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Ingenieria en Automatizacién

1. Precauciones de Seguridad y Modelo de Producto
1.1 Precauciones de Seguridad

A No instale este equipo en una atmésfera explosiva de gas, o habra peligro de explosion.

A Solamente las personas calificadas deben proceder con el cableado, o habra peligro de descargas eléctricas. No
realice ningln cableado durante el encendido del sistema para evitar descargas eléctricas.

A No toque los terminales de control, la placa de circuitos internos y sus componentes, o habra peligro de descarga
eléctrica.

A El terminal de tierra debe estar conectado a tierra cuando se utiliza el inversor. La conexién a tierra debe ser
avalada por la normativa nacional de seguridad eléctrica y otros codigos eléctricos.

A Después de apagado, no toque la placa de circuito interno ni ninguna parte dentro de los 5 minutos después de que
la pantalla del teclado se apagara. Cualquier operacion interna debe realizarse después chequear con instrumento la
efectiva descarga de los capacitores para evitar una descarga eléctrica.

A No conecte la alimentacion de CA al terminal de salida (U, V, W) del variador. El tnico terminal en el que la
alimentacion de CA se puede conectar es R, S, T (0 L1, L2 si es un invertir con entrada monofasica).

A Laelectricidad estética en el cuerpo humano puede dafiar el dispositivo MOS. No toque PCB e IGBT sin medida
antiestatica.

A No pierda tornillos, espaciadores y otros cuerpos metélicos extrafios dentro del conductor para evitar el riesgo de
incendio y dafios al operador.

A No conecte la alimentacion de CA de 220V al terminal de control interno del controlador, o habra dafios graves al
operador.

A Si se produce una proteccion de sobrecorriente después de arrancar el controlador, vuelva a confirmar el cableado
externo y luego encienda y ejecute el controlador.

A No desconecte la alimentacion para detener el controlador. Corte la fuente de alimentacion después de que el
motor deje de funcionar.

A No instale el controlador en lugares con luz solar directa.

1.2 Placa de identificacion

1.2.1 Reglas de denominacién

SY5000 -1R5G -4

Codigo de | 4| S e
6digo de la empresa Codigo Tension de Ent.
Modelo de la Serie ——— s2 1PH220V

7 | 3PHZOV
4| aprae0v

Capacidad de Motor Apli

1.2.2 Identificaciéon

4 , )
SANy.

MODELO: SY5000-2R2G-4
POTENCIA: 2.2 KW

ENTRADA: 3 Fases AC380V 50HZ
SALIDA: 5.0 A 0~300HZ

N\ J

1.3 Serietipo VFD

Tipo de Poter_lcia Co_rriente : de | Motor
Tensién Nominal salida  nominal | Adaptado
(KW) (A) (KW)

0.75 4.5 0.75
220V 1-fase 15 7 15

2.2 10 2.2

0.75 2.5 0.75

15 3.7 15

2.2 5.0 2.2
380V 3-fases 70 9.0 20

5.5 13.0 5.5

7.5 17.0 7.5
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1.4 indice Técnico y Especificaciones

Nivel_de 3-fase (4T#serie) 380V;50/60HZ
m | Tension, 1-fase (2S#serie) 220V;50/60HZ
2 | Frecuencia
2 Rango de 3-fase (4T#serie) 320V~460V
® | Tension 1-fase (2St#serie) 160V~260V
Permitido
Tensién AT#serie; 0~460V
% 2St#serie; 0~260V
S | Frecuencia Modo de Baja Frecuencia: 0~300HZ ; Modo de Alta Frecuencia: 0~3000HZ
© | Capacidad de Tipo G: 110% nominal, 150% durante 1 min, 180% for 5s
Sobrecarga Tipo P: 105% nominal, 120% durante 1 min, 150% for 1s
Modo de Control | VIF control, V/F control Avanzado, control independiente de V y F , control vectorial
Resolucion de Entrada 0.1% frecuencia de salida méaxima
Ajustes de Analdgica '
Frecuencia Ajustes Digitales | 0.01 Hz
Precision de Salida Analégica | 0.2% de maxima frecuencia de salida
Frequencia Ajustes Digitales | 0.01% de ajuste de frecuencia de salida
Curva V/IF
(Curva Referencia de ajuste de frecuencia 5~600 Hz, multipunto V/F
Caracteristica ajuste de curva, o curva de torque constante, baja disminucion de
Tension torque 1, baja disminucién de torque 2, curva cuadratica de torque
Frecuencia)
L Ajuste manual: 0.0~30% de indice de salida
Control V/IF Compensacion Compensacion Automética: de acuerdo a la salida de corriente y
de Torque .
parametros del motor
Limite de i L . . .
: Durante la aceleracion, desaceleracion o funcionamiento continuo,
Corriente y e . ”
P detecta automaticamente la corriente y tension del estator del
n Limite de P .
Jul Tension rpqtor, y I_o _controla dentr_o _(_:ie limites basados en un algoritmo
=] L. unico, minimizando las posibilidades de error.
o, Automético
S Curva
& Caracteristica Ajuste la relacion tension / frecuencia segun el parametro del
0 Tension motor y el algoritmo Unico
=] Frecuencia
= Inicio de torque:
3.0 Hz 150% indice de torque (VF control)
Caracteristicas 0.5 Hz 180% indice de torque (SVC, FVC)
Control Torque 0.05 Hz 180% indice de torque (VC)
Vectorial q Precisién de velocidad de operacién en modo continuo: <+0.5%
Senseless Velocidad sincrénica nominal
Respuesta de Torque: <50ms VC, SVC, FVC <20ms
Parametro del Siendo capaz de determinar el parametro automaticamente en
motor Auto- estado estatico o dinamico del motor, lo que garantiza un control
medicién optimo.
Rest_n(:(:lon de Control de corriente de lazo cerrado, libre de impulso de corriente,
Corriente y de o 7 . -
- funcién de restriccion perfecta de alta y baja tension.
Tension
Restriccion de Especialmente para usuarios con una red de baja tensién o inestable: incluso menor a
baja tension la permitida en el rango de tension, el sistema puede mantener el tiempo de operacion
durante gracias a su algoritmo Unico y su estrategia de distribucion de energia residual.
funcionamiento
- | Operacion de 16 Segmentos programables de control de multivelocidad, modo multiple operacién.
S | multivelocidad Operacion transversal: Frecuencia actual y frecuencia central ajustable, parametro de
g. y transversal memoria y recuperacion tras corte de energia.
2 PID Control Controlador PID incorporado (capaz de elegir frecuencia predeterminada). Funcién
» | RS485 estandar RS485 configuracién de la comunicacion, el protocolo de comunicacion
_g! Comunicacion multiple, sincronizacion de la funcién de control.
> E L Tension continua de 0 ~ 10 V, 0 ~ 20 mA (opcional limite
o . ntrada Analogica . PR . :
% | Ajuste de superior y limite inferior) de corriente continua
Frecuencia Entrada Diaital Ajuste del panel de operacion, configuracion del puerto RS-485,
9 UP/DW control del terminal, o combinado con entrada analdgica
- 2 canales de salida OC y una salida de relé de canal (TA, TB,
Entrada Digital -
~ . TC), hasta 16 opciones
Sefial de Salida - p — -
Salida Analégica 2 canales de salida de la sefial analqglca, §a||da en el rango qe
0 ~ 20mA 6 0 ~ 10V con la configuracion flexible, potencia

5
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realizable de cantidades fisicas como ajuste de frecuencia,
frecuencia de salida

Operacion de
Tensioén-
estable
Automaética

Estado dinamico estable, estado de equilibrio estatico, y tensién inestable con opciones
para obtener un funcionamiento mas estable

Ajuste de
Tiempo,
Aceleracion y
Desaceleracion

0.1s ~ 3600min ajuste continuo, tipo S y el modo de tipo lineal para elegir

°com
& 3 | Freno dinamico por tension inicial, la tension y la reaccion de freno dinamico continuo
3.© | ajustable
(g}
ol Freno CC frecuencia inicial: 0:00 ~ [F0.16] Frecuencia limite superior
Freno Og Tiempo de frenado: 0.0 ~ 100.0s;
© Corriente de frenado: 0.0% ~ 150,0% de la corriente nominal
268 .
S 2 | 0~100 O: Invalido
o

Funcionamiento
Bajo Ruido

Frecuencia de Portadora 1.0kHz~16.0 kHz ajustable continuo, minimiza el ruido del
motor

Seguimiento de

velocidad y o . . . . -
funcién de Reinicio suave durante el funcionamiento, freno instantaneo y reinicio
reinicio
Contador Contador incorporado, facilita la integracion del sistema
Ajuste de frecuencia de limite superior y limite inferior, operacion de salto de
Funciones frecgenci_a, restriccic’nr_l para marcha en reversa, compensacién de frec_uen_cia _Qe
Operacion desllzar_nlento, comunicacion RS485, control de frecyt_anma de aumento y disminucion
progresivo , recuperacion de errores de forma automatica, etc.
3287 . . . . y . . .
2 g' 2 g Frecuencia de salida, corriente de salida, tensidon de salida, velocidad del motor, ajuste de
- S g. g g o | frecuencia, temperatura del médulo, ajuste PID, realimentacion, entrada y salida analdgica.
T §1§ § Los ultimos 6 registros de fallas; los registros de parametros de funcionamiento cuando el
o 3 ultimo disparo de falla ocurre incluida la frecuencia de salida, ajuste de frecuencia, corriente de
o salida, tension de salida, tensidon DC y temperatura del mddulo.

Funciones de Proteccién

Sobrecorriente, sobretensidn, baja tensidn, fallo del mddulo, el relé térmico eléctrico,
sobrecalentamiento, cortocircuito, fase default de entrada y salida, anormalidad ajuste de
parametros del motor, falla de memoria interna, etc.

-10°C~+40°C (Por favor, ejecute el VFD en la capacidad reducida cuando la temperatura

Temperatura . .

Amb‘:ente ambiente es de 40 'C ~50 C)
5 (Ejecute el VFD en capacidad reducida cuando la temperatura ambiente sea de 40 °C ~ 50 °C)
T Humidad del o/ maLo . .
% Ambiente 5%~95%RH, sin gotas de condensacion
o Alrededores Interior (sin luz solar directa, o gas inflamable corrosivo, aceite // OIL FOG o polvo)

Altitud Ejecucidn de la capacidad nominal reducida por encima de 1.000 m, reduzca un 10% por cada

aumento de 1.000 m.
Nivel de
. P20

E Proteccion
g
o Método de . ., . .
< . ., Refrigeracion por aire con control del ventilador
o refrigeracion

Método de instalacion

Tipo de suspension de pared, tipo de mueble
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2. Instalacion y cableado

B8N\ peLIGRO

1. Asegurese de que la alimentacidn eléctrica ha sido cortada antes del cableado.
Descarga eléctrica y peligro de incendio.

2. Pida a los profesionales de ingenieria eléctrica que realicen el cableado.
Descarga eléctrica y peligro de incendio.

3. Los terminales de tierra deben tener una conexidn a tierra fiable.(Clase 380V: especialmente la tercera
puesta a tierra).
Descarga eléctrica y peligro de incendio.

4. Compruebe si su accion es efectiva después de conectar el terminal de freno de emergencia.
Riesgo de lesiones (la responsabilidad del cableado corresponde a los usuarios).

5. No toque los terminales de salida directamente. El terminal de salida se conecta directamente al motor. No
debe haber cortocircuito entre los terminales de salida.
Descarga eléctrica y peligro de incendio.

6. Instale la cubierta del terminal antes de encenderlo y asegurese de apagarlo cuando desmantele la cubierta
del terminal.
Peligro de descarga eléctrica.

7. Realice la comprobacion y el mantenimiento del equipo después de 5 ~ 8 minutos de apagado, cuando la
electricidad residual interna se descarga por completo.
Peligro de tension residual en el condensador electrolitico.

A PRECAUCION

1. Compruebe si el voltaje del cable de entrada coincide con el voltaje de entrada nominal de VFD.
Lesiones y riesgo de incendio.

2. Conecte la resistencia de frenado o la unidad de freno de acuerdo con el diagrama de cableado.
Peligro de incendio.

3. Seleccione el destornillador y la llave con el par especificado para sujetar los terminales.
Peligro de incendio.

4. No conecte el cable de entrada de alimentacién a los terminales de salida U, V, W.
Si se aplica tensidn en los terminales de salida, causara daios internos al VFD.

5. No desmonte la cubierta del panel frontal, sélo se debe desmontar la cubierta del terminal al cablearla.
Puede causar dafios internos al VFD.

2.1 Ambiente Operativo

Sin gases corrosivos, vapores, polvo o polvo aceitoso, sin luz solar directa.

Sin polvo flotante ni particulas metdlicas.

Humedad del ambiente 20% ~ 90% RH.

Vibraciéon menor que 5.9m / s2 (0.6g).

Ninguna interferencia electromagnetica.

Temperatura ambiente -10 °C ~ 40 °C. Asegurese de que haya una buena ventilacién cuando la temperatura
ambiente supere los 40 °C.

7. Utilice el gabinete eléctrico o el método teledirigido en ambiente no-estandar de la operacion y asegure la
buena ventilacién y la disipacién de calor. La vida util de VFD radica en el ambiente de la instalacién y las
condiciones en las que opera. Pero incluso en ambientes estdndares, un funcionamiento continuo a largo
plazo puede garantizar una vida de no mas de 5 afios para el condensador electrolitico y cerca de 3 afos
para el ventilador de enfriamiento. Se recomienda una actualizaciéon o un mantenimiento minucioso por
adelantado.

om e wN R

2.2 Direccion y Espacio de Instalacién

Para asegurar un buen ciclo de enfriamiento, el VFD debe instalarse verticalmente y debe mantener espacio suficiente de
los alrededores.
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2.3 Aparienciay Dimensiones del Teclado

17.0 mm
— 74.0mm ——
— 14.0 mm
lr?
‘ :
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£ g
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(¢} I w
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=
= b=
|— L]
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— 70.0mm —— w0
<
N

2.4 Estructura Completa

—3 1
13t j i |

R

| il L,

145.3 mm

1925 mm —l

— 90.0 mm
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2.5 Cableado Basico

Los bornes de cableado del variador de velocidad incluyen lazo principal y lazo de control. Abra la cubierta de los
terminales de E /S, los usuarios pueden ver el terminal de lazo principal y el terminal de lazo de control, y deben realizar
el cableado de acuerdo con el siguiente diagrama:

Braking Restsior
—{

e = o] g
- 3 i
—— o—/T '}
S L ® = ;

L

anceanw s mman,

|

' (OC 0~10V)
Analog >_’: 17| D 0v4~20ma) Conversble | GH0
| |
L N
10v

2.6 Diagrama de cableado de Alimentacion

Brake Resistor
- + t:B
°—/o/‘jg“ y
x_ (0S8 v
O_/‘ 3 VFD .
@




2.7 Bornerade Terminales deAlimentacién
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> DIDIDIDIE

R S;"H Th, | P+

2.8 Bornera de terminales de control

2.9 Tabla de Funciones del Lazo de Control

Especificaciones de los Terminales de Control

CN3 (para el terminal de puente AO1)

puede seleccionar el modo de salida de

Ndme
, ro de . R
Categoria . Funciones Especificaciones
Termi
nal
X1 Efectivo cuando se cierra el circuito
X2 entre (X1. X2, X3. X4. X5. X6.
X3 X7. X8) ~COM, y las funciones seran
. X4 ajustadas mediante los pardmetros
Terminal de
entrada digital X5 F7.00~F7.07
multifuncion X7 ENTRADA, 0~24V nivel de la sefial, bajo nivel
X6 puede funcionar como una de los efectivo, SmA.
terminales multifuncionales, también
X6 como terminal de entrada de pulso de
alta velocidad con programacién, ver
F7.05
Y1 2 canales Multi-funcion programables
con circuito de salida open collector ,
V2 puede ser programado como el Terminal | SALIDA, Corriente de carga maxima <50mA.
. DO de varias funciones (puerto comun:
Terminal de
. . COM)
salida Digital Se puede programar como el terminal
P . prog . . SALIDA, Rango de frecuencia de salida F6.32~
de salida de impulso de diversas . . L
DO . F6.35, ajuste de frecuencia maxima hasta
funciones tanto como 13 clases (puerto 50KH
comun: COM). Ver F6.23. z
ALl All recibe la entrada de tensién /
corriente. El puente CN4 (por el
terminal puente All) puede seleccionar
el modo de entrada de tensidon o
corriente, y la entrada de tensién por | ENTRADA, rango de tension de entrada: 0~10V
default. Para la entrada de corriente, | (Impedancia de entrada: 100KQ), rango de
Entrada AI2 apenas por debajo de la media y otro | corriente de entrada 0~20mA (Impedancia de
Analgica/ pin con la tapa del puente. Al 2 sélo | entrada: 500Q) .
.g recibe la tension de entrada. El ajuste
Terminal de . 4
Salid de rango de medida es del codigo de
alida funcién F6.00 ~ F6.11. (Referencia de
tierra: GND).
AO1 AO1 es capaz de entregar una salida | SALIDA, Tensidon 0~10V CC. Tension de salida de
analdgica de tensién / corriente (en | AO1, AO2 proviene de la CPU a traves de uma
402 total de 13 tipos de sefiales). El puente | safial com forma de onda del tipo PMW. La

tension de salida esta en proporcidn directa al
ancho de la sefial con forma de onda PWM.

10
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tension o corriente y la salida de tension
es la predeterminada. Para la salida de
corriente, solo cambie el puente. AO2
s6lo puede proporcionar salida de
tension analdgica. Véase F6.21, F6.22.
(Tierra de referencia: GND)

TAL/T
A2 i i 4
. Terminal de salida de relé TA-TB: normal cerrado; TA-TC: normal

Terminal de TB1/T | programmable dos canales abierto .Capacidad de contacto: 250VCA/2A
Salida de Relé | B2 TAl/TAZ, TB1/TB2, TC1/TC2 hasta 99 (COS®=1); 250VCA/1A(COS®=0.4), 30VCC/1A.

TC1/T | tipos. Ver F7.20.

C2

24V es la potencia normal para circuitos

Alimentacion +24V | de terminales de entrada de sefial | Corriente de salida maxima 200mA

digital.

A En el terminal de control All puede ingresar tanto la sefial de tension como de corriente, mientras que Al2 sélo puede
sefial de entrada de tension; Los usuarios pueden realizar el puente correspondiente en la tarjeta de control maestra
segun el tipo de sefial.

A La sefal analdgica es de bajo nivel y se ve afectada facilmente por perturbaciones externas. Asi que el cableado debe
ser lo mas corto posible. La linea de control externa debe ajustarse con el dispositivo de aislamiento o la linea de
blindaje, y debe conectarse a tierra.

A La linea de seial de pedido de entrada y el medidor de frecuencia deben ser cableados por separado con blindaje y
lejos del cableado de lazo principal.

A El cableado del circuito de control debe ser superior a 0,75 mmz2, y se recomienda STP (par trenzado blindado). La
parte de conexidn de los terminales de lazo de control debe estar esmaltada con estafio, o una junta de metal de
proceso con prensado en frio.

A Durante la conexion de dispositivos de salida de sefiales analdgicas, puede producirse una fallo debido a la
interferencia del variador de frecuencia, que se puede solucionar fijando el condensador o perla de ferrita al
dispositivo de salida de sefial analdgica.

2.10 Selector de Funciones

JP5&JP6
AO2 AO2 de AO2/DO es efectivo, sefial de salida por
tension
DO DO de AO2/DO es efectivo, sefial de salida por pulso
JP2
OFF Sin resistencia de terminacion para comunicacion
485.
ON Con resistencia de terminacién para comunicacion
485.
JP3
Cin All sefial de entrada por corriente
Vin All seial de entrada por tension
JP4
Vout AO1 sefial de salida por tensién
Cout AO1 sefial de salida por corriente
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2.11 Avisos de Cableado

10.

11.

12,

Cortar la alimentacién del variador de frecuencia mientras se desmonta y cambia el motor.

La desconexion del cableado del motor sélo debe realizarse cuando el variador de frecuencia detiene la salida.
Para reducir el efecto EMI (interferencia electromagnética), agregue un absorbedor de picos cuando el
conector electromagnético y el relé estén cerca de VFD.

No conecte la alimentacion de entrada CA al terminal de salida U, V, W del variador de frecuencia.

Afada un dispositivo de aislamiento a la linea de control externa o utilice la linea de blindaje.

La linea de sefial de la orden de entrada debe cablearse por separado con blindaje y alejarse del cableado
principal .

Cuando la frecuencia portadora es inferior a 4kHz, mantenga la distancia entre variador de frecuencia y motor
dentro de los 50m; Cuando la frecuencia portadora supere los 4 kHz, haga una reduccién apropiada de la
distancia y ponga mejor el alambre en el tubo metalico.

Al afiadir periféricos (filtros, reactores, etc.) al variador de frecuencia, compruebe la resistencia de tierra con
megger de 1000 V y asegurese de que el valor sea superior a 4 MQ.

No afiada condensador de avance de fase ni amortiguador RC al terminal U, V, W de VFD.

Si el variador de frecuencia comienza a entregar frecuencia, no corte la alimentacién, use el COM / RUN del
terminal de control para realizar el arranque y la parada para no dafiar el puente del rectificador.

El terminal de tierra debe estar conectado a tierra de forma fiable (la impedancia de puesta a tierra debe ser
inferior a 100 Q) para evitar accidentes o puede haber fugas eléctricas.

Elija el diametro del cable adecuado para realizar el cableado de alimentacién principal.

2.12 Circuito de Repuesto

Puede causar una gran pérdida de tiempo de inactividad u otra falla accidental durante la falla o disparo del

VFD. Se recomienda agregar circuito de repuesto en estas circunstancias para garantizar la seguridad. Nota:
confirme y pruebe la caracteristica de operacion del circuito de reserva por adelantado para asegurarse de que la
frecuencia de trabajo y la secuencia de fase de la frecuencia convertida estén de acuerdo.
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3. Panel de Operacion y Método de Operacion

3.1 Teclas del Panel de Operacion

Tecla Nombre Funcion / Descripcion
Programaci . L
@ , Ingreso o salir del modo programacién
6n/Escape
Tecla . . . . L
e Shift/Monit Permite elegir el bit que se va a modificar cuando el VFD esta en modo edicion.
or Cambia el parametro que se muestra cuando el VFD esta en otros modos.
@ Tecla Enter Permite ingresar a los items de los sub-menus o confirmer datos.
Tecla De acuerdo con la configuracién del pardmetro de funcion FE.O1, la velocidad de
@ Function avance o retroceso y la separacién de frecuencia estan disponibles cuando se
presiona esta tecla en el modo de teclado..
@ Tecla Run Entre en el modo de ejecucién bajo el modelo de teclado.
En el estado de ejecucidn comun, el VFD se detendrd segun el modo establecido
después de presionar esta tecla si el canal de comando de ejecucién estd
Tecla . . S
configurado como modo efectivo de parada del teclado. El VFD se reiniciara y
Stop/Reset X . .
reanudard el estado de parada normal después de presionar esta tecla cuando el
VFD esté en un estado de mal funcionamiento.
Potenciome . - - .
J.\ tro Establecer la frecuencia; cuando F0.07 = 0, el codificador digital puede configurar
, . la frecuencia como control de enlace con la tecla aumentar / disminuir.
Analdgico
° Tecla Aumenta el cédigo de datos o funcién (se acelera la velocidad creciente
Incrmento manteniendo presionada la tecla)
Tecla Ly S . .
° Los datos o el codigo de funcion disminuyen (se acelera la velocidad decreciente
Decrement . .
o manteniendo presionada la tecla)
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3.2 LED y Descripcion de la luz indicadora:

Tabla 3-1 LED y Descripcion de la luz indicadora

Item Descripcién de funcion
&' | Pantalla Digital | Visualizar el pardmetro de estado de ejecucion actual y ajustar parametro.
>
8; Hz, A, V | Unidad de cantidad fisica visualizada (corriente A, tension V, frecuencia Hz)
5
3 5_ ALM Indicador luminoso de alarma, indica que el VFD est4 en estado de sobrecorriente o
3 g sobretensidn que suprime el estado de alarma actual o de fallo.
5 :—3 FWD | Esta luz indicadora se vuelve verde cuando el VFD esta en marcha hacia adelante.
® A REV Esta luz indicadora se vuelve roja cuando el VFD esta en marcha atras..
RE'\élOT Indicador de mando a distancia.
Table 1-3 Descripcion de la unidad de la luz indicadora
A El parametro visualizado actual es corriente con la unidad A, la luz indicadora LED A esta
encendida.
v El pardmetro visualizado actual es tension con unidad de V, la luz indicadora LED V est4
encendida.
Hy El pardmetro visualizado actual es frecuencia con unidad de Hz, la luz indicadora LED Hz
esta encendida.
o El parametro visualizado actual es porcentaje, la luz indicadora LED Hz y V estan
’ encendidos.
/min El pardmetro visualizado actual es la velocidad de rotacion, la luz indicadora LED Hz y A
estan encendidas.
/s El pardmetro visualizado actual es la velocidad lineal, la luz indicadora LED V y A estan
encendidas.
e El pardmetro visualizado actual es temperatura, la luz indicadora LED V, A y Hz estan
encendidas.

3.3 Pantalla de parametros de monitoreo

El estado de la pantalla del teclado se clasifica como pantalla de inicializacién de encendido, visualizacién del codigo de
funcion y de los pardmetros de monitorizacién, visualizacion del estado de alarma de averia, visualizacion de los
parametros de estado de ejecucion. Después de encenderlo, el LED indicara "P. OFF" y, a continuacion, el estado de la
pantalla de configuracion de frecuencia.

Cuando el VVFD se detiene, el teclado muestra los parametros de monitorizacion de estado detenidos, el ajuste de fabrica es
la frecuencia de ajuste digital. Como se muestra en la figura 3-2, la luz indicadora de la unidad recuerda que la unidad del
parametro visualizado actual es Hz.

Presione la tecla , se pueden visualizar circularmente diferentes parametros de monitorizacion en estado detenido
(ajuste por defecto en secuencia es la frecuencia de ajuste principal, tensién de bus. Otros pardmetros de monitoreo
pueden ser ajustados a la pantalla mediante el cédigo de funcién FE. 10~FE. 11, para mas detalles ver tabla de codigos de

funcion FE. 10~FE. 11.); o sin presionar e , pero ajuste la posicion de decenas de FE. 12 como 1 (visualizacion
alternativa de los parametros principales y secundarios), y los parametros de monitoreo del estado de detencién se

mostraran circularmente cada dos segundos automaticamente; entre en el menu de monitorizacion pulsando la tecla @

y compruebe cada parametro de monitoreo mediante o y @

3.4 Pantalla de parametros de estado de ejecucién

El VFD entra en estado de marcha cuando se recibe una orden de marcha efectiva y los pardmetros de monitoreo del
estado de marcha se muestran en el teclado. Como muestra la figura 1-4, la unidad se muestra como Hz.

Presionar e el parametro de estado de ejecucion actual se mostrard circularmente (el ajuste predeterminado es
frecuencia de salida, corriente de salida, dos pardmetros de monitorizacién en secuencia. La visualizacion de otros
parametros se puede ajustar mediante FE. 08~FE. 09, para mas detalles véase tabla de cddigos de parametros FE. 08~FE.

09); o bien, sin pulsar la tecla 9 pero colocar la posicion de decenas de FE. 12 como 1 (visualizacion alternativa de los
parametros principales y secundarios), y los parametros de monitoreo de estado parado se mostraran circularmente cada
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dos segundos automaticamente.; también accedera al men( de supervisién pulsando @ y compruebe cada parametro de

monitoreo mediante ° ° y @

Fig 3-1 Pantalla de Parametros Fig 3-2 Pantallade los parametros de Fig 3-3 Pantalla de pardmetros de estado de

de Encendido de Inicializacién estado de detencion ejecucion -
“p OFF” Visualizar ajuste de frecuencia “50.00”  Visualizacién de la frecuencia de salida actual
. 1120.001)

3.5 Pantalla de alarma de fallo de funcién

El VFD entra en el estado de la pantalla de alarma de fallo al detectar la sefial de fallo y el codigo de fallo de la pantalla
(como se muestra en la Fig. 3-4); presionar e comprobar los pardmetros relativos del variador detenido; comprobar la
informacion de fallo, presionar @ y entre en el modo de programa para comprobar el pardmetro del grupo D. Después

de la resolucion de problemas, realice el restablecimiento de fallos mediante la tecla %del teclado, mediante terminal de
control o comando de comunicacién. Continua mostrando el codigo de fallo si éste existe continuamente.

Fig 3-4 Alarma de fallo Indicacion de sobrecorriente durante la aceleracion
Alerta:
Para algunos fallos graves, como la proteccion del mddulo inverso, sobrecorriente, sobretension, etc., no realice el
restablecimiento de fallas a la fuerza para que el variador vuelva a funcionar sin que se haya confirmado la eliminacion de
fallas, o que puedan causar dafios al variador.

3.6 Visualizacion de edicion de codigo de funcion

En estado de alarma de detencion, marcha o fallo, presione la tecla@ para entrar en el estado de edicién que se muestra
como menu de dos clases (introducir primero la contrasefia si esta preestablecida, véase la instruccion de desbloqueo de

contrasefia). Presione la tecla @ para introducir posiciones de clase por clase, presione @ para realizar operaciones de

almacenamiento, presione la tecla @ para volver al menu de la clase superior sin guardar el pardmetro modificado.
3.7 Parametros de monitoreo

Ejemplo 1: Conmutacion de la visualizacion de parametros de estado

En estado de monitoreo, presione la tecla e la pantalla cambiara automaticamente al valor correspondiente del
pardmetro de monitoreo de acuerdo con la configuracion de los parametros de monitoreo del grupo FD, y mientras tanto la

luz indicadora de la unidad correspondiente estara encendida. Por ejemplo, presione 9 para cambiar a la frecuencia de
salida D-00, y la luz indicadora de la unidad "Hz" esta encendida.

50.00 9 0.00

Ejemplo 2: Comprobar el parametro de supervision d-05 (corriente de salida)
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Método 1: Presionar la tecla @ para entrar en el estado de programacion, el LED indica el cédigo de funcién F0.00,
presione otra vez la tecla @ el LED muestra el cédigo de funcién d-00, el bit parpadeante se queda en un lugar, adjuste
con las tecla °o ° hasta que el cddigo de monitoreo cambie a d-05.

Presione la tecla @ el valor correspondiente de los indicadores d-05 y la luz indicadora de la unidad "A" esta
encendida.

Presione la tecla@, para salir del estado de monitoreo.

)-8 899 o)

© =
e

Bajo interfaz de modo de monitoreo, presione la tecla @ para cambiar al siguiente pardmetro de monitoreo d-xx,

Método 2:

presione la tecla 9 para mover el bit de parpadeo a un digito del codigo de monitoreo, luego ajuste con las teclas ° 0

hasta que el codigo de monitoreo que muestra d-05, luego opera segtn el paso 2 y el paso 3 del método 1.
Ejemplo 3: Comprobar parametro de monitoreo de fallos en estado de fallo

Bajo el estado de fallo presione la tecla® y compruebe el parametro de monitoreo del grupo D entre D-00 y D-57.

Si el fallo no se ha eliminado durante la comprobacion del parametro de fallo, la interfaz cambiard automaticamente a la
pantalla de alarma de fallo 5s después de detener la operacion.

El cdigo de falla muestra un rango de D-48 a D-57 (el estado actual y las ultimas 3 veces).

3.8 Ajuste del cédigo de funcion

El sistema de parametros de funcidn de este variador incluye el codigo de funcién FO-FF, el grupo E del cddigo de error y
el grupo D del cddigo de supervision. Cada grupo de funciones consta de varios cédigos de funcién, marcados como
(codigo de grupo de funciones + codigo de funcién). Por ejemplo,"F5.08" significa el octavo codigo de funcion del quinto
grupo de funciones.

Ejemplo de ajuste del codigo de funcion:

Ejemplo 1: cambiar el ajuste de la frecuencia de avance de 5Hz a 10Hz (F1.20 modificado de 5.00Hz a 10.00Hz)

1 Presione la tecla@, para entrar en el estado de programacion, el LED muestra el cddigo de funcion FO0.00, el bit
parpadeante permanece en el digito correspondiente.

2 Presione la tecla 9 mueve el bit parpadeante entre las posiciones de las centenas, posiciones de las decenas y
posiciones de las unidades.

3 Presione las teclas ° 0 ° para modificar el digito en el lugar del digito correspondiente. Indicadores LED
F1.20.

4 Presione la tecla @ muestra el valor correspondiente (5.00) de F1.20, mientras que la luz indicadora de la
unidad Hz esta encendida.

5 Presione la tecla a mueve el bit parpadeante al lugar mas alto “5”, presione las teclas °/° 5 veces para
cambiar a 10.00.

6 Presione la tecla @ , para guarder el valor de F1.20 y y muestra el siguiente cddigo de funcién F1.21.

7 Presione la tecla @ para salir del estado de programacion.
8

()2 (50) 98 ) (=)
=1® 9 )99
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3.9 Configuracién de la contrasefia de usuario y edicion del codigo de funcion

La configuracion de la contrasefia de usuario se utiliza para evitar que personas no autorizadas verifiquen y modifiquen
los parametros de la funcién. La contrasefia de usuario establecida de fabrica F0.00 es “00000”, el usuario puede ajustar
los parametros en esta interfaz (el ajsute de pardmetros no esta restringido por la proteccion de contrasefia, sino que esta
restringido por condiciones como si es revisable durante la ejecucion, los parametros de monitorizacion, etc.).

Cuando se ajusta la contrasefia del usuario, presione 5 digitos y luego la tecla @ para confirmar, la contrasefia tomara
efecto automaticamente 3 minutos mas tarde, o o simplemente apagarlo para hacerlo efectivo. Después de eso, si la
contrasefia no esta configurada correctamente, el teclado mostrara "-Err-" vy, al revisar los cédigos de funcion, todos
mostraran "-----" excepto el pardmetro de contrasefia (muestra "00000"). Estos parametros de los cédigos de funcion no se
pueden comprobar y modificar hasta que la contrasefia se haya ajustado correctamente y el teclado muestre "-En--".

Cuando sea necesario modificar la contrasefia, seleccione el codigo de funcién F0.00 y pulse la tecla @ para ingresar el
estado de autenticacion de contrasefia. Vaya al estado de modificacion después de verificar la contrasefia correctamente.

Introduzca una nueva contrasefia y pulse @ para confirmar. Apague o espere por 3 minutos, la nueva contrasefia tomara
efecto.
Ejemlo 1: cambiar la contrasefia de usuario de “22222” a “55555”, ver el codigo de funcién F1.02.

1 Pulse @ para entrar al estado de programacion, el LED muestra el cédigo de funcion F0.00, el bit parpadeante
permanence en el lugar de las unidades.

2 Pulse e mover el bit parpadeante entre los lugares de las centenas, lugares de las decenas y el lugar de la
unidad de los elementos de funcion.

3 Pulse la tecla °0 latecla ° para modificar el digito de acuerdo a su posicion. EI LED muestra F1.20.

5 Pulse @ para ingresar a F1.03, repetir los pasos 2 y 3, verificar la data correspondiente a “00000” de F0.00.

6 Pulse la tecla co la tecla° para modificar el digito de acuerdo a la ubicacion del digito, el LED muestra
€222227,y la contrasefia esta establecida.

7 Pulse @ muestra “-En--, mientras tanto el codigo de funcién muestra F0.01.
8 Repita los pasos 2 y 3, verifique los datos correspondientes "00000" de F0.00 y modifiquelos a "55555", pulse

para finalizar el cambio de contrasefia, introduzca la posicion F0.01.
9 Repita los pasos 2 y 3, verifique los datos correspondientes "0.0" de F1.02, modificando la accion mediante la

Tecla° o la tecla°

10 Pulse @ para salir del estado de edicion.

(O
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4. Tabla de Parametros de Funcion y Descripcion

4.0 Monitoreo de Parametros de Grupo y Registro de Fallas

Grupo D - Monitoreo de Parametros de Grupo y Registro de Fallas
Codigo Unidad Predetermin
de Nombre Ajuste de rango .. ado de Modificaciones
.. Minima s
funcion fabrica
0.00~Frecuencia
d-00 Frecuencia de salida maxima de salidal0.01Hz 0.00 L 2
[Fo0.15]
0.00~Frecuencia
d-01 Ajuste de Frecuencia maxima de salidal0.01Hz 0.00 L 4
[Fo0.15]
0.00~Frecuencia
maxima de salida
[Fo.15]
4-02 Frecuencia Estimada del Nota': Fre'cuencia de0.01Hz 0.00 *
Motor funcionamiento  del
motor convertida a
partir de la velocidad
estimada del motor
Ajuste de Frecuencia 0.(’)0.~Frecuencia .
d-03 Principal maxima de salidal0.01Hz 0.00 L 2
[Fo.15]
Ajuste de Frecuencia 0-00~Frecuencia
d-04 nuxiliar méxima de salidaj0.01Hz 0.00 *
[Fo.15]
d-05 Salida de Corriente 0.0~6553.5A 0.1A 0.0 L 2
d-06 Salida de Tensién 0~999V 1V 0 *
d-07 Salida de Torque -200.0~+200.0% 0.1% 0.0% L 2
d-08 Velocidad de rotacién del [0~36000 1 o *
motor (RPM/min) (RPM/min)
d-09 Factor de potencia del 0.00~1.00 001 0.00 P
motor
d-10 Ejecutar velocidad lineal  |0.01~655.35(m/s) 0.01 m/s 0.00 *
(m/s)
411 Ajustar velocidad lineal  [0.01~655.35(m/s) 0.01m/s  |0.00 *
(m/s)
d-12 Tensién Bus (V) 0~999V 1V 0 *
d-13 Entrada de Tensién (V) 0~999V 1V 0 L 4
d-14 PID Ajuste de valor (V) 0.00~10.00V 0.01V 0.00 L 2
d-15 PID Feedback (V) 0.00~10.00V 0.01V 0.00 L 2
Entrada Analdgica
d-16 AIL(V/mA) 0.00~10.00V 0.01V 0.00 L 2
d-17 Entrada Analdgica AI2(V) |0.00~10.00V 0.01V 0.00 L 2
d-18 Respuesta al Impulso (KHz)|0.00~50.00KHz 0.01KHz 0.00 &
Salida analdgica
d-19 A01(V/mA) 0.00~10.00V 0.01V 0.00 L 2
d-20 Salida analégica AO2(V)  |0.00~10.00V 0.01V 0.00 L 4
0~FFH
Nota: la secuencia de
. digitos de orden alto a
d-21 Estad.o de Salida de bagjo en el sistema 1 0 L 4
terminal o
binario
X8/X7/X6/X5/X4/X3/X
2/X1
0~FH
4-22 Estad_o de Salida de N,oFa: la secuencia de o *
terminal digitos de orden alto a
bajo en el sistema
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binario R2/R1/Y2/Y1

Estado de funcionamiento

O~FFFFH

BITO: puestaen
marcha/ frenado
BIT1:
reversa/adelantar
BIT2:
funcionamiento a
velocidad cero
BIT3: reservado
BIT4: acelerar
BIT5: desacelerar
BIT6: velocidad de
funcionamiento
constante

BIT7: pre-excitacion

d-23 . , 0 L 4
variador BIT8: parametro de
ajsute de VFD
BIT9: limite de
sobrecorriente
BIT10: limite de
sobre tension
BIT11: ampliar limite
de torque
BIT12: ampliar limite
de velocidad
BIT13: control de
velocidad
BIT14: control de
torque
BIT15: reservado
d-24 Estado de la corriente en |0~15 1 0 *
velocidad multiestado
d-25 Reservado — — 0 *
d-26 Reservado — — 0 L 4
d-27 Valor actual de conteo 0~65535 1 0 *
d-28 \Valor de ajuste de conteo [0~65535 1 0 L 4
d-29 Van.r de temporizacidn de |0~65535S 15 o .
corriente (S)
d-30 Ajuste el valor de 0~65535S 1S 0 *
temporizacion (S)
d-31 Longitud actual 0.000~65.535(KM) |0.001KM 0.000 *
d-32 Ajuste de longitud 0.000~65.535(KM) [0.001KM 0.000 L 4
d-33 Iemperat“ra delradiador {5 )0 —s1100C  foac 0.0 .
d-34 ;emperat“ra delradiador 5 )0 —s1100C  foac 0.0 .
Tiempo de funcionamiento
d-35 acumulado del variador  |0~65535H 1H 0 *
(hora)
Tiempo de encendido
d-36 acumulado del VFD (hora) 07~65535H 1H 0 M
Tiempo de funcionamiento
d-37 acumulado del ventilador |0~65535H 1H 0 *
(hora)
Consumo de electricidad
d-38 acumulado (digito menos [0~9999KWH 1KWH 0 *
significativo)
Consumo de electricidad |0~9999KWH
d-39 acumulado (digito mds (*10000) 1KWH 0 M
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significativo)

Parametro de

d-40 monitorizacién del modelo|— — 0 L 4
especial (reservado)
Parametro de
d-41 monitorizacién del modelo|— — 0 *
especial (reservado)
Parametro de
d-42 monitorizacién del modelo|— — 0 L 4
especial (reservado)
Parametro de
d-43 monitorizacién del modelo|— — 0 *
especial (reservado)
Parametro de
d-44 monitorizacién del modelo|— — 0 L 4
especial (reservado)
Parametro de
d-45 monitorizacién del modelo|— — 0 *
especial (reservado)
Parametro de
d-46 monitorizacién del modelo|— — 0 L 4
especial (reservado)
Parametro de
d-47 monitorizacién del modelo|— — 0 *
especial (reservado)
-8 I?e! ante{penlﬁultimo al 0~30 1 o *
ultimo tipo de falla
Del pendltimo al dltimo  [0~30 1 0 *
d-49 .
tipo de falla
d-50 Ultimo tipo de falla 0~30 1 L 4
d-51 Tipo de falla de corriente |[0~30 1 *
Frecuencia de 0.00~ [Fo0.16]
d-52 funcionamiento de la Limite superior de|0.01Hz 0.00 L 4
corriente de falla frecuencia
4-53 Salida actual de corriente [0.0~6553.5A 0.1A 0.0 .
de falla
4-54 Tens.ion Busbar de 0~999V 1V 0 *
corriente de falla
0~FFH
Nota: secuencia de
Estado de la terminal de  |alto a digito de orden
d-55 entrada de falla de bajo en sistema 1 0 L 4
corriente binario
X8/X7/X6/X5/X4/X3/X
2/X1
0~FH
Nota: secuencia de
Estado de la terminal de  |alto a digito de orden
d-56 . : ) ! 0 *
salida de falla de corriente |bajo en sistema
binario
R1/Y2/Y1
Estado de funcionamiento|0~FFFFH
d-57 1 0 L 2

de falla de corriente
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4.1 Codigo de funcion

Ingenieria en Automatizacién

o—Pardmetro modificable en cualquier condicién x -pardmetro no modificable en estado de ejecucién 4 -el
parametro real detectado, no modificable <>-pardmetro de fabrica, sélo modificable para la fabrica, no modificable

por los usuarios

Grupo FO — Parametros basicos de funcionamiento

Codigo de Funcién

Nombre

Rango de Ajuste

Unidad
Minima

Predetermi
nado de
fabrica

Modificacién

F0.00

Contrasenfia del
Usuario

0~65535

Nota 1: 0~9; sin proteccidn
de contrasefia

Nota 2: Tarda 3 minutos en
tener efecto el cambio de
contrasefia

Nota 3: invalido para
proteccion contra escritura, y
no se puede inicializar.

