tiempo T

Fig.6-12 Diagrama esquematico de funcion de frenado por sobretension
1: Motor comun (sin compensacion de baja velocidad)

Mientras la emisién de calor del motor comun es generalmente mala en condicién de baja velocidad, el valor de
proteccién térmico correspondiente deberia ser regulado razonablemente, la compensacidén de baja velocidad significa
aqui regular el valor de proteccion de sobrecarga del motor cuya frecuencia de funcionamiento es menor a 30Hz a un
valor mas bajo.

2: Motor de conversion de frecuencia (sin compensacion de baja velocidad)

Como la emisién de calor del motor de conversién de frecuencia especial no se vera afectada por la velocidad de rotacion,
no se necesita regular el valor de proteccién para funcionamiento de baja velocidad.

CcODIGO DE DESCRIPCION DEL RANGO DE
FUNCION NOMBRE PARAMETRO PROGRAMACION | DEFAULT
Corriente de proteccion de 20.0%~120.0%
P5.03 P (indice de corriente del 20.0~120.0 100%
sobrecarga del motor
motor)
70% 100%
. -
iefips 4 S coeficiente de proteccion
= de sobrecarga del motor
MGG e e e e N o e e oY

] | ’
140% 200% corriente

Fig.6-13 Ajuste de coeficiente de proteccién de sobrecarga del motor
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cODIGO DE DESCRIPCION DEL RANGO DE
FUNCION NOMBRE PARAMETRO PROGRAMACION DEFAULT
Corriente automatica v ANo . G: 160%
P5.04 limitando el nivel 1007200% 1007200 P:120%
indice de disminucién de
P5.05 frecuencia durante 0.00~100.00Hz/s 0.00~100.00 0.00Hz/s
limitacion de corriente

Cuando el variador estd en funcionamiento, el aumento del indice de velocidad del motor es menor que el aumento del
indice de salida de frecuencia debido a cargas excesivas, esto llevaria al variador a activar debido a la falla de sobre
corriente de aceleracion si no se toman ninguna medida.

La funcion de proteccion de freno por sobre corriente: durante el funcionamiento del variador, detecta la salida de
corriente y la compara con el punto limite de corriente, salida de frecuencia del variador, cuando la corriente de salida
detectada es menor al punto limite de corriente, recupera el funcionamiento normal.

corriente de salida &

corriente automatica
limitando el nivel

> tiempo T

SR A SRR,

'
indice de disminucién de frecuencia
determinado por P5.05 p tiempo T

Flg.6-14 Diagrama esquematico de la proteccién de limite de corriente

CODIGO DE DESCRIPCION DEL RANGO DE
FUNCION NOMBRE PARAMETRO PROGRAMACION | DEFAULT
Punto de reduccién de
. 70.0~110.0% (tensidn N G: 160%
P5.06 frecuencia por falla de bus estandar) 70.0~110.0 P: 120%

potencia instantanea
Indice de disminucién de 0.00Hz~P0.13

P5.07 frecuencia por falla de . .. 0.00~P0.04 0.00Hz/s
. , (frecuencia maxima)
potencia instantanea

Cuando el indice de disminucidn de frecuencia por falla de potencia instantanea es ajustada en cero, la funcién de reinicio
por fallas de potencia instantanea sera inefectivo.

El punto de reduccidon de frecuencia por falla de potencia instantanea: cuando la red de potencia viene a través la linea de
alimentacion, la tension del bus es reducida al punto de reduccion de frecuencia de falla de potencia, el variador comienza
a reducir la frecuencia de funcionamiento de acuerdo al indice de disminucion (P5.07) de frecuencia de falla de potencia
instantanea, deja al motor bajo el estado de generador de potencia, y mantienen la tensidn bus con realimentacion de
energia eléctrica, garantiza el funcionamiento normal del variador hasta que recupere la potencia
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causar un detenimiento debido a la proteccién del variador.

CcODIGO DE DESCRIPCION DEL RANGO DE
FUNCION NOMBRE PARAMETRO PROGRAMACION | DEFAULT
P5.08 Tipo de dos fallas previas 0~24
P5.09 Tipo de una falla previa 0~24
P5.10 Tipo de falla de corriente 0~24

Es posible el tipo de las ultimas tres fallas: 0 significa sin falla, 1~24 significa 24 tipos diferentes de fallas. Referirse a

analisis de fallas para

mayores detalles.

cODIGO ) ) RADNSO
DE NOMBRE DESCRIPCION DEL PARAMETRO DEFAULT
FUNCION BEGh
MACION
Frgcuenga de Frecuencia de salida durante la falla de
P5.11 funcionamiento de .
. corriente
falla de corriente
P5.12 Corriente de salida de Corriente de salida durante falla de
falla de corriente corriente
P5.13 Tension bu,s de falla Tension bus durante falla de corriente.
de corriente
Este valor es un digito decimal, muestra el
estado de todos los terminales de entrada
digital de la dltima falla, se muestra a
continuacion la secuencia:
Estado del terminal de BIT3 BIT2 BIT1 BITO
P5.14 salida de falla de 11 12 13 14
corriente Cuando el terminal de salida esta en ON,
deberia ser 1, a OFF le corresponde 0. Es
posible saber la situacion de sefial de
entrada digital en ese tiempo a través de
este valor.
Este valor es un digito decimal. Muestra el
estado de todos los terminales de entrada
de la ultima falla, se muestra a
continuacion la secuencia:
Estado del terminal de BIT3 BIT2 BIT1 BITO
P5.15 entrada de falla de R1 R2 Terminal 8
corriente Cuando el terminal de salida esta en ON,
deberia ser 1, a OFF le corresponde 0. Es
posible saber la situacion de sefial de
salida digital en ese tiempo a través de
este valor.
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CODIGO DE DESCRIPCION DEL RANGO DE
FUNCION NOMBRE PARAMETRO PROGRAMACION | DEFAULT
Ajuste de tiempo de
P5.16 intervalo para reseteo 0.1~100.0s 0.1~100.0 1.0s
automatico por falla
P5.17 Tiempc,)s.de reseteo 0~3 0~3 0
automatico por falla

Tiempos de reseteo automatico por falla: cuando el variador selecciona el reseteo automatico, este puede ser utilizado
para ajustar los tiempos de resteo automatico. Cuando esta por encima de este valor, el variador estara bajo estado de
falla stand-by esperando por la restauracion.

Ajuste de tiempo de intervalo para reseteo automatico por falla: es usado para ajustar el tiempo de intervalo entre el
surgimiento de la falla y la accidn de reseteo automatico.

P6 GRUPO DE FUNCION DE FRECUENCIA FLUCTUANTE

cODIGO DE DESCRIPCION DEL RANGO DE
FUNCION NOMBRE PARAMETRO PROGRAMACION | DEFAULT

. 0.0~50.0% d

P6.00 Rango de frecuencia de salto o (rang'o N 0.0~50.0 0.0%
frecuencia relativo)

X = 5 X

P6.01 Rango de frecuencia 0.0 1OQ.OA» (frecyenua 0.0~100.0 0.0%
fluctuante de ajuste relativo)

P6.02 Tiempo d(?_‘ aumento de 0.1 3690.0s(frecyenua 0.0~100.0 5.05
frecuencia fluctuante de ajuste relativo)

P6.03 Tlempo.de caida de 0.1”3690.0s(frecyenua 0.0~100.0 505
frecuencia fluctuante de ajuste relativo)

Frecuencia fluctuante es aplicable a las industrias textiles, de fibra quimica y otras que requieran las funciones de
TRAVERSING AND WINDING.

Frecuencia fluctuante significa que la frecuencia de salida del variador fluctia entorno al ajuste de frecuencia, rastrea la
frecuencia de funcionamiento en el eje de tiempo como muestra el siguiente diagrama, por lo que la amplitud de
frecuencia es ajustada por P6.01, cuando P6.01 es ajustado en cero, ej. la amplitud de frecuencia es cero, y la frecuencia
fluctuante esta fuera de funcién.
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4 frecuencia de salida f

frecuencidsupeorde. . . & S R s e el
frecuepcia fluctuante amplitud de
frecuencia

fluctuante

desaceleracion de
acuerdo al tiempo
de desaceleracion

aceleracion de

acuefdo al tiempo

de Aceleracion
frecuehcia menor de
frecuepgia fluctuante

1
tiempo de tiempo de crecimiento
decrecimiento de la frecuencia fluctuante
de la frecuencia

tiempo t

.
>

Fig.6-15 Diagrama esquematico de funcionamiento de frecuencia fluctuante

P7 GRUPO DE FUNCION PID

Control PID es el método cldsico para control de proceso, a través de las operaciones proporcional, de integracion y
derivativas a la dispersidn de la sefial de realimentacién y sefial de punto de consigna de la cantidad controlada, formando
un sistema de realimentacidn negativo, hace que la cantidad controlada se mantenga en una cantidad de consigna fija. Es
adecuado para control de flujo, control de presion y control de temperatura y otros procesos de control. El bloque de
funcionamiento basico de control puede verse en el siguiente diagrama:

Cantidad + Ajuste de Frecuencia R
inicial CONTROL frecuencia\ ALGORITMO de salida M P
] PID 1 CONTROL =0 g |
(porcentaje) . -

(porcentaje)

Cantidad de realimentacion
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cODIGO RANGO DE
DE NOMBRE DESCRIPCION DEL PARAMETRO PROGRA- DEFAULT
FUNCION MACION
0: canal de realimentacidn analégica en
Seleccion de fuente 1: canal de rea:;a;ng:zzlcign analogica en
P7.00 de realimentacion ' . 0~3 0
PID .  terminal 5 .
2: realimentacién en terminal 4 + terminal 5
3:realimentacion por comunicacién remota
Seleccionar el canal de realimentacion PID a través de este parametro.
CcODIGO RANGO DE
DE NOMBRE DESCRIPCION DEL PARAMETRO PROGRA- | DEFAULT
FUNCION MACION
0: Punto de consigna por teclado (P7.02)
Seleccién de fuente 1: Consigna por canal analégico terminal 4
P7.01 de punto de 2: Consigna por canal analdgico terminal 5 0~3 0
consigna del PID 3:Consigna por comunicacién remota
4: Consigna Multi-segmento

Cuando la fuente de frecuencia seleccionada es PID, ej. si la seleccion de P0.01 es 5, este grupo de funciones tendra
efecto. Este parametro determina la cantidad del valor objetivo del proceso PID (PV). El ajuste de la cantidad del valor
objetivo del proceso PID (PV) es un valor relativo, el 100% ajustado corresponde al 100% de la sefial de realimentacién del
sistema controlado; el sistema siempre calcula de acuerdo al valor relativo (0~100.0%).

