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Series Advanced
Inversor de control vectorial

Manual de usuario

» Gracias por elegir el Variador de alto rendimiento de la linea NZ2000.

» Antes de utilizar, por favor lea este manual atentamente para asegurar su correcto
uso. Mantenga este manual en un lugar facilmente accesible para consultarlo
siempre que sea necesario.

Precauciones de Seguridad

Por favor lea este manual de operacidon atentamente antes de la instalacion, operacion,
mantenimiento o inspeccion del dispositivo. En este manual, las indicaciones de
seguridad aparecen como ‘WARNING’ o ‘CAUTION’.

Indica una situacion potencialmente peligrosa, la cuél puede resultar en muerte o graves
lesiones en caso de no evadirse. Indica una situacion potencialmente peligrosa, la cual
puede causar lesiones menores 0 moderadas y/o dafos al dispositivo en caso de no
evadirse. Este simbolo también se utiliza para alertar de cualquier operacion peligrosa.
En algunos casos, ‘CAUTION’ puede indicar el riesgo de un accidente grave. Por favor
siga estas precauciones bajo todas circunstancias.

NOTA: Indicar la operacion necesaria para asegurar que el dispositivo funcione
correctamente. Las indicaciones de ‘WARNING’ estan ubicadas en el frente de la tapa
del variador. Por favor siga estas indicaciones al utilizar el variador

ATENCION

* Puede causar lesiones o descargas eléctricas.

» Por favor seguir las instrucciones del manual antes de instalar u operar
el dispositivo

» Desconectar todas las lineas de alimentacion antes de abrir la tapa

frontal del
dispositivo. Esperar al menos 10 minutos para que los capacitores
de CC se descarguen.




Utilizar técnicas correctas de conexion a tierra.
Nunca conectar la alimentacion de CA a los terminales de salida U,V y W.

Contenidos
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Capitulo 1: Introduccion
Caracteristicas Técnicas




ITEM

NZ2000

sesiseq seusiaun

Modo de Control

Contrcl vectorial de fluje sin sensor (SFVC)
Confrol de Tension/Frecuencia (VIF)

Frecuencia Méxima

Control de Vector: 0-320 Hz Control V/F: (-3200Hz

Frecuencia de
Portadora

71 kHz-16 kHz La Frecuencia de Portadora puede
ajustarse de forma automatica basandose
en las caracteristicas de lacarga

Frecuencia de entrada

Configuracion digital: 0,01 Hz Configuracién analogica
0.025% de la Frecuancia maxima

Torque de Arrangue

Tipo G: 0,5 Hz/150% (SFVC}; 0,5 Hz/100%

Range de velocidades

1:100 (SFVC)

Precision de estabilidad

% /C)
de velocidad £0.5% (SFVC)
Capacidad de Tipo G; 60s a2 150% de la Cerriente nominal. 3s a 180% de
P la Comiente nominal; Tipo P: 8605 a 120% de la
sobracarga

Conmiente nominal, 3s a 150% de la Corriente nominal

Aumento de torque

Aumento predeterminado;
Aumento variable: 0,1%-30%

Curva VIF

Curva VIF Recta: Curva V/F Mulipunto; Curva VIF N-power

Separacion \//F

2 Tipos: Separacion completa: Separacion media

Mode de rampa

Rampa de recta; Rampa de curva s: 4 grupcs
de aceleracion/desaceleracion con un
rangc de tiempo de 0-6500s

Parada de CC

Frecuencia de parada de CC: 0 Hz a maxima frecuencia; Tiempo de
parada: 0s-100s; Valor de comiente de parada: 0%-100%

Contrel de JOG

Rango de frecuencia de JOG: 0-50 Hz: Tiempc de
aceleracién/desaceleracion de JOG: 0-6500s

Velocidades
predeterminadas
integradas

Implementa hasta 16 velccidades a traves de
|a funcion simple de PLC, o afraves
de la combincion de terminales de estade

PID Integrada

Realiza un contral de procesos sencillo a traves de un
sistema de lazo cerrado

Regulacion automatica
de Tensicn (AVR)

Permite mantener la tension de salida constante a pesar
de sufrir cambics ala tensién de entrada

Control de Frenade por
Sobretensién

/Sobrecorriente

La tensicn y la corriente estan automaticamente regulados al
momento del arranque, con el objelivo de pravenir disparos
frecuentes por sobrecorriente/sobretension