F0.01

Version de control
de software

1.00~99.99

0.01

1.00

F 0.02

Version del software
del panel de control

1.00~99.99

0.01

1.00

F0.03

Potencia nominal
VFD

0.4~999.9KW (G/P)

0.1KW

Depende
del modelo

F0.04

Tipo de Variador

0: Tipo G (tipo de carga
torque constante)

1: Tipo P (ventilador, tipo de
carga de bomba de agua)
Nota 1: ajuste como tipo P, y
los parametros los variador
se actualizaran
automdticamente, sin
modificar ningun pardmetro,
el variador se puede utilizar
como variador de grado
superior para la aplicacidn de
ventilador y bomba de agua.
Nota 2: no se puede
inicializar, modifiquelo
manualmente.

F 0.05

Modo de Control

0: control V / F comun
(aumento torque manual)

1: control avanzadode V/ F
(aumento toque automatico)
2: control vectorial de
corriente de bucle abierto
(SVC)

3: control de vector de
corriente de bucle cerrado
(reservado)

4: control separador V / F
Nota 1: elegir el método de
control 3 (control de vector
de corriente de bucle
cerrado), el terminal de
entrada X6 sélo se puede
utilizar para el terminal
ordinario, no para la entrada
de impulsos de alta
velocidad.

Nota 2: este pardmetro debe
ser modificado

manualmente.

Depende
del modelo
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F 0.06

Canal de comando
de operacién

0: panel de operaciones

1: canal de comando de
ejecucion terminal

2: canal de comando de
ejecucidn de comunicacion

F0.07

Fuente de
Frecuencia Principal
A

0: conjunto digital 1 (teclado
A / V¥, encoder +F0.12)

1: set digital 2 (ajuste de la
terminal UP / DOWN + F0.13)
2: conjunto digital 3
(conjunto de comunicacion)
3: Conjunto analdgico All (0
~ 10V / 20mA)

4: Conjunto analdgico Al2 (0
~ 10V)

5: ajuste de pulso (0~
50KHZ)

6: conjunto de PLC facil

7: conjunto de velocidad de
multiples etapas

8: ajuste de control PID

9: panel Potenciémetro

F0.08

Fuente de
Frequencia Auxiliar
B

0: conjunto digital 1 (teclado
A / V¥, encoder + F0.12)

1: ajuste digital 2 (ajuste de
la terminal UP / DOWN +
F0.13)

2: ajuste digital 3 (conjunto
de comunicacion)

3: Conjunto analdgico All (0
~ 10V / 20mA)

1
4: Conjunto analdgico Al2 (0

~ 10V)

5: ajuste de pulso (0~
50KHZ)

6: ajuste facil de PLC

7: conjunto de velocidad de
multiples etapas

8: Juego de control PID

9: potencidmetro de panel

F0.09

Fuente de
Frequencia

0: Fuente de Frequencia
Principal A
A+K*B
A-K*B

| AkK*B |
MAX (A, K*B)
MIN CA, K*B)
: Cambiarde A aK*B (A
anterior a K*B)
7: Cambiarde A a

(A+K*B) (A anterior a
A+K*B)
8: cambiarde A a (A-
K*B) (A anterior a A-K*B)
Nota 1: necesidades de
cambio de frecuencia
Nota 2: en comparacién con
el método de ajuste de la
fuente de frecuencia, la
operacion de desplazamiento
tiene una prioridad mas alta.

o U WN =

FO0.10

Ajuste Digital 1
control

LED de un digito: apagar el
almacenamiento
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0: almacenamiento
1: no almacenamiento
Digito de decenas LED:
mantenga pulsado cuando se
detiene
. . 0: hold
F0.11 Ajuste Digital 2 1: no mantener 1 000 o
control LED de cien digitos: tecla A /
V¥, frecuencia UP / DOWN
0: invalido
1: valido
LED digitos de miles:
reservado
Ajuste digital de la  [0.00Hz~ [F0.16] Limite
F0.12 fuente de frecuencia [superior de frequencia 0.01Hz  |50.00 o
1
Ajuste digital de la  [0.00Hz~ [F0.16] Limite
FO0.13 fuente de frecuencia [superior de frequencia 0.01Hz  |50.00 o
2
Coeficiente de
F0.14 ponderaciondela 51 14 59 0.01 1.00 o
fuente de frecuencia
Quxiliar Ajuste K
Rango de Baja Frecuencia:
MAX {50.00, [F0.16] } ~
F0.15 Fre’cyencia de Salida [300.00 . 0.01Hz 50.00 "
Maxima Rango de Alta Frecuencia:
MAX {50.00, [F0.16] } ~
3000.0
FO.16 Frecuencia de Limite | [F0.17] ~ [F0.15]) 0.01Hz 50.00 X
Superior
F0.17 Frecuencia de Limite |0.00Hz~ [F0.16] 0.01Hz  [0.00 x
Inferior
0: modo de baja frecuencia
(0.00 ~ 300.00Hz)
. 1: modo de alta frecuencia
F0.18 Modo de salida de |, ' 3500 ohz) 1 0 x
frecuencia
Nota: el modo de alta
frecuencia sdlo es efectivo
para el control de VF
FO0.19 fiempo de 0.1 =~ 3600.0s 0.1s Depende
Aceleracion 1 0.4 ~ 4.0KW 7.5s del modelo
. 5.5 ~ 30.0KW 15.0s
F0.20 fiempode 37.0 ~ 132.0kW 30.0s  [0.1s Depende
Desaceleracion 1 del modelo
160.0~ 630.0KW 60.0s
0: adelante
FO0.21 Direccién de marcha L reversa . 0 X
2: evita la inversion de
marcha
1.0~16.0KHz
0.4~4.0KW 6.0KHz 1.0~
16.0KHz
5.5~30KW 4.5KHz 1.0~ d
F0.22 Frecuencia de carga [16.0KHz 0.1KHz dD:Ipri';dzlo
37~132KW  3.0KHz
1.0~10.0KHz
160~630KW 1.8KHz
1.0~5.0 KHz
Grupo F1 - Parametros auxiliares de funcionamiento
0: comienzo a la frecuencia
L de inicio
F1.00 Modo Inicio 1: Frenado DC + comienzo a 0 *
la frecuencia de arranque
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2: inicio con el seguimiento
de velocidad
F1.01 Frecuencia de inicio [0.00~50.00Hz 0.01Hz 1.00 o
£1.02 Tiempo (':le espe_ra. de(0.0~100.0s 0 1s 0.0 5
frecuencia de inicio
F103 Corriente de frenado 0.0~. 150.0% * Corriente 0.1% 0.0% 5
CCen elarranque  [hominal del motor
F1.04 Tiempo de frenado [0.0~100.0s 0.1s 0.0 o
CC en el arranque
Modo de aceleracién|0: linear Acc/Dec mode
F 1.05 ., 0 X
y desaceleracion 1: Scurve Acc/Dec mode
Relacién de tiempo [10.0~50.0%
F 1.06 del segmento inicial 0.1% 20.0% (o}
en la curva S
Relacién de tiempo [10.0~50.0%
F1.07 del segmento final 0.1% 20.0% (o}
enlacurva S
0: Desacelerar hasta
F 1.08 Modo de parada detener 1 0 X
1: Frenaje libre
Umbral de .
F1.09 frecuencia del freno OOO [FO.'16] Frecuencia 0.01Hz 0.00 (o}
limite superior
CC
F1.10 Tiempo de retraso  [0.0~100.0s 0.1s 0.0 (o}
del frenado DC
F1.11 Corriente de frenado|0.0~150.0% *rated current|0.1% 0.0% (e}
DC of motor
F1.12 Tiempo de frenado [0.0~100.0s 0.1s 0.0 o
CC en parada
F1.13 Tiempo de 01 Depende [0
aceleracion 2 del modelo
F1.14 :e?sr:feciedr:cién 2 0.1 c?:Iprir;Cclieelo i
- r 0.1 ~ 3600.0s 5 r S
F1.15 lempo de 0.4 ~ 40KW 7.5s 0.1 epenae
aceleracion 3 del modelo
Tiempo de >-5 7 30.0kW 15.0s Depende [0
F1.16 pode 37.0 ~ 132.0kW 40.0s (0.1 P
desaceleracion 3 del modelo
" 160.0~ 630.0KW 60.0s
Tiempo de Depende [0
F1.17 . 0.1
aceleracion 4 del modelo
F118 Tiempo de 5 0.1 Depende [0
desaceleracion del modelo
Unidad de tiempo de|0: second 1: minute 2: |1 0 o
F1.19 aceleracion / 0.1s
desaceleracion
Ajuste de la 0.00~ [F0.16] limite
F1.20 frecuencia del mayor de frecuencia 0.01Hz  [5.00 o
funcionamiento de
avance
Ajuste de la 0.00~ [F0.16] limite
F1.21 frecuencia del modo [mayor de frecuencia 0.01Hz 5.00 o
de marcha atras
F122 Tiempo 5 de|0.1 ~ 3600.0s 0.1s Depende
Aceleracion de Jog (0.4 ~ 4.0KW 7.5s del modelo
Tiempo del5.5 ~ 30.0KW 15.0s Depende
F1.23 Desaceleracion  de|37.0 ~ 132.0KW 40.0s 0.1s del modelo |o
log 160.0~ 630.0KW 60.0s
F1.24 Tiempo de Intervalo |0.0~100.0s 0.1s 0.1 o
de Jog
F1.25 Frecuencia de Salto |0.00~limite mayor de 0.01Hz 0.00 o
1 frecuencia.
F1.26 Rango de frecuencia |0.00~limite mayor de 0.01Hz 0.00 o
de salto 1 frecuencia.
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F1.27 Frecuencia de Salto |0.00~limite mayor de 0.01Hz 0.00 o
2 frecuencia

F1.28 Rango de frecuencia |0.00~limite mayor de 0.01Hz 0.00 o
de salto 2 frecuencia

F1.29 Frecuencia de Salto |0.00~limite mayor de 0.01Hz 0.00 o
3 frecuencia

F1.30 Rango de frecuencia |0.00~limite mayor de 0.01Hz 0.00 o
de salto 3 frecuencia

0: ejecutar en el limite
inferior frecuencia

Accion cuando el 1: ejecutar a frecuencia
ajuste de frecuencia [cero, después del tiempo de

F1.31 . N 0 X
es menor al limite  |retardo (inicio sin demora)
inferior frecuencia |2: detener después del
tiempo de retardo (iniciar
sin demora)
Tiempo de retardo
de parada cuando la
F1.32 frecuencia es inferior|0.0~3600.0s 0.1 10.0 (o}
al limite (reposo
simple)
F133 Frec.uencia cero 0.0~'150.0%* corriente 01 0.0 .
corriente de frenado [nominal del motor
Tiempo de transicion
F1.34 ADELANTE/REVERSA 0.0~100.0s 0.1s 0.0 o
ADELANTE/REVERsA |2 conmutador de
frecuencia sobre cero
F1.35 modo conmutador 1 0 X
1: conmutador de
frecuencia de arranque
Tiempo de
deceleracion en
F1.36 espera en caso de  |0.1~3600.0s 0.1s 1.0 o
frenado de
emergencia

Grupo P2 — Parametros del motor

0: Motor asincrono CA

1: PMSM (reservado)

Nota 1: sélo el control
vectorial de lazo cerrado es
F2.00 Tipo de Motor aceptable por la maquina |1 0 X
sincrénica en la actualidad
Nota 2: este pardmetro no
se puede inicializar,
modifiquelo manualmente.

£201 Potencia nominal de|0.4~999.9KW 0.1KW Depende
motor del modelo

F2.02 Frecuencia nominal [0.01Hz~ [F0.15] 0.01Hz 50.00 y
del motor. Frecuencia maxima.

£203 Velocidad nominal 0~ 60000RPM 1RPM Depende "
del motor. del modelo

204 ITension nominal del 5~999V v Depende "
motor. del modelo

F2.05 Corriente nominal 0.1 ~6553.5A 0.1A Depende "
del motor. del modelo
Resistencia del Depende

F2.06 estator del motor  {0.001~20.000Q 0.001Q del modelo [x
asincrono

£2.07 Resistencia dlel rotor 0.001~20.0000 0.0010 Depende "
del motor asincrono del modelo
Inductancia del Depende

F2.08 estator y del rotor  [0.1~6553.5mH 0.1mH del modelo [x

del motor asincrono
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Inductancia mutua Depende
F2.09 estator y rotor del  |0.1~6553.5mH 0.1mH del modelo |x
motor asincrono
F 2.10 Corriente  de vacloly ) _ge5 35 001a  [epende
del motor asincrono del modelo
:z ;E - Reservado - - 0 *
0: ninguna accién
£2.16 Sintonizacion del 1: aj:uste estético . 1 0 "
motor 2: ajuste completo sin carga
3: ajuste completo en carga
0.00~10.00s
0.4~4.0KW 0.05s
Tiempo de pre- 5.5~30KW 0.10s
F2.17 calentamiento del |37~132KW 0.30s 0.01s Depende
; del modelo
motor asincrono 160~630KW 0.50s
Nota: invalido para el
control VF
Grupo F3—- Parametros Reservados
Grupo F4 - Parametros de control de velocidad, torque y flujo
Ganancia
F4.00 proporcional del lazo[0.000~6.000 0.001 1.000 (o}
de velocidad (ASR1)
Tiempo integral del
F4.01 lazo de velocidad 0.000~32.000s 0.001s 1.000 (o}
(ASR1)
Constante de tiempo
F 4.02 e filtrado ASR1 0.000~0.100s 0.001s 0.000 o
F4.03 Conmutacion del o1, — [F4.07] 0.01Hz  [5.00 o
punto bajo freq
Ganancia
F4.04 proporcional del lazo[0.000~6.000 0.001 1.500 (o}
de velocidad (ASR2)
Tiempo Integral del
F 4.05 lazo de velocidad 0.000~32.000s 0.001s 0.500 o
(ASR2)
Constante de tiempo
F 4.06 e filtrado ASR2 0.000~0.100s 0.001s 0.000 o
Cambiar punto alto | [F4.03] ~ [F0.16]
F4.07 de frencuencia Limite superior de 0.01Hz 10.00 o
frecuencia
Control vectorial del
Z?)C;C;re‘:gadén o [50:0%~200.0%*Frecuencia
F 4.08 . . nominal de deslizamiento  [0.1% 100.0% (o}
deslizamiento
positivo (estado de
electromocidn)
Control vectorial del
i?)cr:;re(:]iacién de >0.0%7-200.0%"
F 4.09 . . Frecuencia de deslizamiento[0.1% 100.0% (o}
deslizamiento -
negativo (estado de nominal
frenado)
0: velocidad
F4.10 Control de velocidad [1: p’?\r. N 0 "
y torque 2: valido condicionalmente
(interruptor de terminal)
Retardo de
F4.11 conmutacion de 0.01~1.00s 0.01s 0.05 X
velocidad y torque
0: Ajuste de teclas
F4.12 Comando Torque 1: All 1 0 o
2: Al2
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3: Ajuste de comunicacion
j - 0 ~ o/ *
F4.13 Ajuste de torque por| 200..06 200..06 0.1% 0.0% o
teclado Corriente nominal del motor
L|m|t|eld§ \I/eloc(;da: 0: Ajuste de teclado 1
F4.14 canal L ael modo de |y - alp 1 0 o
control de torque
2: Al2
(avance)
I;;r:;eld;e\:?;c;céia:e 0: Ajuste de teclado 2
F4.15 1: All 1 0 o
control de torque
2: Al2
(reversa)
— - — Py
Fa16 Limite de velocidad|0.0 IOQ.OA’ FFO.lS] 0.1% 100.0% 5
del teclado 1 frecuencia maxima
P - — .
F417 Limite de velocidad|0.0 109.04,, FFO.lS] 0.1% 100.0% 5
del teclado 2 frecuencia maxima
F4.18 Tiempo de elevacion |0.0~10.0S 0.1S 0.1 (e}
del torque
Tiempo de descenso
F4.19 0.0~10.0S 0.1S 0.1 o
de torque
Tipo G: 0.0% ~ 200.0% * Depende
. corriente nominal del motor del modelo
Limite de torque de
F4.20 electromocion en 180.0% 0.1% o
: s Tipo P: 0.0% ~ 200.0% * =
modo vectorial . .
corriente nominal del motor
120.0%
Tipo G: 0.0% ~ 200.0% * Depende
. indice de corriente del del modelo
Limite de torque de motor 180.0%
. (] o,
. . (}
F4.21 frenad.o del modo Tipo P: 0.0% ~ 200.0% «0-1%
vectorial s .
indice de corriente del
motor 120.0%
0: detectar invalido
1: seguir funcionando
después de que se detecte
un torque excesivo durante
la velocidad constante
2: seguir funcionando
después de haber detectado
un torque excesivo durante
el funcionamiento
3: desconectar la salida
después del torque excesivo
detectado a velocidad
constante
4: desconectar la salida
después de detectar un
£4.92 torqge excgswo durante el 1 0 "
funcionamiento
5: seguir funcionando
después de la falta de
/Accion de detencidn [torque detectada a
de torque velocidad constante
6: seguir funcionando
después de la falta de
torque detectada durante el
funcionamiento
7: desconectar la salida
después de la falta de
torque detectada a
velocidad constante
8: desconectar la salida
después de la falta de
torque detectada durante el
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funcionamiento

Tipo G: 0.0%~200.0%*
corriente nominal de motor

Nivel de deteccién |150.0% 0 Depende
Fa4.23 de torque Tipo P: 0.0%6~~200.0% * 0-1% del modelo
corriente nominal de motor
110.0%

Tiempo de deteccidn
F4.24 de torque 0.0~10.0s 0.1s 0.0 X

Frecuencia de corte

F 4.25 del coeficiente de|0.00~300.00Hz 0.01Hz 10.00 (o}
friccion estético
Conjunto de|

F4.26 coeficiente de|0.0~200.0 0.1 0.0 o

friccion estatica

Tiempo de retencién
Fa4.27 del coeficiente de[0.00~600.00s 0.01s 0.00 X
friccion estatica

Grupo F5 — Parametros de Control VF

0: curva lineal

1: curva torque decreciente
1 (potencia 1,3)

2: curva torque decreciente
2 (potencia 1,5)

F 5.00 Ajuste de curva V/F |3: curva torque decreciente |1 0 X
3 (potencia 1.7)

4: curva cuadrada

5: curva V / F definida por el
usuario (determinada por
F5.01 ~ F5.06)

F5.01 V/F Frecuencia F1 |00 F2  (Valor dely o haiso x
frecuencia)

F5.02 \V/F Tension V1 0.0~V2 (Valor de tension) [0.1% 25.0% X

F5.03 \V//F Frecuencia F2 F1~F3 (Valor de frecuencia)[0.01Hz 25.00 X

F5.04 \V/F Tension V2 V1~V3 (Valor de tensién) [0.1% 50.0% X
Valor de frecuencia F2~

F5.05 \V/F Frecuencia F3 [F2.02] Frecuencia 0.01Hz 37.50 X
nominal de motor

\V/F Tension V3 Valor de tension V2~
F 5.06 100.0%* [F2.04]) Tensién [0.1% 75.0% X

nominal del motor

Ajuste del aumento [0.0~30.0%* Tensién

F5.07 de torque nominal del motor 0.1% Depende
del modelo
[F2.04]
£5.08 Punto de corte por |0.00~Frecuencia nominal 0.01Hz 50.00 "
aumento del torque [de motor
0.0~200.0% *
Compensacién de  |deslizamiento nominal
frecuencia de Nota: predeterminado como
. .19 .09 o
F5.09 deslizamiento de 100.0% en el modo de 0-1% 0-0%
control V/F control avanzado VF
Coeficientes de
filtracion de la
F5.10 compensacién de 1~10 1 3 o
deslizamiento de
control V/F
Coeficientes de
F5.11 fitrado de 0~10 1 0 o

compensacion de par
de control V/F
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0: Modo medio separado VF,
salida de lazo abierto de
voltaje 1: Modo medio
separado VF, salida de
tension en bucle cerrado
2: Modo completo separado
VF, salida de tensidn en lazo
abierto 3: Modo de
operacion completamente
separado VF, salida de
Control separado tension en bucle c.t.arrado
F5.12 ipo V/F Nota 1: cuando elija control |1 0 X
separado VF, por favor cierre
la funcidn de compensacién
de tiempo muerto
Nota 2: el concepto semi-
separado se basa en que
durante el arranque la
frecuencia y la tension de
VFD mantiene la relacion
VVVF, pero se separan
después de alcanzar la
frecuencia establecida
F5.13 Canal de ajuste de 2 lelfte el 1 0 o
tension
2: Al2
Método de 0: All
R ., 1: A2
realimentacion de , .
F5.14 tension de la salida Nota: sclo v§I|do para el 0 X
de bucle cerrado de modo de salida de bucle
tension cerrado
0.0~200.0% * tension
nominal del motor
Tension de salida del |Nota: en el modo de salida
F5.15 ajuste digital de lazo abierto, la tension de[0.1% 100.0% o
salida maxima es del 100.0%
de la tension nominal del
motor.
Limite de desviacidon
F5.16 de la regulacién del O.ON.S.O%* Tensidn 0.1% b 0% "
lazo cerrado de nominal del motor
tensidn
0.0~100.0% * Tension
Curva max. VF nominal del motor
F5.17 tension del modo de |Nota: esta tensidn 0.1% 80.0% X
media separacion representa la tension de
salida de VFD
Ciclo de ajuste del
F5.18 controlador delfa s ;15 gos 0.01s 0.10 x
salida de bucle
cerrado de tension
£519 Tiempo. ’de aumento|0.1~3600.0s ] ) 0.1s 10.0 o
de tension Nota: este pardmetro sélo es
valido
F5.20 Tiempo d? descenso pa.ra modo de s.allida en lazo 0.1s 10.0 o
de la tension abierto de tension
completamente separada
0: alarma y seguir
Tratamiento de funcionando con la tensién
£521 desc.onexiér? f:le del momgr)to de 1 0 "
realimentacién de  |desconexion
tensidn 1: alarma vy seguir
funcionando con
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disminucion de la tensidn
del valor limite de amplitud
2: accion de proteccion y
parada libre

Valor de deteccién
de la desconexion de

0.0~100.0%* Tension

F5.22 . ) . 0.1% 2.0% o
la realimentacién de [nominal del motor
tension
Tiempo de deteccion
F5.23 de la desconexion de o 454 g 0.15 10.0 o
la realimentacion de
tension
0.0~100.0% * Tension
nominal del motor
Nota: este voltaje
Limite de tension de |representa el voltaje de
F524 la dt'asconexi.c'fn de salida del VFD, y un ajfjste 0.1% 20.0% 5
realimentacion de  [razonable de este parametro
tension podria evitar dafios a la
maquina como resultado de
un exceso de voltaje en el
momento de desconexion.
Grupo F6 — Parametros de Cantidad Analdgica y Pulso de entrada y salida impulsos
0: comando de velocidad
(frecuencia de salida -
100,0% ~ 100,0%)
. o 1: comando de torque
Cantidad f|5'|ca (torque de salida -200,0% ~
F6.00 correspondiente a la 0 X
entrada All 200,0%)
2: comando de tensiéon
(tensidn de salida 0.0% ~
200.0% * tensidon nominal
del motor)
Limite inferior de 0.00V/0.00mA~
F6.01 entrada de All 10.00V/20.00mA 0.01v 0.00 °
Limite inferior -200.0%~200.0%
correspondiente a la |Nota: el rango es relevante
F6.02 cantidad fisica All  |para P6.00 0.1% 0.0% o
configurada
Limite superior de  [0.00V/0.00mA~
F6.03 entrada All 10.00V/20.00mA 0.01v 10.00 °
Limite supe.rlor All 200.0% ~200.0%
F6.04 c<.)rrespond|en.te al Nota: el rango es relevante [0.1% 100.0% (o}
ajuste de cantidad
;. para P6.00
fisica
Tiempo suavizado de
F6.05 0.00S~10.00S 0.01S 0.05 o
entrada All
0: comando de velocidad
(frecuencia de salida -
100,0% ~ 100,0%)
Entrada Al2 1: comando de torque
F6.06 corrjespon’d'!ente (salida de torque -200,0% ~ 0 "
cantidad fisica 200,0%)
2: comando de tensidn
(tensidn de salida, 0.0% ~
200.0% * tension nominal
del motor)
F6.07 Limite inferior de 5 5,10, 00v 0.01V 0.00 o
entrada de Al2
sttijcs;e de la cantidad 500.0%~200.0%
F6.08 Nota: el rango es relevante [0.1% 0.0% o

correspondiente al
limite inferior Al2

para P6.00
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F6.09 Limite superior de 1, 54y 10.00v 001v  [1000 o
entrada de Al2
e o 2 Lao00s-200x
F6.10 . . Nota: el rango es relevante [0.1% 100.0% o
ajuste de la cantidad
;. para P6.00
fisica
F6.11 Tiempo de filtrado del) o 16 505 0.015 0.05 o
entrada Al2
F6.12 Limite de error de la o /14 gov 0.01V 0.10 o
entrada analdgica
£6.13 Umbral de operacion [Frecuencia cero histéresis ~0 01Hz 0.00 5
: de frecuencia cero  [50.00Hz ) )
F6.14 Frec'uen.cia cero 0.00~va_|or umbral  de 0.01Hz 0.00 5
histéresis frecuencia cero
. 0: comando de velocidad
Entrada de impulso . .
externa (frecuencia de salida -
F6.15 . 100,0% ~ 100,0%) 1 0 X
correspondiente a la
cantidad fisica 1: comando torque (torque
de salida -200,0% ~ 200,0%)
Limite inferior de
F6.16 entrada de impulso |0.00~50.00KHz 0.01KHz 0.00 o
externo
e seme=2 o004 a0
F6.17 . Nota: el rango es relevante(0.1% 0.0% o
correspondiente al
ajuste cantidad fisica para P6.15
Limite superior de
F6.18 entrada de impulso  [0.00~50.00KHz 0.01KHz 50.00 (o}
externo
Limite superior de
impulso externo -200.0%~200.0%
F6.19 correspondiente al  [Nota: el rango es relevante(0.1% 100.0% o
djuste de cantidad  [para P6.15
fisica
Tiempo de filtrado de
F6.20 entrada de impulso |0.00s~10.00s 0.01s 0.0s o
externo
0: Frecuencia de salida
(antes de la compensacién
£6.21 Term'in.al desalida |de deslizam'iento) ' 1 0 5
analégico 1: Frecuencia de salida
multifuncion AO1 (después de la
compensacion de
deslizamiento)
2: Ajustar la frecuencia
Terminal de salida  [3: velocidad del motor (valor
F6.22 analégico estimado) 1 4 o
multifuncion AO2 4: Corriente de salida
5: Tension de salida
6: Tension de Bus
7: Valor especificado PID
8: Valor de realimentacion
PID
Terminal de salida de [9: All
F6.23 impulsos 10: Al2 1 11 (o]
multifunciéon DO 11: frecuencia de impulsos
de entrada.
12: Corriente de torque
13: Corriente de flujo
Cantidad fisica
F6.24 corresponde al fimite | 5, 04— 00.0% 0.1% 0.0% o
inferior de la salida
AO1
F6.25 Limite inferior de 0.00~10.00V 0.01V 0.00 o
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salida AO1
La cantidad fisica
F6.26 corresponde al limite| ) o/ 500 0% 0.1% 1000% o
superior de la salida
AO1
Limite superior de
F6.27 salida de AO1 0.00~10.00V 0.01V 10.00 o
Cantidad fisica
F6.28 corresponde al limite| ) o' 500 09 0.1% 0.0% o
inferior de salida de
AO2
Limite inferior de
F6.29 salida de AO2 0.00~10.00V 0.01V 0.00 o
La cantidad fisica
F6.30 correspondiente al | ) o/ 500.0% 0.1% 1000% o
limite superior de
salida de AO2
Limite superior de
F6.31 salida de AO2 0.00~10.00V 0.01V 10.00 o
Cantidad fisica
F6.32 correspondiente al 150, 0%~200.0% 0.1% 0.0% o
limite inferior de
salida de DO
Limite inferior de
F6.33 . 0.00~50.00KHz 0.01KHz 0.00 o
salida DO
La cantidad fisica
F6.34 correspondiente al | ) o/ 500.0% 0.1% 100.0% |o
limite superior de
salida de DO
F6.35 Limite superiorde 5 5y ¢4 nokhz 0.01KHz  [50.00 o
salida DO
Grupo F7 - Parametros digitales de entrada y salida
Funcién de Entrada [0: terminal de control
X1 (cuando F8.21 no |inactivo
es cero, 1: marcha adelante (FWD)
F7.00 predeterminado 2: marcha atras (REV) ! ! *
como funcién NO.58)(3: control de tres conductores
4: control de desplazamiento
Funcién de Entrada |hacia delante
X2 (cuando F8.21 no [5: control de marcha atrds
F7.01 es cero, 6: control de apagado libre |1 2 X
predeterminado 7: entrada de sefial de
como funcién NO.59)|restablecimiento externo
Funcién de Entrada  |(RST)
X3 (cuando F8.21 no [8: entrada normalmente
F7.02 es cero, abierta de falla externa 1 4 x
predeterminado 9: entrada normalmente
como funcién NO.60)|cerrada de falla externa
Funcién de Entrada |10: funcién de parada de
X4 (cuando F8.21 no [emergencia (con freno)
F7.03 es cero, 11: reservado 1 7 X
predeterminado 12: incremento de frecuencia
como funcion NO.61)|13: disminucion de
Funcion de Entrada [ rencuencia
X5 (cuando F8.21 no 14: Terminal de ARRlBA/
F7.04 es cero, IABAJO frecuencia cero 1 S »
predeterminado limpieza
como funcién NO.62) 15: multi-velocidad 1
Funcion de Entrada ti-velocidad 2
X6 (cuando F8.21 no 17: multi-velocidad 3
F7.05 es cero, 18: multi-velocidad 4 o "

predeterminado

19: Tiempo ACC / DECTT1

como funcién NO.63)

20: Tiempo ACC / DECTT2
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F7.06

Funciéon de entrada
X7

21: ejecutar el canal de
comando 1

22: ejecutar el canal de
comando 2

23: VFD ACC / DEC prohibe
24: prohibicion de operacion
VFD

25: ejecutar el comando de
cambiar a teclado

26: ejecute el conmutador de
comando al terminal

27: ejecutar el comando
cambiar a comunicacién
28: frecuencia auxiliar cero
limpieza

29: frecuencia fuente Ay
interruptor K * B

30: frecuencia fuente Ay
interruptor A+ K * B

31: frecuencia fuente Ay
interruptor A-K * B

32: reservado

33: entrada de control PID
34: pausa de control PID
35: iniciar la operacion de
desplazamiento

36: Operacion de
desplazamiento en pausa
37: restablecimiento del
estado de desplazamiento
38: entrada de control PLC
39: pausa del PLC

40: restablecimiento del PLC
41: borrar el contador a cero
42: sefial de entrada para
activar el contador

43: entrada de disparo de
temporizacion

44: entrada de borrado de
temporizacién

45: frecuencia de impulsos
externos de entrada (sélo
\valida para X6)

46: borrar la informacién de
longitud

47: introducir la sefial de
longitud (valida sélo para X6)
48: cambio de velocidad y
control de torque

49: Prohibir el control de
torque

50 ~ 55: reservado

56 ~ 57: reservado

58: inicio / parada

59: funcionamiento
permitido

60: interbloqueol

61: interbloqueo2

62: interbloqueo3

63: arranque / parada PFC
64: A interruptor de
frecuencia B y ejecute

65 ~ 99: reservado

[

F7.07

Reservado
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Tiempos de filtrado

1~10 1: 2MSunidad de

F7.08 . . 1 5
digital tiempo de escaneo
0: comando de operacién del
L, terminal no valido cuando se
Deteccidon de la .
F7.09 funcion del terminal enciende . 1 0
. 1: comando de operacién del
cuando se enciende . (1
terminal vélido cuando se
enciende
O0~FFH
0 es ldgica positiva, es decir,
el terminal Xi esta habilitado
cuando se conecta con un
terminal comun y se
Ajuste ldgico efectivo |desactiva si esta
F7.10 del terminal de desconectado. 1 00
entrada (X1~ X8) |1 es una ldgica negativa, es
decir, el terminal Xi se
desactiva cuando se conecta
con un terminal comun y se
habilita cuando esta
desconectado.
0: modo de control de dos
hilos 1
1: modo de control de dos
IADELANTE/ATRAS hilos 2
F7.11 Modo de control de [2: modo de control de tres|1 0
terminal hilos 1
3: modo de control de tres
hilos 2
ARRIBA/ABAJO
F7.12 fasa de modificacion |y ) 54 oopz/s 0.01Hz/S [1.00
de frecuencia
terminal
F7.13 Reservado — — 0
£7.14 Y1 tiempo de retardo|0.0~100.0s 015 0.0
de salida
£7.15 Y2 tiempo de retardo|0.0~100.0s 0.1S 0.0
de salida
R1 Tiempo de 0.0~100.0s 0.1S 0.0
F7.16 .
retardo de salida
R2 Tiempo de 0.0~100.0s 0.1S 0.0
F7.17 .
retardo de salida
ITerminal de salida deoz sin salida
F7.18 . 1: VFD en marcha hacia 1 0
colector abierto Y1
delante
Terminal de salida de|2: VFD marcha atras
F7.19 colector abierto Y2  [3: salida de falla 1 0
4: sefial de deteccion de nivel
frecuencia/ velocidad (FDT1)
Salida de relé 5: sefial de deteccién de nivel
F7.20 programable R1 frecuencia/ velocidad (FDT2) 3
6: sefial de llegada de
frecuencia/ velocidad (FAR)
7: Funcionamiento velocidad
cero VFD
8: Limite superior de llegada
<alida de relé de la f_rec.uenc.ia de salida.
F7.21 9: Limite inferior de llegada |1 0

programable R2

de la frecuencia de salida.
10: llegada del limite inferior
de la frecuencia
preestablecida. Durante el

funcionamiento
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11: sefial de sobrecarga de
prealarma

12: salida de sefial de
deteccion de contador

13: salida de sefial de reset
de deteccion de contador
14: conductor listo

15: un ciclo terminado de MS
programable

16: etapa acabada de MS
pogrammable corriendo

17: limite superior e inferior
de la fre- cuencia transversal.
18: accidn limitadora de
corriente

19: estancamiento
sobretensidn

20: Bloqueo de baja tension
21: estado de latencia

22: Sefial de alarma VFD
(desconexion PID, fallo de
comunicacion RS485, fallo de
comunicacion del panel, fallo
de lectura-escritura EEPROM,
desconexion del codificador,
etc.)