Atencion: el multi-segmento dado le permite ajustar los pardmetros del grupo PA.

CcODIGO DE DESCRIPCION DEL RANGO DE
FUNCION NOMBRE PARAMETRO PROGRAMACION DEFAULT
P7.02 Teclado Cogeﬁrlfﬁ)’““e inicial 0.0~100.0% 0.0~100.0 0.0%

Cuando se ajusta P7.01=0, ej. El valor objetivo del proceso (PV) esta dada por el teclado, es necesario ajustar este
parametro. El valor de referencia de este valor es la cantidad de realimentacién del sistema.

cODIGO

RANGO DE
DE NOMBRE DESCRIPCION DEL PARAMETRO PROGRA- | DEFAULT
FUNCION MACION
Seleccién 0: salida PID es una caracteristica positiva
P7.03 caracteristica de salida 1: salida PID es una caracteristica 0~10 0
PID negativa

Salida PID es una caracteristica positiva: Cuando la sefial de realimentacion es mayor que la dada por el PID, sélo cuando
la frecuencia de salida del variador es reducida el PID es capaz de alcanzar el balance. Tal como el control PID de tension
de oscilacién (WINDING).

Salida PID es una caracteristica negativa: Cuando la sefial de realimentacién es mayor que la dada por el PID, sélo cuando
la frecuencia de salida del variador es aumentada, el PID es capaz de alcanzar el balance. Tal como el control PID de la
tensidn sin oscilacién (UNWIND).
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P7.04 Ganancia proporcional (Kp) 0.00~100.00 0.00~100.0 1.00
P7.05 Tiempo Integral (Ti) 0.00~10.00s 0.0~10.0 0.10s
P7.06 Tiempo derivado (Td) 0.00~10.00s 0.01~10.0 0.00s

Ganancia proporcional (Kp): determina la fuerza reguladora de todo el controlador PID, cuanto mayor es P, mayor es la
fuerza reguladora. Cuando este parametro es 100, la desviacidn entre la cantidad de realimentacion PID y la cantidad
inicial es de 100%, la regulacion de la amplitud del controlador PID al comando de frecuencia de salida es la maxima
frecuencia (ignora la accion integral o accién derivada)

Tiempo Integral (Ti): determina la velocidad de control integral del controlador PID a la desviacion entre la cantidad de
realimentacién PID y la cantidad inicial. Tiempo integral: cuando la desviacidn entre la cantidad de realimentacién PID y la
cantidad inicial es 100%, el controlador integral (ignora la accidn proporcional o accién derivada) regula continuamente
este periodo, permite a la cantidad controlada alcanzar la frecuencia maxima (P0.04). Cuanto mas corto es el tiempo
integral, mds alta es la fuerza de control.

Tiempo derivado (Td): determina la fuerza del controlador PID para el cambio del indice de desviacion entre la cantidad de
realimentacién PID y la cantidad inicial. Tiempo derivado: cuando la cantidad de realimentacidn cambia el 100% en este
periodo, cantidad de regulacidn del controlador derivado es la frecuencia maxima (P0.13) (ignora la accién proporcional o
accion integral). Cuanto mas largo sea el tiempo derivado, mayor sera la fuerza de control.

PID es el método mas clasico para el control de proceso, cada parte de esto juega diversos roles, en general el principio de
operacién y método de regulacién es como se muestra a continuacion:

Control proporcional (P): cuando la realimentacién y cantidad inicial son desviados, la salida y la desviacion son
proporcionales, si la desviacion es constante, la cantidad reguladora serd también constante. El control proporcional
puede responder al cambio de realimentacién rapidamente, de todos modos, el control proporcional simple es incapaz de
obtener control isocrénico. Cuanto mayor es la ganancia proporcional, mas rapida es la velocidad reguladora del sistema,
pero cuando la ganancia es demasiado grande puede producir oscilaciones. EI método regulador ajusta un largo tiempo
integral y ajusta el tiempo derivado a cero, permite que el sistema funcione Unicamente con control proporcional, cambia
el valor de la cantidad inicial, observa el error de estado continuo de la sefial de realimentacion y la cantidad inicial, si el
error de estado continuo surge en el cambio de direccion de la cantidad inicial (ej. agregar a la cantidad inicial, la cantidad
de realimentacion siempre sera menor que la cantidad inicial luego de la estabilizacién del sistema), continua al
incrementar la ganancia proporcional, por lo contrario, disminuir la ganancia proporcional, repite el proceso de arriba
hasta que el error de estado continuo esta en el minimo (es dificil eliminar completamente este error de estado continuo).

Tiempo Integral (I): cuando la realimentacidn y cantidad inicial tiene desviacidn, acumule la salida regulando la cantidad
continua, si la desviacién aun existe, continue incrementando la cantidad reguladora hasta la desviacidn es eliminada. El
controlador integral es capaz de eliminar el error de estado continuo efectivamente. De todos modos, el controlador
integral es demasiado fuerte, puede tener repetidos sobre-ajustes, y el sistema estaria inestable en todos los tiempos
hasta que la oscilacién ocurra. Caracteristicas de la oscilacion causada por la sobre-fuerza de una accién integral:
fluctuacion en la sefial de realimentacién alrededor de la cantidad inicial, la amplitud aumenta gradualmente hasta que
ocurre la oscilacién. La regulacion del tiempo integral usualmente es de bajo a alto, regula paso a paso para observar la
eficiencia de regulacion hasta alcanzar la velocidad requerida del sistema de estabilizacion.

Tiempo derivado (D): cuando la desviacion entre la realimentacion y la cantidad inicial cambia, la cantidad reguladora de
salida proporcional e indice de cambio de desviacidn, esta cantidad reguladora sdélo es relativa a la magnitud y direccidon
del cambio de desviacién, y no tiene conexidn con la direccién o magnitud de desviacion en si. La funcién del control
derivativo es regular la sefial de realimentacion y restringirla de cambios de acuerdo al cambio de tendencia cuando la
sefial de realimentacion cambia. Por favor usar el control derivado cuidadosamente, ya que puede aumentar la
interferencia en el sistema, especialmente las interferencias se dan a alta frecuencia .
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CODIGO DE DESCRIPCION DEL RANGO DE
FUNCION NOMBRE PARAMETRO PROGRAMACION DEFAULT
P7.07 Periodo de muestreo 0.01~100.00s 0.0~100.0 0.10s
P7.08 Limite de desviacion de 0.0%~100.0% 0.0~100.00 0.0%
control PID

Periodo de muestreo (T): significa el periodo de muestreo de la cantidad de realimentacion, el controlador lleva a cabo la
operacién para uno de los tiempos durante cada periodo de prueba. Cuando mayor es el periodo de prueba, mas lenta
serd la respuesta.

Limite de desviacion de control PID: la cantidad de desviacién mdxima permitida del valor de salida del sistema PID
relativa al valor inicial de bucle cerrado, como se muestra en el diagrama 6-17, dentro del limite de desviacién, el
controlador PID detiene la regulacion. Es capaz de regular la exactitud y estabilidad del sistema PID a través del ajuste de
este codigo de funcidn razonablemente.