ITEM NZ2000

Control y limite de Permite limitar el torque autematicamente con el objetivo
torque de svitar disparos fecuentes al momentc del arranque

La energia de realimentacién de la carga compensa la

5 .
arada instantanez reduccién de tension, permitiendo que el equipe de CA

no detiene continue funcionando por un kreve periodo de tiempo
Limite de corriente Ayuda a prevenir fallas frecuentes de sobrecorriente
rapida en el equipo de CA

Implementa el control de motores asincronicos a traves de tecnologia

Alto rendimient . . o
rendimiento de control vecterial de coriente de alto rendimiento

Control de tiempas Rango de tiempas: 0-8500 minutos
Metodes ¢e RS485
— comunicacian
Funcionamiento del Dado por el panel, los terminales de contrel, el puerte de comunicacién
canal de comando serial, puede ser seleccionade de varias maneras

10 tipos de fuente de frecuencia, dados por la tension digital
Fuentes de frecuencia analdgica. corriente analdgica, pulso, puerto serie,
puede ser seleccionado de varias maneras

Fuentes auxiliares de 10 tipos de fuente de frecuencia, puede realizar microajustes de manera
frecuencia sencilla, cotiene un sintetizader de corriente

. 6 terminales de entrada digitales, una de las mismas
Terminales de entrada

m Soporta pulsos de alta velocidad hasta 100KHz
w 3
% 7 1 terminal de salid digital
o & Terminal de salida 1 terminal de salida relé
= 1 terminal de salida analdgica; trabaja con corriente
Entre 0-20mA o tensidn entre 0-10v
Display Luminoso Muestra los parametros
U .
9 Sloqueo de teclas v Puede bloquear las teclas parcialmente o
o Selt:ccién de runcic':n Completamente y definir el rango de funcidn de
Y algunas teclas para evitar fallas
0
E deteccion de corio circuito del motor al prenderse. proteccién de
3. Modo oroteccion perdida de fase de salida, proteccién de sobrecorriente, proteccion de
= P sohretension, proteccion de subtensicn, proteccion de
sobrecalentamiento y proteccion de sobrecarga.
uaar de instalacién En interiores, evitar la luz del sol directa, el polve. gas corrosivo, gas
-9 combustible, vaper, humo de aceite. sal y goteo
Alttud Por debajo de las 1000m (si se usa arriba de los
' 1000m, bajar la clasificacicn de potencia)
>
g_ Temperatura ambiente -10°C ~ +40°C (si la temperatura ambiente esta entre
T P 40°C ~ 50°C, bajar la clasificacion de potencia)
=]
@ Humedad Menos del 95% de la humedad relativa. sin condensar
Vibracion Mencs de 5.9 m/s? (0,5q)

Temperatura de

Almacenamienta -20°C ~+60°C

(4



1.2 Descripcién de la placa de identificacion

‘MODEL: NZ2400-3R7G/5R5P-0 |

INPUT: 3PH 330V 50Hz/60Hz
OUTPUT: 3PH 330V 9.0/13.0
FREQ) RANGE; 0.1-320Hz 3.7/5.5kW

LI THMINN - € €
\CIET )

MODEL : NZ - 2 - 400 - 3R7G/5R5P - 0

—L Simbolo especifico

(En blanco para prod. estandar)
3R7: 3.TKW
G:Torgue Constante

P: Torque Vvariable

200:1x 220VAC

400: 3x 380VAC

600: 3x 660VAC

2:Variador de la serie NNZ2000
8: Variador de la serie NZ8000
NZ: Trade Mark

1.3 Guia de Seleccidn




Potencia | Comente | Comente | Potencia
Modelo nominal de |Nominal de |[Nominalde | del Motor
salida (KW)| Entrada (A)| Salhda (A) (KW)
1PH/APH AC220V +15%
NZ2200-00R4G 0.4 0.4 2.9 0.4
NZ2200-0R75G 0.75 f.2 2 0.75
NZ2200-01R5G 1.5 10 7 1.5
NZ2200-02R2G 2.2 16 11 2.2
NZ2200-03R7G 3.7 17 16.5 3.7
NZ2200-05R5G 2.9 26 25 2.9
NZ2200-07Ra2G f.o D 32 7.5
JPH AC380V +15%
NZ2400-00R4G 04 3.4 1.2 04
NZ2400-0OR¥5G 0.75 3.8 2.9 0.75
NZ2400-01R5G 1.5 5 3.1 1.5
NZ2400-02R2G 2.2 0.8 D 2.2
NZ2400-03R¥YG/ABREP| 3.7/55 1015 913 37/55
NZ2400-05R5G 5.5 15 13 5.5
NZ2400-07/R5P f.o 20 17 7D
NZ2400-07R5GM1P 7.5/11 20/26 17125 7.5M11
NZ2400-11G/1 5P 11/15 26/35 29132 11115
NZ2400-15GM8.5P 15M8.5 35/38 32137 15/18.5
NZ2400-18.5G/22P 18.9/22 38/46 37145 18.9/22
NZ2400-22G/30P 22/30 46/62 45/60 22130