23: Al1> Al2

24: |llegada de longitud
preestablecida

25: tiempo de espera de la
operacion de preajuste

26: accion de frenado
dindamica

27: Accién de frenado CC

28: accion de frenado de flujo
29: limitacion de torque

30: sefial de sobretension
31: motor auxiliar 1

32: motor auxiliar 2

33: Tiempo de
funcionamiento acumulado
34 ~ 49: segmento de MS o
operacion simple de PLC
50: sefal de indicacién de
funcionamiento

51: indicacion de llegada de
temperatura

52 ~ 99: reservado

Ajuste logico del

0~ 3H

0: la |6gica positiva, es decir,
el terminal Yi esta habilitado
cuando se conecta con un
terminal comun, y se
deshabilita si esta

F7.22 terminal de salida 1 0 X
(Y1~Y2) des,co.nectado.. _
1: I6gica negativa, es decir, el
terminal Yi se desactiva
cuando se conecta con un
terminal comun, y se habilita
si estd desconectado.
F7.23 Frecuencia de 0.0~100.0%* [F0.15]
llegada deteccion de |méxima frecuencia 0.1% 100.0% o

alcance

(FAR)
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0: valor de ajuste de
Método de deteccion|velocidad
. (e}
F7.24 FDT1 1: valor de velocidad 1 0
detectada
F7.25 Nivel FDT1 . ~ .
v 000Hz~~ [FO.161 g1 s0.00 o
Frecuencia limite superior
F7.26 Demora FDT1 0.0~100.0%* [F7.25] 0.1% 2.0% o
0: valor de ajuste de
Método de velocidad
F7.27 detencion FDT2 1: valor de velocidad ! 0 °
detectada
F7.28 Nivel FDT2 . ~ .
ive 0.00Hz _ [fo _161 _ 0011z bs.00 5
Frecuencia limite superior
F7.29 Demora FDT2 0.0~100.0%* [F7.28]) 0.1% 4.0% o
0: detener el conteo, detener
la salida
1: detener el conteo,
Contando el .
. reanudar la salida
F7.30 procesamiento de la . . 3 X
2: cuenta de ciclo, salida de
llegada del valor
parada
3: cuenta de ciclo, reanudar
la salida
0: siempre cuenta desde
Condicion de inicio encendido
F7.31 1: cuenta en estado de 1 1 X
de conteo L.
operacion, parada contando
en estado de parada
Valor de [F7.33] ~65535
F7.32 restablecimiento del 1 0 o
contador
£7 33 \Valor de deteccion [0~ [F7.32]) 1 o o
del contador
0: detener la temporizacién,
detener la salida
1: detener la temporizacion,
£734 P.rocesamlento de rea|:1udar !a saflllda ‘ 1 3 "
tiempo de espera 2: sincronizacion del ciclo,
salida de parada
3: ciclo de tiempo, reanudar
la salida
0: el tiempo comienza desde
que se enciende
Condicion de inicio  |1: la temporizacién comienza
F7.35 X L, . . 1 X
de sincronizacion en estado de funcionamiento
y se detiene en estado de
parada
F7.36 Ajuste de tiempo 0~65535S 1s 0 o
. 1D i .0~ .
F7.37 Y esactivar el 0.0~100.0s 0.1s 0.0 "
tiempo de retardo
. 2D i .0~ .
F7.38 Y esactivar el 0.0~100.0s 0.1s 0.0 "
tiempo de retardo
F7.39 R_l Desactivar el 0.0~100.0s 015 00 .
tiempo de retardo
. 2D i .0~ .
F7.40 R esactivar el 0.0~100.0s 0.1s 0.0 "
tiempo de retardo
Grupo F8— Parametros de Control PID
0: auto
Modo de entrada de [1: entrada manual a través
F8.00 ., . . - 0 X
operacion PID del terminal multifuncién
definido
0: ajuste digital
F8.01 Canal de entrada PID [1: All 1 0 o
2: Al2
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3: ajuste de pulso
4: RS485 comunicacion
F8.02 Auste de la entrada ;)44 g0 0.1% 500% o
de referencia digital
0: All
1: A2
2: AlI1+AI2
F8.03 :::tr:zla(l::;entacién 3: AILAI 2 1 0 (o}
‘ bID 4: MAX {Al1, A2}
5: MIN {AI1, A2}
6: Ajuste de pulso
7: RS485 comunicacion
Digito de unidad: signo PID
0: positivo  1: negativo
Digito de decenas:
regulacion de la proporciéon
(reservado)
0: regulacion integral de
proporcién constante
1: regulacion integral de la
proporcién que cambia
. automaticamente
F8.04 PID Ajuste avanzado Digito de centenas: 1 000 X
del controlador L
regulacion integral
0: regulacion integral de
parada cuando la frecuencia
alcanza los limites superior o
inferior
1: continuar la regulacidn
integral cuando la frecuencia
alcanza los limites superior o
inferior
Digito de miles: reservado
F8.05 Ganancia 0.01~100.00 0.01 1.00 o
proporcional KP
F8.06 Tiempo integral Ti 0.01~10.00s 0.01s 0.10 o
F8.07 Tiempo derivado Td |00+ 10-005 0.01s 0.00 o
0.0: sin derivacion
F8.08 Ciclo de muestreo T 0.01710.00s 0.01s 0.10 o
0.00: auto
F8.09 Limite de error 0.0~100.0% 0.1% 0.0% (e}
F8.10 F'recgenua del 0.00~I|rT1|te superior de 0.01Hz 0.00 5
circuito cerrado. frecuencia
F8.11 Tiempo de espera de
frecuencia 0.0~3600.0s 0.1s 0.0 X
preestablecido
0: desactivado
1: modo descanso cuando la
presion de
retroalimentacion es
superior o inferior al umbral
F8.12 Modo reposo del reposo 1 1 X
2: modo reposo cuando la
presidn de realimentacién y
la frecuencia de salida son
estables
Método de 0: desacelerar para detener
F8.13 detencion de modo |1: frenaje libre 1.00 0 o
reposo
F8.14 Limite de.deswau.c?n 0.0~20.0% , ’ 0.1% 5.0% 5
de la realimentacion |Nota: este parametro sélo es|
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al entrar en el estado
de reposo en
comparacién con la
presidn ajustada

valido para el segundo modo
de reposo.

Valor umbral de

0.0~200.0%
Nota: este valor umbral es el

F8.15 porcentaje de presion dada, [0.1% 100.0%
modo reposo , .
y sélo es valido para el
primer modo de reposo.
0.0~200.0%
Valor umbral del Nota: este valor umbral es el
F8.16 modo porcentaje de presién dada. [0.1% 90.0%
despertar/vigilia
F8.17 Tiempo de demora  |0.0~3600.0s 0.1s 100.0
de modo reposo
Tiempo de demora  |0.0~3600.0s
F8.18 de modo 0.1S 5.0
despertar/vigilia
-
F8.19 lempo de demora 1, 3600.0s 0.15 10.0
de inicio de la bomba
Tiempo de demora
F8.20 de desconexion de la [0.0~3600.0s 0.1S 10.0
bomba
Habilitacion de
suministro de agua [0: no disponible
F8.21 (F8.21-F8.24 sin 1: PFC habilitado 1 0
soporte del 2: SPFC habilitado
hardware)
Tiempo de demora
inal
F8.22 de terminal de 0.0~6000.0s 0.1 0.1
conexion y
desconexion
F8.23 Tiempo de sondeo  |0.0~6000.0s 0.1h 48.0
Limite inferior de
F8.24 frecuencia de 0.0~600.00Hz 0.01Hz  [0.00
desconexion de la
bomba
Grupo F9— MS y PLC Control de carrera, desplazamiento y longitud fija
0: detener después del ciclo
simple
Modo de ejecucion 1: retener eI_vanr después
F9.00 de un solo ciclo 1 0
PLC . . .
2: ciclo continuo de tiempos
limitados
3: ciclo continuo
0: auto
Modo de entrada del 1: entrad_a manua_l a trf‘a\)/es
F9.01 . L del terminal multifuncion |1 0
PLC en ejecucién .
definido
Ahorro de estado de (0: no guardado
funcionamiento del |1: guardar la etapay la
F9.02 , . 1 0
PLC después del frecuencia cuando se apaga
apagado
0: reinicio desde la primera
etapa
1: arranque desde la etapa
donde el driver se detiene
F9.03 Modo de reinicio PLC|(falla) 1 0

2: arranque desde la etapa
en que el driver se detiene
(falla) a la frecuencia

registrada
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F9.04 Tiempos limitados de); _gqqag 1 1 o
ciclo continuo
Unidad de tiempo de
F9.05 funcionamientodel |0: s 1:m 1 0 X
PLC
F9.06 MS Frecuencia0 | IMite superior Frecuencia o ), - g o
~ Limite superior Frecuencia
F9.07 MS Frecuencia1l | Mite superior Frecuencialy ), ;4 oo o
~ Limite superior Frecuencia
F9.08 MS Frecuencia2 | IMmite superior Frecuencialy o, g oo o
~ Limite superior Frecuencia
F9.09 MS Frecuencia3 |, Mmite superior Frecuencialy ), |5 og o
~ Limite superior Frecuencia
F9.10 MS Frecuenciaa | Mite superior Frecuencialy )\ - |5 og o
~ Limite superior Frecuencia
F9.11 MS Frecuencias | |IMmite superior Frecuencialy )\ - 135 5o o
~ Limite superior Frecuencia
F9.12 MS Frecuencia 6 | |Mite superior Frecuencialy )\ 1y 5o o
~ Limite superior Frecuencia
F9.13 MS Frecuencia7 | Mite superior Frecuencialy ), lo; oo o
~ Limite superior Frecuencia
F9.14 MS Frecuenciag | |mite superior Frecuencial o)\ - g g o
~ Limite superior Frecuencia
F9.15 MS Frecuencia 9 A I|lm|'te super.|or Frecuenqa 0.01Hz 0.00 o
~ Limite superior Frecuencia
F9.16 MS Frecuencia 10 | !Mite superior Frecuencialy ), g o, o
~ Limite superior Frecuencia
F9.17 MS Frecuencia 11 | IMite superior Frecuencialy ), g o, o
~ Limite superior Frecuencia
F9.18 MS Frecuencia12 | |Mmite superior Frecuencial) o)\ |5 g o
~ Limite superior Frecuencia
F9.19 MS Frecuencia 13 | !Mite superior Frecuencialy ), g o, o
~ Limite superior Frecuencia
F9.20 MS Frecuencia 14 | IMite superior Frecuencialy ), g o, o
~ Limite superior Frecuencia
F9.21 MS Frecuencia 15 | |mite superior Frecuencial) o)\ |5 g o
~ Limite superior Frecuencia
£9.22 Tlempo Acc / Dec del [0~3 1 0 5
estadio O
F9.23 Tiempo de ejecucién [0.0~65535.5 S (M) 0.15(M) (0.0 5
del segmento 0
£9.24 Tlempo Acc / Dec del [0~3 1 0 o
estadio 1
F9.25 Tiempo de ejecucién [0.0~65535.5 S (M) 0.15(M)  [0.0 5
del segmento 1
F9.26 Tlemr_Jo Acc / Dec del [0~3 1 0 5
estadio 2
£9.27 Tiempo de ejecucién [0.0~65535.5 S (M) 0.15(M)  [0.0 5
del segmento 2
£9 28 Tlem;_Jo Acc / Dec del |[0~3 1 o 5
estadio 3
£9.29 Tiempo de ejecucién [0.0~65535.5 S (M) 0.15(M) (0.0 5
del segmento 3
£9.30 Tlempo Acc / Dec del |[0~3 1 0 5
estadio 4
F9.31 Tiempo de ejecucién [0.0~65535.5 S (M) 0.15(M)  [0.0 5
del segmento 4
F9.32 Tlemr_Jo Acc / Dec del [0~3 1 0 5
estadio 5
F9.33 Tiempo de ejecucién [0.0~65535.5 S (M) 0.15(M) 0.0 o
del segmento 5
£9.34 Tlem;_Jo Acc / Dec del [0~3 1 o 5
estadio 6

39



Ingenieria en Automatizacién

F9.35 Tiempo de ejecucién [0.0~65535.5 S (M) 0.15(M) 0.0 o
del segmento 6
£9.36 TlemPo Acc / Dec del [0~3 1 o 5
estadio 7
F9.37 Tiempo de ejecucién [0.0~65535.5 S (M) 0.15(M) (0.0 5
del segmento 7
£9.38 Tlemr.Jo Acc / Dec del [0~3 1 0 o
estadio 8
£9.39 Tiempo de ejecucién [0.0~65535.5 S (M) 0.15(M) 0.0 o
del segmento 8
F9.40 Tlemr_Jo Acc / Dec del [0~3 1 0 5
estadio 9
F9.41 Tiempo de ejecucién [0.0~65535.5 S (M) 0.15(M) 0.0 o
del segmento 9
£9.42 Tlempo Acc / Dec del [0~3 1 o 5
estadio 10
- - —
F9.43 lempo de ejecucion | o geeas 5 5 (M) 0.15(M)  [0.0 o
del segmento 10
£9.44 T|empo Acc / Dec del 0~3 1 0 5
estadio 11
F9.45 fiempo de ejecucion |y o _geeas 5 5 (M) 0.15(M)  [0.0 o
del segmento 11
£9.46 T|empo Acc / Dec del 0~3 1 0 5
estadio 12
- - —
F9.47 lempo de ejecucion |, o geeas 5 5 (M) 0.15(M)  [0.0 o
del segmento 12
Tiempo Acc / Dec del
F9.48 ostadio 13 0~3 1 0 o
£9.49 Tiempo de ejecucién [0.0~65535.5 S (M) 0.15(M)  [0.0 5
del segmento 13
Tiempo Acc / Dec del
F9.50 ostadio 14 0~3 1 0 o
F9.51 Tiempo de ejecucién [0.0~65535.5 S (M) 0.15(M) (0.0 5
del segmento 14
Tiempo Acc / Dec del
F9.52 ostadio 15 0~3 1 0 o
- - on l0.0— )
F9.53 iempo de ejecucion [0.0~65535.5 S (M) 0.15(M) 0.0 5
del segmento 15
F9.54 Reservado — — 0 *
Control de 0: inhabilitado
F9.55 desplazamiento 1: habilitado ! 0 )
Método de entrada 2: :u:o dad |
F9.56 del modo de ) ,n rada de .manua a 1 0 X
desplazamiento través del terminal
multifuncidn definido
F9.57 Control de amplitud 0: ampl!tud fua_ 1 0 X
1: amplitud variada
Método de reinicio [0: iniciar al estado previo a
F9.58 del modo de detenerse 1 0 X
desplazamiento 1: reinicio sin otro requisito
Guarda el estado de 0. euardar
F9.59 desplazamiento tras | 8 1 0 X
. 1: no guardar
el corte de corriente
F9.60 Frecuencia de . .
desplazamiento 0.00Hz _Ilmlte superior de 0.01Hz 10.00 (o}
" frecuencia
prefijada.
F9.61 Tiempo de espera de
frecuencia de 0.0~3600.0s 0.1s 0.0 x
desplazamiento
predefinido
F9.62 Amplitud transversal 10.0~100.0% 0.1% 0.0% o
F9.63 Paso de fi i .0~50.0?
aso de frecuencia (0.0 _50 0% (de 0.1% 0.0% 5
amplitud)
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F9.64 Tiempo de ascenso  |0.1~3600.0s 0.1s 50 o
transversal
F9.65 Tiempo de descenso [0.1~3600.0s 0.1s 50 o
transversal
F9.66 Reservado — — 0 L 2
0: Deshabilitad
F9.67 Control de longitud es.? itado 1 0 X
1: Habilitado
F9.68 Longitud predefinida |0.000~65.535(KM) 0.001KM  ]0.000 o
F9.69 Longitud real 0.000~65.535(KM) 0.001KM  |0.000 ]
F9.70 Factor de longitud  ]0.100~30.000 0.001 1.000 o
F9.71 Callt?raaon dela 0.001~1.000 0.001 1.000 5
longitud
F9.72 La circunferencia del |0.10~100.00CM 0.01CM 10.00 o
eje
F9.73 Pulso por revolucion |\ ccc e 1 1024 o
(X7)
Grupo FA — Parametros de proteccion
0: deshabilitado
1: motor comun (relé
térmico electronico, con
compensacion de baja
EA.00 Proteccion contra velocidad) . 1 "
sobrecarga del motor[2: motor de frecuencia
variable (relé térmico
electrdnico, sin
compensacion de baja
velocidad)
Motor overload 0 o
FA.01 . 20.0%~120.0% 0.1% 100.0% X
protection factor
Proteccion contra O: Deshabilitado
FA.02 ., 1: Habilitado (la subtensidn|1 0 X
subtensién
se ve como falla)
Nivel de proteccion |220V: 180~280V 200V Depende
FA.03 L. 1v X
de subtensién 380V: 330~480V 350V del modelo
Nivel de limite de 220V: 350~390V 370V Depende
FA.04 ., 1V X
sobretensién 380V: 600~780V 660V del modelo
Factor de limite de  [0~100 Depende
FA.05 tensién en la 0: Proteccién invalidadela |1 del modelo |x
desaceleracion pérdida de tension
Umbral de limitacién [Tipo G: 80% ~200% *VFD Depende
de corriente (sélo i i 9 del modelo
FA06 e corrien ( cgrrlente nominal 160% 19 .
vélido para el modo [Tipo P: 80% ~200% *VFD
VF) corriente nominal 120%
Limitacion de 0: limitado por FA.06
FA.07 corrlen.tfe en .Ia region|1. Iimit.ado por la o .
de debilitamiento del|conversion del valor PA.06
sector de campo
0~100
Factor limitador de o, .
. 0: la limitacion de corriente Depende
FA.08 corriente en L. . 1
sceleracion de aceleracion esta del modelo
deshabilitada
Limitacion de
corriente en 0: Deshabilitada
FA.09 velocidad constante |1: Habilitada ! ! )
de ejecucion
Tiempo de deteccion
FA.10 ., 0.1S~60.0S 0.1S 5.0 o
de desconexidn
0~100%*VFD corriente)
nominal
Nivel de deteccién de
FA.11 ., 0: La deteccidon de 1% 0% (o}
desconexion o i
desconexidn esta
desactivada
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Tipo G: 20% ~200% *VFD
A 12 Nivel de prealarma |corriente nominal 160% 19% Depende
de sobrecarga Tipo P: 20% ~200% *VFD del modelo
corriente nominal 120%
Tiempo de retardo
FA.13 de pre-alarma de 0.0~30.0s 0.1s 10.0 (o}
sobrecarga
FA.14 Umbral de deteccion |, g4 o 0.1°C 65.0C  |x
de la temperatura
0: deshabilitado
1: deshabilitado para
Proteccion de entrada, habilitado para Depende
FA.15 pérdida de fase de  [salida 1
. . del modelo
entrada y salida 2: activado para entrada,
desactivado para salida
3: habilitado
Tiempo de retardo
FA.16 de la proteccionde ) 44 o 0.15 1.0 o
pérdida de fase de
entrada
Referencia de
FA 17 detec'cién de Ie’z fa.se 0%.~100%*VFD corriente) 19% 0% "
de salida de pérdida |nominal
de proteccion
1.00~10.00 1.00: la
deteccion de desequilibrios
La deteccién de estd desactivad'fzt
e ctor de Nota: La deteccidn del
FA.18 - desequilibrio de corriente de|— 1.00 X
desequilibrio de . L
corriente de salida sal!da y la pérdida de f.ase de
salida comparten el mismo
parametro de referencia FA.
17 y el codigo de fallo E-13.
FA.19 Reservado — — 0 L 4
0: desactivado
1: alarmay mantener el
funcionamiento a la
. frecuencia del momento de
Procesamiento de -,
desconexion de desconexion
FA.20 . -, 2: accion de protecciény |1 0 X
retroalimentacion o
PID frenaje libre
3: alarmay desacelerar a
velocidad cero de
funcionamiento segun
al modo preajuste
Valor de deteccidn
FA.21 de desconexion de  |0.0~100.0% 0.1% 0.0% (o}
realimentacion
Tiempo de deteccidon
FA.22 de la desconexién de [0.0~3600.0S 0.1S 10.0 (o}
realimentacion
FA.23 Reservado — — 0 L 4
0: accién de protecciony
frenaje libre
Accion de RS485 1: alarma y mantener la
FA.24 error de operacion actual 1 1 X
comunicacion 2: alarmay parada segun al
modo preajuste
0.0: no detectado
RS485 Deteccién de [0.1~100.0s
FA.25 tiempo de espera de [Nota: el tiempo de 0.1s 5.0 (o}
comunicacion comunicacidn fuera de
deteccidn estd desactivado

42




Ingenieria en Automatizacién

en estado de detencidn
0: accién de protecciony
L, frenaje libre
Accion ante un error
L, 1: alarma y mantener la
de comunicacién del .,
FA.26 . operacion actual 1 1 X
panel de operaciones - .,
2: accion de proteccidny
parada segun el modo de
detencion prefijado
Deteccidn de tiempo
FA.27 deesperadela o5 100.0s 0.15 1.0 o
comunicacion del
panel de operaciones
/Accion del error de  [0: accidn de proteccidn y
lectura-escritura frenaje libre
FA.28 EEFROM 1: alarma y mantener la 0 *
operacidn actual
FA.29-FA.35 Reservado — — 0 L 4
Grupo FB - R$485 Parametros de comunicacion
: MODB
FB.00 Protocolo 0 O . us . 0 X
1: definido por el usuario
Direccion local 0: direccion de difusion
FB.01 1~247: esclavo ! 5
0: 2400BPS
1: 4800BPS
FB.02 AJUSth delatasade [2: 9600BPS 1 3 .
baudios 3: 19200BPS
4: 38400BPS
5: 115200BPS
0: sin paridad (N, 8,1) para
RTU
1: paridad par (E, 8,1) para
RTU
2: paridad impar (0,8,1) para
RTU
FB.03 Formato de datos 3: sin paridad (N, 8,2) para 1 0 X
RTU
4: paridad par (E, 8,2) para
RTU
5: paridad impar (0,8,2) para
RTU
El modo ASCII esta
reservado en la actualidad
FB.04 Retardo de respuesta|0~200ms 1ms 5 X
0: respuesta para la
Respuesta deoperacic’)n de escritura
FB.05 P . 1: sin respuesta para lajl 0 X
transmission L. .
operacidn de escritura
FB.06 Coeficiente  dely 110,00 0.01 1.00 o
correlacidn de ratio
FC Grupo — Parametros de funcién avanzada y de rendimiento
0: deshabilitado
1:si .
FC.00 Frenado dindmico S|’empre ha.b.llltado 1 2 X
2: s6lo se habilita al
desacelerar
FC.01 Tensidn inicial del 220V: 340~380V 360V v Depende del
frenado dindmico  [380V: 660~760V 680V modelo
Tension de histéresis |220V: 10~100V 5V Depende del
FC.02 L v (]
del frenado dindmico[380V: 10~100V 10V modelo
- — PPYY
FC.03 Ratio de a.ccllon. del [10~100% 1% 100% o
frenado dindmico
FC.04 Reiniciar despugs de |O: desh_abllltado . 0 "
un corte de corriente |[1: comienzo a la frecuencia
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de inicio
2: inicio en el modo de
seguimiento de velocidad
FC.05 Retardo de reinicio  |0.0~60.0s
después de una falla 0.1s 5.0 X
de alimentacién
FC.06 Tiempos de 0~100
restablecimiento El valor de ajuste de 100 1 0 X
automatico significa tiempos ilimitados
FC.07 Interva,lo_ de reinicio ]0.1~60.0s 01 30 9
automatico
0: modo de control
Control del automatico
FC.08 ventilador de 1: siempre en 1 0 o
enfriamiento funcionamiento cuando se
enciende
0~65535
Nota 1: la contrasefia
Contrasefia de Ia entrare:x en vigor 3 minutos
FC.09 funcion de limitacion desp.ues de haber sido 1 0 o
de funcionamiento cor?ﬂgurad.a
satisfactoriamente
Nota 2: este pardmetro no
se puede inicializar.
0: deshabilitado
Funcion de limitacion|1: habilitado Nota: este
FC.10 . . . 0 ©)
de funcionamiento |pardmetro no se puede
inicializar
0~65535(h)
FC.11 Limitar el tiempo Nota: este parametro no se |1 0 X
puede inicializar
Punto de frecuencia [220V:180~330V 250V
decreciente de falla [380V:300~550V 450V
FC.12 de alimentacién v Depende del
. [ modelo
instantanea
Factor de frecuencia |0: la funcién de inmunidad
decreciente de falla |a fallos transitorios de
FC.13 de alimentacién alimentacion esta 1 0 o
instantanea desactivada
1~100
0.00~10.00Hz
FC.14 Control de caida 0.00: La funcién de control [0.01Hz 0.00 X
de caida estd deshabilitada
Tiempo de retardo
FC.15 de la velocidad de  |0.1~5.0S 0.1S 1.0 X
giro
Limitacion de la
EC16 amp_litud de 80%.~200%*VFD corriente) 1% Depende del)<
corriente de la nominal modelo
velocidad de giro
Velocidad de
FC.17 rotacion de la 1~125 1 25 X
velocidad
Digito de unidad: método de
intetizar PWM
0: siete segmentos de banda
completa
FC18 Modo PWM 1_: cambiar de segmento 7 a 1 Depende del)<
cinco segmentos modelo
Digito de decenas:
correlacién de temperatura
PWM
0: deshabilitado
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1: LED activado

Digito de centenas: Funcidn
flexible PWM

0: deshabilitada

1: ajuste de baja frecuencia
baja, ajuste de alta
frecuencia

2: sin ajuste para baja
frecuencia, sin ajuste para
alta frecuencia

3: ajuste de baja frecuencia,
sin ajuste para alta
frecuencia

Digito de mil: funcién
flexible de PWM

0: deshabilitado

1: habilitado

Digito de unidad: Funcién
AVR

0: desactivado

1: siempre habilitado

2: s6lo deshabilitado al
decelerar

Digito decimal:
sobremodulacion

0: desactivado

L, 1: activado

FC.19 Funcién AVR .. 1 0102
Digito de centena:
compensacion de tiempo
muerto

0: desactivado

1: habilitado

Digito de mil: componentes
armonicos optimizado
(reservado)

0: desactivado

1: habilitado

X

Supresion de la
FC.20 oscilacion de la 0.00~300.00Hz 0.01
frecuencia inicial

Depende del
modelo

FC.21 Frenado de flujo 0~100 0: deshabilitado |1 0 o

FC.22 Factor de control de[0~100 0: deshabilitado
ahorro de energia

=

0 o

0: deshabilitado
FC.23 Prioridad MS 1: MS anterior al ajuste 1 0 X
F0.07

0: deshabilitado

1: eljogtiene la mayor
prioridad durante el
funcionamiento del driver

(=Y
o
X

FC.24 Prioridad Jog

Digito de unidad: A02 y DO
seleccion de salida

0: AO2 habilitado

1: DO habilitado

Digito decimal: Funcion OC
(reservado)

FC.25 Funcién especial 0: deshabilitado 1 0000 X
1: habilitado

Digito de centena: Funcién
OU1 (reservado)

0: deshabilitado

1: habilitado

Digito de mil: reservado

FC.26 Supresion de 0.00~300.00Hz 0.01 50.00 o
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oscilacion limite
superior de fecuencia
Grupo FD —Parametro Reservado
Grupo FE — Configuracion de funciones de panel y gestion de parametros
Opcidn del lenguaje  [0: Chino
FE.O0 del LCD (solo para 1: Inglés 1 0 (o}
panel LCD) 2: Reservado
0: JOG (control de
desplazamiento)
1: interruptor Adelantar /
Retroceder
Funcion clave M- 2: frecuencia de borrado
FE.01 FUNC ajustadopor A/ V¥ 1 0 5
3: conmutacién entre
operacion local y control
remoto (reservado)
4: marcha atras
0: solo efectivo para el control
del panel
1: eficaz tanto para el panel
Funcidn Stop/ Reset |como para el control del
FE.02 Key STOP/RST terminal 1 3 o
function 2: eficaz tanto para panel como
para control de comunicacién
3: efectivo para todos los
modos de control
“STOP + RUN” .
FE.O03 Frenado de 0: Desha!bllftado 1 1 o
. 1: Frenaje libre
emergencia
Factor de
FE.04 visualizacion de lazo  [0.01~100.00 0.01 1.00 (o}
cerrado
Factor de
FE.05 visualizaciondela 1y 51 14000 001 oo o
velocidad de rotacién
de la carga
FE.O6 Factor delineade 1, 51 100,00 001  [1.00 o
velocidad
Velocidad de
regulacion del
FE.07 codificador (servido) 17100 ! /0 ©
Seleccidn de
FE.O8 parametros de 0~57 1 0 o
monitorizacion 1 en
funcionamiento
Seleccidn de 1 5 (o}
FE.09 parametros de 0~57
monitorizacion 2 en
funcionamiento
Seleccidn de
FE.10 pardmetros de 0~57 1 1 o
monitorizacion 1
detenido
Seleccidn de
FE.11 pardmetros de 0~57 1 12 o
monitorizacion 2
detenido
Digito de unidad : modo de
visualizacion de parametros de
Modo de visualizacion|funcion
FE.12 . 1 00 o
de pardmetros 0: mostrar todos los
parametros de funcion
1: s6lo mostrar parametros
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diferentes del valor
predeterminado

2: sélo visualizacidn de los
parametros modificados
después después del
encendido de la Ultima vez
(reservado)

Digito de decimales:
parametros de supervision
modo de visualizacion

0: s6lo mostrar los parametros
principales de supervisién

1: visualizacion alterna de los
parametros principal y auxiliar
(tiempo de intervalo 1S)
Digito de centenas y mil:
reservado

FE.13

Inicializacién de
parametros

0: deshabilitado

1: restablecer los valores
predeterminados de fabrica
(todos los parametros del
usuario, excepto los
parametros del motor)

2: restablecer los valores
predeterminados de fabrica
(todos los parametros del
usuario)

3: borrar registro de falla

FE.14

Proteccién contra
escritura

0: permite modificar todos los
parametros (algunos no
funcionan)

1: s6lo se permite modificar
FO.12, F0.13y F0.14

2: s6lo permiten modificar
FE.14

Nota: estas limitaciones no son
validas para este cddigo de
funcién y F0.00

FE.15

Funcidn de copia de
parametros

0: desactivado

1: carga de parametros en el
panel de control

2: todos los parametros del
codigo de funcion se descargan
al driver

3: descargar todos los
parametros de codigo de
funcidn excepto los parametros
del motor al driver

Notal: al seleccionar los
parametros a descargar, el
software comprobard si estd de
acuerdo con la especificacion
de potencia del driver; en caso
contrario, no se modificaran
todos los pardmetros
relevantes para el modelo.
Nota2: sélo el teclado KB2
tiene funcion de copia, la copia
con el teclado normal

aumentara el error.
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4.2 Descripcion detallada de las funciones

FO parametros de gestion del sistema

Contrasefia de usuario
FO.00 15 65535 |

0

La funcién de configuracion de contrasefia del usuario puede impedir que personas no autorizadas examinen y modifiquen
los parametros de la funcién.

Para evitar un mal funcionamiento, la contrasefia de usuario inferior a 10 digitos es invalida.

Cuando configure la contrasefia de usuario, introduzca un nimero no inferior a 10 digitos, presione para
confirmar, y la contrasefia entrara en vigor al cabo de un minuto.

Para modificar la contrasefia, elija el cédigo de funcién F0.00, y presione para ingresar en el estado de
autenticacion de la contrasefia. Después de que la autenticacion se haya realizado correctamente, entrar en estado de
modificacion e introducir una nueva contrasefia, presione para confirmar, y la modificacién se hara con éxito. La
nueva contrasefia entrara en vigor al cabo de 3 minutos.

I Note: Guarde la contrasefia cuidadosamente, y busque ayuda del
fabricante una vez que haya perdido la contrasefia.

Versioén del software de control
SOk 1.00~99.99 1.00
Versién de software del teclado
AL 1.00~99.99 1.00
Potencia nominal VFD
F0.03 0.4~999.9KW (G/P) Dependiendo del modelo

Los cddigos de funcidn anteriores se utilizan para indicar la informacion relevante del VFD, que no se puede modificar,
sino sdlo verificar.

Tipo VFD

F0.04 0—1 |

0: tipo G (Tipo de carga de torque constante)

1: tipo P (Tipo de carga del ventilador y de la bomba de agua)

Para nuestros productos VFD, los tipos G/P estan combinados, por ejemplo: El convertidor tipo G se puede utilizar como
convertidor tipo P con una potencia superior a un grado, pero s6lo si el codigo de funcidn esta ajustado con el valor
correspondiente.

Modo de control
0~4 | Dependiendo del modelo

F0.05

0: control V/F comUln

Este modo de control se utiliza cuando hay necesidad de accionar un motor mas con un solo conversor y no hay acceso a
los pardmetros del motor controlado. Este modo de control es el mas cominmente utilizado y aplicado en cualquier
circunstancia en la que no se requiera ningun requerimiento estricto para el rendimiento del control del motor.

1: control avanzado V/F

Este modo de control introdujo la idea del control de flujo en lazo cerrado, y lograron una gran mejora en la respuesta de
torque del control del motor en el rango de frecuencia completa, capacidad de salida de torque en baja frecuencia, sin
sensibilidad al parametro motor como control vectorial orientado al campo. Es especialmente adecuado para situaciones
en las que existen ciertos requisitos de torque de arranque (como conformadoras, molinos de bolas,etc)

2: Control vectorial de corriente en lazo abierto (sensible al parametro del motor)

Como modo de control vectorial de corriente real, tiene un alto rendimiento de salida de torque como modo de control de
flujo y salida de torque flexible. Pero considerando su sensibilidad al pardmetro motor, el operador habia activado mejor el
autoaprendizaje dinamico de los parametros del motor para un mejor efecto.

3: Reservado

4: Control de separacion tipo V/F

Con este modo de control, la tensidn de salida y la frecuencia del VFD pueden controlarse individualmente, no segun una
relacion V/F constante. Puede ser utilizado en areas como fuentes de alimentacion de frecuencia variable y EPS.

Nota: El valor predeterminado de fabrica es 0 para los superiores a 55KW y 1 para los inferiores a 55KW.

Canal de comandos de operacion
0~2 | 0

F0.06

Este cddigo de funcion se utiliza para seleccionar el canal fisico para recibir comandos de operacion como puesta en
marcha y detencién.
0: canal de comando de funcionamiento del teclado
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Controlado con teclas en el teclado como <===, , e,

1: canal de comandos de ejecucion de terminal

Controlado por terminales multifuncién definidos como FWD, REV, JOG forward, JOG reverse.
2: canal de comando de ejecucion de comunicacion

Controlado con método de comunicacion via ordenador superior.

% Nota: Incluso durante el funcionamiento, se puede modificar el canal de mando de marcha modificando este valor de
ajuste del codigo de funcion. Por favor, ajustelo con cuidado!

Frequencia principal fuente A
0~9 | 0

F0.07

0: ajuste digital 1 ( , codificador)

La frecuencia se ajusta originalmente como F0.12, pero se puede ajustar con la tecla o codificador. El valor de
frecuencia modificado se guardara en F0.12 después del apagado (si no hay necesidad de guardar, ajustar el F0.10 como
1).

1: ajuste digital 2 (ajuste de terminal arriba/abajo)

El valor inicial de la frecuencia es F0.13. La frecuencia de funcionamiento puede cambiarse por el terminal multifuncional
Encendido/Apagado definido como Arriba/Abajo (para méas detalles verifique el cddigo de funcion del grupo F7 del
terminal X aumentar/disminuir posicién). Cuando los terminales UP y COM estan cerrados, la frecuencia aumenta;
cuando los terminales DOWN y COM estan cerrados, la frecuencia disminuye; cuando el terminal UP/COM vy el terminal
COM estan abiertos o cerrados al mismo tiempo, la frecuencia permanece inalterada. Si se ajusta el ahorro de frecuencia
al apagar, el valor de frecuencia modificado se guardard en F0.13 después de apagar el equipo. La velocidad de
modificacion de la frecuencia de funcionamiento mediante el terminal UP/DOWN se puede ajustar con el cédigo de
funcion F7.12.

I Nota:
Sin importar el ajuste de la tecla o0 la terminal UP/DOWN, el valor de ajuste se suma con una variable reguladora
basada en F0.12 o F0.13, y la frecuencia de salida final se extiende desde el limite inferior al valor méximo de salida. La
variable de regulacion a través del terminal UP/DOWN se puede borrar seleccionando “UP/DOWN borrado defrecuencia
terminal cero” via terminal X, y la variable de regulacion del teclado se puede borrar seleccionando “borrar tecla
ajuste de frecuencia” via la tecla &2,

2: ajuste digital 3 (ajuste de comunicacion)

Modifique la frecuencia ajustada mediante el comando de ajuste de la frecuencia del puerto serie, para mas detalles
verifique el parametro de comunicacion del grupo FB.

3: All ajuste analégico (0~10V/20mA)

El ajuste de frecuencia se determina mediante la consigna de tension/corriente analdgica de la terminal Al1, y el rango de
entrada DC 0~10V/20mA. El ajuste relavante esta en F6.00~F6.05.

4: Al2 ajuste analégico (0~10V)

El ajuste de frecuencia es determinado por la tensién/corriente analdgica de la terminal Al2, rangos de entrada DC 0~10V.
El ajuste relavante esta en F6.06~F6.11.

5: set de impulsos

El ajuste de frecuencia es determinado por la frecuencia de impulso terminal (solo entrada por X6, ver F7.05).
Especificacion de la sefial de impulso de entrada: rango de nivel alto 15~30V; rango de frecuencia 0~50kHz. El ajuste
relevante estd en F6.15~F6.20.

6: ajuste PLC simple

Necesita establecer el codigo de funcion F9.00~F9.05 para seleccidn este modo. Los codigos de funcion F9.00~F9.21 se
utilizan para determinar la frecuencia de funcionamiento de cada seccidn del PLC, y los cddigos F9.22~F9.53 se utilizan
para aumentar/disminuir el tiempo y el tiempo de funcionamiento de cada seccion.

7: ajuste de funcionamiento a varias velocidades

El VFD funciona en modo multivelocidad en este modo de ajuste de frecuencia. Ajuste del grupo F7 “Terminal X como
multivelocidad” y el grupo F9 codigo de funcion “frecuencia multivelocidad” para determinar la correspondencia entre el
ntmero de seccion y la frecuencia especificados.

8: ajuste de control PID

El VFD funciona en el modo de control PID de proceso en este modo de ajuste de frecuencia. Se necesitan los codigos de
funcion del grupo F8, como "pardmetro PID de proceso”, anal6gico dado e impulse dado. La frecuencia de
funcionamiento del VFD es el valor después de que el PID tenga efecto. Para obtener mas detalles, consulte la descripcion
de las funciones del grupo F8.

9: ajuste del potenciometro de panel

Accione el potenciémetro del teclado para ajustar la frecuencia de funcionamiento y el rango de regulacion es de
frecuencia de salida de 0~méx. F0.15] .

Fuente de frecuenca auxiliar B
F0.08 [0~9 (seleccion del canal de frecuencia
principal)

0: ajuste digital 1(teclado , encoder)
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ajuste digital 2 (ajuste de terminal UP/DOWN)
ajuste digital 3 (ajuste de comunicacion)
ajuste analogo Al1 (0~10V/20mA)

ajuste analogo Al2 (0~10V)

ajuste de impulsos (0~50KHZ)

ajuste de PLC simple

ajuste de marcha a varias velocidades

ajuste de control PID

9: panel potentiometer setting

El canal de frecuencia auxiliar especificado tiene el mismo sentido que el canal de frecuencia principal, para mas detalles
verifique la descripcion F0.07.

O ~NO O WN R

algoritmo combinado de fuente de frecuencia
0~8 | 0

F0.09

0: fuente principal de frecuencia A

1: A+K*B

La frecuencia principal A més la frecuencia auxiliar B multiplicada por el coeficiente de peso K, da como resultado el
valor final especificado de la frecuencia VFD

2: A-K*B

La frecuencia principal A menos la frecuencia auxiliar B multiplicada por el coeficiente de peso K, da como resultado el
valor final especificado de la frecuencia VFD.

3: |A-K*B|

El valor absoluto de a frecuencia principal A menos la frecuencia auxiliar B multiplicada por el coeficiente de peso K, es
el valor final especificado de la frecuencia VFD.

4: MAX (A, K*B)

El valor maximo entre la frecuencia principal Ay frecuencia auxiliar B multiplicada por el coeficiente de peso K, es el
valor final especificado de la frecuencia VFD.

5: MIN (A, K*B)

El valor minimo entre la frecuencia principal A y frecuencia auxiliar B multiplicada por el coeficiente de peso K, es el
valor final especificado de la frecuencia VFD.

6: conmutar de Aa K*B

Esta funcidn se utiliza junto con el nimero 29 del pardmetro de grupo F7 X1~X8. Cuando F0.09=6, y la funcion de
terminal X es 29, el terminal X es vélido, frecuencia de conmutacion de la fuente de A a K*B; si el terminal X no es
vélido, la fuente de frecuencia vuelve a A.

7: conmutar entre Ay (A+K*B)

Esta funcion se utiliza junto con el ndmero 30 del pardmetro de grupo F7: X1~X8. Cuando F0.09=7, y la funcion de
terminal X es 30, el terminal X es valido, la frecuencia dada cambia de fuente de A a (A+K*B); si el terminal X es
invalido, la fuente de frecuencia vuelve a A.

8: conmutar entre Ay (A-K*B)

Esta funcion se utiliza junto con el nimero 31 del parametro de grupo F7: X1~X8. Cuando F0.09=8, y el terminal X es 31,
el terminal X es vélido, la frecuencia dada cambia de A a (A-K*B); si el terminal X es invalido, la fuente de frecuencia
vuelve a A.

* Notar: El valor dado de frecuencia todavia esta restringido por la frecuencia de inicio y la frecuencia limite superior e
inferior, y el ser positivo 0 negativo determina la direccion de marcha del VFD.