CODIGO DE DESCRIPCION DEL RANGO DE
FUNCION NOMBRE PARAMETRO PROGRAMACION | DEFAULT
Valor de deteccion de

P7.07 desconexion de 0.01~100.0% 0.0~100.00 0.0%

realimentacion
Tiempo de deteccién de

P7.08 desconexion de 0.0~3600.0 0.0~3600.0 1.0%

realimentacion

Valor de deteccion de desconexidn de realimentacidn: el valor de deteccidn corresponde a un rango (100%), el sistema
siempre detecta la cantidad de realimentacién PID, cuando la cantidad de realimentacion es menor o igual al valor de
deteccién de desconexidn de realimentacion, el sistema comienza la deteccidn del tiempo. Cuando el valor detectado es
superior al tiempo de deteccidén de desconexion de realimentacion, el sistema reportara la falla de desconexion de
realimentacion PID (ERR22).
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cantidad de

ealimentacion

I
i I i oupusai

tiempo de
desviacion

— ey
1

- - -

frecuencia
de salida

P8 FUNCION MULTIVELOCIDAD

p tiempo

> tiempo

Fig. 6-17 Relacidn entre el limite de desviacidon y la frecuencia de salida

Coe NowBRE DESCRIPCONDEL | Toroces” | peeautr

FUNCION MACION
P8.00 Frecuencia de multivelocidad 0 -100.0~100.0% -100.0~100.0 0.0%
P8.01 Frecuencia de multivelocidad 1 -100.0~100.0% -100.0~100.0 0.0%
P8.02 Frecuencia de multivelocidad 2 -100.0~100.0% -100.0~100.0 0.0%
P8.03 Frecuencia de multivelocidad 3 -100.0~100.0% -100.0~100.0 0.0%
P8.04 Frecuencia de multivelocidad 4 -100.0~100.0% -100.0~100.0 0.0%
P8.05 Frecuencia de multivelocidad 5 -100.0~100.0% -100.0~100.0 0.0%
P8.06 Frecuencia de multivelocidad 6 -100.0~100.0% -100.0~100.0 0.0%
P8.07 Frecuencia de multivelocidad 7 -100.0~100.0% -100.0~100.0 0.0%
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Descripcidn: el simbolo de multivelocidad determina la direccion de funcionamiento. Si el valor es negativo, representa
una direccion negativa. El ajuste de frecuencia 100.0% corresponde al maximo de frecuencia (P0.13).

Cuando la frecuencia de multivelocidad 1=multivelocidad frecuencia2=multivelocidad frecuencia3=OFF, el modo de salida
de frecuencia puede ser seleccionado por P0.01. cuando no todas las terminales de frecuencia de multivelocidad 1,
frecuencia de multivelocidad 2 y frecuencia de multivelocidad 3 estan en OFF, durante el funcionamiento de
multivelocidad, la prioridad de multivelocidad es mayor que el teclado, la entrada analdgica y el ajuste de frecuencia por
comunicacion, a través de la combinacion del cddigo de frecuencia de multivelocidad 1, frecuencia de multivelocidad 2 y
frecuencia de multivelocidad 3, es posible seleccionar hasta 8 velocidades.

La seleccidén del canal de parado e inicio durante el funcionamiento de multivelocidad también es determinado por el
codigo de funcion P0.01, el proceso de control de multivelocidad como muestra el diagrama 6-18. La relacion entre la
etapa de velocidad de multivelocidad y terminales de frecuencia de multivelocidad de frecuencia de multivelocidad 1,
frecuencia de multivelocidad 2 y frecuencia de multivelocidad 3 como muestra la siguiente tabla:

Fref:uenc!a de OFF ON OFF ON OFE ON OFF ON
multivelocidad 1
FreFuenc!a de OFF OFF ON ON OFF OFF ON ON
multivelocidad 2
FreFuenc!a de OFF OFF OFF OFF ON ON ON ON
multivelocidad 3
Estado o'le velo.udad 0 1 2 3 4 5 6 7
de funcionamiento

frecuenciag
de salida t
1
|
!
| t
! | 5 R
| | |
| ' |
| ' l
| ' |
|
ON t
terminal 11 1 4
I L
| OIN t
terminal 12 : : >
|
: | : t
. 1 ' 1 B
terminal 13 | >
comando de
funcionamiento ON t

Fig. 6-18 Diagrama de funcionamiento de multifuncion

P9 COMUNICACION SERIAL
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CcODIGO DE DESCRIPCION DEL RANGO DE
FUNCION NOMBRE PARAMETRO PROGRAMACION DEFAULT
P9.00 Direccion de' comunicacion ' 1'“.2147,0 es l? N 0~247 1
al servidor local direccién de emision

Cuando el servidor local esta bajo trama de compilado, la direccion de comunicacion de una maquina esclava es ajustada
en 0, ej. la direccidon de emision, todas las maquinas esclavas en linea concéntrica MODBUS va a aceptar este trama pero

no van a responder. Notar que la direccién de la maquina esclava no puede ser ajustada en O.

La direccién de comunicacién de un servidor local es Unica en la red de comunicacidn, la cual es la base para realizar una

comunicacion de punto a punto entre la maquina superior y el variador.

cODIGO DE
FUNCION

NOMBRE

DESCRIPCION DEL
PARAMETRO

RANGO DE
PROGRAMACION

DEFAULT

P9.01

Ajuste de indice de
comunicacién baudio

0: 1200BPS
1: 2400BPS
2: 4800BPS
3: 9600BPS
4: 19200BPS
5: 38400BPS

0~5

Este parametro es usado para ajustar el indice de transmisién de informacién entre la maquina superior y el variador.
Atencion, el indice baudio de la maquina superior y el variador deben concordar, de otro modo, la comunicacion fallara.

Cuando mayor el indice baudio sea, mayor sera la velocidad de comunicacion.

CcODIGO DE
FUNCION

NOMBRE

DESCRIPCION DEL PARAMETRO

RANGO DE
PROGRAMACION

DEFAULT

P9.02

Ajuste de
chequeo de
formato bit

0: Sin chequeo (N,8,1) para RTU
1: Chequeo par (E,8,1) para RTU
2: Chequeo impar (0,8,1) para RTU
3: Sin chequeo (N,8,2) para RTU
4: Chequeo par (E,8,2) para RTU
5: Chequeo impar (O,8,2) para RTU
6: Sin chequeo (N,7,1) para ASCII
7: Chequeo par (E,7,1) para ASCII
8: Chequeo impar (0,7,1) para ASCII
9: Sin chequeo (N,7,2) para ASCII
10: Chequeo par (E,7,2) para ASCII
11: Chequeo impar (0,7,2) para ASCII
12: Sin chequeo (N,8,1) para ASCII
13: Chequeo par (E,8,1) para ASCII
14: Chequeo impar (0,8,1) para ASCII
15: Sin chequeo (N,8,2) para ASCII
16: Chequeo par (E,8,2) para ASCII
17: Chequeo impar (0,8,2) para ASCII

0~517

El formato de informacion de la maquina superior y el variador deben coincidir, de otro modo, la comunicacion fallara.

11 BITS (PARA RTU)
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FORMATO DE DATOS: 8-N-2

bit de : : : . : ; : . bit bit de
inicio bit0 bit1 bit2 bit3 bit4 bitd bité bit7 par | parada
< 8 bits de datos >
< tramo de caracteres de 11 bits >
FORMATO DE DATOS: 8-E-2
bitde bit0 bit1 bit2 bit3 bit4 bits bité bit7 ot Bitae
inicio ' ' J par | parada
< 8 bits de datos >
< tramo de caracteres de 11 bits >
FORMATO DE DATOS: 8-0-1
bit de . . ! . ) . . . bit bit de
S bit0 bit1 bit2 bit3 bit4 bitd bit bit7 impar | parada
& 8 bits de datos >
< tramo de caracteres de 11 bits >

FORMATO DE DATOS: 7-N-2

79



CAPITULO VI - INSTRUCCION DE PARAMETROS

bit de . . . . . . . . bitde | bitde
inicio bit0 bit1 bit2 bit3 bit4 bits bit6 bit7 parada | parada

< 7 bits de datos >

< tramo de caracteres de 10bits >

FORMATO DE DATOS: 7-E-1

bit de . . ! ) ) ' ) ' bit bit de
inicio bit0 bit1 bit2 bit3 bit4 bit5 bit6 bit7 par | parada
< 7 bits de datos >
< tramo de caracteres de 10bits >

FORMATO DE DATOS: 7-0-1

bit de . ) ) ) ) . . . bit bit de
inicio bit0 bit1 bit2 bit3 bit4 bit5 bitd bit7 impar | parada
& 7 bits de datos >
< tramo de caracteres de 10bits >
cODIGO DE DESCRIPCION DEL RANGO DE
FUNCION DOMBRE PARAMETRO PROGRAMACION DEFAULT

Tiempo de demora de la

P9.03 o
respuesta de comunicacion

0~200ms 0~200 5ms

Tiempo de demora de la respuesta: significa que el tiempo de intervalo desde la aceptacidon del frenado al envio de la
informacién de respuesta a la maquina superior. Si la demora del tiempo de respuesta es menor que el tiempo manejado
por el sistema, entonces la demora del tiempo de respuesta deberia estar sujeta al tiempo manejado por el sistema, si el
tiempo de demora de respuesta es mayor que el tiempo manejado por el sistema, entonces tiene que esperar hasta

después de que se complete el tiempo de espera manejado por el sistema, entonces enviar informacién de la maquina
superior.
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cODIGO DE DESCRIPCION DEL RANGO DE
FUNCION NOMBRE PARAMETRO PROGRAMACION DEFAULT
P9.04 Tiempo de fa!la d-e, tiempo 0.0 (inefectivo) 0~100.0 0.0ms
comunicacion 0.1~100.0s

Cuando el cédigo de funcidn esta ajustado en 0.0s, el parametro de comunicacion supera el tiempo y es inefectivo.

Cuando esta funcion de cddigo es ajustada al valor efectivo, si el tiempo de intervalo entre una comunicacion y el préximo

va mas alla del tiempo de superacién de comunicacién, el sistema va a reportar un error de comunicacién (ER188).