Potencia | Comente | Comente | Potencia
Modelo nominal de |Nominal de |Nominal de| del Motor
salida (KW)|Entrada (A)| Salida (A) (kW)
NZ2400-30G/37P 30/37 62/76 60/75 30/37
NZ2400-37G/45P 37/45 76/90 75/90 37/45
NZ2400-45G/55P 45/55 90/113 90/110 45/55
NZ2400-55G 55 113 110 55
NZ2400-75P 75 157 150 75
NZ2400-75G/90P 75/90 15711800 150176 75/90
NZ2400-90G/M110P 90/110 180/214 176/210 90/110
= - Comente - .
otencia [\ - i o1 de| Comente | Potencia
Modelo nnmlnal de Entrada NDn"_unaI de| del Motor
salida (KW) (A) Salida (A) (kW)
NZ2400-110G/132P | 110/132 214/256 210/253 110132
NZ2400-132G160P | 132/160 256/307 253/300 132/160
NZ2400-160G/185P | 160/185 307/355 300/340 160/185
NZ2400-185G/200P | 185/200 355/385 340/380 185/200
NZ2400-200G/220P | 200/220 385/430 380/420 200220
NZ2400-220G/250P | 220/250 430/468 420/470 220250
NZ2400-250G/280P | 250/280 468/525 470/520 250280
NZ2400-280G/315P | 280/315 525/610 520/600 2801315
NZ2400-315G/350P | 315/350 6510/665 600/640 3195/350
NZ2400-350G/400P | 350/400 665/700 640/690 350/400
NZ2400-400G/450P | 400/450 £00/800 690/790 400/450
NZ2400-450G/500P | 450/500 600/865 £90/860 4501500

Capitulo 2: Instalacion y conexiones

Requerimientos de ambiente e instalacion

El ambiente y la instalacion del variador afecta la vida util del mismo, y su funcionamiento.
Si no se cumplen las especificaciones de ambiente del variador pueden haber fallas.




Al instalar un variador NZ2000 sobre una pared, por favor usar la instalacion vertical para
gue la conveccion del aire y la disipacion del calor sea mas eficiente.

Ambiente de instalacion del variador, por favor asegurarse de que cumple con lo
siguiente:

* Temperatura ambiente: - 10°C to + 40°C.

* Humedad del ambiente 0 ~ 95% sin condensacion.

+ Evitar el contacto directo con la luz solar.

» El ambiente no debe contener gases o liquidos corrosivos.

« Ambiente sin polvo, ni particulas de algodon o metal en vuelo.
* Alejado de materiales radiactivos o combustibles.

+ Alejado de fuentes de interferencia electromagnética (Como una soldadora
eléctrica o una maquina de alta potencia).

* Instalar en un plano solido, evitando vibraciones, de no ser posible. Instalar
accesorios antivibraciéon para evitar las mismas.

« Por favor instalar el variador en un lugar bien ventilado, facil de observar y realizar
mantenimiento, instalar sobre un material solido no combustible, lejos de
elementos caloéricos (COmo una resistencia de frenado, etc.).

« Por favor reservar suficiente espacio para la instalacion del variado.
Especialmente para la instalacion de varios variadores, por favor prestar atencion
a la instalacion del variador de frecuencia, y configurar ventiladores de
enfriamiento, asegurandose que la temperatura ambiente no supere los 45°C.

« El variador puede entregar la tension nominal de salida cuando esté instalado a

una altura menor a 1000 m. Sera descalificado cuando la altitud sea mayor a 1000
m.

Instalacion individual de un variador:



Morethan
50mm

Instalacion de multiples variadores en un gabinete de control.

Por favor tener precaucion.