K es el coeficiente de peso de la frecuencia auxiliar, para mas detalles consultar la descripcion del codigo de funcién
F0.14.

Control digital de frecuencia 1
000~111 | 000

F0.10

LED digito unidad: ahorro de energia

0: guardar

Una vez encendido, el teclado y el incremento de frecuencia del terminal se inicializardn al valor guardado en la
EEPROM cuando se apag6 la Gltima vez.

1: sin guardar

Una vez encendido, el teclado y el incremento de frecuencia del terminal se inicializaran a 0.

LED digito decimal: mantenido cuando se detiene.

0: mantenido cuando se detiene.

Cuando el VVFD deja de funcionar, el valor de ajuste de frecuencia permanece como el Gltimo valor modificado.

1:no mantenido

Cuando el VFD deja de funcionar, la frecuencia ajustada vuelve a F0.12.

LED digito de centena: Ajuste de frecuencia UP/DOWN

0: invalido

1: valido

Cuando es valido, operando con la tecla , la terminal UP/DOWN puede lograr el ajuste positivo o negativo de la
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frecuencia.

Control digital de frecuencia 2
000~111 oo

F0.11

LED digito unidad: ahorro de energia

0: guardar

Una vez encendido, el teclado y el incremento de frecuencia del terminal se inicializaran al valor guardado en la
EEPROM cuando se apag6 la Gltima vez.

1: sin guardas

Una vez encendido, el teclado y el incremento de frecuencia del terminal se inicializaran a 0.

LED digito decimal: mantenido cuando se detiene.

0: mantenido cuando se detiene.

Cuando el VFD deja de funcionar, el valor de ajuste de frecuencia se mantiene el Gltimo valor modificado.

1:no mantenido

Cuando el VFD deja de funcionar, la frecuencia ajustada vuelve a F0.12.

LED digito de centena: == UP/DOWN ajuste de frecuencia

0: invélido

1: vélido

Cuando es vélido, opera con la tecla == , la terminal UP/DOWN puede lograr el ajuste positivo o negativo de la
frecuencia.

Fuente de ajuste de frecuencia digital 1
F0.12 [0.00Hz~ [F0.16] limite superior de
frecuencia

50.00

Cuando el canal de frecuencia se define como digital dado 1 (el principio y la fuente de frecuencia auxiliar son 0), este
parametro de funcion es la frecuencia de ajuste inicial dada por la frecuencia digital del teclado.

Fuente de ajuste de frecuencia digital 2
F0.13 [0.00Hz~ [F0.16] limite superior de
frecuencia

50.00

Cuando el canal de frecuencia se define como digital dado 2 (el principio y la fuente de frecuencia auxiliar son ambos 1),
este parametro de funcion es la frecuencia de ajuste inicial dada por el terminal VFD.

Ajuste del coeficiente de peso K de la fuente de frecuencia auxiliar
0.01~10.00 | 1.00

F0.14

K es el coeficiente de peso de la fuente de frecuencia auxiliar, valido cuando F0.09 es 1~8.

Frecuencia maxima de salida
Fase de baja frecuencia:
F0.15 |MAX {50.00, [F0.16]1 } ~ 300.00

Fase de alta frecuencia: 50.00
MAX {50.0, [F0.16] } ~ 3000.0
Frecuencia limite superior

FO16 1'7r0171 ~ [F0.15] | 50.00
Frecuencia limite inferior

FOL7 15.00Hz~ [F0.16] | 0.00
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La frecuencia de salida maxima es la frecuencia maxima permitida para la salida y la referencia de ajuste de tiempo acc.
/dec., se muestra como f. en la siguiente figura; la frecuencia de funcionamiento bésica es la frecuencia minima a la
tension mas alta de salida, generalmente la frecuencia nominal del motor, mostrado como f, en la siguiente figura; la
salida méxima de tension V. es la tension de salida cuando la frecuencia de funcionamiento basica de salida,
generalmente la tensién nominal del motor, mostrado como V ;5 €n la siguiente figura; fy, f_ se definen como frecuencia
limite superior y frecuencia limite inferior por separado, como se muestra en la figura FO-1:

Tensién de salida

L N

NI EU e ——"

N

P Frecuencia de safida
fL b H fmax

Figura FO-1 Tension y frecuencia

* Notax:

1 La méaxima frecuencia de salida, la frecuencia limite superior y la frecuencia limite inferior deben fijarse con
precaucion de acuerdo con el parametro de la placa de caracteristicas y las condiciones de funcionamiento del motor
controlado, o se produciran dafios en el equipo.

2 La frecuencia limite superior tiene una restriccion valida para funcionar en jog, mientras que la frecuencia limite
inferior no tiene ninguna restriccion para funcionar en jog.

3 Ademés de la frecuencia del limite superior y la frecuencia del limite inferior, la frecuencia de salida del VFD en
funcionamiento también esta restringida por pardmetros como frecuencia de inicio, frecuencia de inicio de frenado de CC
discontinua, frecuencia de salto

4 La frecuencia méaxima de salida, la frecuencia limite superior y la frecuencia limite inferior se relacionan como se
muestra en la figura FO-1, por favor observe el orden numérico de valores de ajuste

5 El limite superior y el limite inferior de la frecuencia se utilizan para restringir el valor real de la frecuencia de
salida del motor. Si el valor de ajuste es superior al limite superior, se ejecuta en la frecuencia limite superior; si el valor
de ajuste es inferior al limite inferior, se ejecuta en la frecuencia limite inferior (la condicién de funcionamiento cuando la
frecuencia de ajuste es inferior al limite inferior también es relevante para el ajuste del codigo de funcién F1.31); si la
frecuencia de ajuste es inferior a la frecuencia de inicio, se inicia en la frecuencia cero.

Modo salida de frecuencia

F0.18 01 I 0
0: modo de baja frecuencia (0.00~300.00Hz)
1: modo de alta frecuencia (0.0~3000.0Hz)
El modo de alta frecuencia sdlo es valido para el control V/F.
F0.19 Tiempo de aceleracion 1
i 0.1~3600.0S | Dependiendo del modelo
F0.20 Tiempo de desaceleracion 1
] 0.1~3600.0S | Dependiendo del modelo

El tiempo de aceleracion es el tiempo en que el VFD acelera de la frecuencia cero a la frecuencia méxima de salida, se
muestra como t1 en la figura FO-2. Tiempo de desaceleracion es el tiempo en que el VFD se desacelera de la frecuencia
méxima de salida a la frecuencia cero, se muestra como t2 en la figura F0-2.

Hay 4 grupos de acc./dec. los parametros de tiempo para la serie CR600 VFD, los otros 3 grupos se definen en el cddigo
de funcién F1.13 ~ F1.18. El valor predeterminado de fabrica de acc./dec. el tiempo esta determinado por el tipo de VFD.
Para otros grupos de tiempo, elija por terminal multifuncién (consulte el cédigo de funcién F7.00 ~ F7.07). Acc./Dec. el
tiempo de carrera de jogging se define en F1.22 y F1.23
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Frecuencia de salida ‘

Max. frecuencia
de salida

>z

P Tiempo

\\
X
A\
e gl 2l

Figura FO-2 Tiempo de aceleracion y desaceleracion

F0.21 Direccion de marcha |

0~2

0: marcha hacia adelante

En este modo, la secuencia de fase de salida real es la misma que la predeterminada del sistema. La tecla ——“==y el
terminal FWD son ambos para control de avance.

1: marcha atras

En este modo, la secuencia de fase de salida real es opuesta a la predeterminada del sistema. La Tecla <"y el terminal
FWD son ambos para control de reversa.

2: marcha atras prohibida

En cualquier condicion, el motor s6lo puede avanzar hacia delante. Esta funcidn es para situaciones en las que la marcha
atras puede acarrear peligros y pérdidas de propiedad.

I Nota:
Este cadigo de funcidn es valido para el control de direccion de todo el canal de mando de marcha.

F0.22 /Ajuste de frecuencia portadora _
1.0~16.0KHz Dependiendo del modelo
0.4~4.0KW 6.0KHz 1.0~16.0KHz
5.5~30KW 4.5KHz 1.0~16.0KHz
37~132KW 3.0KHz 1.0~10.0KHz
160~630KW 1.8KHz 1.0~5.0 KHz

Este cddigo de funcion se utiliza para ajustar la frecuencia portadora de la onda PWM desde la salida VFD. La frecuencia
portadora afectara al ruido cuando el motor estd en marcha, elevara la frecuencia portadora correctamente cuando haya
demanda de marcha silenciosa. Mientras tanto, aumentar la frecuencia portadora aumentara la produccion de calor y la
interferencia electromagnética del VFD.

Cuando la frecuencia portadora excede el valor predeterminado de fabrica, el VFD debe utilizarse con reduccion de
potencia. Normalmente 5% de reduccién de la intensidad VFD por cada 1kHz de aumento de la frecuencia portadora.

A

Nota:
1: Seleccionar un método de frecuencia portadora diferente mediante el codigo de funcion F0.22.

F1 Parametros basicos de funcionamiento

Modo de inicio
0~2 0

F1.00

0: iniciar en la frecuencia de inicio
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Iniciar con la frecuencia de arranque (F1.01) y el tiempo de retencion correspondiente (F1.02) ajustado.

1: Frenado en CC y frecuencia de arranque

Freno de corriente continua (F1.03, F1.04) primero, luego comenzar en el método 0.

2: comenzar con el seguimiento de la velocidad

Cuando se enciende después del apagado, si cumple la condicion inicial, después de un periodo de tiempo determinado
por FC. 15, el VFD se iniciara automaticamente en el método de seguimiento de velocidad.

Frecuencia de inicio

FLOL 5 00~50.00Hz | 1.00
Tiempo de espera de frecuencia de inicio

FL.02 1 0—10.0s | 0.0

La frecuencia de inicio es la frecuencia inicial cuando comienza el VFD, como se muestra en la siguiente figura. Para
algunos sistemas con un torque de arranque relativamente grande, una frecuencia de arranque ajustada razonablemente
puede resolver eficazmente el problema de arranque dificil. El tiempo de retencién de la frecuencia de arranque es el
tiempo que el VFD permanece en el valor de la frecuencia de arranque durante la

etapa de arranque, como muestra t1 en la siguiente figura:

fmax

fs

' Tiempo

Figura F1-1 Frecuencia de Inicio

1 Nota:

La frecuencia de inicio no es efectiva por la frecuencia limite inferior. La frecuencia de jog no es efectiva por la frecuencia
limite inferior, pero esta restringida por la frecuencia de inicio.

2. Cuando F0.18=1 (modo de alta frecuencia), la frecuencia inicial tiene un limite superior de 500.0Hz.

Corriente de frenado CC en el arranque

FL.03 15 0—150.0%* corriente nominal del motor | 0.0%
Tiempo de frenado CC en el arranque

F1.04 |0.0~100.0s 0.0

El valor de ajuste de la corriente de arranque del freno CC es el porcentaje relativo a la corriente nominal de salida.
Cuando el tiempo de arranque del freno CC es de 0.0s, no habria ningun proceso de freno CC.
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Frecuencia de salida

Corriente de salida
(valor valido) 'y

Frenado DC

Tiempo de |
frenado DC [

1
|
Comando de arrangue —

Figura F1-2 arranque Freno CC

i P Tiempo

Tiempao

Modo aceleracién / desaceleracion

P1.05

0~1 | 0

0: Modo lineal aceleracion / desaceleracion

La frecuencia de salida aumenta o disminuye en una pendiente constante, como se muestra en la figura F1-3.

1: curva S modalidad aceleracion / desaceleracion.

La frecuencia de salida aumenta o disminuye en la curva tipo S junto con el tiempo. Durante el periodo de inicio de
aceleracion y de alcance de la velocidad, y disminuya el periodo de inicio y disminucion de alcance, fije la velocidad
como curva S. De este modo, la accion creciente y decreciente se vuelve suave y el impacto a la carga disminuye. La
curva S de aceleracion / desaceleracion es adecuada para transportar o entregar el inicio y parada de la carga, como
ascensor, cinta transportadora, etc. Como se muestra en la siguiente figura: t1 es tiempo de aceleracién, t2 es tiempo de
disminucion, ts es tiempo del segmento inicial de la curva S, te es tiempo del segmento final de la curva S, te es tiempo

del segmento final de la curva, F1.06=ts/t1, F1.07=te/t2.

Frecuencia
de salida

Fig. F1-3 Linea recta y curva S de aceleracion / desaceleracion.
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Relacion de tiempo del segmento inicial en la curva S

FL.06 110.0—50.0% [ 20.0%
Relacion de tiempo del segmento final en la curva S
P07 1100~500% | 200%

Detalles descritos en la curva S de aceleracion / desaceleracion, item de F1.05.

Modo detencion

FLO8 [y—p |

0: detencion acelerada

Cuando se recibe el comando de detencion, el VFD disminuye la frecuencia de salida gradualmente de acuerdo con el
tiempo de desaceleracion hasta cero y luego se detiene. Si la funcion de frenado CC de detencidn es valida, después de
alcanzar la frecuencia inicial de frenado CC de deteccion (segun F1.09 ajustado, puede tardar un periodo de espera de
frenado CC de deteccidn), el VFD llevara a cabo el proceso de frenado CC y, a continuacion, se detendra.

1: detencion libre

Al recibir la orden de detencion, el VFD se detiene inmediatamente y la carga se detiene segun la inercia mecénica.

Umbral de frecuencia del freno CC

F1.09 (0.00~ [F0.16] limite  superior  de
frecuencia

Tiempo de retardo del freno DC

0.0~100.0s | 0.0
Corriente de frenado DC

0.0~150.0%* corriente nominal del motor | 0.0%
Tiempo de frenado CC en detencion
F1.12 [0.0: Freno CC sin accion 0.0
0.1~100.0s '

0.00

F1.10

F1.11

El valor de ajuste de la corriente de frenado CC de detencion es el porcentaje relativo al valor de corriente nominal del
VFD. Cuando el tiempo de frenado de detencion es 0.0s, no habria ningtin proceso de frenado en CC.

Frecuencia
de salida

- 1 Frecuencia inicial de
freno de parada

Corriente de salida
(Valor valido)

3 TTIEH‘IF}D de espera de freno de parada
Valor de frenado DC

R
I L - — —Tiempo de freno de parada

Fig. F1-4 Parar Frenado CC
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Tiempo de aceleracién 2

F113 1) 1—3600.0 | Dependiendo del modelo
Tiempo de desaceleracion 2

FL14 1) 136000 | Dependiendo del modelo
Tiempo de aceleracion 3

FL1S 1)1 —3600.0 | Dependiendo del modelo
Tiempo de desaceleracion 3

FL16 1o 136000 | Dependiendo del modelo
Tiempo de aceleracion 4

FLA7 1) 1-3600.0 | Dependiendo del modelo
Tiempo de desaceleracion 4

FLI18 15 1—3600.0 | Dependiendo del modelo

Hay cuatro tipos de tiempo aceleracién / desaceleracion a definir, realice diferentes combinaciones de terminales de
control para elegir el tiempo aceleracion / desaceleracion 1~4 durante el funcionamiento del VFD, compruebe
F7.00~F7.07 para definir la funcion del terminal de tiempo aceleracion / desaceleracion.

I Nota:
El tiempo de aceleracion / desaceleracion esta definido en F0.19 y F0.20.

Unidad de tiempo de aceleracion / desaceleracion
F1.19
0~2 | 0
0: segundo
1: minuto
2:0.1s

Este cddigo de funcidn define la dimensidn de tiempo de aceleracion / desaceleracion.

Ajuste de la frecuencia del funcionamiento de avance
F1.20 [0.00~ [F0.16] limite superior de
frequencia

Frequency setting of reverse jog operation
F1.21 [0.00~ [F0.16] limite superior de
frequencia

Tiempo de aceleracion Jog

0.1~3600.0s | Dependiendo del modelo
Tiempo de desaceleracion Jog

0.1~3600.0s | Dependiendo del modelo
Intervalo de tiempo de jog

0.1~100.0s | 0.1

5.00

5.00

F1.22

F1.23

F1.24

F1.20~F1.24 define los parametros relevantes de ejecucion de jog. Cdmo se mostro en la figura F1-5, t1 y t3 son
aceleradores y desaceleradores de tiempo respectivamente de funcionamiento actual; t2 es tiempo jog; t4 es interval de
tiempo de jog (F1.24); f1 es la frecuencia de ejecucion jog adelante (F1.20); 2 es la frecuencia de ejecucion jog de reversa
(F1.21). El tiempo de aceleracion de jog de la ejecucion real t1 se determina mediante la siguiente formula:
t1=F1.20*F1.22/F0.15

El tiempo de deceleracion de desplazamiento de la ejecucion real t3 se define de la siguiente manera:
t3=F1.21*F1.23/F0.15

F0.15 es la frecuencia de salida maxima.
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Frecuencia
f1
|
|

I I

[ | et 2 13
e '_IL = t > Tiempo
| n 2 3 t4 |
| |
| | | |
| | | f2

{Comando jog |
hacla adelante

|
|[Comando jog
hacia atras l

Fig. F1-5 Funcionamiento Jog

Frecuencia de Salto 1

FL.25 1y 00— frecuencia de limite superior. | 0.00
Rango de Frecuencia de Salto 1

F1.26 15 00—frecuencia de limite superior. | 0.00
Frecuencia de Salto 2

FL.27" 15,00 —frecuencia de limite superior. | 0.00
Rango Frecuencia de Salto 2

F1.28 15 .00—frecuencia de limite superior. | 0.00
Frecuencia de Salto 3

F1.29 10 00— frecuencia de limite superior. | 0.00
Rango Frecuencia de Salto 3

F1.30" 15 00—frecuencia de limite superior. | 0.00

Estos cddigos de funcidn anteriores se utilizan para mantener la frecuencia de salida del VVFD alejada de la frecuencia de
resonancia de la carga mecanica. La frecuencia establecida de VFD se puede especificar en un modo de salto alrededor de
algun punto de frecuencia como se muestra en la siguiente figura, lo que significa que la frecuencia de VFD nunca
permanecera en el rango de frecuencia de salto, pero el proceso de desaceleracion pasara este rango.

Valor de frecuencia
después del salto

Frecuencia de salto
P1.29

Frecuencia de salto

P1.27

Frecuencia de salto |
P1.25 T

——————————— —

e ——— — — — — — — —

b — —— — —

e ——

P1.26

> Rango de salto
P1.30

E g Rango de salto
e = P1.28

= } Rango de salto

# Valor de frecuencia

Fig. F1-6 Frecuencia de Salto
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/Accion cuando la frecuencia ajustada es inferior a la frecuencia limite inferior
0~2 | 0

E131¢

0: funcionar a una frecuencia limite inferior

El VFD funciona a una frecuencia limite inferior cuando la frecuencia ajustada es menor que el valor de ajuste de la
frecuencia limite inferior (F0.17).

1: funcionar con frecuencia cero después del tiempo de retardo

Cuando la frecuencia ajustada es menor que el limite menor (F0.17), luego del tiempo de retardo (F1.32), la VFD
funcionara a frecuencia cero.

2: dejar de funcionar después del tiempo de retardo

Cuando la frecuencia ajustada es menor que el limite menor (F0.17), luego del tiempo de retardo (F1.32), la VFD dejara
de funcionar.

Tiempo de retardo de detencidn cuando la frecuencia es inferior al limite inferior.
0.0~3600.0s | 10.0

F1.32

Para chequear detalles, pardmetro de descripcion F1.31.

corriente de frenado de frecuencia cero

P33 10 0—~150.0% | 0.0
Este pardmetro es el porcentaje de corriente nominal del motor.
3 Tiempo de transicion FWD/REV
P34 10.0~100.0s | 0.0

El tiempo de espera de transito VFD de marcha adelante a marcha atras o al revés es el que se muestra en la siguiente
figura como t1. También esta relacionado con el ajuste F1.35.

Frecuencia
de salida

Tiempo

tl

Fig. F1-7 FWD/REV run dead band time

modo conmutador FWD/REV
0~1 0

F1.35

0: conmutador de frecuencia sobre cero
1: conmutador de frecuencia de arranque

tiempo de desaceleracion en reposo de parada de emergencia
0.1~3600.0S )

F1.36
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Para mas detalles, consulte la descripcion de la funcién del elemento N° 10 del terminal de entrada discreta (F7.00~F7.07).

P2 Parametro de Marcha Auxiliar
tipo de motor
0~1 | 0

F2.00

0: Motor asincrono de corriente alterna
1: MSIP (motor sincronizado con iman permanente) (reservado)
El motor asincrénico sélo acepta el control vectorial de lazo cerrado en la actualidad.

Potencia nominal del motor

F2.08 1 4—999.9kw | Dependiendo del modelo
Frecuencia nominal del motor

F2.02 |0.01Hz~ [F0.15] maxima frecuencia de 50.00
salida '
Motor’s rated speed

F2.08 15 —60000RPM | Dependiendo del modelo
'Velocidad nominal del motor

204 Th—999v | Dependiendo del modelo
Corriente nominal del motor

F205 1) 1 —6553.5A | Dependiendo del modelo

* Nota:

Los cddigos de funcidn anteriores deben ajustarse segln el pardmetro de la placa de caracteristicas del motor. Y por favor,
despliegue el motor correspondiente de acuerdo con la potencia del VFD, o el rendimiento de control del VFD disminuira
si la potencia del motor difiere demasiado de la potencia del VFD.

206 Resistencia del estator del motor asincrénico
F2. 0.001~20.000Q | Dependiendo del modelo
20 Resistencia del rotor del motor asincrono
207" 19 001200000 | Dependiendo del modelo
Inductancia estator/rotor del motor asincrénico
F2.08
0.1~6553.5mH ‘ Dependiendo del modelo
Inductancia mutua estator/rotor del motor asincronico
F2.09
0.1~6553.5mH ‘ Dependiendo del modelo
2l Corriente en vacio del motor asincrénico
F210° 15 01—655.35A | Dependiendo del modelo

Estos parametros del motor tienen implicaciones especificas como se muestra en la figura siguiente F2-1.

JH11 JHEE1

Fig. F2-1 Circuito equivalente de estado constante del motor asincrono
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Fig. F2-1 parametros R1, X11, R2, X21, Xm, 10 representa la resistencia del estator, reactancia inductiva por fuga de
estator, resistencia inductiva mutua, corriente en vacio.

Si hay puesta a punto para el motor, el valor ajustado de F2.06~F2.10 se actualizara después de esa puesta a punto.
Después de modificar la potencia nominal F2.01 del motor asincrdnico, los parametros F2.03~F2.10 se actualizaran con
los parametros por defecto del motor asincrénico con la potencia correspondiente (F2.02 es la frecuencia nominal del
motor, no incluida en el rango de parametros por defecto del motor asincrénico, y debe ajustarse de acuerdo con la placa
de caracteristicas).

F211 Resistencia del estator del motor sincrénico (reservado)
" 0.001~20.000Q | Dependiendo del modelo
212 Inductancia del eje D del motor sincrénico (reservado)
: 0.1~6553.5mH | Dependiendo del modelo
F213 Inductancia del eje Q del motor sincrénico (reservado)
' 0.1~6553.5mH | Dependiendo del modelo
214 Constante EMF posterior del motor sincronico (reservado)
=" |1~1000Vv/1000rpm | 150
Corriente de identificacion del motor sincrénico (reservado)
F215 " 1595—30% rated current of motor | 10%
Puesta a punto del motor
F2.16 0—3 | 0
0: sin accion

1: puesta a punto estatica

Modo de medicién de pardmetros cuando el motor permanece en estado estatico. Este modo es adecuado para condiciones
en las que el motor no puede estar separado de la carga.

2: puesta a punto completa

Medicion completa de los parametros del motor. Elija este modo para mejor cuando el motor puede estar separado de la
carga.

I Nota:

1: al ajustar F2.16 como 2, si durante la puesta a punto se produce un fallo de sobreintensidad o de ajuste, comprobar si
hay pérdida de fase y si el tipo de maquina coincide;

2: cuando se ajusta F2.16 como 2, libere el eje del motor de la carga durante la puesta a punto completa para evitar que
el motor se ponga a punto completamente con la carga;

3: asegUrese de que el motor permanezca en estado detenido antes de activar la sintonizacion de parametros del motor, o
no procesara normalmente;

4: en algunas condiciones (como que el motor no puede ser separado de la carga) que el ajuste completo no puede ser
llevado a cabo convenientemente o que no se requiere un alto requerimiento para el rendimiento de control del motor, se
puede utilizar el ajuste estatico;

5: si no se puede realizar la puesta a punto, los usuarios pueden introducir los pardmetros de la placa de caracteristicas
del motor (F2.01~F2.14) si se adquieren con precision, y el VFD todavia puede demostrar un alto rendimiento. Si falla la
sintonizacion, se activara la accion de proteccion y aparecerd E-21 en pantalla.

Tiempo de preexcitacion del motor asincrénico
0.00~10.00s
0.4~4.0KW 0.05s
5.5~30KW 0.10s
37~132KW  0.30s Dependiendo del modelo
160~630KW 0.50s

Nota: este pardmetro no es vélido para el
control VF

F2.17

F3 Encoder y parametro Zero-servo

F3.00 PG impulsos por revolucion (reservado)

= |1~9999 | 1024
F3.01 Relacion de velocidad del motor y del encoder (reservado)

"~ |0.001~65.535 | 1.000
F3.02 Sentido de rotacion PG (reservado)

0~1 | 0

F3.03 Tiempo de filtrado de sefial PG (reservado)

~*  0.00~10.00s | 0.10
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F3.04 Tiempo de deteccion de desconexion PG (reservado)
= 0.1~10.0s | 20

F3.05 /Accidn de desconexion PG (reservado)
0~1 | 0
\Valor de deteccidn de velocidad cero (reservado)

F3.06 |0.0 (proteccion de desconexion prohibida) 0.0
0.1~999.9rpm '

F3.07 funcion de control servo-cero (reservado)
0~2 | 0

F3.08 Ganancia proporcional del lazo de posicidn cero-servo (reservado)

"~ ]0.000~6.000 | 2.000
F4 Parametros de control de lazo de velocidad, torque y flujo

Ganancia de relacion del lazo de velocidad (ASR1)

F4.00 15 000—6.000 | 1.000
Tiempo integral del lazo de velocidad (ASR1)

F4.01 " 1.000—32.000s | 1.000
Constante de tiempo de filtrado ASR1

F4.92" 10.000—0.100s | 0.000
Frecuencia de punto bajo del interruptor

408 1 00Hz~ [F4.07] | 5.00
Ganancia proporcional del lazo de velocidad (ASR2)

F4.04" lh—6.000 | 1500
Tiempo integral del lazo de velocidad (ASR2)

F4.05 15 00—32.000s | 0.500
Constante de tiempo de filtrado ASR2

F4.06 15 000~0.100s | 0.000
Conmutar la frecuencia de punto alto

F4.07 lF4._03] ~ [F0.16] limite de frecuencia 10.00
superior

Los codigos de funcion F4.00~F4.07 son validos en ningin modo de control vectorial PG.

1. Enel modo de control vectorial, cambie el caracter de respuesta de velocidad ajustando la ganancia proporcional P
y el tiempo integral | del regulador de velocidad.
2. El regulador de velocidad (ASR) tiene estructura como se muestra en la figura F4-1. KP es ganancia proporcional
P, Tl es tiempo integral 1.

Comando de
frecuencia

Error de
(velocidad) + velocidad 1 I/_

Corriente
de torque

- 1 K=(1+ T8 ) - _/|

Limite de torque

Velocidad actual

Fig. F4-1 Regulador de velocidad

o=

Onda de
filtro de |
salida

especifica +
—’

Factor de compensacion de deslizamiento positivo del control vectorial (condicién motora)

100.0%

deslizamiento nominal.

0/ ~ 0/f* 1
F4.08 50.0_%) _ZO0.0/o I_:recuenma de 100.0%
deslizamiento nominal.
Factor de compensacion de deslizamiento negativo del control vectorial (estado de frenado)
F4.09 [50.0%~200.0%* Frecuencia de
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En el modo de control vectorial, estos codigos de funcion se utilizan para ajustar la precision de velocidad constante del
motor. Cuando el motor est4 sobrecargado y la velocidad es baja, aumente el pardmetro, de lo contrario disminuya el
parametro.

El factor de compensacién de deslizamiento positivo funciona para la velocidad cuando la relacién de deslizamiento del
motor es positiva, y el factor de compensacién de deslizamiento negativo funciona para la velocidad cuando la relacién de
deslizamiento del motor es negativa.

seleccion de control de velocidad y torque
0~2 | 0

F4.10

0: control de velocidad

Control de velocidad sin control vectorial de corriente PG.
1: control de torque

Control de torque sin control vectorial de corriente PG, cuando la parametrizacion relevante se encuentra en F4.12-
F4.24.
2: condicidn valido (conmutador terminal)

El objeto controlado cuando sin control vectorial de corriente PG es controlado por un terminal de entrada discreto
definido como conmutacion de control de velocidad y torque. Consulte la descripcidn de la funcion de terminal de entrada
discreta del grupo F7 en el NO. 48.

Comando de | Filtro de
torque externo | retardo Corriente
de torque
especifica
Valor limite Error de
de velocidad + _ velocidad 1 o
K0+ —) —= |
- TS |
( P4.14, P4.15)
|

Velocidad actual |

Velocidad actual
(valor limite)

Figure F4-2 Diagrama simplificado de control de torque

Retardo de conmutacion de velocidad y torque
P4 0 01~1.00s | 0.05
Esta funcion define el tiempo de retardo que pasa del control de velocidad al control de torque o viceversa.

Commando de torque
0~3 | 0

F4.12

Este cddigo de funcidn se utiliza para ajustar el método de entrada de referencia del control de torque.
0: ajuste de teclado

El comando de torque es dado por el nimero del teclado. El valor de ajuste se introduce en F4.13.
1. All

El comando de torque es fijado por la entrada analégica EAL. El valor positivo o negativo de la entrada EA1
corresponde al valor de la consigna de torque del sentido de avance o de inversion.

Al utilizar esta funcion, los usuarios deben establecer la cantidad fisica de la entrada EA1 como comando de torque, asi
como la curva correspondiente y el tiempo de filtrado de la entrada EAL. Consulte el cddigo de funcién F6.00-6.05 para su
introduccion.

2: Al2

El comando de torque es fijado por la entrada analdgica EA2. El valor positivo o negativo de la entrada EA2
corresponde al valor de la consigna de par de giro hacia delante o hacia atras.

Al utilizar esta funcion, los usuarios deben establecer la cantidad fisica de la entrada EA2 como comando de par, y
también la curva correspondiente y el tiempo de filtrado de la entrada EA2. Consulte el codigo de funcion F6.06-F6.11
para su introduccion.

3: comunicacion RS485
El comando de torque esta dado por la comunicacion RS485.
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Torque configurado por teclado
F4.13 |[-200.0%~-200.0%* corriente nominal del/0.0%
motor

Este cddigo de funcion corresponde al valor de ajuste del torque cuando el comando de torque se ajusta mediante el
ntmero de teclado.

Limite de velocidad canal 1 del modo de control de torque (hacia adelante)
0~2 | 0

F4.14

Este codigo de funcidn se utiliza para ajustar el canal limite de velocidad hacia adelante del control de torque.
0: ajuste del nimero de teclado 1

Ver ajuste de F4.16.
1: All

El canal limite de velocidad hacia adelante es dado por la All en el control de torque. Ver cddigo de funcién
F6.00~F6.05.
2: Al2

El canal limite de velocidad hacia adelante es dado por Al2 en el control de torque. Ver el cddigo de funcion de

descripcion F6.06~F6.11.

Seleccion de canal de limite de velocidad 2 del modo de control de torque (reversa)
0~2 | 0

F4.15

Este cddigo de funcidn se utiliza para ajustar el canal de limitacion de velocidad inversa del control de torque.
0: ajuste del nimero de teclado 2

Ver ajuste de F4.17.
1: All

El canal de limitacion de velocidad inversa viene dado por la All en el control de torque. Ver codigo de funcion
F6.00~F6.05 descripcion.
2: Al2

El canal de limitacion de velocidad inversa viene dado por la Al2 en el control de torque. Ver codigo de funcion

F6.06~F6.11 descripcion.

\elocidad limite del teclado 1
0.0~100.0%* [F0.15] frecuencia méxima_ | 100.0%

F4.16

La velocidad limite del teclado 1 es relativa al valor de la frecuencia maxima de salida. Este codigo de funcion
corresponde al valor limite de velocidad de avance cuando F4.14=0.

\Velocidad limite del teclado 2
0.0~100.0% [F0.15] frecuencia méxima | 100.0%

F4.17

La velocidad limite del teclado 2 es relativa al valor de la frecuencia maxima de salida. Este codigo de funcién
corresponde al valor limite de velocidad inverso cuando F4.15=0.

Tiempo de elevacion del torque

F418 15 0s—~10.0s [ 0.1
Tiempo de declive del torque

419 15.0s~10.0s | 0.1

El tiempo de elevacién/disminucion del torque define el tiempo de elevacion del torque de 0 al valor maximo y el tiempo
de caida del valor maximo a 0.

limite de torque de motor del modo vectorial
Tipo G: 180.0%

0.0%6~200.0%* corriente nominal del motor
Tipo P: 120.0% Dependiendo del modelo
0.0%6~200.0%* corriente nominal del motor

F4.20

Limite de torque de frenado del modo vectorial
Tipo G: 180.0%
F4.21 [0.0% ~200.0%* corriente nominal del motor|
Tipo P: 120.0%
0.0% ~200.0%* corriente nominal del motor

Dependiendo del modelo
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Estos codigos de funcion anteriores definieron el valor limite de par del control vectorial.

accion de deteccion de torque
F422 |13 0
nivel de deteccion de torque
Tipo G: 150.0%
F4.23 [0.0%6~200.0%* corriente nominal del motor .
Tipo P: 110.0% Dependiendo del modelo
0.0%6~200.0%* corriente nominal del motor
tiempo de deteccion de torque
424 10~10.0s | 0.0

Cuando el torque real se encuentra dentro de F4.24 (tiempo de deteccion del torque) y es continuamente mayor que F4.23
(nivel de deteccidn del torque), el VFD respondera con la accidn correspondiente de acuerdo con el ajuste F4.22. El valor
de deteccion de torque corresponde al torque nominal del motor cuando se especifica como 100%.
0: deteccion invalida

No se procesa la deteccion del torque.
1: continuar funcionando después de que se detecte un torque excesivo durante el funcionamiento a velocidad constante.

Detecta sélo el torque excesivo durante el funcionamiento a velocidad constante y siga funcionando después de
detectarlo.
2: seguir corriendo después de que se detecte un torque excesivo durante la ejecucion.

Detecta sélo el torque excesivo durante el funcionamiento a velocidad constante y siga funcionando después de
detectarlo.
3: Salida desconectada después de detectar un torque excesivo durante el funcionamiento a velocidad constante

El exceso de torque s6lo se detecta durante el funcionamiento a velocidad constante, y después de que se detecte el
exceso de torque, el VFD detendra la salida y el motor tendr frenaje libre.
4: Salida desconectada después de detectar un torque excesivo durante el funcionamiento

El exceso de torque solo se detecta durante el funcionamiento a velocidad constante, y después de que se detecte el
exceso de torque, el VFD detendra la salida y el motor tendra frenaje libre.
5: continuar en marcha después de haber detectado un torque insuficiente a velocidad constante.

Sélo detecta un torque insuficiente durante el funcionamiento a velocidad constante, y el VFD sigue funcionando
después de detectar un torque insuficiente.
6: continuar en marcha después de haber detectado un torque insuficiente durante el funcionamiento.

Detectar un par torque insuficiente durante todo el proceso de funcionamiento, y el VFD sigue funcionando después de
ser detectado.
7: salida desconectada después de un torque insuficiente detectado durante el funcionamiento a velocidad constante

Sélo detecta un torque insuficiente durante el funcionamiento a velocidad constante, y el VFD sigue funcionando
después de detectar un torque insuficiente.
8: salida desconectada después de un torque insuficiente detectado durante el funcionamiento
Detectar torque insuficiente durante todo el proceso de marcha, y una vez detectado, el VFD detendra la salida y el motor
tendra frenaje libre.

F5 Parametros de control VF

/Ajuste de curva V/F
0~5 | 0

F5.00

Este grupo de parametros se utiliza para definir el modo de ajuste del motor V/F para atender a diferentes caracteristicas
de carga. Se pueden seleccionar cinco curvas fijas y una curva definida por el usuario segun la configuracion de F5.00.
0: curvalineal

La curva lineal es adecuada para cargas comunes de torque constante, la tension de salida y la frecuencia de salida estan
en relacion lineal, como muestra la linea recta 0 en la Fig. F5-1.
1: curva de torque decreciente 1 (poder de 1.3)
Reduciendo la curva de torque 1, el valor de voltaje de salida es el valor de frecuencia de salida a la potencia de 1.3, como
se muestra en la curva 1 de la Fig. F5-1.
2: curva de torque decreciente 2 (poder de 1.5)
Reduciendo la curva de torque 2, el valor de voltaje de salida es el valor de frecuencia de salida a la potencia de 1.3, como
se muestra en la curva 2 de la Fig. F5-1.
3: curva de torque decreciente 3 (power of 1.7)
Reduciendo la curva de torque 3, el valor de voltaje de salida es el valor de frecuencia de salida a la potencia de 1.3, como
se muestra en la curva 3 de la Fig. F5-1.
4: curva cuadrada

La curva cuadrada es adecuada para cargas de torque cuadrado, como ventilador de tiro y bomba de agua, para lograr

un 6ptimo ahorro de energia. El valor de voltaje de salida es el valor de frecuencia de salida a la segunda potencia, como
se muestra en la curva 4 de la Fig. F5-1.
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Tension de
salida Vv

Vmax

O - W s

Fb Frecuecia de
salida Hz

Vmax: Tension de salida maxima
Fb: Frecuencia de salida maxima

Fig. F5-1 Curva V/F

5: curva V/F definida por el usuario (determinada por F5.01~F5.06)

Cuando se ajusta F5.00 como 5, los usuarios pueden personalizar la curva V/F mediante F5.01-F5.06, afiadiendo (V1,
F1, F1), (V2, F2), (V3, F3), el origen y el punto de frecuencia maxima para formar una linea quebrada, a fin de cumplir
con la caracteristica de carga especial. La curva es la que se muestra en la Fig. F5-2.

\Valor de frecuencia V/F F1

50115 00 —valor de frecuencia F2 | 1250
\Valor de frecuencia V/F V1
.02 1o 0—tension de frecuencia V2 | 25.0%

\alor de frecuencia V/F F2

F5.03 [Valor de frecuencia F1~Valor de frecuencia
F3

\Valor de frecuencia V/F V2

F5.04 ([Tension de frecuencia V1~valor de tension
/3

\Valor de frecuencia V/F F3

F5.05 ([Valor de frecuencia F2~frecuencia nominal
del motor

\Valor de tension V/F V3

F5.06 ([Valor de tensiobn V2~100.0%* tension,
nominal del motor

25.00

50.0%

37.50

75

La tension y la frecuencia son las indicadas en la figura F5-2.

Tension %

Maxima
tonsIon: | oo e e e e
de salida
|
V3 b— — — — — — |
V2 - — — — |
" | | |
= |
I I
l 1 l 1 ’ -
Frecuencia
F1 F2 F3 Maxima
frecuencia
de salida

Fig. F5-2 Ajuste de usuario Curva V/F
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/Ajuste de compensacion de torque
P00 0.0~30.0% tension nominal del motor Tipo de configuracion
F5.08 Frecuencia de desconexion de la compensacion de torque
: 0.0~potencia nominal del motor |50.00

Para compensar las caracteristicas de torque de baja frecuencia, es posible aumentar la tension de salida. Este codigo de
funcién indica la compensacion automatica del torque con un valor de ajuste de 0,0% y la compensacién manual del
torque con cualquier otro valor de ajuste distinto de 0,0%. F5.08 define la frecuencia de desconexion fz de la
compensacion manualdel torque, como se muestra en la Fig. F5-3 (Vb es tension de sobrealimentacion manual).