Bajo condiciones normales, este pardmetro serd ajustado inefectivo. En sistema de comunicacién continuo, es posible

monitorear la situacion de comunicacion ajustando este parametro.

comunicacion

de control de comunicacion)

3: Frenado de acuerdo al modo de
frenado sin alarma (bajo todos los
modos de control)

CODIGO DE 2 . RANGO DE
FUNCION NOMBRE DESCRIPCION DEL PARAMETRO PROGRAMACION DEFAULT
0: da una alarma y un frenado libre
1: Continua funcionando sin alarma
. 2: Frenado de acuerdo al modo de
Tratamiento por frenado sin alarma (sélo bajo modo
P9.05 error de 0~3 3

Bajo condicién de comunicacidon anormal, el variador es capaz de mostrar en pantalla la alarma de falla y mantener

funcionando el motor o detenerlo a través de la seleccidn la operacién de proteccidn,.

CODIGO DE DESCRIPCION DEL RANGO DE
FUNCION NOMBRE PARAMETRO PROGRAMACION DEFAULT
P9.06 Operacién de.res;'o'uesta de | O: o~ 0
comunicacion 1

Cuando este cédigo de funcidn es ajustado en 0, el variador respondera al comando leer escribir (de la maquina de orden

superior.

Cuando el codigo de funcion es ajustado en 1, el variador va a responder al comando de lectura de la maquina de orden
superior, pero no respondera al comando de escritura, es capaz de mejorar la eficiencia de comunicacién a través de este

modo.

GRUPO PA CONTROL DE VECTOR

CcODIGO DE DESCRIPCION DEL RANGO DE
FUNCION DORBRE PARAMETRO PROGRAMACION DEFAULT
PA.00 Gananc'la proporcu:fnal 1 del 0~100 0~100 20
anillo de velocidad
PA.O1 Ganandia integral 1 del 0.01~10.00s 0.01~10.00 0.50s
anillo de velocidad
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PA.02 Ajuste de limite inferior de 0.00Hz~PA.05 0.00~PA.05 5.00Hz
Frecuencia
PA.03 Gananc.la proporcu:fnal 1 del 0~100 0~100 15
anillo de velocidad
PA.04 Ganandia integral 1 del 0.01~10.00s 0.01~10.00 1.00s
anillo de velocidad
PA.05 Ajuste de limite superior de 0.00Hz~P0.13 0.00~PA.05 10.00Hz
Frecuencia

Los parametros de arriba sélo son efectivos para el control vectorial, pero inefectivos para el control V/F. Cuando ajuste el
limite inferior de frecuencia 1 (PA.02), el pardametro Pl del lazo de velocidad es PA.00 y PA.01. Cuando ajuste el limite
superior de frecuencia 2 (PA.05), el parametro Pl del lazo de velocidad es PA.03 y PA.04. Entre los puntos de cambios, el
parametro Pl se obtiene de la linea de cambio de dos grupos de parametros, como se muestra en el diagrama 6-19.

parametro Pl

A

(PA,00,PA,01) |

(PA,03,PA,04)

P e e e e e-----

______
-

Fig. 6-19 Diagrama del parametro PI

Es capaz de regular la repuesta dindmica de velocidad del control vectorial a través del ajuste de factor de proporcion y
tiempo integral. Puede acelerar la respuesta dinamica del lazo de velocidad agregando ganancia proporcional y
reduciendo el tiempo integral, pero ganancias proporcionales demasiado grandes o tiempo integral demasiado corto
llevarian a una oscilacion del sistema y pasarse de medida. De todos modos, ganancias proporcionales muy pequefias
pueden llevar a un sistema de oscilacidon y error de velocidad de estado fijo. El parametro Pl del lazo de velocidad ha
cerrado la relacién entre la inercia del sistema del motor, los usuarios deberian regularlo de acuerdo a los distintos
requerimientos de cargas sobre la base del parametro de falla Pl, para satisfacer las demandas de varias ocasiones.

CcODIGO DE DESCRIPCION DEL RANGO DE
FUNCION DORBRE PARAMETRO PROGRAMACION DEFAULT
PA.06 Factor de compensacion por 50%~200% 50~200 100%
deslizamiento VC

Factor de compensacién por deslizamiento: es usado para regular la frecuencia de deslizamiento del control vectorial,
mejorando la precision de control de velocidad del sistema, es posible prevenir el error de velocidad en estado fijo a
través de la regulacién de este parametro adecuadamente.
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CODIGO DE DESCRIPCION DEL RANGO DE
FUNCION NOMBRE PARAMETRO PROGRAMACION DEFAULT
- - - - T
PA.O7 Ajuste del limite superior 0.0 -200.06 (|nd|-ce de 0.0~200.0 150.0%
de torque corriente del variador)
Ajuste del 100.0% corresponde al indice de corriente de salida del variador.
GRUPO PB AJUSTE DE PARAMETROS DEL MOTOR
CcODIGO DE , 2 RANGO DE
FUNCION NOMBRE DESCRIPCION DEL PARAMETRO PROGRAMACION DEFAULT
Parametro del 1: Parémetr(')(; Zlgsuiz?ciz:diza'e total
PB.00 motor de ' . P et 0~2 0
. 2: Parametro de autoaprendizaje
autoaprendizaje i~
estatico

0: Sin operacidn, ej. prohibicidn de autoaprendizaje.

1: Parametro de autoaprendizaje total: Antes del autoaprendizaje de los pardmetros del motor, por favor liberar al
motor de cargas primero, dejar al motor en estado sin-carga, y asegurarse que el motor esté bajo estado estatico.

Antes del autoaprendizaje de los parametros del motor, favor de ingresar los parametros de la placa de identificacion del
motor (PB.01-PB.06), de otro modo, el resultado del autoaprendizaje de los parametros del motor pueden ser incorrectos.

Antes del autoaprendizaje del pardmetro del motor, ajustar el tiempo de aceleracién y desaceleracion (P0.04 y P0.05) de
acuerdo a la magnitud del motor, de otro modo, puede ocurrir una falla por sobrecorriente durante el autoaprendizaje de
los parametros del motor.

Ajustar P0.00 en 0, ajustar PB.00 en 1, entonces apretar la tecla ENTER, ingresar en autoaprendizaje de pardmetros del
motor, en este momento el LED muestra “-TUN-“ y destella, entonces presionar la tecla RUN y comienza el
autoaprendizaje del parametro, entonces el LED muestra “TUN-0", después de que el motor entre en funcionamiento,
muestra “TUN-1", la luz RUN destella, cuando el parametro de autoaprendizaje ha terminado muestra “-END-“y retorna al
estado de frenado, entonces “-TUN” destella, es posible salir del parametro de estado de autoaprendizaje apretando la
tecla PROG.

Durante el parametro de autoaprendizaje, es posible detener el parametro de operacion de autoaprendizaje presionando
la tecla STOP/RESET. Notar que inicio y frenado del parametro de autoaprendizaje serd controlado Unicamente por el
teclado.

2: Parametro de autoaprendizaje estatico

Durante autoaprendizaje estatico del parametro del motor, no es necesario liberar al motor de las cargas. Antes del
parametro de autoaprendizaje, favor de ingresar los pardmetros de la placa de identificacion del motor (PB.01-PB.06),
luego del autoaprendizaje, va a detectar la resistencia de estator y la resistencia de rotor como la fuga de inductancia del
motor. No es posible detectar la induccion mutua del motor o de la corriente libre de carga, los usuarios pueden ingresar
el cddigo de funcidn correspondiente como una forma de experiencia.

CODIGO DE . . RANGO DE
FUNCION NOMBRE DESCRIPCION DEL PARAMETRO PROGRAMACION DEFAULT
PB.01 Tipo de variador 0: Tipo G 1: Tipo P 0~1 0
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0: es aplicable a la carga de torque constante de indice de parametros especificos.
1: es aplicable a cargas de torque variable (ventiladores y bombas de agua) de indices de especificados parametros.

Los variadores de la serie SY8000 adaptan modo integrado de G/P, aplicable a la potencia del motor para cargas de torque
constante (tipo G) es un paso menor que para ventiladores y bombas de agua (tipo P).

De fabrica, este parametro es ajustado al tipo G, si quiere ajustar un tipo P, haga lo siguiente:

1. Ajuste la funcion de cédigo en 1,

2. Reinstale los parametros de motor del grupo PB.
Por ejemplo: la maquina modelo SY8000-022G/030P-4 fue ajustada como 22kW tipo G, si quiere cambiarlo por
30kW del tipo P, opere de la siguiente manera:

1. Ajuste la funcién de cédigo en 1,

2. Reinstale los parametros del motor del grupo PB.

CODIGO DE DESCRIPCION DEL RANGO DE
FUNCION NOMBRE PARAMETRO PROGRAMACION DEFAULT
PB.0O2 Indice de potencia del 0.4~900.0kW 0.4~900.0 Ajuste de
motor modelo
PB.0O3 Indice de frecuencia del 0.0lH% PO.’1?°> 0.01~P0.04 50.00Hz
motor (frecuencia maxima)
PB.04 Indice de velocidad del 0~36000rpm 0~36000 Ajuste de
motor modelo
PB.OS Indice de voltaje del O~A60V 0~460 Ajuste de
motor modelo
PB.OG Indice de corriente del 0.1~2000.0A 0.1~2000.0 Ajuste de
motor modelo

Atencion: Ajuste de acuerdo a los parametros de la placa de identificacion del motor. Para un excelente control
de la performance del control vectorial,se requiere los pardmetros exactos del motor.