(1) Al colocar multiples variadores, instalarlos en paralelo como
un medio de enfriamiento.

Favorable placing Unfavorable placing

Eo—



favor

Eo—

(2) Si se instalan mdltiples variadores en un tablero de control, por

dejar suficiente espacio y tomar medidas de refrigeracion.

Mayor a
150mm

Posicionamiento favorable / Posicionamiento perjudicial

Mayor a
S0mm

==
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Posicion incorrecta del ventilador. Posicion correcta del ventilador

Forma exterior del variador y medidas de instalacion.




(1)0.4—22kW

B

(2)30—-160KW
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(3)185-450kW

Tl




Modelo

Dimensiones de contorno(mm)

Dimensiones de instalacion(mm)

W H H1 D A 3 o
NZ2200-0R4G
NZ2200-0R75G 72 142 152 62.7 132.7 5
NZ2200-1R5G
NZ2200-2R2G
NZ2200-3R7G 100 183 143 90 173 5
NZ2200-5R5G
NZ2200-TR5G 130 260 184 120 750 5
NZ2400-0RAG
NZ2400-0R75G
NZ2400-1R5G 12 142 152 | 627 1327 g
NZ2400-2R2G
NZ2400-37G/5R5P
NZ2400-5R5G 100 183 143 90 173 5
NZ2400-7R5P
NZ2400-TREG/11P | 130 260 184 120 250 5
NZ2400-11G/15P
NZ2400-15G/18.5P
NZ2400-18.5G/22P | 195 | 280 179 182.5 266 7
NZ2400-22G/30P
NZ2400-30G/37P e | a0 | o | 1o " ” :

NZ2400-37G/45P

Dimensiones de contorno{mm)

Dimensiones de instalacion{mm}

Modelo W H H1 D A B bd
NZ2400-45G/55P
NZ2400-55P 300 | s00 | s40 | 252 | 200 522 9
NZ2400-75P
NZ2400-75GI90P | 338 | 546 | 576 | 2565 | 270 560 9
NZ2400-90G/110P
e nseras—| 338 | 550 | 80 | 300 | 270 564 9
NZ2400-132G/160P
ot ieaeep | 40 | 675 | 75 | 30 | 320 695 1
NZJADOTI2GITO0PL | ypg | e745 | 915 | 310 | 320 895 11

NZ2400-160G/185P 2

14




Dimensiones de contorno(mm)

Dimensiones de instalacion(mm)

Modelo W D H [ H [ H [ a1 [ b1 | d1 | a | a3 | b2 | d2
NZ2400-185G/200P ~ ~ -
NZ2400-2006/220P | & S S % S = 2 & @
NZ2400-220G/250P
NZ2400-250G/280P | & 2 g 8 S & S = S @ N &
NZ2400-280G/315P | @ = = N N | o8 | - | N = = ~
NZ2400-315G/350P | O o & g S o S = o o o =
NZ2400-350G/400P ~ ~ ~
NZapoaooGise | & | B | B | & | 2| B S| 2 88| 8| =
NZ2400-450G/500P

Tamano inicial del teclado

0.4-22kW 68.5mm*39mm
30kW 6 superior 70mm*119mm

Conexionado del variador

Conexionado de las partes principales del variador y apartado de control

2.3.1 Conexionado de las partes principales del variador




Eo—

Alimentacion

Interruptor | 5

Contactor

“ste| 953 e (2] J e @)

Reactor CA
¥
Filtro de entrada EMC[ \ Resistencia de frenado
I Reactor CC
'l

Reactor de salida
=

#.
Filtro de salida EMC [/_]
i
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2.3.2 Descripcion de dispositivos perifericos

* Fuente de alimentacion CA
Seguir las especificaciones de fuentes de alimentacion permitidas del variador.
* Interruptor de caja moldeada (MCCB)

Cuando la fuente de alimentacion entrega baja tension o los terminales de entrada
sufren un corto circuito, el interruptor provee proteccion, durante inspecciones,
mantenimiento o cuando se apague el variador, se puede desconectar el
interruptor para separar el variador de la fuente de alimentacion.

+ Contactor magnético (MC)
El contactor puede encender o apagar la alimentacion del variador, para asegurar
su seguridad.

* Reactor CA
Suprime armonicos altos para proteger el variador.

* Resistencia de frenado
Cuando el motor esta frenando, la resistencia puede prevenir la alta tensién que
entrega el terminal de CC, mejorando el desempefio del freno interno.