Vmax -

fz fb

Fig. F5-3 Aumento de torque

A
Nota:
1: enel modo VV/F comln, el modo de aumento automatico de torque no es valido.
2:  El modo de aumento de torque automatico solo es valido en el modo avanzado V/F.

Compensacion de frecuencia de deslizamiento de control V/F
0.0~200.0% * deslizamiento nominal ‘ 0.0%

F5.09

La velocidad del motor asincrénico disminuird después de la carga, pero puede acercarse a la velocidad sincronica
mediante compensacion de deslizamiento, para mejorar la precision de control de la velocidad del motor; el deslizamiento
predeterminado en el modo de control VV/F vectorial es del 100,0%.

Coeficiente de filtracion de frecuencia de deslizamiento de control V/F
1~10 | 3

F5.10

Este parametro se utiliza para ajustar la velocidad de respuesta de la compensacién de frecuencia de deslizamiento.
Cuanto mayor sea este valor, mas lenta sera la velocidad de respuesta y mas estable la velocidad del motor.

Control coeficiente de filtrado de compensacion de la frecuencia de torque V/F
0~10 | 0

F5.11

En el modo de aumento de torque automatico, este parametro se utiliza para ajustar la velocidad de respuesta de la
compensacion de torque. Cuanto mayor sea este valor, mas lenta sera la velocidad de respuesta y mas estable la velocidad
del motor.

Seleccion de control V/F de tipo separado
0~3 0

F5.12

0: modo de funcionamiento semiseparado VVF, salida de tension en lazo abierto

En este modo de control, el VFD comienza en la curva V/F normal, y ajusta el voltaje al valor de la tension tedrica
ajustada después de alcanzar el punto de frecuencia ajustado. No hay realimentacion de tensién en este modo, y el valor de
la tensién de consigna esta ajustado en lazo abierto.
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Tension
de salida ‘
|1 £ TR e b
U — — — — — — — — — a
U s = e 5
I
I
I
I
| Frecuencia
f 0 de salida

Fig. F5-4 Modo de control de tension 0

Frecuencia ajustada FO-, tensién nominal correspondiente a VO de la frecuencia ajustada, U*/U1*-F5.13 valor de ajuste
del canal dado.

Como se muestra en la figura anterior, el voltaje es ajustado después de la estabilizacion del punto una frecuencia. Segin
el valor de la tension objetivo y la tensidn de entrada, el punto de tension puede desplazarse hacia el punto b (aumento) o
punto ¢ (disminucidn), hasta alcanzar el valor de referencia.

1: VF modo semi separado, salida de tensién en lazo cerrado

La Unica diferencia de este modo con respecto al modo 0 es que introdujo la tension en lazo cerrado. Mediante el ajuste Pl
de la desviacion de la tension de realimentacion en comparacion con la tension ajustada, se puede obtener una tension mas
estable. Este método puede compensar la desviacion de voltaje objetivo causada por el cambio de carga, para obtener una
mayor precision del control de voltaje y una respuesta mas rapida.

Tension
de salida A

3 0o~ |) P

= Tiempo

Fig. F5-5 Modo control de tensién 1

Este modo de control se aplica ampliamente en areas como la fuente de alimentacion EPS. El principio de control es el
que se muestra en la siguiente figura de estructura metalica
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* valor de ajuste del canal P5.13
Ul—— tension de realimentacion analégica (PT)
PT—— transductor eléctrico de cantidad

I +
Variador P Filtro LC |—» A -

1 H

pr v

Fig. F5-6 Principio de control EPS

I Nota:
La tension analdgica del canal de retroalimentacion tiene una relacion correspondiente F6.06-F6.11 con la tension real, y
la relacion solo es determinada por el transductor de tension (PT), el método computacional es el siguiente:

Hipotéticamente U*=120%*Ue=456V(AIl) PT coeficiente =50 (entrada AC 0-500V, salida DC 0-10V)

Cuando la salida alcanza la tensién de referencia 456V, la tensién de realimentacién de la salida PT es

456/50V=9.12V.

Allla entrada del limite superior es 10V, la entrada de tension es 500V, la relacion con el valor nominal de la tension es
500/380=132%. Entonces F6.09 (Al2 tensidn limite superior de entrada) puede ser ajustada como 10.00V, F6.10 (Al2
upper limit corresponding setting) puede ser ajustada al 132%.

2: Modo VF completamente separado, salida de tension en lazo abierto

En este modo, la frecuencia de salida y la tension del VFD son completamente independientes. Los cambios de frecuencia
en funcion del tiempo configurado, la tension se ajusta al valor de consigna en funcion del tiempo de subida/caida
definido por F5.19, F5.20, como se muestra en la figura F5-7. Este modo de control se aplica principalmente en el disefio
de algunas fuentes de alimentacion de frecuencia variable.

Tensiéon
de salida

VA T N -

I
I
I
—

L

Fig. F5-7 Modo de control de tensién 2

3: VF modo de operacién completamente separado, tension de salida de lazo cerrado

La Unica diferencia de este modo con respecto al modo 2 es que introdujo la tension en lazo cerrado. Mediante el
ajuste Pl de la desviacion de la tension de realimentacién en comparacién con la tensién ajustada, se puede obtener una
tension mas estable. Este método puede compensar la desviacion de voltaje objetivo causada por el cambio de carga, para
obtener una mayor precision del control de voltaje y una respuesta mas rapida.
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Canal de ajuste de tension
0~2 | 0

F5.13

0: ajuste digital

Ajustar la tension de referencia mediante el cédigo de funcion F5.15.
1: All

Especificar el valor de la tensién nominal segun la magnitud anal6égica EAL, y la cantidad fisica correspondiente F6.00
de EAL debe fijarse en 2 (directriz de tension).
2: Al2

Especificar el valor de la tensién nominal segin la magnitud analégica EA2, y la cantidad fisica correspondiente

F6.00 de EA2 debe fijarse en 2 (directriz de tensién).

Canal de realimentacion de tension de la salida de tension de lazo cerrado
0~1 | 0

F5.14

0: All

La magnitud analdgica All funciona como entrada de retroalimentacion de tension; P6.00 como la cantidad fisica
correspondiente de Al1 debe fijarse como 2 (directiva de tension).
1. Al2
La magnitud analdgica Al2 funciona como entrada de retroalimentacion de tension; P6.06 como la cantidad fisica
correspondiente de Al2 debe fijarse como 2 (directiva de tension).

F5.15 Tension de salida del ajuste digital

] 0.0~200.0%* tension nominal del motor | 100%
F5.16 Limite de desviacion del ajuste del lazo cerrado del motor

] 0.0~5.0%* tension nominal del motor | 2.0%

Este parametro se utiliza para limitar la amplitud de error de la regulacién de tensién en modo de lazo cerrado, a fin de
mantener la tensién en el rango seguro y el funcionamiento fiable del equipo.

Curva VF méx. tensién en modo semiseparado
0.0~100.0%* tension nominal del motor | 80.0%

F5.17

Esta funcion define el punto de maxima tensién al arrancar el equipo con curva de tension y frecuencia. Un ajuste
adecuado de esta funcion podria impedir que se produzca un exceso de tension para garantizar un funcionamiento fiable.

Ciclo de ajuste del regulador de la tension de salida de lazo cerrado
0.01~10.00s 0.10

F5.18

Este cddigo de funcion indica la velocidad de ajuste del voltaje. Disminuir este pardmetro si la respuesta de voltaje es
lenta.

Tiempo de elevacion de tension

P49 1y 1360005 [10.0
Tiempo de caida de tension

P20 1 1360005 [10.0

Este codigo de funcion define el tiempo de subida y bajada de la tensién en el modo de control V/F completamente
separado, por ejemplo, el modo 2.

Tratamiento de desconexidn de realimentacion de tension
0~2 o

F5.21

0: alarmay mantenimiento de la tensién al momento de desconexién.
: alarmay disminucién del voltaje a la tensidn de limitacion de amplitud.
2: accion de proteccion y frenaje libre.

[EN

\Valor de deteccion de la desconexién de la realimentacion de tensién
0.0~100.0%* tensién nominal del motor I 2.0%

F5.22

El valor maximo de la tensién especificada funciona como limite superior del valor de deteccién de desconexion de la
realimentacion. Dentro del tiempo de deteccidn de desconexién de realimentacion, cuando el valor de realimentacion de
tension es continuamente inferior al valor de deteccidn de desconexion de realimentacion, el VFD respondera con accion
de proteccion segun el ajuste F5.21.

[ F5.23 [Tiempo de deteccion de la desconexién de la realimentacion de tensién
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| 0. 0~100.0s | 10.0

Después de la desconexion de la realimentacion de tension, el tiempo de duracion antes de la accion de proteccion.

F5.24 Tension limite de desconexion de la realimentacion de tension
; 0.0~100.0%* tensién nominal del motor |

80.0%

Este codigo de funcion define la tension de salida maxima del VFD. Cuando se produce una desconexion de la
realimentacion de salida y el voltaje aumenta sin control y sin pérdida de proteccidn, esta funcion puede limitar el voltaje
de salida dentro del rango permitido, lo que garantiza la seguridad de la carga de trabajo.

F6 Parametros analdgicos y de impulsos de entrada y salida
All entrada de la cantidad fisica correspondiente
F6.00 17—, | 0

0: comando de velocidad (frecuencia de salida, -100.0%~100.0% )
1: comando de torque (torque de salida, -200.0%~200.0% )
Al1 es el valor de ajuste anal6gico funciona como valor de referencia de torque, dado que el rango de torque es -
200.0%-200.0%. Para el ajuste correspondiente, ver descripcion del codigo de funcién del grupo F6.
2: comando de tensién (tension de salida, 0.0%~200.0%*tension nominal del motor)

All entrada de limite inferior

F6.01 15 00v/0.00mA—10.00v/20.00mA [ 0.00
Al1 limite inferior correspondiente a la cantidad fisica ajustada

F6.02 " 1900.09%—200.0% [ 0.0%
/Al entrada de limite superior

F6.03 15 00v//0.00mA—10.00v/20.00mA | 10.00
/A1 limite superior correspondiente a la cantidad fisica ajustada

F6.04 1 500.09%—200.0% | 100.0%
/Al tiempo de filtrado de entrada

F6.05 " 15 00s—10.00s | 0.05
/A2 entrada de la cantidad fisica correspondiente

F6.06 |75 | 0

0: comando de velocidad (frecuencia de salida, -100.0%~100.0%)

1: comando de torque (torque de salida, -200.0%~200.0%)

El valor de ajuste anal6gico All funciona como valor dado del comando torque, que oscila entre -200.0% y 200.0%. Para
el ajuste correspondiente, véase la descripcion del cddigo de funcidn del grupo F6.2: comando de tension (tension de
salida, 0.0%~~200.0%* tension nominal del motor)

/Al2 entrada de limite inferior

F6.07" 15 0ov~10.00v | 0.00
Al2 limite inferior correspondiente a la cantidad fisica ajustada

F6.08 1500.09—200.0% | 0.0%
Al2 entrada de limite superior

F6.09 15 oov—~10.00v [ 10.00
Al2 limite superior correspondiente a la cantidad fisica ajustada

6101 500.0%—200.0% | 100.0%
Al2 tiempo de filtrado de entrada

611 5 00s—10.00s | 0.05

Estos codigos de funcidn anteriores definieron el rango de entrada del canal analégico de tensién de entrada All, Al2, y el
porcentaje de cantidad fisica correspondiente y la constante de tiempo de filtrado. La All puede seleccionarse como
entrada de tensidn/corriente a través del puente de cables J1, y el ajuste digital puede basarse en la relacion de 0-20mA
segun 0-10V. El ajuste especifico debe depender del estado real de la sefial de entrada.

La constante de tiempo de filtrado de entrada All, Al2 se utiliza para filtrar el proceso de filtrado de la sefial de entrada
analdgica, eliminando asi la influencia perturbadora. Cuanto mayor sea la constante de tiempo, mejor sera la capacidad
antiinterferencia y mas estable del control, pero mas lenta sera la respuesta; de lo contrario, cuanto menor sea la constante
de tiempo, més rapida sera la respuesta, pero cuanto mas débil sea la capacidad antiinterferencia, y el control puede no ser
constante. Si el valor éptimo no se puede decidir en la practica, realice el ajuste adecuado para este parametro basandose
en si el control es estable y en la condicion de retardo de respuesta.

Error limite de la entrada analdgica

P12 15 oov—10.00v | 0.10
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Cuando la sefial de entrada analdgica muestra fluctuaciones frecuentes alrededor del punto de consigna, ajuste F6.12 para
restringir la fluctuacién de frecuencia causada por esta fluctuacion.

Umbral de operacidn de frecuencia cero
F6.13  IHistéresis de frecuencia cero~50.00Hz 0.00

Cuando F0.18=1 (modo alta frecuencia) , el limite superior del cddigo de esta funcién es 500.0Hz.

Histéresis de frecuencia cero
F6.14 |0.00~valor umbral de funcionamiento de
frecuencia cero

0.00

Estos dos codigos de funcion se utilizan para ajustar la funcién de control de histéresis de frecuencia cero. Tomar el canal
de ajuste de corriente analégico Al1, por ejemplo, como se muestra en la Fig. F6-1.

Proceso de inicio:

Una vez enviada la orden de arranque, s6lo cuando la entrada analdgica de corriente All alcanza o excede el valor by la
frecuencia correspondiente alcanza fb, el motor puede arrancar y acelerar segln el tiempo de aceleracion hasta alcanzar la
frecuencia correspondiente a la entrada anal6gica de corriente AlL..

Proceso de detencidn:

Cuando la intensidad Al1 cae al valor Ib durante el funcionamiento, el VFD no se detendrd inmediatamente. Sélo cuando
la intensidad All cae a lay la frecuencia de ajuste correspondiente es fa, el VFD detendra la salida. Este fb se define como
valor umbral de funcionamiento de frecuencia cero, determinado por F6.13; fb-fa se define como histéresis de frecuencia
cero, determinada por F6.14.

Esta funcion puede lograr la funcion de reposo y mantener una operacion de ahorro de energia, y evitar fluctuaciones
frecuentes alrededor de la frecuencia de umbral a través del ancho de histéresis.

Entrada de
corriente Al2

Imax

» Valor de frecuencia
original

Frecuencia actual §

— e ——— e ——— —

| * Valor de frecuencia
original

Fig. F6-1 Diagrama esquematico de la funcion de frecuencia cero F6-1

Fb: alor umbral de funcionamiento de frecuencia cero
Fa: fb - contragolpe de frecuencia ce

Entrada de impulsos externa correspondiente a la cantidad fisica
0~1 | 0

F6.15

0: comando de velocidad (frecuencia de salida, -100.0%~100.0%)
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1: comando de torque (torque de salida, -200.0%~200.0%)

Limite inferior de la entrada de impulsos externa

F6.16 15 00—50.00KHz 0.00
Limite inferior del impulso externo correspondiente al ajuste de la cantidad fisica.

FOL7 1 500.0%~200.0% 0.0%
Limite superior de entrada de impulsos externos

F6.18 1 00—50.00KHz 20.00
Limite superior del impulso externo correspondiente al ajuste de la cantidad fisica.

F6.19 " 1500.09%200.0% 100.0%
Tiempo de filtrado de entrada de impulsos externos

F6.20 5 00s—10.00s 0.05

Estos codigos de funcién anteriores definieron el rango de entrada del canal de entrada de impulsos y el porcentaje de
cantidad fisica correspondiente. El terminal multifuncion X6 debe definirse como la funcién “"entrada de frecuencia de
impulsos".

La constante de tiempo de filtrado de entrada de impulso se utiliza principalmente para el proceso de filtrado de la sefial
de impulso. El principio es el mismo con la constante de tiempo de filtrado de entrada analGgica.

IAO1 Terminal de salida analdgica multifuncién
F6.21
0-13 | 0
IAO2 Terminal de salida analdgica multifuncion
F6.22
0-13 | 4
_—_— DO Terminal de salida analégica multifuncion
' 0-13 | 11

Estos cddigos de funcion anteriores determinaron la relacion correspondiente entre el terminal de salida analdgica
multifuncion AO y el terminal de salida de impulsos DO con cada cantidad fisica. Como se muestra en el siguiente
cuadro:

item AO1
Frecuencia de salida (antes|0V/OmA~ AO limite superior

range
0~frecuencia max. de salida

compensacion de

deslizamiento)

2V/4AmA~AO limite superior

0~frecuencia max

. de salida

Frecuencia de salida
(después de la
compensacion de
deslizamiento)

0V/OmA~AO limite superior

0~frecuencia max

. de salida

2V/AmA~AO limite superior

0~frecuencia max

. de salida

Ajuste de frecuencia

0V/OmA~AO limite superior

0~frecuencia max

. de salida

2V/AmA~AO limite superior

0~frecuencia max

. de salida

Velocidad del motor

0V/OmA~ AO limite superior

0~velocidad sincrénica del motor

2V/AmA~ AO limite superior

0~velocidad sincrénica del motor

Corriente de salida

0V/OmA~AQ limite superior

0~2 Tiempos de corriente nominal

2V/AmA~AOQ limite superior

0~2 Tiempos de corriente nominal

Tension de salida

0V/OmA~AO limite superior

0~1.2 Tiempos de

la tensién nominal de salida

2V/AmA~ AO limite superior

0~1.2 Tiempos de

la tensién nominal de salida

Tension del bus

0V/OmA~AQO limite superior

0~800V

2V/AmA~AO limite superior [0~800V
0V/OmA~AO limite superior [0~100%*10V
Valor de ajuste PID
2V/AmA~AO limite superior [0~100%*20mA
0V/OmA~AO limite superior [0~100%*10V
Valor realimentacién PID - -
2V/4AmA~AO limite superior [0~100%*20mA
Al 0V/OmA~AO limite superior [0~10V
2V/AmA~AO limite superior [0~10V
Al2 0V/OmA~AO limite superior [0~20mA
2V/4AmA~AO limite superior [0~20mA
Frecuencia de impulsos de [0V/0mA~AOQ limite superior [0~50KHZ
entrada 2V/4AmA~ AO limite superior |0~50KHZ

Corriente de Torque

0V/OmA~AO limite superior

0~2 Tiempos de corriente nominal
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2V/IAmA~AO limite superior

0~2 Tiempos de corriente nominal

Corriente de flujo

0V/OmA~AO limite superior

0~2 Tiempos de corriente nominal

2V/AmA~ AO limite superior

0~2 Tiempos de corriente nominal

Gama DO: DO limite inferior-DO limite superior, corresponde separadamente al limite superior y limite inferior de cada

cantidad fisica.

Cantidad fisica correspondiente del limite inferior de salida AO1

F6.24 " 1200.09%~200.0% | 0.0%
IAO1 limite inferior de salida

F625 15 00~10.00v 0.00
Cantidad fisica correspondiente del limite superior de salida AO1

F6.26 1 500.09%~200.0% | 100.0%
IAO1 limite inferior de salida

F621° 1 00~10.00v 10.00
Cantidad fisica correspondiente del limite inferior de salida AO2

F6.28 1 200.0%—200.0% [ 0.0%
IAO2 limite inferior de salida

629 15 00~10.00v 0.00
Cantidad fisica correspondiente del limite superior de salida AO2

F6:30 1 500.09%—200.0% | 100.0%
IAO2 limite superior de salida

F631 15 00—10.00v 10.00
Cantidad fisica correspondiente del limite inferior de la salida DO

F6:32 1 500.09%—200.0% | 0.0%
DO limite superior de salida

F6:33 15 00—50.00kHz 0.00
Cantidad fisica correspondiente del limite superior de la salida DO

F6:34 1 500.0%—200.0% | 100.0%
DO limite superior de salida

F6:35 15 00—50.00kHz | 50.00
Seleccion de curva multipunto

636 1h000—0011 [ 0000

LED indicador de unidades: Al 1 Seleccion de curva multipunto.
0: Deshabilitado

1: Habilitado

LED indicador de decenas:All Seleccion de curva multipunto.
0: Deshabilitado

1: Habilitado

LED indicador de centenas: reservado

LED indicador de unidades de mil: reservado
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Al1 curva input minimum
F6.37 100 ~ (F6.39) 0.00

/Al curve minimum input corresponds setting

F6.38 |-200.0% ~ 200.0%

Note: range is relevant to F6.00 0.0%

/Al curve turning pointlinput

F6.39

(F6.37) ~ (F6.43) | 3.00

/Al1 curve turning point 1 input corresponds settin

-200.0% ~200. 0%
Nota:Range is relevant to F6.00

F6.40
30.00 %

/Al curve turning point 2 input

F6.41

(F6.39) ~ (F.6.43) | 6.00

/Al curve turning pointlinput corresponds setting

F6.42 |-200.0%~200.0%

Nota:Range is relevant to F6.00

/Al1 curve input maxmum /

F6.43  Ir6.41) ~ 10.00 10.00

Al1 curve input maxmun/ /

-200.0%~200.0% ‘
|

60.0%

F6.44

Nota:Range is relevant to F6.00 100%

/Al2 Curve input minimum

0.00~(F6.39)

/Al2 curve minimum input corresponds setting
-200.0 %~200.0%

Nota:Range is relevant to F6.06 0.0%

F6.45 0.00

F6.46

/Al2 curve turning point 1 input

F6.47 I F6 37) — (F6.41) | 3.00
/Al2 curve turning point 1 input correponds setting

-200.0%~200.0%
F6.48 [Nota:Range is relevant to F6.00 30.0%

El rango es relevante para F.6.00

IAl2 curve tutning point 2 input

(F6.39) ~ (F6. 43) | 6.00
/Al2 curve minimum input corresponds setting
-200.0%~200.0%

Nota:Range is relevant to F6.00 60.0%

F6.49

F6.50

/Al2 Curve input maxmum

(F6.41)~10.00 | 10.00
IAI2 curve maxmum input corresponds setting
-200.0 %~200.0%

e Nota:Range is relevant to F6.06 100.0 %

Al1 A]2 multi curve choose through F6.36, as figure F6-2

F6.51
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Configuracién de A 200%
entrada analégica

Valor maximo de
entrada analégica

Valor relativo al
punto de inflexién 1

Punto de
inflexion 2
0V (0 mA)

Punto de 10 V (20 mA)
inflexién 1

Valor relativo al
punto de inflexion 2

Valor minimo de
entrada analégica

-200%

Figura F6-2 Almulti point curve diagram / diagrama de curva

F7 Entradas y salidas digitales

Tensién (Corriente) de

entrada analégica

Terminal de entrada Funcion X1 (cuando F8.21 no es cero, por defecto como funciéon NO. 58)
F7.00 0—99 | 1

Terminal de entrada Funcion X2 (cuando F8.21 no es cero, por defecto como funciéon NO. 59)
F7.01 0—99 | >

Terminal de entrada Funcion X3 (cuando F8.21 no es cero, por defecto como funcién NO. 60)
F7.02

0~99 | 4

Borne de entrada Funcién X4 (cuando F8.21 no es cero, por defecto como funcién NO. 61)
F7.03 1759 | 7

Terminal de entrada Funcién X5 (cuando F8.21 no es cero, por defecto como funcién NO. 62)
F7.04

0~99 | 8

Terminal de entrada Funcién X6 (cuando F8.21 no es cero, por defecto como funcién NO. 63)
F7.05

0~99 | 0

Terminal de entrada Funcion X7
F7.06 1709 | 45
F7.07 fservado | -

0: terminal de control en vacio
1: marcha adelante (FWD)
Terminal de cortocircuito con COM, el VFD avanza. Valido sélo cuando F0.06=1.
2: marcha atras (REV)
Terminal de cortocircuito con COM, VFD marcha en reversa. Valido s6lo cuando F0.06=1.
3: control de marcha a tres hilos

Refiérase a la descripcion de funciones del modo de funcionamiento 2,3 (modo de control de tres hilos 1,2) de F7.11.

4: control de avance del jog
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Terminal de cortocircuito con COM, VFD funciona como jog forward. Valido sélo cuando F0.06=1.
5: control de jog inverso

Terminal de cortocircuito con COM, VFD funciona como reversa jog. Valido sélo cuando F0.06=1.
6: frenaje libre

Esta funcion es la misma con F1.08. Sélo que se realiza por terminal y conveniente para el mando a distancia.
7: entrada de sefial de reinicio externo (SRE)

Si el VFD funciona incorrectamente, puede ser reajustado a través de este terminal. Esta funcion es la misma con la
tecla , Yy es valido en cualquier canal de comandos.
8: Fallo externo entrada normalmente abierta
9: Fallo externo entrada normalmente cerrada

La sefial de fallo de un dispositivo externo se puede introducir a través de este terminal para facilitar el control de fallos
de un dispositivo externo. Después de recibir la sefial de fallo del dispositivo externo, el VFD mostrara "E-19" (alarma de
fallo del dispositivo externo). La sefial de fallo se puede introducir con dos métodos de apertura y cierre normales.
10: funcién de frenado de emergencia (freno con velocidad mas rapida)
Esta funcién se utiliza en condiciones de parada de emergencia. El terminal esta cortocircuitado con COM, y el frenado
continuara con el tiempo de parada de emergencia (F1.36).
11: inverso
12: incremento de frecuencia

El terminal esta cortocircuitado con COM, la frecuencia aumenta. Vlido sélo cuando el canal de ajuste de frecuencia es
el ajuste digital 2 (terminal UP/DOWN).
13: reduccion de frecuencia

El terminal esta cortocircuitado con COM, la frecuencia disminuye. Valido s6lo cuando el canal de ajuste de frecuencia
es el ajuste digital 2 (terminal UP/DOWN).
14: UP/DOWN frecuencia terminal cero compensacion

Conducir la compensacion de cero a la frecuencia digital 2 (ajuste terminal UP/DOWN) incrementado a través del
terminal.
15: seleccion multivelocidad 1
16: seleccion multivelocidad 2
17: seleccion multivelocidad 3
18: seleccion multivelocidad 4

Seleccionando la combinacion ON/OFF de estos terminales de funcion, se pueden alcanzar como maximo 16 segmentos
de velocidad, como se muestra en la siguiente tabla:

Seleccion Seleccion Seleccion Seleccion Segmento de velocidad
multivelocidad SS4 multivelocidad SS3 multivelocidad SS2 multivelocidad SS1

OFF OFF OFF OFF 0
OFF OFF OFF ON 1
OFF OFF ON OFF 2
OFF OFF ON ON 3
OFF ON OFF OFF 4
OFF ON OFF ON 5
OFF ON ON OFF 6
OFF ON ON ON 7
ON OFF OFF OFF te}
ON OFF OFF ON 9
ON OFF ON OFF 10
ON OFF ON ON 11
ON ON OFF OFF 12
ON ON OFF ON 13
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Figura F7-1 Funcionamiento de varias velocidades

19: Seleccion de tiempo Acc/Dec TT1
20: Seleccion de tiempo Acc/Dec TT2

Seleccionando la combinacion ON/OFF de estos terminales de funcién, habria como maximo 4 tipos de tiempo de
aceleracion/desaceleracion, como se muestra en la siguiente tabla:

Terminal de seleccion de tiempo Terminal de seleccion de tiempo | Terminal de seleccion de tiempo Acc/Dec
Acc/Dec 2 Acc/Dec 1
OFF OFF Acc tiempo 1/Dec tiempo 1
OFF ON Acc tiempo 2/Dec tiempo 2
ON OFF Acc tiempo 3/Dec tiempo 3
ON ON Acc tiempo 4/Dec tiempo 4

21: canal de comandos de marcha 1
22: canal de comandos de marcha 2

Seleccionando la combinacion ON/OFF de estos terminales de funcidn, habria 3 tipos de canales de comando de ejecucion
y 4 tipos de métodos como maximo, como se muestra en la siguiente tabla.

Ejecutar terminal de seleccién del
canal de comandos 2

Ejecutar terminal de seleccién del
canal de comandos 1

Canal de comandos de ejecucion

Determinada por el cddigo de funcién

OFF OFF P0.06

OFF ON 0: teclado

ON OFF 1: terminal

ON ON 2: comunicacion

23: aceleracion/desaceleracion prohibido

Cuando este terminal es valido, el VFD mantendra la frecuencia de corriente sin influencia de sefial externa (excepto el
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comando de detencion).
24: Prohibicion de funcionamiento del VFD
Si esta funcion esta activada, el convertidor que esta en funcionamiento se detendra y el convertidor listo para funcionar
no podréa arrancar. Esta funcion se utiliza principalmente como proteccion de seguridad.
25: cambiar la orden de funcionamiento al teclado
Cuando esta funcidn de terminal esta habilitada, el comando de operacién se cambia al control por teclado desde el canal
actual a la fuerza. Si el terminal esta desconectado, se habilitara el canal de mando operativo anterior.
26: cambiar la orden de funcionamiento al terminal
Cuando esta funcion de terminal esta habilitada, el comando de operacién se cambia al control de terminal desde el
canal actual a la fuerza. Si el terminal esta desconectado, se habilitara el canal de mando operativo anterior.
27: cambiar la orden de operacion a comunicacion
Cuando esta funcién de terminal esta habilitada, el comando de operacién se cambia al control de comunicacion desde el
canal actual a la fuerza. Si el terminal esta desconectado, se habilitara el canal de mando operativo anterior.
28: limpiar el ajuste de la frecuencia auxiliar
Esta funcion sélo es valida para que la frecuencia auxiliar digital (F0.08=0,1,2) se despeje a cero, de forma que la
frecuencia de referencia se determine Unicamente en base a la referencia principal.
29: cambiar de fuente de frecuencia A a K*B
Cuando esta funcién de terminal estd habilitada, si F0.09 (algoritmo de combinacidn de frecuencias) estd configurado
como 6, el canal de ajuste de frecuencia cambia a la fuente de frecuencia B, y de nuevo a A cuando esta desactivado.
30: cambiar de fuente de frecuencia A a A+K*B
Cuando esta funcion de terminal esta habilitada, si F0.09 (algoritmo de combinacidn de frecuencias) estd configurado
como 7, el canal de ajuste de frecuencia se cambia a la fuente de frecuencia (A+K*B), y de nuevo a A si esta
desactivado.
31: cambiar de fuente de frecuencia Aa A-K*B
Cuando esta funcion de terminal estd habilitada, si F0.09 (algoritmo de combinacion de frecuencias) estd configurado
como 8, el canal de ajuste de frecuencia cambia a la fuente de frecuencia (A-K*B), y de nuevo a A si esta desactivado.
32: reservado
33: control de entrada PI1D
Esta funcién de terminal se activa cuando la frecuencia se introduce manualmente mediante PID. Consulte la
configuracion de parametros del grupo F8 para mas detalles.
34: Pausa de control PID
Esta funcion de terminal se utiliza para el control de pausa del PID operativo. Cuando esta activado, el ajuste PID se
detendra y el VFD seguird siendo la frecuencia actual. Continde con el ajuste PID cuando la funcion esté deshabilitada, la
frecuencia de funcionamiento cambiara al ajuste.
35: iniciar operacion transversal
Si la operacidn de transversalizacion esta configurada como arranque manual, la funcion de transversal se habilita si esta
funcion estd seleccionada. De lo contrario, el VFD funciona con una frecuencia preestablecida de desplazamiento.
Consulte F9.55-F9.65.
36: pausa operacion transversal
Cortacircuito al terminal con COM, el VFD detendra la operacion de desplazamiento y seguira siendo la frecuencia actual;
si el terminal esta deshabilitado, el VFD reanudard la operacion de desplazamiento.
37: reinicio transversal
Si se selecciona esta funcién, el cierre del terminal puede borrar la informacién sobre el estado de desplazamiento,
independientemente de que el convertidor est¢ en modo de arranque automatico o manual. La operacion de
desplazamiento continta después de desconectar este terminal (ejecute la frecuencia preajustada si hay una frecuencia
preajustada). Ver F9.55-F9.65.
38: control de entrada PLC
Esta funcion de terminal esta habilitada cuando el método de entrada del PLC es el método de entrada manual a través de
un terminal multifuncién, y el PLC funciona normalmente cuando llega la orden de funcionamiento; si la funcion de
terminal esté deshabilitada, el VFD funciona en frecuencia cero cuando llega la orden de funcionamiento.
39: pausaPLC
Se utiliza para detener el funcionamiento del PLC. El driver operara a frecuencia cero si este terminal esta habilitado, pero
no se cuenta el tiempo de funcionamiento; si el terminal estd deshabilitado, el driver comenzard en el método de
seguimiento de velocidad rotativa y continuara con la operacion del PLC. Consulte la descripcion de la funcion en F9.00-
F9.53..
40: reinicio del estado del PLC
Cuando el drive se detiene en modo PLC y esta funcién de terminal estd habilitada, se borra la informacién de
funcionamiento memorizada del PLC (etapa de operacion, tiempo de operacién, frecuencia de operacion, etc.). El driver
se reiniciard si la funcion del terminal esta deshabilitada. VVéase F9.
41: borrar el contador a cero
Cortocircuite el terminal con COM, esta funcion debe borrarse a cero y se utiliza en combinacion con la funcion NO.
42..
42: sefal de entrada para activar el contador
Este terminal se utiliza para introducir la sefial de conteo de impulsos en el contador interno del conductor. El valor de
conteo aumenta en 1 cada vez que se recibe un impulso (disminuye en 1 para el conteo descendente). EI maximo.
frecuencia de pulso es de 200Hz. Ver F7.31-F7.33.
43: entrada de disparo temporizado
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Puerto de disparo del temporizador interno. Ver F7.35-F7.36.

44: tiempo cero compensacion

Poner en cortocircuito el terminal con COM, este terminal es para borrar el temporizador interno a cero y se utiliza en
combinacién con la funcién NO. 43.

45: entrada de frecuencia de impulsos externa (solo efectiva para X6)

Este terminal de funcion es un puerto de entrada de impulsos del canal de frecuencia principal A, y s6lo es efectivo para
X8, y se utiliza junto con F0.07.

46: borrar la informacion de longitud

Cuando este terminal de funcion es efectivo, la informacién de F9.69 (longitud real) se borrara para prepararse para el
recuento. Ver F9.67-F9.73.

47: ingresar la sefial de longitude (s6lo efectiva a X6)

Esta funcion solo es efectiva para el terminal de entrada multifuncion X6, y la sefial de impulso recibida por este terminal
funciona como ajuste de longitud. EI nimero de impulsos recibidos tiene una conexion con la longitud, que se introduce
en F9.67-F9.73.

48: control de velocidad y torque de conmutacion
Cuando la condicidn de seleccion (interruptor terminal) de control de velocidad y torque es valida, este terminal es
efectivo y el control de torque esta activado; si este terminal es ineficaz, el control de velocidad est4 activado. Consulte
F4.10-F4.11 para conocer la configuracion de los parametros relevantes (F4.11 es el tiempo de retardo del interruptor de
velocidad y par). 49: control de torque prohibido

El control de torque esta prohibido.
50~55: reservado
56~57: reservado
58: Arranque y deteccion (manual)
Cuando este terminal es valido, la frecuencia es dada por Al1l, el control PID no se realiza y es controlado por la sefial de
enclavamiento. La sefial de blogueo de entrada anterior se iniciara primero. Si la entrada se introduce al mismo tiempo,
inicie el nimero menor correspondiente.
59: funcionamiento permitido (X2)
Este terminal se utiliza para controlar el arranque/detencion del VFD, normalmente conectando la sefial de escasez externa
de agua o alta tension.
60: interbloqueol (X3)
Esta conexion de terminales corresponde a la salida del relé R2.
61: interbloqueo2 (X4)
Esta conexion de terminales corresponde a la salida del relé R3.
62: interbloqueo3 (X5)
Esta conexion de terminales corresponde a la salida del relé R4.
63: Arranque/detencion PFC (X6)
Cuando este terminal es valido, el control PID es conducido y controlado por sefial de interbloqueo. La sefial de
interbloqueo de entrada anterior se iniciara primero. Si la entrada se introduce al mismo tiempo, inicie el nimero menor
correspondiente.
64: Un interruptor de frecuencia B y ejecutar
65~99: reservado

tiempos de filtrado digital
1~10 | 5

F7.08

Esta funcion se utiliza para ajustar la sensibilidad del terminal de entrada. Si el terminal de entrada digital es susceptible a
interferencia para causar accion de error, aumente este parametro para mejorar la capacidad antiinterferencia, pero el valor
de

sobrecarga resultara en una sensibilidad menor.

deteccion de la funcién terminal al encender
0~1 | 0

F7.09

0: control de terminal invalido al encenderse

Durante el encendido, incluso detectado que el terminal de comando de operacion es valido (cerrado), el driver no
arrancarg; solo cuando el terminal se cierra de nuevo después de desconectado, el driver arrancara.

1: control de terminal valido en el momento del encendido

Durante el encendido, el controlador se iniciara si se detecta que el terminal es valido (cerrado).

Ajuste l6gico efectivo del terminal de entrada (X1~X8)
0~FFH | 00

F7.10
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Decenas

Unidades

Bit0: logica positiva/negativa de X1
Bitl: logica positiva/negativa de X2
Bit2: l6gica positiva/negativa de X3
Bit3: l6gica positiva/negativa de X4

Bit4: l6gica positiva/negativa de X5
Bit5: l6gica positiva/negativa de X6
Bit6: lo6gica positiva/negativa de X7
Bit7: logica positiva/negativa de X8

Ingenieria en Automatizacién

0: ldgica positiva, que se refiere a que el terminal Xi estd habilitado cuando se conecta con el puerto comin e

inhabilitado si esta desconectado.
1: logica negativa, que se refiere a que el terminal Xi estd deshabilitado cuando se conecta con el puerto comin y

habilitado si esta desconectado.

Modo de control del terminal FWD/REV

F7.11

0~3

0

Este codigo de funcidn define 4 tipos de modos de control del funcionamiento VFD a través de un terminal externo.
0: Modo de control de 2 hilos 1

Xm: comando de avance (FWD); Xn: orden de marcha atrds (REV). Xm y Xn son dos terminales aleatorios entre X1-
X8 definidos como funcién FWD y REV respectivamente. En este modo de control, K1 y K2 pueden controlar
independientemente el funcionamiento y la direccion del conductor

Xm (FWD)

NI

Xn(REV)

CoM

K2 K1 Comando
0 0 Detencion
0 1 Hacia adelante
1 0 Reversa
1 1 Detencion

Fig. F7-2 Modo de control de 2 hilos 1

1: Modo de control de 2 hilos 2

Xm: comando de avance (FWD); Xn: orden de marcha atras (REV). Xmy Xn son dos terminales aleatorios entre X1-
X8 definidos como funcion FWD y REV respectivamente. En este modo de control, K1 es el conmutador de marcha y
detencion, K2 es el conmutador de direccion.
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K2 K1 Comando
0 0 Detencion
KL
I;‘ XD 0 1 Hacia Adelante
1 0 Detencion
am
1 1 Reversa

Fig. F7-3 Modo de control de 2 hilos 2

2: Modo de control de 3 hilos 1

Xm: comando de avance (FWD); Xn: orden de marcha atras (REV). Xx: comando de detencion. Xm, Xny Xx son 3

terminales aleatorios entre X1-X8 definidos como FWD, REV y funcién de control de 3 hilos respectivamente. K1y K2 no son validos sin
conexion de K3. Después de conectar K3, se activa K1 y el VFD avanza; desconecte K3 y el VFD se detiene.

Fig. F7-4 Modo de control de 3 hilos 1

3: Modo de control de 3 hilos 2

Xm: comando de funcionamiento; Xn: sentido de marcha; Xx: comando de detencién. Xm, Xn, Xx son 3 terminales
aleatorios entre X1-X8 definidos como FWD, REV y funcién de control de 3 hilos. K1 y K2 no son validos sin conexion
de K3. Después de conectar K3, activar K1, y el VFD corre hacia delante; activar K2 solo no es valido; activar K2
después de K1, el conductor cambiara su direccion de marcha; desconectar K3, el conductor se detendra.

KL

XD
K3

Y
K

R G2Y)

am

Fig. F7-5 Modo de control de 3 hilos 2
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% Nota:
Cuando marcha hacia delante con el modo de control de 3 hilos 2, el VFD sélo puede invertirse de forma constante si el
terminal REV esta normalmente cerrado, una vez desconectado el terminal, el conductor se desplaza hacia delante.