El variador de la serie SY8000 ofrece la funcion de parametros de autoprendizaje. El acertado parametro de
autoaprendizaje proviene de un preciso ajuste de los parametros de la placa de identificacion del motor. A fin de
garantizar el control de la performance, arregle una adecuada configuracion del motor de acuerdo a los estandares
aplicables al motor del variador, si el encendido del motor tiene una diferencia muy grande con los estandares aplicables
al motor, el control de la performance va a presentar fallas.

Atencidn: es posible iniciar los parametros del motor PB.03~PB.11 para reinstalar el indice de potencia (PB.02) del motor.

CODIGO DE DESCRIPCION DEL RANGO DE
FUNCION NOMBRE PARAMETRO PROGRAMACION DEFAULT
pp.o7 | Resistencia deestator del 0.001~65.535Q 0.4~900.0 0
motor
PB.0S Resistencia de rotor del 0.001~65.5350) 0.01~P0.04 Ajuste de
motor modelo
PB.O9 Inductancia de rotor y de 0.1~6553.5mH 0~36000 Ajuste de
estator del motor modelo
PB.10 Inductancia mutua de 0.1~6553.5mH 0~460 Ajuste de
rotor y estator del motor modelo
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PB.11 Corriente de motor libre 0.1~6553.5A 0.1~2000.0 Ajuste de
de carga modelo

Cuando los parametros de autoprendizaje del motor han finalizado de manera normal, el ajuste de PB.07~PB.11 se van a
actualizar automaticamente. Estos parametros son los parametros de referencia de control vectorial de alta performance,
y afectara el control directo de performance.

Atencidn: usuarios, no modificar este grupo de pardmetros de manera azarosa.
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7.1 INFORMACION DE FALLA Y DIAGNOSTICO

CODIGO
DE NOMBRE CAUSA POSIBLE SOLUCION
FALLA
Fase U de unidad de
ERRO1 inversién presenta 1. Acelerar demasiado rapido 1. Alareue el tiempo de
falla 2. El interior del IGTB de esta fase esta a;:eleragcién P
Fase V de unidad de | dafiado .
. . . . 2. Pida ayuda
ERRO2 inversion presenta 3. La interferencia causa errores de . s
., 3. Chequee el equipo periférico
falla operacion ara ver si hay una fuente de
Fase W de unidad de | 4. Ver sila conexion a tierra esta en p . y
. - interferencia fuerte.
ERRO3 inversion presenta buen estado
falla
1. Alargue el tiempo de
Sobre corriente . (. aceleracion
1.Acelera demasiado rapido
durante el . ., I 2. Chequee la entrada de
ERRO4 . . 2. Baja tension en la red eléctrica . .
funcionamiento de . . . corriente de la red eléctrica
., 3. La potencia del variador es muy baja . .
aceleracion 3. Selecciona el variador de
mayor potencia
1. Alargue del tiempo de
Sobre corriente desaceleracion
1. Desacelera demasiado rapido 2. Aplique un freno dindmico
durante el . .
ERRO5 . . 2. La inercia torque de carga es grande | adecuado de ensamble
funcionamiento de . . . .
. 3. La potencia del variador es muy baja | adicional
desaceleracion . .
3. Seleccione el variador de
mayor potencia
1. Chequee las cargas o
. reduzca los cambios repentinos
. 1. Las cargas han cambiado P
Sobre corriente en el repentinamente o anormalmente de carga
ERRO6 funcionamiento de P . . s 2. Chequee la entrada de
. 2. Baja tension en la red eléctrica . .
velocidad constante . . . alimentacion
3. La potencia del variador es muy baja . .
3. Seleccione un variador de
mayor potencia
Sobre corriente 1. El voltaje de entrada es anormal. 1. Chequee la entrada de
ERRO7 durante el 2. Reiniciar la rotacion del motor alimentacion
funcionamiento de | después de fallas de potencia 2. Evite reiniciar después del
aceleracion instantaneos frenado
1. Alargue el tiempo de
Sob ient aceleracion
obre corriente 1. Desacelera demasiado rapido 2. Aplique un freno dinamico
durante el . .
ERROS ) ) 2. Lainercia de las cargas es grande | adecuado de ensamble
funcionamiento de . .
s 3. El voltaje de entrada es anormal adicional
desaceleracién
3. Chequee la entrada de
alimentacion
1. Instale un reactor de entrada
Sobre tension en el 1. La entrada del voltaje tiene un 2. Aplique un freno dinamico
ERRO9 funcionamiento de cambio anormal adecuado de ensamble
velocidad constante | 2. Lainercia de las cargas es grande adicional
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1. Baja tensidn en la red eléctrica

1. Chequear la entrada de
alimentacidn de la red eléctrica

1. Baja tensidn en la red eléctrica.
2. el ajuste del indice de corriente del
motor es inapropiado.
3. La rotacién del motor es bloqueada o
la carga nueva es muy grande
4. Mucha potencia para un pequefio
arrastre.

1. Chequear la entrada de
alimentacion de la red eléctrica
2. Resetee el indice de
corriente del motor
3. Chequee las cargas, regule la
capacidad de incremento del
torque
4. seleccione un motor
apropiado

1. Acelera demasiado rapido.
2. Reinicia la rotacién del motor
3. Baja tension en la red eléctrica
4. La carga es demasiado pesada

1. Alargue el tiempo de
aceleracion
2. Evite reiniciar luego del
frenado
3. Chequear la entrada de
alimentacion de la red eléctrica
4. Seleccione un variador de
mayor potencia

Hay una fase abierta de entrada en R, S
oT.

1. Chequear la entrada de
alimentacion de la red eléctrica
2. Chequee la instalacion y el
cableado

Hay una fase abierta de salidaen U, V
o W (o las tres fases de cargas estan
seriamente desbalanceadas)

1. Chequee la salida de
cableado

2. Chequee el motory
cableado

1. El variador tiene sobre corrientes
instantaneas
2. Salida de tres fases tiene corto
circuito de toma de tierra
3. Canal de aire bloqueado o ventilador
danado
4. La temperatura es demasiado alta
5. el cableado o la unidad de
enchufado del panel del control est{a
flojo
6. la alimentacidn de potencia auxiliar
esta dafiada, la tension circulante es de
baja tensién
7. el médulo de potencia forma un
puente directo
8. el panel de control es anormal

1. Refiérase al control de
medidas ante sobre corriente
2. Recableado

3. ventilar el canal de viento o
cambiar el ventilador

4. Reduzca la temperatura
ambiente

5. Chequee y reconecte

6. Pida asistencia

7. Pida asistencia

8. Pida asistencia

ERR10 Baja tensién de bus
ERR11 Sobrecarga del
motor
ERR12 Sobrec.arga del
variador
ERR13 Fase abierta del lado
de entrada
ERR14 Fase ablerta. del lado
de salida
Sobrecalentamiento
ERR15 del médulo de
rectificacion
Sobrecalentamiento
ERR16 del médulo de
inversion
ERR17 Falla externa

1. Sl falla externa opera en la terminal
de entrada

1. Chequee la entrada de
equipamiento externo
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1. el Ajuste del indice baudio no es 1. Ajustar un indice baudio
adecuado adecuado
Falla de , 2. Presionar la tecla STOP/RST,
ERR18 . 2. Error de comunicacién al adoptar la . - /
comunicacion L. . o, pedir por servicio.
comunicacion serial. La comunicacion
. . . Chequee el cableado en la
es interrumpida por un largo tiempo. L .
comunicacion de interfase
1. Mal contacto del conector con el
panel de control 1. Chequee el conector,
La detencion de 2. Suministro de potencia auxiliar reconecte
ERR19 corriente del circuito dafiada 2. Pida asistencia
presenta una falla 3. artefacto de pasillo dainado, el 3. Pida asistencia
circuito amplificador esta funcionando Pida asistencia
de manera anormal
1. Cambie el modelo del
variador
1. La capacidad del motor no concuerda 2. Ajuste el indice de
con la capacidad del variador parametros de acuerdo a la
El autoaprendizaje 2. el ajuste del indice de parametros del placa de identificacion del
ERR20 del motor presenta motor no es adecuado motor
una falla 3. el autoaprendizaje de los parametros 3. Deje el motor sin carga e
tiene grandes diferencias con los chequee nuevamente
parametros standard. 4. Chequee el cableado y los
parametros de ajuste del
motor
1. Hay algun error con los pardmetros 1. Presione la tecla STOP/RST
Falla de lectura- . L . . .
ERR21 escritura EEPROM de control de lectura-escritura para reiniciar, pida asistencia
2. EEPROM esta dafiado 2. Pida asistencia
L, 1. La respuesta PID esta desconectada 1. Chequee la sefial de
Falla de desconexion respuesta PID
ERR22 2. Desaparece la fuente de respuesta
de respuesta PID 2. Chequee la respuesta de la
PID
fuente PID
1. Chequee la unidad de
. 1. La linea de frenado tiene fallas frenado, cambie la tuberia de
La unidad de frenado . . .
ERR23 2.El valor de la resistencia del frenado frenado (brake pipe)
presenta fallas . . .
externo es muy bajo 2. Aumente la resistencia de
frenado
ERR24 Reserv’adc') parala
fabrica
P.Off Apagado La alimentacion del variador ha fallado Reajuste (self reset)

7.2 FALLAS COMUNES Y SOLUCIONES

Mientras el variador esté en funcionamiento, puede que se tope con alguna de las siguientes situaciones, tenga en cuenta
estos métodos de resolucion:
e Sielvariador esta conectado pero no muestra el display:

Use el tester para medir la entrada de alimentacién del variador, para ver si concuerda con el indice de tension del
variador. Si hay alguna falla con la alimentacién, favor de chequearlo y eliminar. Chequear el puente rectificador de tres

fases para ver si esta en buenas condiciones. En caso que no, pida asistencia.
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Chequear si la luz que indica carga (CHARGE) esta encendida, en caso que no, la falla usualmente esta asociada al puede
rectificador o la resistencia buffer; si la luz esta prendida, la falla suele estar en el cambio de alimentacién, por favor pida
asistencia.