2.3.3 Precauciones de conexion del circuito principal

» Conexion del circuito, seguir los requerimientos de los codigos eléctricos.

» Aplicar alimentacion a los terminales de salida (U,V,W) del variador lo dafiara, bajo
ninguna circunstancia realizar esa conexion.

+ Conexion de la fuente de alimentacion, por favor utilizar cableado aislado y
canalizacion para el cableado si es posible y conectar ambos a tierra.

« Elvariadory el dispositivo de soldado, Motor de alta tension, carga de alta tension
no pueden utilizar cable a tierra.

» El terminal de tierra E, impedancia de tierra es menor a 100Q).

« Utilizar un cable a tierra lo mas corto posible.

« Cuando varios variadores se conectan a tierra, prevenir causar un bucle de tierra.

* Los cables de alimentacion y los cables de control deben estar separados en el
circuito principal, mantener los cables de alimentacion a mas de 10 cm de
distancia de los cables de control, cuando los cables de alimentacion y los cables
de control se cruzan, mantenerlos verticales. No instalarlos juntos, o causara
interferencia.

* En circunstancias normales, la distancia entre los variadores y los motores es de
menos de 30 m, la corriente producida por la capacitancia parasitaria puede
causar que falle la proteccion de sobre corriente, fallas en el variador o dispositivos
de operacion. La distancia maxima es de 100 m, cuando la distancia es larga, por
favor seleccionar el filtro de salida y reducir la frecuencia de portadora.

* No instalar un capacitor de absorcion u otros dispositivos capacitivos-resistivos.

» Asegurar que todos los terminales estén apretados firmemente, los cables estén
conectados correctamente a los terminales, prevenir las desconexiones causadas
por vibraciones, en caso contrario causara cortocircuitos.



Para minimizar la interferencia se recomienda que el contactor y el relé se conecten a
una proteccion de sobretension.
e Filtro de ruido instalado al lado de entradas del variador.
* |nstalar aislacion de ruido externos a través de transformadores de aislamiento o
alimentacion.

2.3.4 Especificaciones recomendadas del dispositivo



. Tipo de cable ., Contractor magnético
Modelo Fﬁg{:ﬁﬁ% dpel_circuitu S?:Ire;:ﬂcgj(r;;ie Secu ﬂdarit? de
Principal (mm?) la enfrada (A)
1PH 220V 50/60Hz
NZ2200-0R4G 04 0.75 10 9
NZ2200-0R75G 0.75 0.75 16 12
NZ2200-1R5G 15 15 25 16
NZ2200-2R2G 2.2 25 32 25
NZ2200-3R7G 3.1 25 40 32
NZ2200-5R5G 55 4.0 40 32
NZ2200-71R5G 75 6.0 50 38
3HP 380V 50/60HZ
NZ2400-0R4G 04 0.75 6 9
NZ2400-0R75G 0.75 0.75 6 9
NZ2400-1R5G 15 0.75 10 9
NZ2400-2R2G 2.2 0.75 10 9
NZ2400-3R7G/5R5P 3.15.5 15 16 12
NZ2400-5R5G 55 2.5 20 18
NZ2400-7R5P 15 4 32 25
NZ2400-7TR5G/11P 7.5/11 4 32 25
NZ2400-11G/15P 11/15 4 40 32
NZ2400-15G/18.5P 15/18.5 6 50 36
NZ2400-18.5G/22P 18.5/22 10 80 65
NZ2400-22G/30P 22130 10 a0 65
NZ2400-30G/37P 30037 16 100 65
NZ2400-37G/45P 37145 25 100 80
NZ2400-45G/R5P 45/55 35 160 a5
NZ2400-55G 55 50 160 115
NZ2400-75P 79 50 160 115
NZ2400-715G/90P 7590 70 250 150
NZ2400-90G/110P 90/110 05 250 170
NZ2400-110G/132P 110/132 120 400 205
NZ?2400-132G/160P 1321160 150 400 245
NZ2400-160G/185P 160185 185 400 300
NZ2400-185G/200P 1685/200 185 500 410
NZ2400-200G/220P 2000220 185 500 410
NZ2400-220G/250P 2200250 240 6530 410
NZ2400-250G/280P 2501280 240 630 475
NZ2400-280G/315P 26801315 150%2 700 620
NZ2400-315G/350P 315/350 185*2 800 620
NZ2400-350G/400P 350/400 185%2 800 620
NZ2400-400G/450P 400/450 240%2 1000 800
NZ2400-450G/500P 450/500 240%2 1000 800