Frecuencia de modificacion de frecuencia del terminal UP/DOWN
0.01~50.00Hz/S | 1.00

F7.12

Este codigo de funcidn se utiliza para ajustar la velocidad de modificacion de frecuencia del terminal UP/DOWN, es decir,
el valor de frecuencia modificado cuando se produce un cortocircuito en el terminal UP/DOWN con COM durante un
segundo. Cuando F0.18=1 (modo de alta frecuencia), el valor del limite superior de este cédigo de funcion es 500,0Hz/s.

F713 Eservado | -
Y1 tiempo de retardo de salida

FI1410.0~100.0s | 0.0
Y2 tiempo de retardo de salida

FIA510.0~100.0s | 0.0
R1 tiempo de retardo de salida

716 10.0~100.05 | 0.0
R2 tiempo de retardo de salida

P11 0~100.0s [ 0.0

Este codigo de funcion define el terminal de salida digital y el tiempo de retardo desde que la condicion del relé cambia a
cambio de salida.

Terminal de salida de colector abierto Y1

F7.18 0—99 | 0
Terminal de salida de colector abierto Y2

F7.19 0—99 | 0
Salida de relé R1 programable

F7.20 0—99 | 3
Salida de relé R2 programable

F7.21 0—99 | 0

0: sinsalida

1: VFD marcha adelante

La sefial de salida del indicador cuando el VFD esta en marcha hacia adelante.
2: VFD marcha atras

La sefial de salida del indicador cuando el VFD esta en marcha atras.

3: salida de fallos

La sefial de salida del indicador cuando se produce el fallo del VFD.

4: sefal de deteccion de nivel de velocidad/frecuencia (FDT1)

Consulte la descripcion de la funcion F7.24-F7.26.

5: sefial de deteccion de nivel de velocidad/frecuencia (FDT2)

Consulte la descripcion de la funcion F7.27-F7.29.

6: sefal de llegada de velocidad/frecuencia (FAR)

Consulte la descripcion de la funcion F7.23.

7: indicador durante el funcionamiento a velocidad cero

La sefial de salida del indicador cuando el VFD esta todavia en estado de funcionamiento y la frecuencia de salida es de
0.00Hz.

8: limite superior de llegada de la frecuencia de salida

La sefial indicadora de salida cuando la frecuencia de salida del VFD alcanza su limite superior..

9: limite inferior de llegada de frecuencia de salida

La sefial indicadora de salida cuando la frecuencia de salida del VFD alcanza su limite inferior.

10: limite inferior de la frecuencia preestablecida

La sefial se emite si la frecuencia preajustada es inferior al limite inferior durante el funcionamiento del VFD.

11: sefal de prealarma de sobrecarga

La sefial se emite después del tiempo de retardo de alarma (FA. 13) si la corriente de salida es superior al nivel de
prealarma de sobrecarga (FA. 12).

12: alida de sefial de deteccidn de contador

La sefial indicadora se emite cuando llega el valor de deteccion del contador, y se borra cuando llega el valor de rearme
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del contador. Ver F7.33.

13: salida de sefial de rearme del contador

La sefial del indicador se emite cuando llega el valor de rearme del contador. VVéase F7.32.

14: Listo para usar.

Esta sefial se emite cuando el conductor no tiene ningln fallo, la tension del bus es normal, la funcion de prohibicién de
arranque esta desactivada, por lo que el conductor esta preparado para arrancar para el mando directo.

15: fin de un ciclo de ejecucion multi-velocidad programable

Una vez finalizado un ciclo de ejecucion programable a varias velocidades (PLC), se envia una sefial de impulso efectivo
con un ancho de 500ms.

16: etapa programable multi-velocidad finalizada

Una vez finalizada la etapa actual de multi-velocidad programable (PLC), se envia una sefial de impulso efectiva con un
ancho de 500ms.

17: limite superior e inferior de la frecuencia transversal

Cuando se selecciona la funcién de frecuencia transversal, si el rango de fluctuacion de la frecuencia transversal contada
en base a la frecuencia central excede el limite superior F0.16 o el limite inferior F0.17, se enviara esta sefial indicadora.
Como se muestra en la siguiente figura.

A Frecuencia limite %
maxima 71

________________ ;;7[_
Operaci }j_ n
c

o

Frecuencia limite '
minima :
i

Frecuencia transversal supera los limites maximo y minimo

18: accion limitadora de corriente
Esta sefial se envia cuando el VFD estd durante la limitacion de corriente. Consulte FA. 06-FA. 08 para limitar la
configuracion de la proteccion.
19: parar el voltaje
Esta sefial se envia cuando el VFD esta en accion de una caida de voltaje. Consulte el ajuste de proteccion correspondiente
en FA. 04.
20: bloqueo de baja tension
Esta sefial se emite cuando la tension del bus de CC es inferior al limite de baja tension.

* Nota:
Cuando la subtension del bus de CC se produce durante la parada, el LED indica "PoFF"; cuando ocurre durante la
marcha, si FA. 02=0, el LED indica "PoFF", si FA. 02=1, el LED indica "E-07"y el indicador de alarma esta encendido.

21: estado de inactividad

Esta sefial se envia cuando el VFD esta en estado inactivo..

22: sefial de alarma VFD

Esta sefial se envia cuando se produce la siguiente situacion: desconexion PID, fallo de comunicacién RS485, fallo de
comunicacion del teclado, fallo de comunicacion EEPROM R/W, desconexion del encoder, etc.

23: AIL>AI2

Esta sefial indicadora se envia cuando la entrada analégica Al1 > Al2. Ver F6.05-F6.11.

24: arribo de longitudes preestablecidas

Esta sefial se emite cuando la longitud real (F9.69) longitud preajustada (F9.68). El terminal de conteo de longitudes X6
esta ajustado en funcion del NO. 47.

25: hora de llegada programada

Esta sefial se emite cuando el tiempo de temporizacion actual >=F7.36 (tiempo de temporizacion preajustado).

26: frenado dindmico

Esta sefial se envia cuando el VFD esté en accion de frenado dindmico. Ver FC. 00-FC. 03.

27: Accién de frenado CC

Esta sefial se envia cuando el VFD esta en accion de frenado de CC. Véase la descripcion del codigo de funcién F1.00-
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F1.12 para el ajuste correspondiente.
28: accion de frenado por flujo
Esta sefial se envia cuando el VFD esta en accion de frenado por flujo. Refiérase al codigo de funcion FC. 21 para el
ajuste correspondiente.
29: limite de torque
Esta sefial se envia durante el control de par. Consulte F4.10-F4.23.
30: sobre torque
Esta sefial indicadora se envia segun el ajuste F4.22-F4.24.
31: motor auxiliar 1
32: motor auxiliary 2
La funcion de suministro de agua a presion constante se puede realizar mediante el motor auxiliar 1,2 y el médulo de
funciones PID.
33: tiempo total de funcionamiento de llegada
Esta sefial se envia cuando llega el tiempo limite de funcionamiento (FC. 11).
34~49: segmento de funcionamiento multi-velocidad o PLC
El terminal de salida funcion 34-49 items corresponden a 0-15 segmentos de multi-velocidad o simple PLC, y esta sefial
es enviada cuando llega el correspondiente segmento de configuracion del terminal de salida.
50: indicacion de marcha VFD
Salida de sefial de indicacion cuando el VFD esta en estado de marcha adelante/atras.
51: indicacion de llegada de temperatura
Esta sefial se envia cuando la temperatura real (d-33 - d-34) es superior a la temperatura umbral (FA. 14).
52~99: reservado

/Ajuste ldgico efectivo del terminal de salida (Y1~Y2)
0~3H | 0

F7.22

Bit0: definicion l6gica efectiva del terminal Y1
Bit1: definicion l6gica efectiva del terminal Y2

0: ldgica positiva, es decir, el terminal Yi esta habilitado cuando se conecta con el terminal comin e inhabilitado si esta
desconectado.

1: ldgica negativa, es decir, el terminal Yi estd desactivado cuando se conecta con el terminal comdn y habilitado si se
desconecta.

Cuando F7.22=0, los terminales Yi y Y2 se habilitan cuando se conectan con un terminal comin y se habilitan si se
desconectan.

Cuando F7.22=1, el terminal Y1 estd deshabilitado cuando se conecta con un terminal comin y habilitado si esta
desconectado; el terminal Y2 estd deshabilitado cuando se conecta con un terminal comln y habilitado si esta
desconectado..

Cuando F7.22=2, el terminal Y1 se habilita cuando se conecta con el terminal comln y se deshabilita si esta desconectado;
el terminal Y2 se deshabilita cuando se conecta con el terminal comin y se habilita si esta desconectado.

Cuando F7.22=3, los terminales Y1 e Y2 se desactivan cuando se conectan al terminal comln y se habilitan si se
desconectan.

Frecuencia de llegada del rango de deteccion FAR
0.0~100.0%* [F0.15] frecuencia méxima | 100.0%

F7.23

Esta funcidn es una instruccion suplementaria a la funciéon N° 6 de F7.18-F7.21. Cuando la frecuencia de salida del VFD
esta dentro del rango de deteccién de la frecuencia de ajuste, la sefial efectiva de salida del terminal (sefial de colector
abierto, palanca baja después de tirar de la resistencia). Como se muestra en la siguiente figura.
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Rango de deteccion FAR

de preset

b

- e o e o e o e

Lt Tiempo
v A
= Tiempo
Fig. F7-7 Frecuencia de llegada
Modo de deteccion FDT1
Fr24 | 5
0: valor de velocidad preestablecido
1: valor de deteccién de velocidad
Ajuste de nivel FDT1
F7.25 (0.00Hz~ [F0.16] limite de frecuencia 50.00
superior '
Retardo FDT1
F726 15 0~100.0%* [F7.25] | 2.0%
Modo de deteccion FDT2
F7.21 17 | 5
0: valor de velocidad preestablecido
1: valor de deteccién de velocidad
/Ajuste de nivel FDT2
F7.28 [0.00Hz~ [F0.16] limite de frecuencia 25.00
superior :
Retardo FDT2
F129 15 0—~100.0%* [F7.28] | 4.0%

Estos cadigos de funcion arriba mencionados (F7.24-F7.29) son instrucciones suplementarias a las instrucciones del NO.
4.5 de los codigos de funcién F7.18-F7.21. Cuando la frecuencia de salida del VFD excede el valor predeterminado de
nivel PDF, la sefial efectiva se emite (sefial de colector abierto, nivel bajo después de tirar de la resistencia); cuando la
frecuencia de salida disminuye a menor que la sefial FDT (valor prefijado - valor de retardo), la sefial no vélida se emite
(valor de impedancia alta). Como se muestra en la siguiente figura:
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Amplitud FDT

Nivel FDT

= Tiempo

g Tiempo

Fig.F7-8 Deteccion del nivel de frecuencia

procesamiento de arribo de valores contables
0~3 | 3

F7.30

: dejar de calcular, parar salida
: dejar de calcular, continuar la salida
: salida de ciclo, salida de detencion
: ciclo de salida, continuar salida
El conductor ejecuta la accidn correspondiente cuando el valor de conteo llega al valor preajustado de F7.32..

w N PO

Condicion de inicio de conteo

F7.31 01 | 1
0: iniciar durante el encendido
1: inicio en estado de marcha, parada en estado de detencion
Estos se basan en la premisa de contar el impulso.
\Valor de reinicio del contador
F7.32  TF733] ~65535 | 0
\Valor de deteccion de contador
A SIGEY | 0

Este codigo de funcién define el valor de reinicio de conteo y el valor de deteccion del contador. Cuando el valor de
conteo llega al valor preajustado de F7.32, el terminal de salida multifuncion correspondiente enviara una sefial valida y el
contador se borrara a cero.

Cuando el valor de conteo alcanza el valor preajustado de F7.33, el terminal de salida correspondiente (sefial de salida de
deteccion de contador) envia una sefial vélida. Si el conteo continda y excede el valor preajustado de F7.32, esta sefial de
salida sera revocada cuando se borra el contador.

Como se muestra en la siguiente figura: la salida de relé programable se configura como salida de sefial de reinicio, la
salida de colector abierto Y1 se ajusta como salida de deteccion de contador, F7.32 se fija como 8, F7.33 se ajusta como 5.
Cuando el valor de deteccion es 5, la sefial de salida Y1 es vélida y se mantiene; cuando el valor de deteccion llega al
valor de reinicio 8, la sefial de salida del relé es valida de un impulso de ciclo y el contador se borra, mientras que Y1y el
relé revocarén la sefial de salida.
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pI7 _ |1l Jz2l sl _Jal

Relé

Tl

Fig. F7-9 Configuracion de reinicio y deteccion del contador

Tiempo de procesamiento
0~3 | 3

F7.34

: dejar de calcular, parar salida
: dejar de calcular, continuar la salida
. salida de ciclo, salida de detencién
. ciclo de salida, continuar salida
Esta accion se ejecuta cuando el valor de conteo llega al valor preajustado de F7.36.

w N = O

Condicion de arrangue temporizado
0~1 | 1

F7.35

0: arrancar durante el encendido
1: inicio en estado de marcha, parada en estado de detencion

/Ajuste de tiempo
F7.36 1) 655355 | 0
737 Tiempo de retardo de desconexion Y1
=" 10.0~100.0s | 0.0
738 Tiempo de retardo de desconexion Y2
= 10.0~100.0s | 0.0
739 Tiempo de retardo de desconexion R1
" 10.0~100.0s | 0.0
£7.40 Tiempo de retardo de desconexion R2
0.0~100.0s | 0.0

F8 Parametros de lazo PID de proceso.

A través de este grupo de ajuste de parametros se puede formar un sistema integrado de control de retroalimentacion
analdgico. Sistema de control de realimentacion analégica: el valor especificado se introduce a través de Al1, la cantidad
fisica del objeto controlado se convierte en corriente de 4-20mA y la entrada a través de Al2, luego pasa a través del
regulador PI incorporado, que forma el sistema de control de lazo cerrado, como se muestra en la siguientee figura:
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Fig. F8-1 Sistema de control de realimentacion analégico

La regulacion PID es la siguiente:

Referencia

_+..($)_..P

retroalimentacion

Controlador Objeto
controlador
Regulacién de Retroalimentacion

Fig. F8-2 Regulacién PID

F8.00 Modo de entrada de operacion PID
0~1 0
0: auto
1: entrada manual a través de un terminal multifuncién definido
Canal de entrada PID
F8.01 0—4 0
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0: ajuste digital
La entrada PID viene dada por el ajuste digital, y determinada por F8.02.
1: All
La entrada PID esta dada por la sefial analdgica externa Al1 (0~10V/0-20mA).
2: Al2
La entrada PID esta dada por la sefial analdgica externa Al2 (0~10V).
3: ajuste de pulso
La entrada PID esta dada por una sefial de impulso externa.
4: comunicacion RS485
La entrada PID esta dada por la comunicacion.

Entrada digital de referencia
0.0~100.0% | 50.0%

F8.02

Esta funcion realiza el ajuste de entrada del control de lazo cerrado a través del teclado cuando se utiliza la
retroalimentacion analdgica. Solo es efectivo cuando se selecciona el ajuste digital del canal de ajuste de lazo cerrado
(F8.01=0).

Por ejemplo: en el sistema de control de lazo cerrado de suministro de agua a presion constante, este ajuste del codigo de
funcién debe tener en cuenta el rango de medicion del mandmetro transmisible y su salida de sefial de retroalimentacion.
Si el rango de medida es de 0-10Mpa, la salida de voltaje correspondiente es de 0-10V, entonces necesitamos una presion
de 6MPa, y ajustar el valor digital a 6.00V, por lo que la presidn necesaria es de 6MPa cuando la regulacion PID es
estable.

Canal de retroalimentacion PID
0~7 | 0

F8.03

0: All

la retroalimentacion PID es dada por la sefial analégica externa All.
1: Al2

la retroalimentacion PID es dada por la sefial analégica externa Al2.
2: Al1+AI2

la retroalimentacion PID es dada por Ally Al2.

3: All-Al2

la retroalimentacion PID se determina por la diferencia de All y Al2. Cuando la diferencia es negativa, el valor de
realimentacion es 0.

4: MAX {AI1, AI2}

5: MIN {AI1, AI2}

6: ajuste de pulso

7: comunicacion RS485

/Ajuste avanzado del controlador PID
0000~1001 000

F8.04

El lugar de la unidad LED: caracteristica de regulaciéon PID
0: ldgica positiva
La ldgica positiva se define como que cuando la sefial de realimentacion es menor que la entrada PID, la frecuencia de
salida del driver debe disminuir (disminuir la sefial de realimentacion) para mantener el equilibrio del PID. Ejemplos de
ello son el control de tension del devanado, el control constante del suministro de agua a presion, etc.
1: ldgica negativa
La logica negativa se define como el hecho de que cuando la sefial de realimentacion es mayor que la entrada PID, la
frecuencia de salida del driver debe incrementarse (disminuir la sefial de realimentacion) para mantener el equilibrio del
PID. Ejemplos de ello son el control de tension de devanado, control central de aire acondicionado, etc.
El lugar de la decena LED: caracteristica de regulacién proporcional (reservado)
0: regulacion integral de la proporcion constante
1: regulacion integral de la proporcion que cambia automaticamente
El lugar de la centena LED: caracteristica de control integral
0: detener la regulacion integral cuando la frecuencia llega al limite superior/inferior
1: continuar la regulacién integral cuando la frecuencia llega al limite superior/inferior.
Se recomienda cancelar la regulacion integral continua del sistema que requiere una respuesta rapida..
El lugar de los miles LED: reservado

Ganancia proporcional KP

F8.05 15 01~100.00s | 1.00
Tiempo Integral Ti

F8.06 15 01~10.00s | 0.10
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Tiempo de derivada Td
0.01~10.00s 0.00

F8.07

0.00: sin regulacion de derivada

Ganancia proporcional (Kp):

Determina la fuerza de ajuste del regulador PID. Cuanto mayor sea la P, mayor sera la fuerza de ajuste. Pero una fuerza de
ajuste excesiva resultara facilmente en fluctuaciones.

Cuando la retroalimentacién y la referencia muestran una desviacion, se emite un valor de regulacion proporcional a la
desviacion. Si la desviacion es constante, el valor de regulacidn es constante. La regulacién de proporciones puede
responder rapidamente a los cambios en la retroalimentacién, pero no puede realizar el control flotante por si solo. Cuanto
mayor sea la ganancia proporcional, méas rapida sera la velocidad de regulacion, lo que puede provocar fluctuaciones. El
método de regulacion es el siguiente: ajustar el tiempo integral a gran valor y el tiempo de derivacion cero, utilizar la
regulacion proporcional sola para operar el sistema, comprobar la desviacién constante (offset) de la sefial de
realimentacion y la referencia al modificar la referencia. Si el offset esta en la misma direccion de cambio de referencia
(por ejemplo, aumente la referencia, y el valor de realimentacion es siempre menor que la referencia después de que el
sistema se haya estabilizado); de lo contrario, disminuya la ganancia proporcional y repita el proceso anterior hasta que el
offset alcance un valor bastante pequefio.

Tiempo Integral (Ti):

Determina la velocidad de regulacion integral.

Cuando la retroalimentacion muestra desviacion con referencia, el valor de regulacion de la salida aumenta
continuamente. Si la desviacion existe continuamente, el valor de regulacion seguird aumentando hasta que no se
produzca ninguna desviacion. El regulador integrado puede eliminar eficazmente el offset, pero ser demasiado fuerte
puede resultar en la repeticién del sobregiro y causar fluctuaciones en el sistema. El ajuste del pardmetro de tiempo
integral suele ir en orden descendente con la observacion del efecto al mismo tiempo hasta que se alcanza una velocidad
constante que cumple los requisitos.

Tiempo de derivada (Td) :

Determina la intensidad de ajuste de la tasa de variacion de la desviacion.

Cuando la desviacion estd cambiando, se emite el valor de regulacion en proporcion a la tasa de variacion de la
desviacion. Este valor de regulacion sélo es relevante para la direccion y el valor del cambio de desviacidn, no para la
desviacion en si. La regulacion de derivados se procesa de acuerdo con la tendencia de variacion cuando la sefial de
retroalimentacion cambia para suprimir el cambio. Tenga cuidado al usarlo, ya que amplificara la interferencia del sistema
facilmente, especialmente aquellos cuya frecuencia de cambio es relativamente alta.

Ciclo de muestreo T
0.01~100.00s | 0.10

F8.08

0.00: automatico

El ciclo de muestreo corresponde a la retroalimentacion. El regulador opera una vez en cada ciclo de muestreo. Mas
largo del ciclo, mas lenta es la respuesta, pero mejor el efecto supresor a la sefial de interferencia. Normalmente no es
necesario ajustar este parametro.

Limite de error
F8.09 |0.0~100.0% 0.0%

El limite de error es la relacion entre el valor absoluto de desviacion (retroalimentacién y referencia) y el valor absoluto de
referencia. El regulador PID detiene el funcionamiento cuando la retroalimentacion esta dentro de este rango, como se
muestra en la siguiente figura. Ajustar este parametro correctamente es Util para mejorar la estabilidad del sistema, ya que
se puede evitar un ajuste frecuente en torno al valor nominal.
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Retroalimentacion

H Limite de error
Referencia + it M~ S
]

b = B e T -

- Tiempo

Frecuencia
de salida

= Tiempo

Fig. F8-3 Diagrama esquematico del limite de error

Frecuencia preajustada de lazo cerrado.

F8.10 15 00— limite de frecuencia superior. | 0.00
Tiempo de retencion de frecuencia preajustada

F8LL 1 0—3600.0s [ 0.0

Este cddigo de funcidn define la frecuencia de funcionamiento del controlador y el tiempo antes de que funcione el control
PID. En algunos sistemas de control, para una rapida llegada del objeto controlado a un valor preestablecido, estos
codigos de funcion se pueden configurar para forzar al driver a emitir un valor especifico de F8.10 y F8.11, lo que
significa operar el controlador PID para aumentar la velocidad de respuesta cuando el objeto controlado se aproxima al
objetivo controlado. Como se muestra en la siguiente figura.

Frecuencia ‘
de salida

Frecuencia
de preset

Tiempo de Tiempo
espera

Fig. F8-4 Frecuencia preajustada del lazo cerrado

Modo de reposo
0~2 | 1

F8.12

0: invalido
1: latente cuando la presion de realimentacion excede o es inferior al valor umbral
Este es el primero del modo de reposo PID, como se muestra en la Fig. F8-5.
2: inactivo cuando la presion de realimentacion y la frecuencia de salida son estables.

Este es el segundo del modo de reposo PID, y difiere en las dos condiciones siguientes (como se muestra en la figura
F8-6):

1) si el valor de realimentacién es menor que la referencia y mayor que la referencia * (1 - desviacion de ajuste

[F8.14] ), y la velocidad de cambio de frecuencia de salida esta dentro del 6%, el modo de reposo se entra después del
tiempo de retardo. [F8.17] .
2) si el valor de realimentacion sube por encima del valor de referencia, se entra en el modo de espera después del

tiempo de retardo [F8.17] ; de lo contrario, si el valor de realimentacién disminuye por debajo del umbral de activacion
F8.16, se activara inmediatamente.
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Meétodo de detencion del modo de reposo

0~1 | 0

0: desacelerar hasta detenerse

1: frenaje libre

Limite de desviacion de la retroalimentacién al entrar en estado de reposo comparado con la presion ajustada
F8.14 15 0—20.0% | 5.0%

Este parametro de funcidn sélo es valido para el segundo modo de reposo..

F8.13

\alor umbral del reposo
0.00~200.0% | 100.0%

F8.15

Este valor umbral es el porcentaje del valor de presion ajustado. Este parametro sélo es valido para el primer modo de
espera.

'Valor umbral de activacion

F8.16

0.00~200.0% | 90.0%

F8.15 define el valor de realimentacion cuando el conductor entra en modo de reposo. Si la realimentacion real es mayor
que este valor ajustado, y la frecuencia de salida llega al limite inferior, el conductor entrard en modo de reposo (operacion
a velocidad cero) después del tiempo de retardo definido por F8.17. Si la realimentacion real es mayor que este valor
ajustado, y la frecuencia de salida llega al limite inferior, el conductor entrara en modo de reposo (operacion a velocidad
cero) después del tiempo de retardo definido por F8.17.

F8.16 define el limite de realimentacion cuando el conductor entra en estado de funcionamiento desde el modo de espera.
Cuando PID selecciona una caracteristica positiva y la realimentacion real es menor que este valor de ajuste (o cuando
PID selecciona una caracteristica negativa y la realimentacion real es mayor que este valor de ajuste), el controlador
comenzara a funcionar desde el modo de reposo después del tiempo de retardo definido por F8.18. Cuando PID selecciona
una caracteristica positiva y la realimentacion real es menor que este valor de ajuste (o cuando PID selecciona una
caracteristica negativa y la realimentacion real es mayor que este valor de ajuste), el controlador comenzara a funcionar
desde el modo de reposo.

Valor sl Retroalimentacién PID |
limite de Sleep

Configuracién de PID

Valor umbral
de Wake-up

Frecuencia
de salida

—

Frecuencia
limite menor =7 7]

Frecuencia cero

Sleep Wake-up
Tiempo de Tiempo de
deteccion de Sleep deteccion de Wake-up

Fig. F8-5 el primer modo de reposo
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Demora de Sleep de PID

: ,
Configuracién de PID :: N

Demora de Sleep de PID

I\

-

Desviacion
(P8.14)

4R

wheoweus

Valor limite
de Wake-up /

Frecuencia de salida

Frecuencia limite menor |- - - -

conenedeccccccccnncccpnccbhecccee

Frecuencia cero |----

Sleep

cmmsnanssectbcaccccccccaa

wmmd .-

| Sleep

Fig. F8-6 el segundo modo de reposo

Tiempo de retardo del reposo
F8AT 15 0—~6000.0s | 100.0
Tiempo de retardo del arranque
F818 1 0~6000.0s | 5.0
F8.19 tiempo de retardo para el agregado de la bomba
"~ 10.0~3600.0s | 10.0
F8.20 Tiempo de retardo de reduccion de la bomba
= 10.0~3600.03 | 10.0

F8.19-F8.20 es el tiempo de retardo para afiadir y reducir la bomba en el sistema de suministro de agua a presion
constante, véase funcion N° 31y N° 32 en F7.18-F7.21.

\Water supply enabling (F8.21-F8.24 not supported by hardware)
F8.21

0~2 0

0: disables
1: PFC enabled
2: SPFC enabled h

Delay time of terminal disconnect and connect/ Tiempo de retardo de desconexion del terminall |
822150 ~ 6000.0h [ 0.1

Polling time
F8.23 10 ~ 6000.0h | 28

The polling time is the time to switch the frequency pump at regular intervals, which is only valid for single pump
operation.

Lower limit freq. Of reducing pump
0.0 ~ 600. 00HZ | 35.00

F8.24
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When the feedback pressure is higher tan set pressure, the frequency drops to the pump lower limit frequency, after
pumping delay time after the pump.

Sensor range

F8:25 9000 ~ 60. 000WPa | 10.000
Pressure setting (MPa)

F8.26 100 ~ 3600.0s | 03

This parameter is used in the “one drag three constant pressure water supply”, the main pump start delay
when switch between maim pump and Auxiliary pump

Uxiliary pump start mode selection
0~ 1 | 0

F8.28

0: Directly

This method is mainly used for 7.5KW below the pump, when the pressure is not enough direct power
frequency start.

1:Softly

The way is mainly used for a drag two, two pumps low frequency start.

Proportional gain KP2

F8.29 1o.01 ~ 100.0S | 5.00
Integral time Ti2

F8:30 1501 ~ 10.00s | 0.05
Derivative time Td2

F831 101 ~ 10.00s [ 0.00
PID Upper limit cutoff frequency

F8.32 g 33) ~ 300. 00Hz | 50.00
PID Upper limit cutoff frequency

P83 1300.00 Hz ~ (F8.32) | 0.000

Note: When the frequency is lower tan -99.99Hz, set F0.18 one’s place to 1

Sleeping frequency
0.00Hz ~ upper limit frequency | 0.00

F8.34

F9 Parametros de operacion programable

Modo de funcionamiento del PLC
0~3 | 0

F9.00

0: detencion tras un solo ciclo
Como se muestra en Fig.F9-1, el driver se detiene después de un solo ciclo. Empezara a dar otro comando. Si el tiempo
de operacién es 0 en alglin segmento, el driver saltara a otro segmento.
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Comando de marcha

Fig. F9-1 Parada tras un Unico ciclo de PLC

1: mantener el valor de la Gltima etapa después del ciclo individual
Como se muestra en la figura Fig.F9-2, el driver mantiene la frecuencia y la direccion de la Gltima etapa después del ciclo
individual.

FALTA GRAFICO PAG.182

Fig.F9-2 Actualizar ultima etapa después de ciclo individual

2: ciclo continuo de tiempos limitado

El driver trabaja con tiempos de ciclo ajustados por F9.04 y se detiene al alcanzar los tiempos de ciclo. Si F9.04=0, el
driver no se ejecutara.
3: ciclo continuo

El driver continta ejecutando ciclo tras ciclo hasta que recibe la orden de detencion, como se muestra en la siguiente
figura:
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Primer ciclo H Segundo ciclo

Comando de marcha

Fig.F9-3 Ciclo continuo PLC

Modo de entrada de funcionamiento del PLC
0~1 | 0

F9.01

0: automatico
1: entrada manual a través de terminal multifuncion

IAhorro de estado de funcionamiento del PLC después del apagado
0~1 | 0

F9.02

0: no guardar
El estado del PLC no se guardara cuando se apague, y el controlador comenzara desde la primera etapa después del
encendido.
1: guardar
El estado del PLC, incluyendo la fase, frecuencia y tiempo de ejecucion, se guardara al apagar el equipo. Después del
encendido y de recibir la orden de marcha, el driver se ejecutard en la frecuencia preestablecida de la etapa durante el
tiempo restante de la etapa.

Modo de reinicio del PLC
0~2 | 0

F9.03

0: a partir de la primera fase

El driver se reinicia desde la primera etapa del PLC después de interrupciones, tales como la orden de detencidn, fallo o
apagado.

1: continuar desde la etapa donde el conductor se detiene

Cuando el conductor se detiene causado por una orden de detencion, fallo o apagado, puede registrar el tiempo que ha
sufrido en la etapa actual. Después de reiniciar, se ejecutara en la frecuencia preestablecida de la fase durante el tiempo
restante de la fase, como muestra la Fig. F9-4.
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Senal de parada

fi
Frecuencia de
salida Hz dz
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£3
£2 as

1
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Tiempo de |

operacion de Tiempo remanente de Escenario 2
Escenario 1 | P
Escenario 2 ! |

- -

R
\

Tiempo

al: Tiempo de aceleracién de Escenario 1 f1: Frecuencia de Escenario 1
a2: Tiempo de aceleracién de Escenario 2 f2: Frecuencia de Escenario 2
a3: Tiempo de aceleracion de Escenario 3 f3: Frecuencia de Escenario 3

d2: Tiempo de desaceleracion de Escenario 2

Fig. F9-4 Modo de arranque del PLC 1

2: empezar desde la frecuencia donde se detiene (fallo)

Cuando el driver se detiene causado por un comando de parada, fallo o apagado, puede registrar tanto el tiempo que
ha pasado en la etapa actual como la misma frecuencia cuando el driver se detiene. Después de reiniciar, recogera la
frecuencia grabada y funcionara durante el tiempo restante de la etapa. VVéase la Fig. F9-5.

Senal de parada

f1
Frecuencia de |
salida Hz dz |

‘ al

fa

|
i -
| Tiempo

I
l
I Tiempo de |

l Escenario 1 |°£se::§2_:;d2 I Tiempo remanente de Escenario 2

- . -

al: Tiempo de aceleracion de Escenario 1 1: Frecuencia de Escenario 1
a2: Tiempo de aceleracion de Escenario 2 2: Frecuencia de Escenario 2
a3: Tiempo de aceleracién de Escenario 3 3: Frecuencia de Escenario 3

d2: Tiempo de desaceleracion de Escenario 2

Fig.F9-5 Modo de arranque del PLC 2
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L1 Nota:

La diferencia entre el modo de arranque del PLC 1y el modo 2, es que en el modo 2, el conductor puede registrar la
frecuencia de funcionamiento cuando se detiene y seguir operando a la frecuencia registrada después de reiniciar.

Tiempos limitados de ciclo continuo

F9.04 1 65535 | 1
Unidad de tiempo de funcionamiento del PLC

F9.05 0—1 | 0

0: s
1: m

Frecuencia multi-velocidad 0

ety -limite superior ~ limite superior | 5.00
Frecuencia multi-velocidad 1

Pl -limite superior ~ limite superior | 10.00
Frecuencia multi-velocidad 2

ety -limite superior ~ limite superior | 15.00
Frecuencia multi-velocidad 3

Y -limite superior ~ limite superior | 20.00
Frecuencia multi-velocidad 4

e -limite superior ~ limite superior | 25.00
Frecuencia multi-velocidad 5

Rl -limite superior ~ limite superior | 30.00
Frecuencia multi-velocidad 6

Pl -limite superior ~ limite superior | 40.00
Frecuencia multi-velocidad 7

L -limite superior ~ limite superior | 50.00
Frecuencia multi-velocidad 8

F9.14
-limite superior ~ limite superior | 0.00
Frecuencia multi-velocidad 9

o -limite superior ~ limite superior | 0.00
Frecuencia multi-velocidad 10

ol -limite superior ~ limite superior | 0.00
Frecuencia multi-velocidad 11

O -limite superior ~ limite superior | 0.00
Frecuencia multi-velocidad 12

ol -limite superior ~ limite superior | 0.00
Frecuencia multi-velocidad 13

L -limite superior ~ limite superior I 0.00
Frecuencia multi-velocidad 14

F9.20 — - — -
-limite superior ~ limite superior I 0.00
Frecuencia multi-velocidad 15

F9.21 — - — -
-limite superior ~ limite superior I 0.00

El simbolo de sefial de la frecuencia de varias velocidades determina el sentido de marcha, y menos significa marcha atras.
El modo de entrada de frecuencia se ajusta mediante F0.07=6, y la orden de arranque y detencion se ajusta mediante F0.06

Tiempo aceleracion/desaceleracion de la etapa MS 0

F9.22
0~3 0
Duracién de la fase 0 de MS

F9.23 ) 0—6553.55(M) [ 0.0
Tiempo aceleracion/desaceleracion de la etapa MS 1

F9.24
0~3 0

. Duracion de la fase 1 de MS

925 15 0—6553.55(M) [ 0.0

Tiempo aceleracion/desaceleracion de la etapa MS 2

FO.26 17— | 0
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Duraci6n de la fase 2 de MS
F9.27 10.0—6553.55(M) [ 0.0
Tiempo aceleracidn/desaceleracion de la etapa MS 3
F9.28
0~3 | 0
Duracién de la fase 3 de MS
F9.29 " 5 0—6553.55(M) [ 0.0
Tiempo aceleracidn/desaceleracion de la etapa MS 4
F9.30
0~3 | 0
Duracién de la fase 4 de MS
F9.81 1) 0 —e553.55(M) | 0.0
Tiempo aceleracidn/desaceleracion de la etapa MS 5
F9.32
0~3 | 0
F9.33 Duracién de la fase 5 de MS
' 0.0~6553.55(M) | 0.0
Tiempo aceleracion/desaceleracion de la etapa MS 6
F9.34
0~3 | 0
a3 Duracion de la fase 6 de MS
F935 15 0—6553.55(M) [ 0.0
Tiempo aceleracion/desaceleracion de la etapa MS 7
F9.36
0~3 | 0
o3 Duracion de la fase 7 de MS
F9.37 1) 0—6553.55(M) [ 0.0
Tiempo aceleracion/desaceleracion de la etapa MS 8
F9.38
0~3 | 0
F9.39 Duracion de la fase 8 de MS
: 0.0~6553.55(M) | 0.0
Tiempo aceleracion/desaceleracion de la etapa MS 9
F9.40
0~3 | 0
Fo.1 Duracion de la fase 9 de MS
] 0.0~6553.55(M) 0.0
Tiempo aceleracion/desaceleracion de la etapa MS 10
F9.42
0~3 0
Duracion de la fase 10 de MS
943 Ih o —6553.55(M) 0.0
Tiempo aceleracion/desaceleracion de la etapa MS 11
F9.44
0~3 0
— = Duracién de la fase 11 de MS
: 0.0~6553.55(M) 0.0
Tiempo aceleracion/desaceleracion de la etapa MS 12
F9.46
0~3 0
8 Duracion de la fase 12 de MS
FOAT 10 0—6553.55(M) 0.0
Tiempo aceleracion/desaceleracion de la etapa MS 13
F9.48
0~3 0
Duracion de la fase 13 de MS
F9.49 1) 0 —6553.55(M) 0.0
Tiempo aceleracion/desaceleracion de la etapa MS 14
F9.50
0~3 0
Duracion de la fase 14 de MS
F9.51 ) 0 —6553.55(M) | 0.0
Tiempo aceleracion/desaceleracion de la etapa MS 15
F9.52
0~3 0
Fa.53 Duracién de la fase 15 de MS
: 0.0~6553.55(M) | 0.0

Estos codigos de funcion anteriores se utilizan para ajustar el tiempo de aceleracién/desaceleracion y el tiempo de
ejecucion del funcionamiento a varias velocidades.
Ajuste de tiempo aceleracion/desaceleracion en 0 significa aceleracion/desaceleracion tiempo 1 (F0.19-F0.20); Ajuste de
tiempo aceleracién/desaceleracion en 1,2,3 significa respectivamente tiempo aceleracion/desaceleracion tiempo
aceleracion/desaceleracion 2 (F1.13~F1.14) , 3(F1.15~F1.16),4 (F1.17~F1.18) .

El tiempo de ejecucidn de estas 16 etapas se establece por el tiempo de ejecucion de la etapa X respectivamente. (X:0~

15).
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I Nota:

1: Una fase es ineficaz si su tiempo de ejecucion esta ajustado a 0.
2: El control del proceso de PLC incluyendo entrada, pausa y reset se puede realizar a través del terminal. Véase la
definicion de funcion del terminal F7.
3: Ladireccion de funcionamiento del PLC esta determinada por el valor mas/menos de frecuencia y el comando de
funcionamiento juntos. El sentido de marcha del motor se puede modificar por mando externo.

reservado
fek reservado o
Control de desplazamiento
F9.55 0—1 IO

0: desactivado

1: activado
Método de entrada del control de desplazamiento
F9.56
0~1 | 0
0: auto

1: configuracion de terminal (manualmente)
Cuando F9.56 esta ajustado a 1, si el terminal multifuncion selecciona la funcién NO. 35, el driver pasa al modo de
desplazamiento. De lo contrario, se habilita el desplazamiento.

Control de Amplitud
0~1 | 0

F9.57

0: amplitud fija

El valor de referencia de la amplitud es frecuencia maxima FO0.15.

1: amplitud variada

El valor de referencia de la amplitud es la frecuencia de canal especificada.

método de reinicio del modo de desplazamiento
0~1 | 0

F9.58

0: comenzar en el estado antes de detenerse
1: reiniciar sin mas requisitos

/Ahorro de estado de desplazamiento al fallar la alimentacion eléctrica
0~1 0

F9.59

0: guardar

1: no guardar

Los parametros de estado de desplazamiento se guardaran al apagar el aparato. Esta funcion sdlo es efectiva cuando se
selecciona el modo "inicio del estado antes de parada".

F9.60 Frecuencia de desplazamiento preajustada
i 0.00Hz~limite superior I 10.00
Tiempo de retencion de frecuencia de desplazamiento predefinido
P96 1 0—3600.0s | 0.0

Estos codigos de funcidn anteriores definieron la frecuencia de ejecucion antes de entrar en el modo de desplazamiento o
al salir del modo de desplazamiento y el tiempo de retencidn de la frecuencia. Si F9.61es diferente a 0, el controlador se
ejecutara en la frecuencia de desplazamiento preestablecida al iniciar, y entrara en el modo de desplazamiento después del
tiempo de retencion de la frecuencia de desplazamiento preestablecido.