Cambie el aire de la alimentacion

e Siel MCCCB se dispara después del encendido:

Chequear si hay toma de tierra o situacion de corto circuito entre la alimentacidon de entrada, y eliminar los
inconvenientes.

Chequear si el puente rectificador se ha roto, en caso que si solicitar asistencia.

e Falla el funcionamiento del motor cuando se ingresa una operacion al variador:

Chequear si hay balance de salida en tres fases entre U, Vy W, y en caso de que haya, cuando la linea del
motor o el mismo motor esta dafado, o el motor es bloqueado debido a alguna causa mecanica, favor de
eliminar la causa.

Cuando hay salida con desbalance en tres fases, entonces el circuito de accionamiento del variador pueden
resultar dafiados, por favor pida asistencia.

En caso de que no haya salida de tensidn, entonces el circuito de accionamiento o médulo de salida puede
estar danado, por favor pida asistencia.

e El variador funciona normalmente luego del encendido, pero el MCCB (interruptor en caja moldeada)
se dispara luego de iniciarse:

Chequear si la interfase entre los médulos de salida tiene corto circuito , en caso de haber, por favor pida
asistencia. Chequear si hay corto circuito ¢ derivacién a tierra entre los principales cables, de existir por favor
eliminarlos.

Si este fendmeno aparece de manera esporadica, y el motor esta lejos del variador, considere agregar una
salida del reactor AC.
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PRECAUCION

> El personal de mantenimiento deberia llevar a cabo el mantenimiento de acuerdo a los métodos
especificados.

> Contar con personal profesional y calificado para llevar a cabo el mantenimiento.

> Antes del mantenimiento desenergizar el variador y aguardar 10 minutos antes de iniciar el
mantenimiento.

> No toque los elementos y componentes en la placa PCB directamente, ya que la electricidad estatica
podria daiar el variador.

> Cuando termine el mantenimiento del variador, asegurese de que todos los clavos han sido

ajustados.

CAPITULO VIII - MANTENIMIENTO

8.1 MANTENIMIENTO DIARIO

Una manera de proteger de fallas al variador, garantizar el normal funcionamiento del equipo, y prolongar la vida util de
servicio del variador, es llevar a cabo el mantenimiento del variador diariamente, siendo el mantenimiento diario de la
siguiente manera:

iTEM A
INSPECCIONAR CONTENIDO
T t
e:upme(r;:(;a/ Asegurarse que la temperatura esta entre 02~502C, la humedad entre 20~90%

Asegurarse que no haya aceite, polvo o remanentes de agua condensada en el

Aceite y polvo .
yp variador.

Variador Chequear si el variador tiene un calentamiento o vibracion anormal.

Asegurarse que el ventilador funciona normalmente sin ninguna situacién de

Ventilador
bloqueo

Entrada de suministro Asegurarse que la tension y la frecuencia de entrada de suministro de red se
de potencia mantengan dentro del rango permisible.

Chequear si el motor tiene una vibraciéon anormal, calentamiento, ruido

Motor .
anormal, fase abierta u otros problemas.

8.2 MANTENIMIENTO REGULAR

Para proteger el variador de fallas, garantizando un funcionamiento a largo tiempo, de alta performance y estable, los
usuarios deben revisar periddicamente el variador (dentro del medio afio). Los contenidos a revisar son los siguientes:

iTEM A
INSPECCIONAR

Tornillos de
terminales externas

CONTENIDO METODOS DE ELIMINACION

Si los tornillos estan flojos o no Reforzarlos

Limpiar agentes extrafios

Placa PCB Polvo, suciedad . . L
prolijamente con aire comprimido.

43



CAPITULO VIl - MANTENIMIENTO

Ventilador Ruido o vibracién anormal, si el tiempo 1. Limpiar agentes extrafios
acumulativo alcanza los 20000h 2. Cambiar el ventilador
. . Si cambia de color o tiene un olor . . -
Capacitor electrolitico . Cambiar el capacitor electrolitico
peculiar
. . Limpiar agentes extrafios
Radiador Polvo, suciedad . P & . -
prolijamente con aire comprimido
Componentes de . Limpiar agentes extrafios
P . Polvo, suciedad . P & . L
potencia prolijamente con aire comprimido.

8.3 CAMBIO DE PARTES REMPLAZABLES DEL VARIADOR

El ventilador y el capacitor electrolitico dentro del variador son partes de uso. Para garantizar la seguridad a largo término
y funcionamiento sin fallas del variador, por favor cambiar las partes de uso del variador regularmente, siendo el tiempo
de cambio el siguiente:

Ventilador: deberia ser cambiado después de 20000h de trabajo.

Capacitor electrolitico: se deberia cambiar después de 30000-40000h de trabajo
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CAPITULO IX - PROTOCOLO DE COMUNICACION

PROTOCOLO DE COMUNICACION

La serie SY de variadores provee comunicacion de interfase RS485, adapta los estandares internacionales del
protocolo de comunicacidon BUS para comunicacion de modo maestro-esclavo. Los usuarios pueden realizar control
centralizado (ajuste de control de comandos y frecuencia de funcionamiento del variador, modificacién de parametros
relevantes del cédigo de funcién, estado de funcionamiento del variador y monitoreo de falla de informacién) a través
de PC/PLCy controles superiores de la maquina, adaptandolo a requerimientos especiales.

9.1 CONTENIDOS DEL PROTOCOLO

Este protocolo de comunicacion en serie de Modbus define el marco de contenido y formato de operacién de
transmisiones asincronicas de comunicacidon en serie. Incluye formatos de servidores de maquinas, el marco de
transmision y de respuesta de la maquina esclava; marco de contenido organizado por la maquina anfitriona contiene
la direccién de la maquina esclava (o direccién de emisién), comando ejecutivo, data, chequeo de errores, etc. La
respuesta de la maquina esclava también adopta la misma estructura, el contenido incluye la operacién de
confirmacion, retorno de informacién, chequeo de errores y otros. Si la maquina esclava tiene alguna falla cuando
recibe el marco, o es incapaz de finalizar la operaciéon que la maquina anfitriona requiere, organizaria un marco de
falla en respuesta y alimentaria a la maquina anfitriona.

9.2  MODO DE APLICACION

La serie de variadores SY tiene acceso a la red de control de “single-host multi-slave” que tiene linea bus
RS232/RS485.

9.3 ESTRUCTURA BUS

1) Modo de interfase:
RS485 interfase hardware
2) Modo de transmision

Serie asincrénica, modo de transmision half-duplex. Al mismo tiempo, sea la maquina anfitriona o maquina esclava,
sélo una manda la informacidn y la otra la recibe. Durante la comunicacion, la informacidn es transmitida en modo de
mensaje y se manda uno a uno.

3) Estructura topoldgica

Sistema de una sola maquina anfitriona y multi-maquinas esclavas. Ajustar el rango de direccion de maquinas esclavas
1~247, 0 es la direccién de emisidon de comunicacion. La direccién de cada maquina esclava en la red es Unica, esto
garantiza la base para el modo bus serial de comunicacidn.

9.4  INSTRUCCIONES PARA EL PROTOCOLO

El protocolo de comunicacion de las series de variador SY es una forma de serial asincrénico y el Modbus anfitrién-
esclavo del protocolo de comunicacidn, sélo hay un equipo (maquina anfitriona) capaz de establecer el protocolo
establecido (llamados busqueda/comando). Otro equipo (maquina esclava) soélo puede responder al
busqueda/comando, proveyendo informacién, o haciendo acciones correspondientes de acuerdo a la
“busqueda/comando”. Maquina anfitriona aqui significa la computadora personal (PC), quipo de control industrial o
controlador légico programable (PLC); maquina esclava significa el variador SY de la serie SY o el equipo de control que
posee un protocolo de comunicacion similar. La maquina anfitriona no sdlo es capaz de comunicarse con una maquina
esclava, también puede emitir informacidn a todas las maquinas esclavas. Para “busqueda/comando” de acceso
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solitario la maquina esclava va a responder a esta informacion, para informacién emitida por la maquina anfitriona,
no es necesario que las maquinas esclavas envien su realimentacion.

9.5 ESTRUCTURA DEL MARCO DE COMUNICACION

El formato de informacién de comunicacion del protocolo Modbus de los variadores de la serie SY puede ser dividido
en RTU (unidad de terminal remota) y ASCIl (Cédigo Estandar Americano para Intercambio Internacional de
Informacién).