2.3.5 Terminales del circuito principal y descripciones

« Orden de terminales del circuito principal de la serie NZ2000 de
variadores:

Tipo a: 3x380v0.2-2 2kW & 1x220v0 4-1.5kW

Thy Sz R 5 Un Vim Wm PR
Tipo b: 3x380v3.7-5.5kW & 1x220v2.2-3.7kW

Ru Sk Te O Un Vim W +m B2
Tipo c: 3x380v7.5-11kW & 1x220v 5.5--7.5kW

Ru S Tm & Un Vie Wn +wm B2
Tipo d: 3x380v15-22kW

+m B2 — & Ru S T Un Vo
Tipo e: 3x 380v 30-37kW

+m B2 = gL Rhu 8ha Tha Un Vie Wmn

||
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Tipo f: 3x380v 45-75kW

R 8 T
ALIMENTACION

B |
S
@
@

@ — +m

Tipo g: 3x380v 90-110kW

s>
@
&

R 8 T
ALIMENTACION
= e

— tm B2 u v w

Tipo h: 3x380v 132-160kwW

R g T = B2

ALIMENTACION

— +{31 u v W
MOTOR

Descripcion de los terminales del circuito principal

Nombre del terminal

Descripcion

RIL1, S/L2, T/L3

Conectar a la fuente de alimentacién comercial

+ PR

UM, UM2, UM3  |Terminales de salida del vanador, conectado a un motor trifasico
+B1 Variador CC positivo y negativo, se puede conectar a la unidad de
i frenado
+/B1, B2 Conectar resistencia de frenado

=

Puesta a tierra

Nota: Para fuentes de alimentacion monofasicas:
Para rangos de 0,75 KW - 1,5 KW corresponde a los terminales R/L1,

S/L2.
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Para rangos de 2,2 KW - 3,7 KW corresponde a los terminales S/L2,
T/L3.

e Ejemplo de conexién
+m B2 = &3 Sha Thas Un Viz W

| &

DD DD D

Resistencia de — Entrada de Alimentacion

Frenado

Diagrama de conexion



Resistencia de frenado

(Opcional)
T
LI
o RIL1 4y B2 U
Fuente de alimentacion v
g SL2 W
¢ T3 Motot
@E
O “O——#%Terminales de salida de relés
- 250VCA/SOVCCI3A
5 Marcha/Parada ™
g, oo " “ +FWD
2 [Reversa/Parada b
a g O—+—HREV
o |ExcepcionReversa | | MU _ _
3 ¢ T 1-51 ——z7. | Terminal de salida
» |Comando multi-velocidad ! S I NG | multifuncion
8 |Entrada de pulso de alta :*SZ S ; 48VCC/50mA
g velocidad (Opcional) ! ! [0 ojo I ' MCM
= T ) 'V FovI |
c Comando mUItlfummnql o4 iinterruptor de salida | oy : :
2l o detensony coriente] FOV g TTMINI de salida
% Senal comun de Entral:leiH GND (0-10V/0- ) :i l: analégico
: i S
— "E@ V)
GND ¢——s—
e 'Tensién de ajuste —_T—
3 |3 t v |defrecuencia -
& rol +H0V 10mA £y
3 .
a2 1 RS+ p—— Terminales de
3 —1— ¢ FIV(0-10V) pg |1 ! comunicacion
g L __ ‘! | FIC(0-10V/0-20mA) B
o 4+ GND Vo
__________________ ND P L J
Terminal de entrada _I_ iD 12 : G
analégico = 'V FIC I I —
llnterrnptorde salida l
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Nota: Para fuentes de alimentacion monofasicas:

Para rangos de 0,75 KW - 1,5 KW corresponde a los terminales R/L1,
S/L2.

Para rangos de 2,2 KW - 3,7 KW corresponde a los terminales S/L2,
T/L3.