IAmplitud de desplazamiento
0.0~100.0% (de frecuencia de referencia) I 0.0%

F9.62

El valor de referencia de la amplitud de desplazamiento se determina mediante F9.57. Si F9.57=0, la amplitud de
desplazamiento AW=frecuencia maxima*F9.62; si F9.57=1, AW=referencia*F9.62.

I Nota:

1: lafrecuencia transversal esta limitada por el limite superior e inferior de frecuencia. Un ajuste incorrecto del limite de
frecuencia provocara fallos.
2: el desplazamiento no es valido para el modo de control jog o PID.
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Frecuencia de paso
0.0~50.0% (de amplitud de desplazamiento) | 0.0%

F9.63

Este codigo de funcién indica la amplitud descendente tras alcanzar el limite superior de frecuencia, o la amplitud
ascendente tras alcanzar el limite inferior de frecuencia.
Si se fija en 0,0%, no habra ninguna frecuencia de paso.

Tiempo de elevacion de desplazamiento

F9.64 15 1—3600.05 | 5.0
Tiempo de caida transversal

P985 15 1—3600.0s | 5.0

Estos codigos de funcion anteriores definieron el tiempo que pasaba del limite inferior al limite superior de frecuencia y
que pasaba del limite superior al limite inferior.

La funcion de desplazamiento se aplica a la industria textil y de fibras quimicas, u otras que requieren movimiento lateral
o rodamiento. La aplicacion tipica se muestra en la Fig. F9-6.

El conductor acelera a la frecuencia de desplazamiento predefinida (P9.60) y permanece en ella durante un periodo de
tiempo (F9.61). A continuacidn, llegara a la frecuencia central dentro del tiempo de aceleracion, y entonces funcionard
segun la amplitud de desplazamiento (F9.62), la frecuencia de salto (F9.63), el tiempo de subida (F9.64) y el tiempo de
caida (F9.65) de un ciclo tras otro hasta que se reciba el comando de parada. Luego se desacelerara para detenerse dentro
del tiempo de desaceleracion.

Frecuencia (Hz) 'y Amplitud transversal

Frecuencia de limite
mayor Fu

’ -Aw
Frecuencia central Fset . 4 e
Frecuencia de limite : s o v S
menor FL H $ H
T | : :
Frecuencia : : !
de paso
AW*P9.63 1 : :
i | i i
Aceleracién acorde al i ' Tiel;npo £®rd : ! Tiempo
. tiempo de aceleracion e ' ; acoloracion -1 R
- > H Ti d : .Desaceleracion
i g emr;)o o | iacorde al tiempo
Comando de marcha | | esaceleracion ide desaceleracion
Comando de parada | |

Fig.F9-6 Operacion de desplazamiento

I Nota:

1: lafrecuencia central es la frecuencia de ajuste digital, ajuste analdgico, impulso, PLC o MS en marcha.
2: el desplazamiento no es valido para la marcha en jog o en bucle cerrado.
3: cuando se habilitan tanto el PLC como el desplazamiento, el desplazamiento no es valido cuando se transfiere a otra
etapa del PLC. La frecuencia de salida comienza a desplazarse tras llegar a la frecuencia preajustada del PLC en el tiempo
aceleracion/desaceleracion. Al recibir la orden de detencion, el conductor se detendra segin el tiempo de desaceleracion

del PLC.
F9.66 reservado
reservado | 0
Control de longitud
F9.67 0—1 | 0
0: desactivado
1: activado
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F9.68 Longitud preestablecida
: 0.000~65.535(KM) | 0.000

Longitud real

F9.69 0.000~65.535(KM) | 0.000
Factor de longitud

FO.70" 15 100~30.000 | 1.000
Calibracion de longitud

P91 10,001~ 1.000 | 1.000
Circunferencia del eje

F9.72 15 10~100.00CM | 10.00
Pulso por revolucion (X6)

913 65535 | 1000

Estos parametros se utilizan para el control de longitudes.

El pulso de contaje se introduce desde el terminal X6 definido como funcién NO. 53. La longitud se calcula a partir de
F9.73y F9.72.

Longitud calculada=namero de impulsos de conteo+nimero de impulsos por vueltaxperimetro del eje de giro

Una vez corregida la longitud calculada por F9.70 y F9.71, se obtiene la longitud real.

Longitud real=longitud calculadaxF9.70+F9.71

Cuando la longitud real (F9.69)>= longitud preajustada (F9.68), el conductor se detendrd automaticamente. Debe borrar el
registro de longitud actual (F9.69) grabar o modificar su ajuste a un valor menor que la longitud preestablecida (F9.68), o
el driver no puede ser iniciado.

1 Nota:

La longitud real se puede borrar mediante el terminal de entrada multifuncion (fijar el pardmetro correspondiente en la
funcién NO. 46) si el terminal esta habilitado. La longitud y el nimero de impulsos reales sélo se pueden calcular después
de desconectar este terminal.

La longitud real (F9.69) se guardara automaticamente después del apagado.

La funcion de parada a longitud fija queda inhabilitada si F9.68 esta ajustado a 0, pero la longitud calculada sigue siendo
efectiva.

Aplicacion de tope en longitudes fijas:

G Eje
Sensor
Eje de medicién de velocidad
e /

@ O Motor

Controlador

Fig. F9-7 Aplicacion del tope en longitud fija

En la Fig. F9-7, el driver acciona el motor y el motor, a su vez, conduce el rotor a través de la correa. El eje que entra en
contacto con el rotor puede medir la velocidad de la linea que sera transmitida al accionamiento por el sensor en forma de
impulsos. El conductor calculara la longitud en funcién del nimero de impulsos que reciba. Cuando la longitud real >=
longitud preestablecida, el driver dara la orden de parada automaticamente para detener el giro.

FA Parametro de proteccion

Proteccion contra sobrecarga del motor
0~2 1

FA.00
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0: desactivado
Sin proteccion contra sobrecarga (usar con precaucion).
1: motor comun (relé térmico, compensacion de baja velocidad)
Dado que las condiciones de refrigeracion del motor comun se deterioran a baja velocidad, también debe ajustarse el
umbral de proteccién térmica del motor. La "baja velocidad" aqui se refiere a la frecuencia de funcionamiento inferior a 30
Hz, con la cual se baja el motor del umbral de proteccion contra sobrecarga.
2: motor de frecuencia variable (relé térmico, sin compensacién de baja velocidad)
El efecto de refrigeracién del motor de frecuencia variable no se ve afectado por la velocidad del motor, por lo que no
es necesario compensar la baja velocidad.

Factor de proteccion contra sobrecarga del motor
20.0%~120.0% | 100.0%

FA.01

Para poder aplicar una proteccion eficaz contra sobrecarga a diferentes tipos de motores, el factor de proteccion contra
sobrecarga del motor debe estar correctamente ajustado para limitar la corriente de salida méaxima del driver. El factor es
el porcentaje de corriente nominal del motor con respecto a la corriente nominal de salida del driver.

Cuando el nivel de potencia del motor coincide con el del conductor, el factor de proteccion puede ajustarse al 100%,
como se muestra en la Fig. FA-1.

Corriente A

80% 100%

Factor de proteccion
de sobrecarga de motor

160% feecemem————

Y

n Tiempo

Fig.FA-1 Factor de proteccion contra sobrecarga del motor

Cuando la potencia del VFD es mayor que la del motor, para aplicar una proteccion efectiva contra sobrecarga
a motores con especificaciones diferentes, el factor debe ser ajustado correctamente como se muestra en la
Fig. FA-2.
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FA-2 Ajuste del factor de proteccion contra sobrecarga del motor
El factor se calcula mediante la siguiente formula:

Motor overload _ allowed max. load current

: o= = X 100%
Protection coefficient inverter's rated output current

En general, el maximo corriente de carga es la corriente nominal del motor.

/Accion de proteccidn contra subtension
0~1 0

FA.02

0: invalido
1: permitido (bajo tension se ve como fallo)

Nivel de proteccion contra subtension
FA.03 [220V: 180~280V 200V
380V: 330~480V 350V

Dependiendo del modelo

Este codigo de funcidn especifica el limite inferior de la tensién del bus CC cuando el conductor funciona normalmente.

* Nota:
Cuando la tensién de red es baja, el torque de salida del motor disminuye. En condiciones de carga de potencia constante y
carga de torque constante, la baja tensién de red aumentara la corriente de entrada y salida del VFD, con el fin de reducir
la fiabilidad del funcionamiento del VFD. Por lo tanto, el VFD necesita funcionar en capacidad reducida cuando la tension
de red es bastante baja a largo plazo.

Nivel limite de sobretension
FA.04 [220V: 350~390V 370V
380V: 550~780V 660V

Dependiendo del modelo

Este pardmetro define la tension de accidon de la proteccion contra sobretension de pérdida.

Factor limite de tensién en desaceleracion
FA.05 [0~100 0: Proteccion contra pérdida de
tensién invalida

Dependiendo del modelo

Durante la desaceleracion, cuanto mayor sea este valor, mayor sera la capacidad de supresion de sobretensiones.

Umbral de limite actual (s6lo valido en modo V/F)
Tipo G: 80% ~200% *corriente nominal
FA.06 [VFD 160%

Tipo P: 80% ~200% *corriente  nominal
\VFD 120%

Dependiendo del modelo

Este pardmetro define el umbral de limitacién automatica de corriente, y el valor configurado es el porcentaje relativo a la
corriente nominal del VFD.

* Nota:

En el modo VVF normal, FA. 06 se utiliza para limitar la amplitud durante la aceleracion o el funcionamiento a velocidad
constante; en el modo Vector VF, FA. 06 se utiliza para limitar la amplitud durante la aceleracion, y no se utiliza ningun
proceso de limitacion durante el funcionamiento a velocidad constante; en el modo vectorial, el limite de amplitud durante
la marcha a velocidad constante sdlo se relaciona con F4.20-F4.21.

limitacion de corriente en la region de debilitamiento del campo
0~1 | 0

FA.07

0: limitada por el umbral de limitacion de corriente de FA. 06.
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Cuando la frecuencia de salida esta dentro de 50 Hz, FA. 06 se utiliza para limitar la amplitud.
1: base limitada en la corriente corregida de FA. 06
Cuando la frecuencia de salida esta por encima de 50 Hz, la limitacién de amplitud se procesa en base a la corriente
corregida de FA. 06.

Factor limite de corriente en aceleracion
FA.08 (0~100 0: limite de intensidad de la
aceleracion invalido

Dependiendo del modelo

Durante la aceleracion, cuanto mayor sea este valor, mas fuerte sera la capacidad de supresion de sobrecorriente.

Limite de corriente en marcha a velocidad constante

FA.09 0—1 | 1
0: desactivado
1: activado
0 Tiempo de deteccion de descarga
FAL0 10 15—60.0s [ 5.0
Nivel de deteccion de sobrecarga
FALL 15 0—100.0%*corrient nominal de VFD | 0.0%

0: Deteccién de sobrecarga desactivada

El nivel de deteccion de carga desactivada (FA. 10) define el umbral de corriente de la accién de carga desactivada, y el
valor configurado es el porcentaje relativo a la corriente nominal del VFD.

El tiempo de carga desactivada (FA. 10) define el tiempo de duracion en que la corriente de salida del driver es inferior al
nivel de deteccion de carga desactivada (FA. 11) continuamente, tras el cual se envia la sefial de desconexidn de la carga.
La validez del estado de carga desactivada significa que la corriente de funcionamiento del conductor es inferior al nivel
de deteccion de carga desactivada y que el tiempo de duracién excede el tiempo de deteccion de carga desactivada.

Corriente

de salida &  Tiempo de deteccién sin carga Tiempo de deteccion sin carga
- =

Nivel de |

DOMRCLidN T T FITL - —
sin carga

i
I
I
I
l

Accion 15
la deteccion
sincarga j Tiempo
Vilido
I "

Fig. FA-3 Deteccidn de carga desactivada
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Nivel de prealarma de sobrecarga

Tipo G: 20% ~200% *corriente nominal

FA.12 |VFD 160% )
Tipo P: 20% ~200% *corriente  nominal Dependiendo del modelo
VED 120%

La funcién de prealarma de sobrecarga se utiliza principalmente para monitorear la condicidn de sobrecarga antes de la
accion de proteccion de sobrecarga. El nivel de prealarma de sobrecarga define el umbral de corriente de la accion de
prealarma de sobrecarga, y el valor configurado es el porcentaje relativo a la corriente nominal del VFD.

Retardo de prealarma de sobrecarga
0.0~30.0s [10.0

FA.13

Este parametro define el tiempo de retardo desde el momento en que la corriente de salida del VFD es mayor que el nivel
de prealarma de sobrecarga (FA. 12) hasta el momento en que se envia la sefial de prealarma de sobrecarga.

A
Nota:
Con el ajuste del pardmetro FA. 12 y FA. 13, cuando la corriente de salida del driver es superior al nivel de prealarma de
sobrecarga (FA. 12), el driver enviara una sefial de prealarma después del tiempo de retardo (FA. 13), es decir, el panel de
control mostrara "A-09".

FA.14

Umbral de deteccidn de temperatura

0.0°C~90.0C

65.0C

Para mas detalles ver descripcion de la funcién NO. 51 de F7.18-F7.21.

Proteccion contra pérdida de fase de entrada/salida

FA.15

0~3

Dependiendo del modelo

: ambos invalidos

: invélido para entrada, valido para salida
: valido para entrada, no vélido para salida
: ambos validos

Valor predeterminado de fabrica 1 para VFD inferior a 7,5kW, valor predeterminado de fabrica 3 para VFD superior a
11kW.

w N = O

Tiempo de retardo de la proteccion contra pérdida de fase de entrada
0.0s~30.0s | 1.0

FA.16

Cuando la proteccion contra pérdida de fase de entrada es valida y se produce una falla de pérdida de fase de entrada, la
accion de proteccion "E-12" se habilitard después de un periodo de tiempo definido por FA. 16, y el driver tendra un
frenaje libre.

e Referencia de deteccion de la proteccion contra pérdida de fase de salida

0% ~100% *corriente nominal de VFD 50%

Cuando la corriente de salida actual del VFD es superior a la corriente nominal * FA. 17, si la proteccion contra pérdida de
fase de salida es valida, la accion E-13 se habilitara tras un tiempo de retardo de 5s y el driver tendré un frenaje libre.

Factor de deteccion del desequilibrio de corriente de salida
1.00~10.00 | 1.00

FA.18

Si la relacion entre el valor maximo y el valor minimo de la corriente de salida trifasica es mayor que este factor y dura
mas de 10 segundos, el driver mostrara la falla E-13 del desequilibrio de corriente de salida. Cuando FA. 08=1.00, la
deteccion del desequilibrio de corriente de salida no es valida.

reservado
FAL9 | cervado | 0
Procesamiento de desconexion de retroalimentacién PID
FA.20
0~3 | 0
0: sinaccion
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1: alarmay marcha a la frecuencia del momento de desconexion

N

: accion de proteccion y frenaje libre

3: alarmay desaceleracion a velocidad cero en marcha segln el modo de ajuste.

FA.21

'Valor de deteccidn de la desconexion de la realimentacion

0.0~100.0% | 0.0%

El valor méximo de la entrada PID funciona como limite superior del valor de deteccién de desconexion de la
realimentacion. Dentro del tiempo de deteccion de desconexion de la realimentacion, cuando la realimentacion PID es
inferior al valor de deteccion de desconexidn de la realimentaciéon continuamente, el driver respondera con la accion de
proteccién correspondiente.

FA.22

Tiempo de deteccidn de la desconexidn de realimentacion

0.0~3600.0s | 10.0

La duracion del tiempo previo a la accion de proteccion tras la conexion de realimentacion.

Retroalimentacion
a lazo cerrado A

« =
| I
Valor de deteccion
PA21 = -
I I I I
I I I I
I I I f
I | I I
| Deteccion | Deteccion pDeteccion |
perdida no perdida perdida
l | 1 l -
Tiempo
Fig. FA-4 Deteccion de pérdida de realimentacion de lazo cerrado
reservado
FA23 reservado | 0
/Accion del error de comunicacion RS485
FA24 [, | 1

0: accion de proteccion y frenaje libre

[EEY

: alarma y mantenimiento de la operacion actual

2: alarmay detencion segln el modo de ajuste

FA.25

Deteccidn de tiempo limite de comunicacion RS485

0.0~100.0s | 5.0

Si el RS485 no ha recibido la sefial de datos correcta dentro del tiempo definido por este parametro, se confirma el error
de comunicacion RS 485 y el driver respondera con la accion correspondiente basada en el ajuste FA. 24. La deteccion del

tiempo de espera de comunicacion RS485 se desactivara si este parametro esta configurado en 0.0.

| FA.26

|Accién del error de comunicacién del panel de control
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| o~2 1

0: accién de proteccion y frenaje libre
: proteccion y mantener la operacion actual
2: accion de proteccion y parada segin el modo ajustado

[y

i El tiempo de espera de comunicacion del panel de operacion detectado

0.0~100.0s 1.0

Si la comunicacion del teclado no recibi6 la sefial de datos correcta durante el tiempo definido por este parametro, se
confirma el error de comunicacion del teclado y el conductor respondera con la accién correspondiente basada en la
configuracién de FA. 26. Si la comunicacion del teclado no recibe la sefial de datos correcta durante el tiempo definido por
este parametro, se confirmara el error de comunicacion del teclado y el conductor responderd con la accién
correspondiente.

accion de error de lectura y escritura EEPROM
0~1 | 0

FA.28

0: accion de proteccion y frenaje libre
1: alarmar y seguir funcionando

Proteccion de terreno de salida cuando la alimentacidn esta encendida (reservado)
FA.29
0~1 | 0
0: invalido
1: vélido
/Accion de proteccidn de sobre velocidad (reservado)
FA.30 0—2 | 5

0: accion de proteccion y frenaje libre
: alarmay desaceleracion hasta detenerse
2: alarmay continua funcionando

[y

FA31 \Valor de deteccion de sobrevelocidad
=" 10.0~50.0%* [F0.15] frecuencia méxima [0.0%
Tiempo de deteccion de sobrevelocidad
FAS2 15 0~100.0s 5.0
FA33 g\g:;on de la desviacion de gran velocidad (res|ervado) -

0: accion de proteccion y frenaje libre
: alarmay desaceleracion hasta detenerse
2: alarmay continua funcionando

[y

EA34 \alor de deteccion de una desviacién de velocidad demasiado grande (reservado)
= 10.0~50.0%* [F0.15] frecuencia maxima | 0.0%
PA.35 Tiempo de deteccién de una desviacion de velocidad demasiado grande (reservado)
~ [0.0~100.0s | 05

FB Parametro de comunicacién

Protocolo de Comunicacién
0~1 0

FB.00

Seleccion del Protocolo de Comunicacion
0: MODBUS
1: usuario definido

Direccion local
0~247 1

FB.01
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0: direccion de transmision
1~247: estacion esclava
Durante la comunicacion 485, el parametro puede identificar la direccion del driver local.

* Nota:

"0" es la direccidén de transmision. Cuando se configura asi, el esclavo puede recibir y ejecutar el comando por host, pero
no responde.

IAjuste de la velocidad en baudios
0~5 | 3

FB.02

: 2400BPS

: 4800BPS

: 9600BPS

: 19200BPS

: 38400BPS

5: 115200BPS

Este codigo de funcidn se utiliza para definir la velocidad de transmision de datos entre host y VFD. La configuracion de
la velocidad en baudios del host debe estar de acuerdo con la de VFD, o la comunicacion saldra mal. Cuanto mayor sea la
velocidad en baudios, mas rapida seré la respuesta, pero demasiado grande el valor de ajuste puede afectar a la estabilidad
de la comunicacion.

A W NE O

Formato de datos
0~5 | 0

FB.03

: sinparidad (N, 8, 1) para RTU
: paridad par (E, 8, 1) para RTU
: paridad impar (0, 8, 1) paraRTU
: sinparidad (N, 8, 2) para RTU
: paridad par (E, 8, 2) para RTU
: paridad impar (0, 8, 2) para RTU
Awso El modo ASCII esta reservado actualmente.
El host debe mantener el mismo formato de datos con el driver, o se producira un fallo en la comunicacion.

U'I-b(.\)l\.)l—‘o

Retardo de respuesta
0~200ms 5

FB.04

El retardo de respuesta se refiere al tiempo transcurrido desde que el driver recibe el comando del host hasta que devuelve
el marco de respuesta al host. Si el tiempo de respuesta es inferior al tiempo de tratamiento del sistema, va con el tiempo
de tratamiento del sistema. De lo contrario, el sistema enviara los datos al host después del tiempo de espera de retardo.

Respuesta de transmision
0~1 o

FB.05

0: respuesta para escribir operacion
El driver respondera a todos los comandos de lectura-escritura del host.
1: no responder a la operacion de escritura

El driver respondera a todos los comandos de lectura del host, pero no al comando de escritura, para mejorar la eficiencia
de la comunicacion.

Relacion de correlacion

FBO8 lo.01~10.00 [1.00

Este codigo de funcion se utiliza para ajustar el coeficiente de peso de la orden de frecuencia recibida a través de RS485
cuando el driver estd configurado como esclavo. La frecuencia de operacion real es el valor de este parametro
multiplicado por el valor del comando recibido via RS485. En el control conjunto, este codigo de funcion puede
configurar la relacién de frecuencia de funcionamiento de varios VFD.

FC Parametro de funcién avanzada y parametro de rendimiento

Frenado dindmico
0~2 | 2

FC.00
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0: desactivado
: activado
2: activado solo durante la desaceleracion

[y

Tension inicial de frenado dindmico
FC.01 [220V: 340~380V 360V

380V: 660~760V 680V

Tension de histéresis del freno dindmico
FC.02 [220V: 10~100V 5V

380V: 10~100V 10V

Relacion de accion del frenado dinamico
10~100% | 100%

Dependiendo del modelo

Dependiendo del modelo

FC.03

Estos codigos de funcion anteriores se utilizan para ajustar el umbral de tension de la accion, el voltaje de holgura y el
indice de utilizacion de la unidad de freno. Si el voltaje interno del lado CC es mayor que el voltaje inicial de frenado
dinamico, la unidad de frenado interno actuard. Si hay una resistencia de freno conectada, la energia del voltaje de bombeo
se liberard a través de la resistencia de freno para lograr una caida del voltaje de CC. Cuando la tension del lado CC cae a
un valor determinado (valor inicial - juego de frenado), la unidad de freno interna se cierra.

Tension del Bus ‘

Brake
Backlash

Tension inicial

Sefnal de frenado |- — - — — —

AN

N OF

_ __tON r—
tON+1OFF

"

o O
w ]

PC

Fig. FC-1 Frenado dinamico

Reinicio después de un corte de energia.
0~2 | 0

FC.04

0: desactivado

El controlador no se reiniciara automaticamente después de encenderse.

1: iniciar en la frecuencia de inicio

Después de encenderse, si se cumple la condicion de arranque, el controlador arrancara automaticamente en la frecuencia
de arranque después de un periodo de tiempo especificado por FC. 05.

2: inicio en modo de control de velocidad

Después de encenderse, si se cumple la condicién de arranque, el conductor arrancara automaticamente en modo de
rastreo de velocidad después de un periodo de tiempo especificado por FC. 05.

[ FC.05 [Retardo en el reinicio después de un corte de energia. |
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[0.0~60.05 | 5.0
Durante este tiempo de retardo, todas las entradas de commando son invalidas. Si se aplica un commando de paro, el
variador bloqueara el reinicio en modo rastreo de velocidad y permanecera en estado de paro.

A
Nota:
1: FA. 02 necesita ser ajustado a 0 para asegurar que el reinicio después del apagado es valido.
2: este pardmetro puede causar un arrangue inesperado del motor y dafiar el equipo y las personas, tenga cuidado al
usarlo.

Tiempos de reinicio automatico

FC.06 0100 | 0
Intervalo de reinicio automatico

FCOT 1.1—60.0s | 3.0

100: sin limite de tiempo, es decir, tiempos infinitos

Cuando se produce una falla durante el funcionamiento, el driver detiene la salida y muestra los cédigos de falla. Después
de un periodo de tiempo especificado por FC. 07, el driver se autoreiniciara y arrancard automaticamente segun el modo
de inicio configurado.

FC. 06 especifica los tiempos de restablecimiento automatico después de producirse el fallo. Cuando se establece en 0, la
funcidn de reinicio automatico se desactiva y el driver sdlo se puede reiniciar manualmente. Cuando FC. 06 se fija en 100,
no habra limite para los tiempos de reinicio.

En caso de fallo de IPM, fallo externo, etc., no se permite la funcién de reinicio automatico del controlador.

Control del ventilador de refrigeracion
0~1 | 0

FC.08

0: modo de control automatico
1: funcionamiento en todo el recorrido durante el encendido

Contrasefia de la funcidn de limite de operacion
0~65535 | 0

FC.09

De forma predeterminada, la contrasefia es 0, y FC. 10 y FC. 11 se pueden establecer; cuando hay una contrasefia, la
configuracion de FC. 10 y FC. 11 debe ser después de verificar correctamente la contrasefia.
La contrasefia se puede establecer en 0 si no es necesario.

Para esta configuracién de contrasefia, introduzca un nimero de cinco digitos y pulse latecla =~ , la contrasefia
entrard en vigor al cabo de un minuto.

Cuando sea necesario modificar la contrasefia, seleccione el codigo de funcion FC. 09 y pulse latecla ~ para
registrar el status de verificacion. Después de la autenticacion correcta, introduzca el estado de modificacion y escriba la
nueva contrasefia, presionar ~ , ¥ la contrasefia se modifica correctamente. Un minuto después, la nueva
contrasefia entrara en vigor automaticamente. Para una contrasefia clara, simplemente configdrela en "00000".

Funcién de limite de operacion
0~1 0

FC.10

0: desactivado

1: activado

Durante el limite de operacién, siempre y cuando el tiempo total de operacién exceda el tiempo especificado por FC. 11,
el driver respondera con accion de proteccion y frenaje libre, y el teclado mostrard E-26 (RUNLT). Para eliminar este
fallo, basta con pulsar el botdn FC. 09 a la derecha y ajustar FC. 10 en "0" (desactivado).

Tiempo limite
0~65535h | 0

FC.11

Nota: este parametro puede ser reseteado, ver descripcion de FC. 09.

Disminucion de la frecuencia del punto de corte de corriente transitoria
FC.12 [220V: 180V~330V 250V
380V: 300V~550V 450V

Dependiendo del modelo

Si el voltaje del bus del conductor disminuye a un valor inferior a la tension nominal del bus FC. 12 * y se activa la
funcién de inmunidad a fallos transitorios de alimentacion, se iniciara la accién correspondiente.

Factor de reduccion de frecuencia de fallo de alimentacion transitoria
1~100 0: funcidn desactivada de la | 0

FC.13
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inmunidad a fallos transitorios de
alimentacion eléctrica

Control de caida
FC14 15 00~10.00Hz |

0.00

0.00: funcién de control de caida desactivada

Cuando varios drivers estan conduciendo la misma carga, la diferencia de velocidad causara una distribucién
desequilibrada de la carga, lo que resultara en demasiada carga para el driver con mayor velocidad. El control de caida es
para hacer que la unidad de velocidad cambie con el aumento de la carga, para igualar la distribucién de la carga. Este
parametro es para ajustar la variacion de frecuencia del parlante de frecuencia.

Cuando F0.18=1 (modo de alta frecuencia), el limite superior de este parametro es 100.0Hz.

Tiempo de retardo del seguimiento de la velocidad de rotacién
0.1~5.0 | 1.0

FC.15

El driver comenzara el seguimiento de la velocidad de rotacion después de este periodo de tiempo.

Limitacion de la amplitud actual del seguimiento de la velocidad de rotacién
80 % ~200% * rated current of VFD | Dependiendo del modelo

FC.16

Este cddigo de funcion se utiliza para el limite de amplitud de corriente automatica durante el seguimiento de la velocidad
de rotacion. Cuando la corriente actual llega al umbral (FC. 16), el driver disminuye la frecuencia y limita la corriente,
luego continda con la aceleracion de seguimiento; el valor configurado es el porcentaje relacionado con la corriente
nominal del driver.

\Velocidad de seguimiento de la velocidad de rotacion
1~125 | 25

FC.17

Cuando se inicia el seguimiento de la velocidad de rotacidn, este pardmetro se utiliza para determinar la velocidad de
seguimiento. Cuanto menor sea el valor, mas rapido sera el seguimiento. Pero un seguimiento demasiado rapido puede
hacer que no sea fiable.

Modo PWM
FCA8 lhooo—~1311 |

Dependiendo del modelo

Localizacion del LED unidad: Método de sintesis PWM
0: siete segmentos de banda complete
La salida de corriente es estable, el tubo de potencia de banda completa produce una gran cantidad de calor.
1: cambiar de 7 segmentos a cinco segmentos
La salida de corriente es estable, la produccion de calor es grande para el tubo de potencia de baja frecuencia, y pequefia
para la de alta frecuencia.
Localizacion del LED decena: Correlacion de la temperatura PWM
0: desactivado
1: activado
Si esta funcidn esta activada, cuando la temperatura del disipador llega al valor de alarma (50°C) el driver reducird
automaticamente su frecuencia portadora hasta que la temperatura vuelva a ser inferior al valor de alarma.
Localizacion del LED centena: Correlacion de frecuencia PWM
0: desactivado
1: ajuste de baja frecuencia, ajuste de alta frecuencia
2: sin ajuste para baja frecuencia, ajuste de alta frecuencia
3: ajuste de baja frecuencia, sin ajuste de alta frecuencia
Cuando el PWM se correlaciona con la temperatura, y la temperatura del disipador de calor llega al valor de alarma
(50°C), si no se ajustan las frecuencias bajas y altas, la frecuencia portadora permanecera inalterada; de lo contrario, el
conductor reducira automaticamente la frecuencia portadora.
Localizacion del LED miles: Funcion flexible PWM
0: desactivado
1: activado
Cuando esta funcion esta activada, el método PWM se modificara para reducir las interferencias electromagnéticas y el
ruido del motor.

Funcion AVR
0000~0112 0102

FC.19
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Localizacion del LED unidad: Funcion AVR

0: desactivado

1: siempre activado

2: desactivado durante la desaceleracion

AVR significa regulacion automatica de tension. Cuando la tensidn de entrada del driver se desvia de su valor nominal,
esta funcién se utiliza para mantener constante la tension de salida para proteger el motor del funcionamiento en estado de
sobretensidn. Esta funcion se desactiva cuando la tension de mando de salida es superior a la tension de entrada. Si el AVR
se desactiva durante la desaceleracion, el tiempo de desaceleracion es mas corto pero la corriente es mas alta, el motor
desacelera suavemente con la corriente méas baja, pero el tiempo de deceleracion es mas largo.

Tension Tension
Tension de salida cuando AVR estéa deshabilitado

Tension de entrada

Tensiéon nominal Tension de salida

después de habilitar AVR

o
Tiempo Tiempo

Fig. FC-2 Funcién AVR

Localizacion del LED decena: sobremodulacion

0: desactivado

1: activado

La funcién de sobremodulacion significa que el driver aumentara su tasa de uso de voltaje de bus para aumentar el voltaje
de salida. Cuando se activa, el componente armonico de salida aumenta. Esta funcion se puede utilizar cuando el
conductor trabaja con una carga pesada durante mucho tiempo o cuando el torque de operacion de alta frecuencia (més de
50Hz) es insuficiente.

Localizacion del LED centena: compensacion por tiempo muerto

0: desactivado

1: activado

Si esté activado, la compensacion del tiempo muerto de todas las bandas se realizara en todos los modos de control. Esta
funciodn es principalmente para la depuracion del fabricante, y no es recomendada por los clientes.

Localizacion del LED miles: optimizacion de componentes armonicos (reservado)

0: desactivado

1: activado
Factor de supresion de oscilacion
FC.20 15 00~300.00 | 0
Frenado de flujo
FC.21 0—100 I 0

Este parametro se utiliza para ajustar la capacidad de frenado de flujo durante la desaceleracion. Cuanto mayor sea el
valor, méas fuerte sera la capacidad de frenado del flujo y mas corto sera el tiempo de desaceleracion. Normalmente no es
necesario ajustarlo. Esta funcion se desactiva si el parametro esta en 0.

Cuando el nivel limite de sobretension es bajo, esta funciéon puede ayudar a reducir el tiempo de desaceleracion. De lo
contrario, no es necesario abrir esta funcion.

[ FC.22 |Factor de control de ahorro de energia |
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lo~100 | 0

Cuanto mayor sea el valor de ajuste, mejor sera el efecto de ahorro de energia, pero puede provocar un funcionamiento

inestable. Esta funcion sélo es vélida para el modo de control V/F y se desactiva cuando se fija en 0.

prioridad MS

FC.23

0~1 | 0

0: desactivado
1: MS antes del ajuste F0.07.

Prioridad Jog

FC.24

0~1 o

0: desactivado
1: el jog tiene la més alta prioridad durante la operacién del driver.

Funcién especial

FC.25

0000~0001 [1000

Localizacion del LED unidad: seleccion de salida A02 y DO
0: A02 habilitado

1: DO habilitado

Localizacion del LED decena: reservado

Localizacion del LED centena: reservado

Localizacion del LED miles: reservado

LED thousand’s palce: reserved

FC.26 Oscillation suppression upper limit freqency
““® 10.00~ 300.00 Hz | 50.00
Oscillation suppression coefficient
FC2T 1 500 | 50
FC.28 Oscillation suppression voltaje
' 0.0~25.0% * motor rated voltage | 5.0

FE Configuracion de funciones del panel y gestion de parametros (grupo PD reservado)

FE.00 Opcion de lenguaje LCD (LCD)
0~2 | 0
0: Chino
1: Inglés

2: reservado

Funcién Tecla M-FUNC

0~4

FE.O1 I

0: JOG (control jog)
esta Tecla es par el control jog, y la direccién por defecto se fija en F0.21.
1: Interruptor FWD/REV

es igual a la llave del interruptor direccional en estado de funcionamiento, y esta desactivado en estado de

detencidn. Esta maniobra solo es efectiva para el método de mando del teclado.
2: frecuencia definida por ==

Funcioén Tecla STOP/RST

FE02 [, |

0: solo efectivo para el control del panel
So6lo cuando F0.06=0, esta tecla puede controlar al driver para detenerse.
1: eficaz tanto para el control de panel como de terminales

Sélo cuando F0.06=0 o 1, puede esta tecla controlar al driver para detenerse. En el modo de control de comunicacion,

esta tecla no es valida.
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2: eficaz tanto para el panel de control como para las comunicaciones
Sélo cuando F0.06=0 o 2, puede esta tecla controlar al conductor para que se detenga. En el modo de control de
terminal, esta tecla no es valida.

3: eficaz para todos los modos de control
Esta tecla puede controlar que el driver se detenga en todos los modos de control.

2 Nota:
En todos los métodos que dan érdenes, la funcion de reset esta activada.

Parada de emergencia STOP + RUN
0~1 1

FE.03

0: desactivado

1: frenaje libre

Presionar ““™y , el driver tendra frenaje libre.
Factor de visualizacion de lazo cerrado

FEO04 10 01~100.00 |

1.00

Este codigo de funcion se utiliza para calibrar el error entre los pardmetros actuales (presion, caudal, etc.) y los
pardmetros preajustados o de realimentacion (voltaje, corriente). No tiene ningln efecto sobre la regulacion de lazo
cerrado.

FE05 Factor de visualizacion de la velocidad de rotacion
™~ [0.01~100.00 | 1.00
Este cddigo de funcidn se utiliza para calibrar el error de visualizacion de la velocidad de rotacion. No afecta a la

velocidad real.

FE.06 Factor de velocidad de la linea |

0.01~100.00 1.00

Esta funcion se utiliza para calibrar el error de visualizacion de la velocidad de linea. No tiene ningun efecto sobre la
velocidad real.

\Velocidad de regulacion del codificador

FEOT 100 | 70
Supervision de la seleccion de parametros 1 en el status de operacion

FE.08
0~57 | 0
Supervision de la seleccion de pardmetros 2 en el status de operacion

FE.09 0—57 | 5

Los elementos de la interfaz de monitorizacion principal se pueden cambiar modificando el valor de ajuste de los cddigos
de funcion anteriores. Por ejemplo: ajuste PE. 08=5, entonces se selecciona la corriente de salida d-05, y la interfaz de
monitoreo mostrara la corriente de salida actual por defecto durante la operacion.

Supervision de la seleccion de parametros 1 en el status de operacion

FE.10
0~57 | 1
Supervision de la seleccion de parametros 2 en el status de operacion

FELL 57 | 12

Los elementos de la interfaz de monitorizacion principal se pueden cambiar modificando el valor de ajuste de los cédigos
de funcién anteriores. Por ejemplo: ajuste FE 10=5, entonces se selecciona la corriente de salida d-06, y la interfaz de
monitorizacién mostrara la tension de salida actual como valor por defecto durante el estado de detencion.

Modo de visualizacidn de parametros
00~11 | 00

FE.12

Localizacion del LED unidad: modo de visualizacion de pardmetros de funcion

0: visualizar todos los parametros de funcion

1: visualizar s6lo pardmetros diferentes del valor de propuesta.

2: s6lo muestran los parametros modificados después del encendido de la ultima vez (reservado).
Localizacion del LED decena: modo de visualizacion de parametros de control

0: solo se muestran los principales pardmetros de monitorizacion

1: visualizacion alterna de los pardmetros principales y auxiliares Cintervalo de tiempo 1s)
Localizacion del LED centenas y miles: reservado
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Inicializacién de parametros

FEI3 ), 5

0: desactivado

El driver esta en estado normal de lectura y escritura. Si el valor de ajuste de los codigos de funcién se puede modificar es
relevante para la configuracion de la contrasefia de usuario y el estado de operacion actual.

1: restaurar los valores predeterminados de fabrica (todos los parametros de usuario excepto los pardmetros del motor)
Todos los pardmetros de usuario, excepto los parametros del motor, se restableceran a los valores predeterminados de
fabrica.

2: restaurar los valores predeterminados de fabrica (odos los parametros de usuario)

Todos los pardmetros de usuario se restableceran a los valores predeterminados de fabrica.

3: eliminar registro de fallos

Borrar el contenido del registro de fallos D-48~D-57. Después de esta operacion, este cddigo de funcién se borrara
autométicamente a 0.

proteccion de escritura
0~2 | 0

FE.14

0: permiten modificar todos los parametros (algunos no lo hacen durante el funcionamiento)
: s6lo permiten modificar F0.12, F0.13 y FE. 14.
2: solo permiten modificar el PE. 14.

[y

Funcion de copia de pardmetros
0~3 0

FE.15

0: desactivado

1: carga de parametros en el panel de control

Si esté configurado en 1 y confirmado, el driver mostrard CP-1 y cargara todos los pardmetros del codigo de funcion desde
el panel de control a la EEPROM para su almacenamiento.

2: todos los pardmetros del codigo de funcion se descargan al driver

Si se ajusta a 2 y se confirma, el controlador mostrard CP-2 y descargara todos los parametros de cddigo de funcién del
panel de control, excepto los parametros de fabrica a la memoria del panel de control principal, y refrescara la EEPROM.
3: descargar todos los parametros de codigo de funcion excepto los parametros del motor al driver

Si se ajusta a 3 y se confirma, el teclado mostrara CP-3 y el conductor descargara todos los parametros de cddigo de
funcién (excepto los parametros del motor y los parametros de fabrica) del panel de operaciones a la memoria en el panel
de control principal, y refrescara la EEPROM.