Bajo el modo RTU, el formato de cada byte sera:

Sistema de codificado: sistema binario ocho bits,

Sistema hexadecimal: 0~9, A~F,

Cada dominio de marco ocho bits incluye dos caracteres hexadecimales.
Bajo modo ASCII, formato de cada byte como sigue:

Sistema de codificado: el sistema de comunicacion pertenece al sistema hexadecimal, significado del caracter de
mensaje ASCII:

“0” “9”, “A” “F”, cada sistema hexadecimal representa cada informacién ASCII, por ejemplo:

CARACTER 1 2 3 4 5 6 7 8 9
CODIGO ASCII | 0x30 | 0x31 | Ox32 | Ox34 | Ox35 | 0x36 | Ox37 | 0x38 | Ox39
CA RACTE R IIAII IIBII llcll IIDII IIEII “" FII
CODIGO ASCI | Ox41 | 0x42 | 0x43 | Ox44 | Ox45 | Ox46

Bit de byte: incluyendo el bit de inicio, 7 u 8 bits de data, bits de chequeo y bits de parada.
Descripcidn del bit byte como se detalla:
Marco de caracteres de 11 bits:

BIT BIT1 | BIT2 | BIT3 | BIT4 | BIT5 | BIT6 | BIT7 | BIT8 Bit sin chequear DETENER
INICIAL Chequear bit par BIT
Chequear bit impart

Marco de caracteres de

BIT BIT1 | BIT2 | BIT3 | BIT4 | BIT5 | BIT6 | BIT?7 Bit sin chequear DETENER
INICIAL Chequear bit par BIT
Chequear bit impart

Bajo el modo RTU, el nuevo siempre inicia con una quiescencia / inactividad que es igual al tiempo de
transmision de al menos 3.5 bits. En la red donde el indice de transmisidén es calculado con el indice baud,
el tiempo de transmision de 3.5 bytes puede ser dominado facilmente. Los dominios de informacidn
seguidos de cerca por la direccion de la mdquina esclava, el cédigo del comando de operacién, la
informacién y el caracter de chequeo CRC, los bytes de transmisiéon de cada dominio son 0 - 9y A - F del
sistema hexadecimal. El equipo de red siempre monitorea la accién de comunicacién bus, aun en el tiempo
de intervalo de quiescencia. Cuando se recibe el primer dominio (direccidn de informacién), cada equipo de
red hara una confirmacién de este byte. Junto con el final de la transmision del ultimo byte, habra otros
intervalos del tiempo de transmisién similares de 3.5 bytes, esto significa que el marco estad terminado,
después de todo, empezard a transmitir el nuevo marco.
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Formato de lainformacion de marco de ASCI
< -
< = 5 >
Mensaje MODBUS

Inicio, una Direccion de Codigo Data Chequeo Parada, una
quiescencia de al la maquina de quiescencia de al
menos 35 bytes esclava funcion menos 3.5 bytes

La informacién de un marco debe ser transmitida en un flujo de informacién continua, si hay un intervalo
mayor a 1.5 bytes antes de que el conjunto del marco de transmisidon termine, el equipo de recepcién
limpiaria esta informacién incompleta, y juzgaria el byte siguiente como parte de la direccién de dominio
del nuevo marco por error, del mismo modo, cuando el intervalo entre el nuevo marco y el marco previo es
menor al tiempo de transmision de 3.5 bytes, la recepcién del equipo también la juzgaria como parte de un
marco previo por error, y el valor de chequeo de CRC seria incorrecto debido al error del marco, esto
llevaria a una falla de comunicacion.

Estructura estandar del marco RTU:

INICIO Encabezado T1-T2-T3 (tiempo de transmision 3.5 bytes)
Direccidn del dominio de la Direccidon de comunicacién:
maquina esclava ADDR 0~247 (sistema decimal) (Oes la direccion de emisién)

03H: lee los parametros de la maquina esclava
06H: escribe los parametros de la maquina esclava
Informacidn de 2*N bytes, esta parte es el contenido
principal de comunicacidn, también es el centro de
intercambio de informacidn en comunicacién

Funcion de dominio CMD

Informacién de dominio
DATA (N-1) - DATA(O)

bit bajo CRC CHK
bit alto CRC CHK
FINAL marco final T1-T2-T3 (tiempo de transmision 3.5 bytes)

Valor de detencidn: CRC chequear el valor (16BIT)

En modo ASCII, marco inicial es “:” (“0x3A), el marco final es el default “CRLF” (“OxOD” “Ox0A”). Bajo el
modo ASCII, todos los bytes de informacién, excepto por el marco inicial y el marco final son transmitidos
en codigo ASCII, transmite el maximo de 4 bit bytes al comienzo. Informaci{on bajo el modo ASCll es de 7 u
8 bits de duracion/distancia. Adopta las mayusculas del cédigo ASCIl para A’~F'. En esta oportunidad la
informacién adopta el chequeo LRC de la direccién de maquina esclava para la parte de informacion de
data. El chequeo suma iguales para completar la suma de caracteres (carga bits de rechazo) de toda la
informacién que toma parte del chequeo.

Formato de lainformacion de marco de ASCII

- -
<« - . >
Mensaje MODBUS

Caracter deinicio Direccion de Codigo Data Chequeo Caracter de parada:
“OX3A" la maquina de . “OX0D” “OX0A
esclava funcion

Estructura estandar del marco ASCII

INICIO “” (Ox3A)
Direccion Hi Direccidon de comunicacion:
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Direccién Lo Direccién de 8-bits compuesta de 2 cddigos ASCII

Funcién Hi Cédigo de funcién:

Funcién Jo Direccion de 8 bits compuesta de 2 cédigos ASCII

DATA (N-1) Contenido de la data:

. Data de contenido de nx8-bits compuesta de codigos 2n ASCI|
DATA(00) n<=16, max 32 cédigos ASCII

LRC CHK Lo LRC cédigos de chequeo:

LRC CHK Hi Cdédigo de chequeo de 8-bits compuesto de 2 cédigos ASCII
FINAL Hi Caracter de parado:

FINAL Lo END Hi=CR(0x0D), END Lo=LF(0x0A)

9.6  Coddigo de comando y data de comunicacion

9.6.1 Cddigo de comando:03H (0000 0011), lee caracteres N (Word) (16 caracteres en su mayoria

continuos).

Ej. cuando el variador de esas direcciones de mdaquinas esclavas es 01H, la direccién de inicio de memoria
interna es 0004, lee consecutivamente dos caracteres, cuando la descripcién de la estructura de este marco

€s como sigue:

RTU informacion de comando de la mdquina anfitriona

INICIO T1-T2-T3-T4 (tiempo de transmision 3.5 bytes)
ADDR 01H
CMD 03H
Bit alto de la direccién de inicio O0H
Bit bajo de la direccion de inicio 04H
Bit alto del nimero de data O0H
Bit bajo del nimero de data 02H
CRC CHK bit bajo 85H
CRC CHK bit alto CAH
FINAL T1-T2-T3-T4 (tiempo de transmision 3.5 bytes)

RTU informacion de respuesta de la maquina esclava

INICIO T1-T2-T3-T4 (tiempo de transmisién 3.5 bytes)
ADDR 01H
CMD 03H
Nimero byte 04H
Bit alto de la direccién de inicio 0004H OO0H
Bit bajo de la direccién de inicio 0004H OOH
Bit alto del nimero de data 0005H O0H
Bit bajo del nimero de data 0005H O0H
CRC CHK bit bajo 43H
CRC CHK bit alto 07H

FINAL

T1-T2-T3-T4 (tiempo de transmision 3.5 bytes)

ASCIl comando de informacién de la maquina anfitriona

INICIO Y
ADDR ‘0’

lll
CMD ‘0’
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Y
Bit alto de la direccién de inicio ‘0
0
Bit bajo de la direccién de inicio ‘0
a
Bit alto del nimero de data ‘0
o0
Bit bajo del niumero de data ‘0
Y
CRC CHK bit bajo ‘¥
CRC CHK bit alto ‘e’
FINAL Lo ‘CR’
FINAL Hi ‘LF
ASCIl comando de informacién de la maquina anfitriona
INICIO “
ADDR ‘0
2R
CMD ‘0
3
Numero byte ‘0
a
Bit alto de la direccién de inicio ‘0
0
Bit bajo de la direccién de inicio ‘0
Y
Bit alto del nimero de data ‘0
0
Bit bajo del niumero de data ‘0
0
CRC CHK bit bajo ‘¥
CRC CHK bit alto ‘6’
FINAL Lo ‘CR’
FINAL Hi ‘LF

9.6.2 Cédigo de comando: 06H (0000 0110), escribir un caracter (Word)

Ej. escriba 5000 (1388H) en la direccion 008H del variador de la maquina esclava direccion 02H, cuando la
estructura de este marco puede ser descripta como:

RTU comando de informacién maquina anfitriona

INICIO T1-T2-T3-T4 (tiempo de transmisidn 3.5 bytes)
ADDR 02H
CMD 06H
Bit alto de la direccién de inicio OO0H
Bit bajo de la direccion de inicio 08H
Bit alto del nimero de data 13H
Bit bajo del nimero de data 88H
CRC CHK bit bajo O5H
CRC CHK bit alto 6DH
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FINAL T1-T2-T3-T4 (tiempo de transmision 3.5 bytes) ‘

RTU comando de informacidn maquina esclava

INICIO T1-T2-T3-T4 (tiempo de transmision 3.5 bytes)
ADDR 02H
CMD 06H
Bit alto de la direccién de inicio O0H
Bit bajo de la direccion de inicio 08H
Bit alto del nimero de data 13H
Bit bajo del nimero de data 88H
CRC CHK bit bajo O5H
CRC CHK bit alto 6DH
FINAL T1-T2-T3-T4 (tiempo de transmision 3.5 bytes)

ASCIl comando de informacién de la maquina anfitriona

INICIO “
ADDR ‘0
Y
CMD ‘0
6
Bit alto de la direccién de inicio ‘0
0
Bit bajo de la direccién de inicio ‘0’
Y
Bit alto del nimero de data 1
Y
Bit bajo del nimero de data ‘8’
Y
CRC CHK bit bajo ‘5
CRC CHK bit alto ‘5
FINAL Lo ‘CR’
FINAL Hi ‘LF

ASCIl comando de informacién de la maquina anfitriona

INICIO “
ADDR ‘0’
Y,
CMD ‘0
‘6
Numero byte ‘0
0
Bit alto de la direccién de inicio ‘0
0
Bit bajo de la direccidn de inicio ‘0’
g
Bit alto del nimero de data 1
Y
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Bit bajo del niumero de data ‘8’
g
CRC CHK bit bajo ‘5’
CRC CHK bit alto ‘5’
FINAL Lo ‘CR’
FINAL Hi ‘LF’

9.6.3 Chequeo errado del marco de comunicacion

El error en el chequeo del marco frecuente incluye dos partes, ej. chequeo bit (chequeo par/impar) de byte
y el chequeo de la data entera (chequeo CRC o chequeo LRC) del marco.