2.4 Terminales de control
Orden de terminales de control

2\ %))\ 7))\ %)\ %1%\ %1%\ %)%\ %)\ %,

FWD REV 81 82 83 &4 10V FIV FIC GND FOV MCM M0O1 GND RS- RS+

D\2\D

RA RB RC

Nota: 30 KW o mayor, el producto posee un terminal de 24 V
2.4.1 Descripcion de los terminales de control
« Sefales de entrada



Nfe"r}girﬁ;m Descripcion de funcidn Observacion
EWD Entrada de comando de marcha
(terminales de entrada multfuncidn) Terminales de entrada
multifuncion S1 ~ 54,
REV Entrada de comando de reversa FWD, REV terminales
(terminales de entrada multfuncion) por numerc de
; E— referencia de ajustes
31 Terminales de entrada multifuncidn especificos, configure el
52 Terminales de entrada multifuncion terminal y GND cerrado
53 Terminales de entrada de pulsos de alta velocidad (opcoional) efectivamente
54 Terminales de entrada multfuncion
FOV Terminal de salida analdgica 0~10/0~20mA
10V Potencia de ajuste de frecuencia
FIV Terminal de entrada analégica de tension 010V
FIC Terminal de entrada analdgica 0~120mA/0~10V
GND Entrada de sefal comun
MCM Salida comun 6pticamente acoplada
MQ1 Contactos de salida de acoplamiento optico multifuncional
Fézf ng:: If;gsgt':; Comunicacion R$485
RA Contactos de salida del relé (normal abierto)
RB Contactos de salida del relé (normal cerrado)
RC Contactos de salida del relé RA, RB comiin

Descripcion de los terminales del panel de control:

Nombre del interruptor Descripcion del interruptor

Tension (0~10V) / Corriente (0~20mA) interruptor de entrada V.
J2 FIC abreviatura para tensién de entrada,;
| y FOV abreviatura para corriente de salida

Tension (0~10V) / Corriente (0~20mA) interruptor de salida V.
J1 V 'y FOV abreviatura para tension de salida;
| y FOV abreviatura para corriente de salida

NOTAS de lazo de control de distribucion del ciclo:
. Por favor mantenga los cables de las sefiales de control y los cables principales,
y otros cables de alimentacion, en conexiones separadas.

. Con el objetivo de evitar interferencias causadas por fallas, utilizar cables de
alambres trenzados blindados, especificaciones para 0,5 - 2 mm?.
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. Asegurar que cada terminal en uso soporte lo siguiente: La fuente de alimentacion,
la corriente méaxima.

. El terminal de tierra E, impedancia de tierra es menor a 100Q.

. Para los requisitos de conexién de cada cable, asegurar la seleccién correcta de
accesorios, cOmo potenciometros, voltimetros, o entradas fuentes de
alimentacion.

. Cuando se complete la conexién, verificar que todo esté correctamente antes de

brindarle energia al producto.

Capitulo 3 Operacion

3.1 Descripcion del operador digital
El operador digital también puede ser llamado panel.

3.1.1 Imagen del panel

* 0,2 - 22k
DIGTAL KEYPAD
Luz indicadora
de unidades
Display digital
Programacion
Marcha Cambio de digito
incremento /
Decreemento
Parada / Falla Ingreso

* 30 KW o0 mayor

zs



Luz indicadora

de unidades
raD g N0 =z

Display digital DED B

LOcAlL ARMCERR

CIGTAL HERAD

Programacion

Incremento / Decramento

Cambio de digito Ingreso

Marcha Parada f Falla

Multifuncion

Nota: Si el teclado debe ser equipado con un encoder o debe estar en doble fila, indicar
en la orden.

3.1.2 Descripcion de las funciones de las teclas

Eo—



Tecla

Nombre

Descripcién

Tecla de programacion

Entrada o salida del pnmer menu

Tecla de ingreso

Entrada progresiva de menus y
Confirmacion de parametros

Tecla de incremento

Incrementa progresivamente
Los datos

Tecla de decremento

Decrementa progresivamente
Los datos

Tecla de cambio de digito

En modo de ajustes de
parametros, apretar este boton
para seleccionar el bit a modificar.
En otros modos, muestra los
parametros ciclicamente al apretar
La tecla

Tecla de marcha

Presionar para darle marcha al
variador en modo de control

Tecla de parada / Tecla de falla

Cuando esta en marcha, restringido
por F7.02, puede ser usado para
detener el vanador.