Parametros de monitoreo

4-00 Frecuencia de salida (antes de la compensacion de deslizamiento)
0.00~méx. frecuencia de salida. [F0.15] j0.00

401 Frecuencia de salida (después de la compensacion de deslizamiento)
0.00~max. output freq. [F0.15] o.00

4-02 Frecuencia estimada del motor
0.00~méx. frecuencia de salida [F0.15) .00

403 Frecuencia de ajuste principal
0.00~max. frecuencia de salida [F0.15] .00

404 Frecuencia de ajuste auxiliar

i 0.00~méx. frecuencia de salida [F0.15] .00

Corriente de salida

005 1) 0—6553.5A .o
Tension de salida

006 1 —g0ov o

407 Torque de salida
-200.0~+200.0% [0.0%

[d-08  |velocidad de giro del motor (RPM/min)
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| 0~36000RPM/min o
4-09 Factor de potencia del motor
0.00~1.00 j0.00
4-10 \Velocidad lineal de marcha (m/s)
0.01~655.35m/s | 0.00
d-11 /Ajustar velocidad lineal (m/s)
0.01~655.35m/s | 0.00
Tension de Bus (V)
012 1 —go0v | 0
Tension de entrada (V)
013 1 —goov | 0
d-14 IAjuste de valor PID (V)
0.00~10.00V | 0.00
4-15 Retroalimentacién PID (V)
" |0.00~10.00v | 0.00
4-16 Entrada analdgica All
0.00~10.00V | 0.00
417 Entrada anal6gica Al2
0.00~10.00V | 0.00
4-18 Entrada de frecuencia de impulso
" |0.0~50.0kHz | 0.00
d-19 Salida anal6gica AO1
0.00~10.00V | 0.00
4-20 Salida analogica AO2
0.00~10.00V | 0.00
421 Estado del terminal de entrada
0~FFH | 0
Estado del terminal de salida
-2 1) Fp | 0
423 Estado de funcionamiento VFD
0~FFFFH | 0
0~FFFFH
BITO: funcionamiento/parada
BIT1: reversa/adelante
BIT2: funcionamiento a velocidad cero
BIT3: reservado
BIT4: acelerar
BITS: desacelerar
BIT6: funcionamiento a velocidad constante
BIT7: pre-excitacion
BIT8: ajuste del parametro VFD
BIT9: limite de sobrecorriente
BIT10: limite de sobretension
BIT11: limitacion de amplitud del torque
BIT12: limitacion de amplitud de la velocidad
BIT13: control de velocidad
BIT14: control de torque
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BIT15: reservado

Estado actual de la velocidad de multiples etapas
d-24

0~15 | 0
d-25 reservado

L | 0
4-26 reservado

- | 0

\alor actual del conteo
027 165535 | 0
428 /Ajustar valor de cuenta

0~65535 | 0
4-29 \alor actual de temporizacion (S)

0655355 | 0
4-30 /Ajustar valor de temporizacion (S)

0~65535S | 0
431 Longitud actual

0.000~65.535(KM) | 0.000
432 Longitud establecida

0.000~65.535(KM) | 0.000
433 radiador (IGBT) temperatura 1

0.0'C~+110.0C | 0.0
d-34 radiador (IGBT) temperatura 2

0.0°C~+110.0C | 0.0
4-35 tiempo de ejecucion acumulativo de VFD (Hora)

0~65535H | 0
4-36 tiempo de encendido acumulativo del VFD ( hora)

0~65535H | 0
4-37 tiempo de funcionamiento acumulativo del ventilador (hora)

0~65535H 0
d-38 Consumo de electricidad acumulativo (digito menos significativo)

0~9999KWH 0
d-39 Consumo eléctrico acumulado (digito mas significativo)

0~9999KWH (*10000) | 0
4-40 Parametros especiales de monitoreo del modelo (reservado)

reservado 0
d-a1 Parametros especiales de monitoreo del modelo (reservado)

reservado 0
d4-42 Parametros especiales de monitoreo del modelo (reservado)

reservado | 0
d4-43 Parametros especiales de monitoreo del modelo (reservado)

reservado | 0
d-44 Parametros especiales de monitoreo del modelo (reservado)

reservado | 0
d-45 |Parametros especiales de monitoreo del modelo (reservado)
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reservado | 0
d-46 Parametros especiales de monitoreo del modelo (reservado)

reservado | 0
447 Parametros especiales de monitoreo del modelo (reservado)

reservado | 0
448 Del antepenultimo al Gltimo tipo de falla

0~30 | 0

Del penultimo al dltimo tipo de falla
049 130 | 0

Ultimo tipo de falla
050 130 | 0

Tipo de fallo actual
51 130 | 0
4-52 Frecuencia de funcionamiento de la falla de corriente

0.00~ [F0.16] limite de frecuencia superior | 0.00
4-53 Salida actual de corriente de falla

0.0~6553.5A | 0.0
d-54 Tension Busbar de corriente de falla

0~999V | 0
4-55 Estado de la terminal de entrada de falla de corriente

0~FFH | 0
d4-56 Estado de la terminal de salida de falla de corriente

0~FH | 0
d4-57 Estado de funcionamiento de falla de corriente

0~FFFFH | 0

5. Protocolo de comunicacion

5.1 Modo y formato RTU

Cuando el controlador se comunica via Modbus en modo RTU, cada byte se divide en 2 caracteres hexadecimales de 4
bits. La principal ventaja de este modo es que puede transferir caracteres con mayor densidad en comparacion con el
modo ASCII dada la condicién de la misma velocidad en baudios, y cada informacién debe ser transportada
continuamente.

1 cada formato de byte en modo RTU

Sistema de codificacion: 8 bits binario, hexadecimal 0-9, A-F.

Bits de datos: 1 bit de bit de inicio, 8 bits de datos (envio desde el bit inferior), 1 bit de bit de parada, bit de control

de paridad opcional (consulte la secuencia de bits del marco de datos RTU).

Control de error: control de redundancia ciclica (CRC).
2 Secuencia de bits del marco de datos RTU
Con control de paridad

|comienzo | 1 | 2 | 3 | 4 | 5 | 6| 7] 8 | Par | stop]
Sin control de paridad
[Comienzo | 2 | 2 | 3 | 4 [ 5 | 6 | | Stop |
5.2 Direccion de registro y cédigo de funcién
1) cédigo de funcién admitido
Cabdigo de funcién Descripcion de la funcion
03 Leer multiples registros
06 Escribir registro nico
10 Escribe varios registros continuamente
13 Leer parametro individual

2) direccion de registro
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Funcion de Registro Direccion
Entrada de comando de control 0x2000
Lectura del parametro monitor 0xD000 (0x1D00) ~0xD039 (0x1D39)
Ajuste de frecuencia MODBUS 0x2001
Ajuste de torque MODBUS 0x2002
Frecuencia de MODBUS PID dada 0x2003
Ajuste de realimentacion MODBUS PID 0x2004
Ajuste de parametros 0x0000~0x0F15
3) 03H lee maltiples parametros (8 items continuamente maximo)
Formato del marco de informacion de consulta (enviar marco):
Direccion 01H
Funcién 03H
L S 00H
Direccidn de datos de inicio 0iH
, 00H
NUmero de datos (Byte) 02H
CRC CHK Alto 95H
CRC CHK Bajo CBH

Andlisis de los datos de este segment:
01H es la direccion del driver
03H lee codigo de funcion

0001H es la direccion de inicio, equivalente a F0.01 del panel de control
0002H es el nimero de items del mend, es decir, los dos items de F0.01 y F0.02
95CBH es 16 bits del cédigo de control CRC

Formato del marco de informacion de respuesta (cuadro de respuesta):

Direccion 01H
Funcion 03H
DataNum*2 04H
Datal[2Byte] ggg
Data2[2Byte] gg:
CRC CHK Alto BAH
CRC CHK Bajo 07H

Anélisis de los datos de este segment:
01H es la direccion del driver
03H lee cddigo de funcion

04H es el producto de (lectura)*2

0064H leer los datos de F0.01
0064H leer los datos de F0.02

BAO7H es 16 bits del codigo de control CRC

Ejemplo:

Nombre

Formato Marco

Leer datos de F0.01 y F0.02

Enviar cuadro: 01H 03H 0001H 0002H 95CBH

Cuadro de retorno: 01H 03H 04H 0064H 0064H BAO7H

Leer datos de F2.01

Enviar cuadro: 01H 03H 0201H 0001H D472H

Cuadro de retorno: 01H 03H 02H 000FH F840H

Leer el parametro de monitorizacion del d-00
(direccion DO0OH y 1DO0H intercambiable)

Enviar cuadro: 01H 03H DO0OOH 0001H BCCAH

Cuadro de retorno: 01H 03H 02H 1388H B512H

Enviar cuadro: 01H 03H 1DOOH 0001H 8266H

Cuadro de retorno: 01H 03H 02H 1388H B512H

Leer el estado cuando el driver se detiene
(direccion AOOOH y 1A00H intercambiables,
consulte la descripcion del estado de ejecucion
del driver)

Enviar cuadro: 01H 03H AO000H 0001H AG60AH

Cuadro de retorno: 01H 03H 02H 0040H B9B4H

Enviar cuadro: 01H 03H 1A00H 0001H 8312H

Cuadro de retorno: 01H 03H 02H 0040H B9B4H

Leer el codigo de error E-19 (direccion EOOOH y

Enviar cuadro: 01H 03H EOO0OH 0001H B3CAH
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1EO0OH intercambiables, consulte la tabla de  |Cuadro de retorno: 01H 03H 02H 0013H F989H
codigos de error) Enviar cuadro: 01H 03H 1EQ0OH 0001H 8222H
Cuadro de retorno: 01H 03H 02H 0013H F989H

L ea el c6diao d | A-18 (direccid Enviar cuadro: 01H 03H E001H 0001H E20AH
ea el codigo de prealarma A- ireccion ;

EOO1H e intercambiable 1E01, consulte la tabla Cuas:iro de;etornod Ol';303H SZH SS;ZH 383492H

de codigos de prealarma) Enviar cuadro: 01H 03H 1EO1H 1H D3E2H

Cuadro de retorno: 01H 03H 02H 0012H 3849H

4) 06H Escriba un solo parametro
Formato del marco de informacién de consulta (enviar marco):

Direccion 01H
Funcién 06H
L - 20H
Direccion de datos de inicio 00H
00H
Data(2Byte) 0iH
CRC CHK Alto 43H
CRC CHK Bajo CAH
Anélisis de los datos de este segmento:
01H es la direccion del driver
06H escribir cddigo de funcion
2000H es la direccion del comando de control
0001H es el comando de avance
43A1H es 16 bits del codigo de control CRC
Formato del marco de informacion de respuesta (cuadro de respuesta):
Direccion 01H
Funcion 06H
. L, - 20H
Direccion de datos de inicio 00H
, 00H
Numero de datos (Byte) 0iH
CRC CHK Alto 43H
CRC CHK Bajo CAH

Andlisis de los datos de este segmento: si se ajusta correctamente, devuelve los mismos datos de entrada

Ejemplo:

Formato marco
Enviar cuadro: 01H 06H 2000H 0001H 43CAH
Cuadro de retorno: 01H 06H 2000H 0001H 43CAH
Enviar cuadro: 01H 06H 2000H 0009H 420CH
Cuadro de retorno: 01H 06H 2000H 0009H 420CH
Enviar cuadro: 01H 06H 2000H 0003H C20BH
Cuadro de retorno: 01H 06H 2000H 0003H C20BH
Enviar cuadro: 01H 06H 2000H 0004H 83C9H
Cuadro de retorno: 01H 06H 2000H 0004H 83C9H
Enviar cuadro: 01H 06H 2000H 0010H 43CAH
Cuadro de retorno: 01H 06H 2000H 0010H 43CAH
Enviar cuadro: 01H 06H 2000H 0002H 03CBH
Cuadro de retorno: 01H 06H 2000H 0002H 03CBH

Enviar cuadro: 01H 06H 2000H 000AH 020DH

Hacia Adelante

Reversa

Parada

Detencion libre

Reestablecer

Jog hacia adelante

Jog en reversa

Cuadro de retorno: 01H 06H 2000H 000AH 020DH

Enviar cuadro: 01H 06H 0800H 0001H 4A6AH

Ajustar parametro F8.00 en 1
Cuadro de retorno: 01H 06H 0800H 0001H 4A6AH

MODBUS frecuencia de referencia 40HZ |Enviar cuadro: 01H 06H 2001H OFAOH D642H
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Cuadro de retorno: 01H 06H 2001H OFAOH D642H

Enviar cuadro: 01H 06H 2003H 01F4H 721DH

MODBUS PID referencia 5V

Cuadro de retorno: 01H 06H 2003H 01F4H 721DH

Enviar cuadro: 01H 06H 2004H 0190H C237H
Cuadro de retorno: 01H 06H 2004H 0190H C237H
Enviar cuadro: 01H 06H 2002H 0320H 22E2H
Cuadro de retorno: 01H 06H 2002H 0320H 22E2H

MODBUS PID retroalimentacion 4V

MODBUS ajuste de torque al 80%

Enviar cuadro:

01H 06H ADOOH 0001H 68A6H

Verificacion de la contrasefia de usuario
(ADOOH y 1CO0H intercambiables)

Cuadro de retorno: 01H 06H ADOOH 0001H 68A6H

Enviar cuadro: 01H 06H 1CO0H 0001H 4F9AH

Cuadro de retorno: 01H 06H 1CO0H 0001H 4F9AH

Comprobar contrasefia de limite de operacion

Enviar cuadro: 01H 06H ADO1H 0002H 7967H

Cuadro de retorno: 01H 06H ADO1H 0002H 7967H

(direccion ADO1H y 1C01H
intercambiables)

Enviar cuadro: 01H 06H 1CO1H 0002H 5E5BH
Cuadro de retorno: 01H 06H 1C01H 0002H 5E5BH
5) 10H escribir varios pardmetros de forma continua

Formato del marco de informacién de consulta (Enviar cuadro) :

Direccion 01H
Funcioén 10H

L, o 01H
Direccion de datos de inicio 00H
, 00H
Numero de datos (Byte) 02H
DataNum*2 04H

00H

Datal(2Byte) 01H

00H

Data2(2Byte) 02H
CRC CHK Alto 2EH
CRC CHK Bajo 3EH

Anélisis de los datos de este segmento:

01H  es ladireccion del driver

10H  escribir codigo de funcion

0100H direccidn de inicio, equivalente a F1.00 del panel de control
0002H cantidad de registros
04H suma de bytes (2*cantidad registrada)
0001H dato de F1.00
0002H dato de F1.01
2E3EH 16 bits de codigo de control CRC

Formato del marco de informacién de respuesta (Cuadro de retorno) :

Direccion 01H

Funcién 10H

. L, L 01H
Direccion de datos de inicio 00H
, 00H
Numero de datos (Byte) 02H
CRC CHK Alto 40H

CRC CHK Bajo 34H

Anélisis de los datos de este segmento:
01H direccion del driver
10H escribir cddigo de funcion
0100H escribir datos de F1.00
0002H cuenta de items del menu de escritura, es decir, dos items de F1.00 y F1.01
4034H 16 hits de cddigo de control CRC
Ejemplo:

Formato marco
01H 10H 0100H 0002H 04H 0001H 0002H

Nombre

Ajustar F1.00, F1.01a1y0.02
respectivamente.

Enviar cuadro:
2E3EH
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Cuadro de retorno: 01H 10H 0100H 0002H 4034H

Reenvie y comunique la frecuenciade  |Enviar cuadro: 01H 10H 2000H 0002H 04H 0001H 1388H
referencia a 50HZ 36FSH

Cuadro de retorno: 01H 10H 2000H 0002H 4A08H
Enviar cuadro: 01H 10H 0100H 0001H 02H 0001H 7750H
Cuadro de retorno: 01H 10H 0100H 0001H 0035H

Ajuste F1.00a 1

6) 13H lee parametro individual (incluyendo atributo, valor minimo, valor maximo)

Formato del marco de informacion de consulta (Enviar cuadro) :

Direccion 01H

Funcion 13H

. ., L 00H
Direccion de datos de inicio 0cH
, 00H
NUmero de datos (Byte) 04H
CRC CHK Alto 45H

CRC CHK Bajo CBH

Andlisis de los datos de este segmento:
01H  direccion del driver
13H  leer cddigo de funcion
000CH direccidn de inicio, equivalente a F0.12 del panel de control
0004H cantidad registrada
45CBH 16 bits de cddigo de control CRC

Formato del marco de informacion de consulta (Cuadro de retorno) :

Direccion 01H
Funcion 13H

. L, - 00H
Direccion de datos de inicio 12H
13H

03H

00H

Data3(2Byte) 00H

13H

CRC CHK Alto 28H
CRC CHK Bajo 31H

Andlisis de los datos de este segmento:
01H  direccion del driver
13H  leer cddigo de funcion
000CH direccion de inicio, equivalente a F0.12 del panel de control
1388H valor de parametro
0322H valor de atributo
0000H valor minimo
1388H valor méximo
2831H 16 bits de cddigo de control CRC

Ejemplo:

Nombre Formato marco

Enviar cuadro: 01H 13H 000CH 0001H 85CAH
Cuadro de retorno: 01H 13H 02H 1388H B1D2H
Leer valor del parametro + valor del atributo [Enviar cuadro: 01H 13H 000CH 0002H C5CBH

Leer valor de parametro de F0.12

de F0.12 Cuadro de retorno: 01H 13H 04H 1388H 0322H FCE4H
Leer valor del pardmetro + valor del atributo +|Enviar cuadro:  01H 13H 000CH 0003H 040BH
valor min. de F0.12 Cuadro de retorno: 01H 13H 06H 1388H 0322H 0000H 628BH

. . Enviar cuadro:  01H 13H 000CH 0004H 45CBH
Leer valor del pardmetro + valor min. + valor

max. de F0.12 Cuadro de retorno: 01H 13H 08H 1388H 0322H 0000H 1388H
2831H
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5.3 Funciones de otra direccidn de registro:

Funcién Direccion Descripcion
byte bit significado
. 0: sin accioén
Bit7 )
1: prealarma de sobrecarga
0:INV_220V
. .~ |LIINV_380V
BIt6~BItS | |\v 660V
3:INV_1140V
Bita O sin accion
1: ahorra apagado
VFD estado de /AOOOH(1A00H) Bytel
funcionamiento . 0: sin accion
Bit3 )
1: reestablecer
0: sin accioén
Bit2~Bitl |1: ajuste estatico
2: ajuste dindmico
. 0: modo panel de control
Bit0 1: modo terminal de control
2: modo de control de comunicacion
Byte0 Bit7 3: reservado
. 0: sin accion
Bité 1: tension del bus es normal
. 0: sin accion
Bit5 1: subtension
Bita (1) ?LT\giiJcr:er;]iento jog
VFD estado operativo AQ00H(1AQ0H) Byte0 Bit3 0: hacia adelante
1: reversa
1: acelerar
Bit2~Bitl |2: desacelerar
3: velocidad constante
Bit0 0: estado de detencion
1: estado de funcionamiento

Leer codigo de error
VFD

EOOOH(1E00H)

Direcciones EOO0H y 1E00H intercambiables (ver tabla de codigos de fallos
y ejemplo de funcién de lectura 03H)

Leer codigo de
prealarma de falla VFD

E001H(1E01H)

Direcciones E001H y 1E01H intercambiables (ver ejemplo de codigo de|
prealarma, leer cédigo de funcion 03H)

Verificacion de la
contrasefia de usuario

/ADOOH(1COO0H)

Direccion ADOOH y 1CO0H intercambiables (consulte el ejemplo del codigo
de funcién de escritura 06H)

Verificacion de

contrasefia de limite de |[ADO1H(1C01H)

operacion

Direcciones ADOOH y 1COOH intercambiables (consulte el ejemplo del
cddigo de funcidn de escritura 06H)

5.4 Codigo de falla:

Caodigo de fallo .COd.'gO Informacién de fallos
visualizado

0000H —_— Sin fallos
0001H E-01 Sobrecorriente en aceleracion
0002H E-02 Sobrecorriente en desaceleracion
0003H E-03 Sobrecorriente a velocidad constante
0004H E-04 Sobrecorriente en aceleracion
0005H E-05 Sobrecorriente en desaceleracion
0006H E-06 Sobrecorriente a velocidad constante
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0007H E-07 Subtension del bus

0008H E-08 Sobrecarga del motor

0009H E-09 Sobrecarga del driver

000AH E-10 Driver sin carga

000BH E-11 Fallo del médulo de funcién

000CH E-12 Pérdida de fase de entrada

000DH E-13 Pérdida de fase de salida o desequilibrio de corriente
000EH E-14 Cortocircuito de salida a tierra
000FH E-15 Sobrecalentamiento del disipador térmico 1
0010H E-16 Sobrecalentamiento del disipador térmico 2
0011H E-17 Fallo de comunicacion RS485
0012H E-18 Fallo de comunicacion del teclado
0013H E-19 Fallo del dispositivo externo

0014H E-20 Fallo de deteccion de corriente
0015H E-21 Fallo de puesta a punto del motor
0016H E-22 Error de lectura-escritura EEPROM
0017H E-23 Fallo de copia de pardmetros

0018H E-24 Desconexion de realimentacién PID
0019H E-25 Desconexion de la realimentacion de tensién
001AH E-26 Tiempo limite de entrada en funcionamiento
001BH E-27 Fallo de comunicacién del coprocesador
001CH E-28 Fallo de desconexién del encoder
001DH E-29 Desviacion de velocidad excesiva
001EH E-30 Fallo de sobrevelocidad

5.5 Codigo de prealarma del driver:

Cadigo de alarma Exhibido Informacidn de fallos
0000H — Sin fallos
0009H A-09 Alarma de sobrecarga del driver
0011H A-17 Alarma de fallo de comunicacion RS485
0012H A-18 Alarma de fallo de comunicacion por teclado
0015H A-21 Alarma de sintonizacion del motor
0016H A-22 Alarma de fallo de lectura-escritura EEPROM
0018H A-24 Alarma de desconexion de realimentacion PID

5.6 Formato de control de comandos (ver codigo de funcion ejemlo 06H):

Direccion Bit Significado
Bit7 ~Bit5 reservado
. 0: sinaccién
Bit4
t 1: reestablecer
2000H Bit3 0: hacia adelante
1: reversa
100: detencidn libre
. . 011: parada
Bit2~Bit0

010: funcionamiento jog
001: funcionamiento

5.7 Atributo de parametro:

Bit Significado
Bitl5 Reservado
Bit14 Menu
Bit13 Sistema
Bit12 Restablecer a los valores predeterminados de fabrica
Bit11l EEPROM
"0":01
. . "x":10
Bit10~Bit9 "1l
"<M00
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Bit8 simbolo

1:00000 |KHZ:01100 us:10001
V:00001 [KW:01010 HZ/S:10000
A:00010 jom:01110 mh:10010
rpm:0001|ms:01001 C:10011

Bit7~Bit3 1 MA:01011 m/s:10100
HZ:0010 [KM:01101 H:10101
0 CM:01111 KWH:10110
2:00110
S:01000

Bit2~Bit0 Punto decimal

5.8 Cadigo de error, informacidn de larespuesta del esclavo anormal:

Cadigo Error Descripcion
01H Cdbdigo de funcién no valido
02H Direccidn invalida
03H Dato invalido
04H Longitud de registro invalida
05H Error de validacion CRC
06H Los parametros no se pueden cambiar durante la ejecucion
07H Los cambios de parametros no son validos
08H El comando de control del host no es valido
09H Pardmetros protegidos por contrasefia
0AH Error de contrasefia

5.9 Direccion de comunicacion de todos los parametros:

Caodigo de funcién Direccion de comunicacion
F0.00~F0.22 0000H~0016H
F1.00~F1.36 0100H~0124H
F2.00~F2.17 0200H~0211H
F3.00~F3.08 0300H~0308H
F4.00~F4.24 0400H~0418H
F5.00~F5.24 0500H~0518H
F6.00~F6.35 0600H~0623H
F7.00~F7.36 0700H~0724H
F8.00~F8.20 0800H~0814H
F9.00~F9.73 0900H~0949H
FA.00~FA.35 0AO00H~0A23H
FB.00~FB.06 0BOOH~0BO0O6H
FC.00~FC.25 0CO0H~0C19H
FE.00~FE.15 OEOOH~O0EOFH
FF.00~FF.21 OFO0OH~O0F15H

d-00~d-57 DO00OH (1DO0OH) ~DO039H (1D39H)

Nota:
1)

2)

3)

En los ejemplos anteriores, la direccion del driver es 01, lo que hace que sea mejor para la ilustracion; cuando el
driver es esclavo, el rango de ajuste de la direccion es 1-247, y si se cambia cualquier dato de formato de marco, el
codigo de verificacion necesita ser recalculado. Las herramientas de calculo del codigo de control CRC de 16 bits se
pueden descargar de Internet.

La direccion inicial del elemento monitor es D000, cada elemento se compensa con el valor hexadecimal
correspondiente basado en esta direccion, y después con la direccidn inicial. Por ejemplo: el elemento inicial del
monitor es d-00, la direccion inicial correspondiente es DOOOH (1D00H), ahora lea el elemento de monitor d-18,18-
00=18, el hexadecimal correspondiente de 18 es 12H, luego la direccién de lectura de d-18 es DOOOH+12H =
D012H (1D00H+12H = 1D12H). La direccién DOOOH y 1DO00H son intercambiables.

Formato de marco cuando la informacién de respuesta del esclavo es anormal: direccion del driver + (80H+codigo
de funcidn) + cédigo de verificacion CRC de 16 bits; si el cuadro de retorno del esclavo es 01H + 83H + 04H +
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40F3H, entonces 01H es direccion del esclavo, 83H es 80H+03H indicando error de lectura, 04H es longitud de
datos invalida, 40F3H es cddigo de verificacién CRC de 16 bits.

6. Solucion de problemas

6.1 Informacién sobre fallos y solucién de problemas

Si se produce alguna anomalia durante el funcionamiento, el conductor bloqueara inmediatamente la salida PWM vy
entrara en estado de proteccion. Mientras tanto, el teclado mostrara los cédigos de funcién que indican la falla actual y la
luz indicadora de ALM se encendera. Siga el método descrito en la Tabla 6-1 para comprobar la causa del fallo y llevar a
cabo las acciones correspondientes. Si el problema persiste, péngase en contacto con nosotros directamente.

Tabla 6-1 Diagnostico y solucién de problemas

Cadigo |Descripcion del fallo Razones posibles Acciones
de fallo

Demasiado corto el tiempo de
aceleracion (incluyendo el Prolongar el tiempo de aceleracion
proceso de ajuste)

Sobrecorriente en el
E-01 proceso de Reiniciar el motor giratorio
aceleracion

Arranque después del ajuste como freno de CC o inicio
de seguimiento de la velocidad de giro

Potencia de accionamiento es
demasiado pequefia
La curva V/F no es adecuada  |Ajustar la curva V/F o el aumento de torque

Seleccione una unidad de mayor potencia

Tiempo demasiado corto de

desaceleracion (incluido el Prolongar el tiempo de desaceleracion
Sobrecorriente en proceso de ajuste)
E-02 proceso de Demasiada poca potencia del  |Seleccione la unidad con gran capacidad
desaceleracion conductor
La inercia de carga es|Conectar la resistencia de frenado o el dispositivo de
demasiado alta frenado adecuado.
Baja tension de red Compruebe la fuente de alimentacion

Sobrecorriente en
E-03 funcionamiento a
\velocidad constante

Cambio repentino o carga
anormal

Demasiada poca potencia del
conductor

Tension de alimentacion
anormal (incluyendo el proceso |[Compruebe la fuente de alimentacion
Sobretensionen el [de ajuste)

Comprobar la carga o reducir el cambio de carga

Seleccione el driver con mayor capacidad

E-04 proceso de El conductor se reinicia con un |Arranque después del ajuste como frenado DC o inicio
aceleracion motor giratorio de seguimiento de la velocidad de giro
Carga  energética  potencial(Conectar la resistencia de frenado o el dispositivo de
especial frenado adecuado.
Tiempo demasiado corto de
desaceleracion (incluido el Prolongar el tiempo de desaceleracion
Sobretensiéon en el [proceso de ajuste)
E-05 proceso de La inercia de carga es|Conectar laresistencia de frenado o el dispositivo de
desaceleracion demasiado alta frenado adecuado.
Tension de alimentacion Compruebe la fuente de alimentacion
anormal
L Tension de alimentacion Compruebe la fuente de alimentacion
Sobretension en
. . anormal
E-06 funcionamiento a - - - - —
. Carga de energia de potencial{Conectar la resistencia de frenado o el dispositivo de
velocidad constante -
especial frenado adecuado.
Anormalidad de la tension de Revise la tension de alimentacion o busque ayuda del
E-07 Subtension del bus  [alimentacion o desconexion del que ay

contactor (relé) fabricante

Ajuste incorrecto de la curva

V/F 0 aumento del torque Ajustar la curva V/F y el valor de aumento de torque

E-08 Sobrecarga del motor
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Baja tension de red

Comprobar la tension de la red

Motor bloqueado o cambio
repentino de carga

Chequear la carga

/Ajuste incorrecto del factor de
proteccion contra sobrecarga del
motor

Corregir la configuracién

/Ajuste incorrecto de la curva
\VV/F 0 aumento del torque

Ajustar la curva V/F y el valor de aumento de torque

Baja tension de red

Comprobar la tension de red

E-09 Sobrecarga del Tiempo de aceleracion Prolongar el tiempo de aceleracion
conductor demasiado corto
Carga demasiado pesada Seleccione el driver con mayor potencia
Desconexion de la  |Deteccion de corriente de salida
E-10 o Comprobar carga
carga inferior a la de descarga
Cortocircuito o contacto a tierra
de 1 salida del driver Comprobar el cableado del motor
Sobrecorriente instantanea del » . .
driver Refiérase a las acciones de sobrecorriente
E-11 Fallo del modulo de  Obstruccion de datios en el Limpiar el canal de ventilacion o sustituir el ventilador
funcion canal de ventilacion
Placa de control anormal o .
interferencia grave Buscar ayuda del fabricante
Dafios en el dispositivo de Buscar ayuda del fabricante
encendido
E-12 Pérdida de fase de  |Perdida de fase de la fuente de Compruebe la fuente de alimentacién y el cableado
entrada alimentacion
Pérdida de fase de ;
E-13 salida o desajuste de lFJaI{? 33 fase de salida entre fase Compruebe el cableado de salida del driver
corriente U
Breve problema de  [reservado reservado
E-14 ; :
salida a tierra
Sobrecalentamiento  [Sobretemperatura ambiente Reducir la temperatura ambiente
E-15 del disipador térmico |Dafios en el ventilador Reemplace el ventilador
1
E-16 Sobrecalentamiento  (Obstruccion del canal de Limpiar el canal de ventilacio
del disipador térmico |ventilacion impiar el canal de ventilacion
2
Desajuste con la tasa de baudios Ajustar la velocidad en baudios
del PC host
Compruebe si el cableado de comunicacion esta
Fallo de . protegido, si el cableado es correcto; considere la
E-17 N A S .
comunicacion Rs4gs |Nterferencia de canal RS485 posibilidad de conectar el capacitor del filtro si es
necesario.
Tlempc_) de_e’spera de Reintentar
comunicacion
Fallo de La linea de conexidn entre el
E-18 comunicacion del teclado y la tarjeta de control ~ |[Reemplace la linea de conexion.
teclado esta dafiada.
E-19 Fallo del dispositivo |Terminal de entrada de fallo de |[Desconectar el terminal y eliminar los fallos
externo dispositivo externo cerrado (comprobar la causa de los mismos)
Fallo del dispositivo Hall o
circuito de amplificacion
Fallo de deteccion d La fuente de alimentacion
E-20 atlo f BLeccion 08 layiliar esta dafiada Buscar ayuda del fabricante
cornente El cableado del pasillo o de la
tarjeta de alimentacion no
funciona bien.
/Ajuste incorrecto de los - .
. Reajuste del pardmetro motor
parametros del motor
E-21 Fallo de ajuste del ~ |Desajuste de la especificacion
) motor de potencia entre el driver y el  [Buscar ayuda del fabricante
motor
Tiempo de espera de afinacién |{Comprobar el cableado del motor
E-22 Fallo EEPROM R/W [Fallo EEPROM Buscar ayuda del fabricante
E-23 Fallo de copia de Fallo de carga del pardmetro del [Comprobar el cableado del panel de control
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parametros controlador en el panel de
control
Fallo de descarga del parametro
desde el panel de control al Comprobar el cableado del panel de control
controlador
Descarga de parametros sin i .
carga previa Cargar parametros primero, luego descargar
El cable de retroalimentacion . L,
. Comprobar el cableado de realimentacion
., PID se ha aflojado
E-24 Descopexmn de \alor de realimentacion inferior
retroalimentacion F)IDaI valor de deteccién de Ajustar umbral de entrada de deteccién
desconexion
Desconexion de la  [Valor de realimentacion inferior
E-25 realimentacion de [l valor de deteccion de Ajustar umbral de entrada de deteccion
tension desconexion
E-26 Ir'ﬁggg :nm'te de Tiempo limite de entrada en Buscar ayuda del agente
. . funcionamiento
funcionamiento
Fallo de
E-27 comunicacion del co- [reservado reservado
procesador
E-28 Desconexién del reservado reservado
encoder
E-29 S;ﬁ) rliddzs&nacmn de reservado reservado
Fallo de reservado reservado
E-30 .
sobrevelocidad

6.2 Solucién de Fenémenos Anormales
Durante la operacion del driver, los fenémenos anormales comunes y las acciones de resolucion se muestran en la Tabla 6-

2.
Tabla 6-2 Fendmenos y sus contrapartidas anormales comunes
Fenémeno Posibles razones del fallo y acciones a tomar
LED sin Compruebe si hay fallo de alimentacion, o pérdida de fase de entrada de energia,
visualizacion compruebe si la linea de alimentacion esta conectada correctamente.
LED sin . . .
L Compruebe si hay problemas con el cableado o la toma de corriente relacionados con el
visualizacion, pero . . -, . .
- . teclado numérico. Mida la tension de la fuente de control interno para comprobar si la
el indicador interno . ., . - .
, fuente de alimentacion conmutada funciona correctamente. Si no es asi, compruebe su
de carga esta L N . . . .
. cable de entrada, inicie la oscilacion y estabilidad para ver si funcionan bien.
El motor |encendido
no Zumbido del motor |La carga del motor es demasiado. Reducir la carga.
funciona Compruebe si estd en estado de disparo 0 no se ha reseteado después del disparo,

Ningln fenémeno
anormal

compruebe si esta en estado de reinicio después del apagado, si el teclado esta reseteado,
i esta en estado de ejecucion del programa, si esta en estado de funcionamiento a varias
velocidades, si tiene alglin estado de funcionamiento especifico o si no esta en estado de
funcionamiento. Intenta recuperar el ajuste de fabrica.

Compruebe si se ha enviado el comando de funcionamiento.

Compruebe si la frecuencia de operacion esta ajustada a 0.

El motor no puede
acelerar/desacelerar con éxito

Ajuste incorrecto del tiempo aceleracion/desaceleracion. Aumentar el valor del tiempo
aceleracidn/desaceleracion

El limite de corriente se ha ajustado demasiado bajo. Aumente el valor.

Accion de proteccion contra sobretension durante la desaceleracion. Aumentar el tiempo|
de desaceleracion.

Ajuste inadecuado de la frecuencia portadora, demasiada carga puede causar oscilacion.

La carga es demasiado pesada y el torque no es suficiente. Aumente el torque en el modo
\//F. Si no funciona, cambie al modo de aumento automatico del torque y los parametros
del motor deben coincidir con el valor real. Si todavia no funciona, cambie al modo de
control del vector de flujo, y compruebe los parametros del motor y los valores reales
para ver si coinciden, mientras tanto sintonice los parametros del motor.
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Desviacion de la potencia del motor y del conductor. Ajustar los parametros del motor al
valor real

Un driver para varios motores. Cambie el modo de aumento de torque al modo manual.
Ajuste incorrecto del limite superior e inferior de frecuencia

La frecuencia esta ajustada demasiado baja, o la ganancia de frecuencia esta ajustada
demasiado baja.

Compruebe si el modo de ajuste de velocidad es consistente con el ajuste de frecuencia.
Compruebe si la carga es demasiado pesada, si esta en estado de sobretension parada o
de limitacion de sobrecorriente.

Frecuentes fluctuaciones de carga. Disminuya los cambios.

Grave desajuste entre el valor nominal del conductor y el motor. Ajuste los parametros
Cambio de velocidad durante el{del motor como valor real.

funcionamiento del motor El potenciometro de ajuste de frecuencia estd mal conectado o la sefial de ajuste de
frecuencia estd en fluctuacion. Cambie al modo de ajuste de digitos o aumente la|
constante de tiempo del filtro de la sefial de entrada analégica.

Ajustar la secuencia de fases del borne de salida U, V, W

El sentido de giro del motor|Ajustar el sentido de marcha como inverso (F0.21=1)

estd invertido Causado por la pérdida de fase de salida. Compruebe el cableado del motor
inmediatamente.

EI motor puede girar, pero la
regulacion de la velocidad no se
puede realizar.

7 Mantenimiento

7.1 Mantenimiento de rutina
Muchos factores tales como la temperatura ambiente, la humedad, el smog y el envejecimiento de los componentes
internos daran lugar a la aparicion de fallas potenciales. Por lo tanto, es necesario realizar un mantenimiento rutinario y
periédico durante el almacenamiento o uso del driver.
Cuando el driver opere normalmente, por favor verifique si existen los siguientes items:
1 sonido o vibracién anormal del motor;
calor anormal producido por el driver o el motor;
alta temperatura ambiente;
si la corriente de carga es normal;
si el ventilador de refrigeracion del driver funciona normalmente.

g w N

7.2 Mantenimiento periédico

Para mantener una operacion normal a largo plazo, es necesario realizar un mantenimiento periddico de acuerdo con la
vida util de los componentes electrénicos internos. La vida Util varia segin la condicidn de funcionamiento. La siguiente
tabla es para referencia:

Parte Vida util
Ventilador de refrigeracion 2~3 afios
Capacitor electrolitico 4~5 afos
PCB 5~8 afios

Usted debe comprobar al conductor cada 3 0 6 meses segun el entorno de trabajo. De este modo, puede reducir los riesgos
de fallo y mantener un funcionamiento estable a largo plazo.

Inspeccién General:

1. silos tornillos de los terminales de control estan sueltos. Si es asi, apriételos con un destornillador;

2. si los bornes del circuito principal estdn conectados correctamente; si las uniones y tornillos del cable o de la barra de
cobre estan sobrecalentados;

3. silos cables de alimentacion y de control estan dafiados, comprobar especialmente si hay desgaste en el aislamiento de
los cables;

4. sila conexion del cable de alimentacion y de la junta de prensado en frio esta suelta, si las cintas aislantes alrededor de
la junta estan envejecidas o desgastadas;

5. limpiar el polvo en los PCBs y conductos de aire, y tomar medidas antiestéticas;

6. antes de realizar pruebas de aislamiento al driver, desmontar el cableado entre el driver y la fuente de alimentacion, el
driver y el motor, y todos los terminales de entrada/salida del circuito principal deben estar cortocircuitados con
conductores. Luego proceda con la prueba de aislamiento a tierra. Por favor use el Mega-Ohmimetro 500V calificado (o
con el correspondiente cambio de voltaje del comprobador de aislamiento); por favor no use el medidor averiado. La
prueba de aislamiento de un solo terminal de circuito principal a tierra esta prohibida, o el driver puede resultar dafiado.
Después de la prueba, recuerde desmontar todo el cable que cortocircuita los terminales del circuito principal.

7. Si realiza una prueba de aislamiento en el motor, desconecte los cables entre el driver y el motor. De lo contrario, el
conductor podria resultar dafiado.
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TARJETA DE GARANTIA DEL CONVERTIDOR SANYU

NOMBRE DE USUARIO :

DIRECCION :
CODIGO POSTAL : PERSONA DE CONTACTO :
TELEFONO : FAX :

NUMERO DE SERIE :

ENERGIA : TIPO :

NUMERO DE CONTACTO : FECHA DE COMPRA :

COMPARLIA DE SERVICIO :

PERSONA DE CONTACTO : TELEFONO:

TECNICO: TELEFONO:

FECHA DE REPARACION:

COMENTARIO DEL USUARIO : oBUENO ©NORMAL oMALO

NOTA :
FIRMA DEL USUARIO : FECHA:

REGISTRO DE SERVICIO DE LA EMPRESA :

OTROS :
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