9.6.3.1 Chequeo bit byte

Los usuarios pueden seleccionar diferentes modos de chequeo bit también estd disponible un modo sin
chequeo, lo que afectaria el ajuste del chequeo bit de cada byte.

Chequeo par: agregar un chequeo de bit par antes de la transmision de la informacién, usado para denotar
que el numero “1” en la informacién transmitida es impar o par, cuando es impar, el chequeo de bit es
ajustado en “0”, de otro modo, es ajustado en “1”, usado para mantener la paridad fija.

Chequeo impar: agregar un chequeo de bit impar antes de la transmisién de informacién, usado para
detonar que le nimero “1” en la informacidn transmitida par o impar, cuando es impar, el chequeo de bit
es ajustado en “0”, sino, ajustar en “1” para mantener incambiable la paridad.

Ej. si es requerido transmitir “11001110” hay cinco “1” en la data, cuando se usa chequeo par, el chequeo
par es “1”, cuando se usa un chequeo impar, el chequeo de bits impar es “0”, cuando transmite la data, el
chequeo de bits par-impar se ubica en una posicidn de chequeo bit de marco a través del cdlculo, el equipo
recibido también cargara el chequeo par-impar, si la paridad de la informacién recibida es diferente de la
presente, juzgara que hay un error en la comunicacion.

9.6.3.2 CRC Modo de chequeo--- CRC (Chequeo de redundancia ciclica)

El formato de marco RTU, el marco contiene el marco de error de chequeo del dominio en la base de
método de calculo CRC. El dominio CRC chequea el contenido de todo el marco. EI dominio CRC tiene dos
bytes, incluyendo el valor binario de 16-bits. Es agregado al marco después del cdlculo de transmisién del
equipo. El equipo receptor va a recalcular el CRC del marco de recepcién, y compararlo con el valor en el
dominio recibido CRC.

CRC registrara el OxFFFF primero, luego llamar un procedimiento para tratar los 6 bytes consecutivos y el
valor del registro actual. Sélo la data 8Bit en cada caracter es efectivo para el CRC, el bit de inicio, el bit de
stop o el bit de chequeo par / impar es inefectivo.

Durante el curso de produccién de CRC, cada caracter de 8bit va a diferir (0 XOR) del contenido de registro,
y se mueve en direccidn del bit menos significante, el digito mas representativo sera llenado con 0. Sacar el
LSB para testeo, si el LSB es 1, el registro va a diferir respectivamente con el presente valor, si LSB es 0,
entonces ninguna operacion sera llevada a cabo. Todo el proceso deberia repetirse 8 veces. Cuando el
ultimo bit (octavo bit) termina, los préximos 8-bits byte van a diferir respectivamente del valor actual del
registro. Al menos el valor en el registro es el valor del CRC de todos los bytes luego del calculo en el
marco.

El método de calculo del CRC adopta estandares internacionales de reglas de chequeo CRC, los usuarios
pueden referirse a relevantes célculos estandares de CRC al editar el algoritmo de CRC, para obtener un
programa de cdlculo CRC que esté en concordancia con los requerimientos.

De ahora en mas hay una simple funcion para calcular el CRC para referencia (usando el lenguaje de
programacion C)
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unsigneéd int crc_cal_value(unsigned char #*data_value,unsigned
?har data_length)

int i; A
unsigned int crc_value=0xffff:
while?data_length--)

ere_value =xdata_value++;
for(i=0:i<8;i++)

iflcrc_value0x0001)cre value={(crc_value>>1) 0xa00!;
else crc_value=cr¢_value>>l;

return{crc_value);

}
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Descripcion de

Definicion

Descripcion de data

Caracteristicas

funcion de direccién R/W
0001H: rotacidn hacia adelante
0002H: rotacidn en reversa
0003H: jogging hacia adelante
Comando de 0004H: jogging en reversa
contr_ol d.el 1000H 0005H: Stop W/R
comunicacion - -
0006H: Stop libre (stop de emergencia)
0007H: reset de falla
0O008H: Jogging stop
0001H: durante la rotacién hacia adelante
Estado del 1001H 0002H: durante la rotacién hacia atras R
variador 0003H: en stand-by del variador
0004H: en falla
Ajuste del rango de comunicacion:
(-10000~10000)
Atencidn: el valor de ajuste de
comunicacion es el porcentaje de valor
relativo (-100.00~100.00%), puede ser
Direccién del usado para operaciqne§ Ide escritura de
valor de ajuste comunicacion.
de 2000H Cuando es ajustado como fuente de W/R
comunicacion frecuencia, relativo al porcentaje de
frecuencia maxima (P0.04); cuando es
usado como PID dado o alimentacién,
relativo al porcentaje de PID. Por esto,
ambos el ajuste de valor PID y la repuesta
PID llevan a cabo el cdlculo PID en un
porcentaje.
3000H Frecuencia de funcionamiento R
3001H Frecuencia de ajuste R
3002H Voltaje bus R
3003H Voltaje de salida R
3004H Corriente de salida R
3005H Velocidad de funcionamiento R
3006H Potencia de salida R
Descripcion de 3007H Torque de salida R
direccion de los 3008H Ajuste de valor PID R
pardmetros de 3009H Valor de alimentacién PID R
funcionamiento/ 300AH Estado del simbolo de entrada del terminal R
parado 300BH Estado del simbolo de salida del terminal R
300CH Valor de cantidad analdgica All R
300DH Valor de cantidad analégica Al2 R
300EH Reservado R
300FH Reservado R
3010H Reservado R
3011H Reservado R
3012H Estado de corriente de multive-velocidad R
Direccién de 5000H La falla de cddigos de informacion son los R

falla del variador

mismos que los nimeros de serie o tipo de
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falla en un menu de cédigos de funcion, la

diferencia es que esta parte sélo alimenta
numeros hexadecimales para maquinas
superiores, pero no falla de caracteres.

Comunicacién
Modbus
direccion de
falla

5001H

0001H: Contrasena invalida
0002H: Cédigo de comando invalido
0003H: Chequear error CRC
0004H: Direccion ilegal
0005H: Informacién invalida R
0006H: Modificacién de parametro inactivo
0007H: Sistema bloqueado
0008H: Variador ocupado
(almacenamiento EEPROM)

9.6.5 Respuesta adicional durante error de comunicacion

Cuando la comunicacién del variador esta conectada, si existe un error, el variador va a responder error de
cddigo al sistema de control maestro en formato fijo, de esta manera, el sistema de control maestro juzgara
qgue ha ocurrido un error. Byte de comando de respuesta de falla del variador seran llevadas a cabo de
acuerdo al “06” sin importar que el cédigo sea “03” o “06”, y la direccion de data es establecida en 0x5007.

Por ejemplo:

RTU informacién de respuesta de la maquina esclava

START T1-T2-T3-T4 (Tiempo de transmisidn de 3.5 bytes)
ADDR O1H

CMD 06H

Bit alto de falla de retorno de direccion 50H

Bit bajo de falla de retorno de direccién 01H

Cédigo de error de bit alto OOH

Cdédigo de error de bit bajo O5H

CRC CHK bit alto 09H

CRC CHK bit bajo 09H

END T1-T2-T3-T4 (Tiempo de transmision de 3.5 bytes)

ASCIl informacidn de comando de la maquina anfitriona

START o
ADDR ‘0
oY
CMD ‘0’
6
Bit alto de falla de retorno de direccidn ‘5’
0
Bit bajo de falla de retorno de direccion ‘0
oY
Cédigo de error de bit alto ‘0
o
Cédigo de error de bit bajo ‘0
0
LRC CHK Hi ‘A
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LRC CHK Lo ‘3’
END Lo ‘CR’
END Hi ‘LF’

Significado de error de cddigo

Cédigo de error

Descripcion

1

Contraseia incorrecta

Cdédigo de comando incorrecto

CRC chequear error

Direccién ilegal

Data invalida

Modificacidn de parametros inefectiva

Sistema bloqueado

(N[O lW|IN

Variador ocupado (EEPOM esta almacenando)
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