Cuando entra en estado de falla,
puede ser usado para reiniciar el
Variador sin ninguna restriccion

® & @ @ 9PED

Tecla multifuncidn

3.1.3 Descripcion de las luces indicadoras
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Luz indicadora de unidades

Descripcion de luz indicadora

Hz Unidad de frecuencia

A Unidad de corriente

V Unidad de tensidn
FWD/REV Luz apagada: marcha

Luz encendida: reversa

3.2 Procesos operacionales

3.2.1 Configuracion y parametros

Menu de tres niveles:

* Grupo de codigos de funciones (Primer menu);

» Simbolos de cddigos de funciones (Segundo menu);

» Valor de ajuste de codigos de funciones (Tercer menu).
Explicacion: EI mena de operaciones de tres niveles, se puede presionar PRG o ENTER
para regresar al segundo menu. La diferencia entre estos dos es: Presione ENTER para
ajustar parametros en el panel de control, y luego regresar al segundo menu,
automaticamente moviéndote a la siguiente funcion; Presione PRG para volver
directamente al segundo menu, sin guardar los parametros, y continuar en el mismo
grupo de funciones. Ejemplo: Cambiar el cédigo de funcién P1.03 de 00,00 Hz a 50,00

Hz.

Eo—
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Diagrama de flujos del ajuste de parametros.

LR o

En el estado de tres niveles, si el parametro no esta parpadeando, la funcidon no puede

ser modificada, las posibles razones para esto son:

Eo—

El cdédigo de funcion no puede ser modificado. Como los parametros de prueba,
registros de operacion, etc.

El

codigo de funcibn no puede modificarse mientras se encuentra en
funcionamiento, se debe detener para modificar.
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3.2.2 Reinicio de falla

Luego de la falla del variador, este se guiara con la informacion de las fallas relacionadas
con el error. El usuario puede presionar STOP en el teclado para realizar un reinicio de
falla (P5), luego de esto, el variador se mantendra en estado de espera. Si el variador se
encuentra en estado de falla, este se pondra en estado de proteccion y no podra
activarse.

3.2.3 Parametro de autoajuste del motor

1: Parametro dindmico de autoaprendizaje

Si no se selecciona modo de control vectorial PG, los parametros ingresados de la chapa
caracteristica del motor deben ser precisos, el variador se basara en los parametros que
deben coincidir con los estandares del motor; con el objetivo de obtener un mejor
desempefio en el control, se sugiere el parametro de autoajuste del motor, el cual se
configura de la siguiente manera:

Primero se acciona el comando de eleccion de canal (P2.00). Luego los parametros
acordes al motor, accionando los siguientes parametros.

P2.00: Tipo de motor;

P2.01: Potencia nominal del motor;

P2.02: Tension nominal del motor;

P2.03: Corriente nominal del motor;

P2.04: Frecuencia nominal del motor;

P2.05: Velocidad nominal del motor.

Durante el proceso de autoajuste, el panel mostrara STUDY, cuando el panel muestre
END, el parametro de autoaprendizaje habra terminado.

Nota: Durante el proceso de autoajuste. El motor y la carga deben estar desconectados
entre si, de otra manera, los parametros del motor obtenidos podrian no ser correctos.

2: Los parametros estaticos de autoajuste.

Los parametros estaticos de autoajuste del motor, no es necesario desconectar el motor
de la carga, previamente se deben corregir los pardmetros de entrada de la chapa
caracteristica del motor (P2.01-P2.05), debido a que autoajuste detectara la resistencia
del estator y la resistencia del rotor y la inductancia de fuga. No se mediran la inductancia
mutua del motor ni la corriente sin carga, el usuario puede ingresar los valores
correspondientes de acuerdo al motor.

3.3 Estado de funcionamiento

3.3.1 Inicializaciéon de encendido

En el proceso de encendido del variador, el sistema inicializa primero, la pantalla muestra
“2000”, y 7 luces. Cuando se complete la inicializacion, el variador se mantiene en modo
de espera.

;‘ 31
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3.3.2 Estado de espera

En el estado de parada o marcha, se puede mostrar una variedad de parametros de
estado. Mediante Cddigo de funcion P7.03 (parametros de operacion), P7.05
(Parametros de parada) bits binarios, Varias definiciones pueden referir a los codigos de
funcién P7.03 y P7.05.

3.3.3 Parametros de autoajuste del motor

Por favor guiarse por la descripcion detallada del cédigo de funcion P2.37.

3.3.4 Funcionamiento

En el estado de funcionamiento, se pueden elegir un total de dieciséis pardmetros de
estado para mostrar: Frecuencia de operacion, Frecuencia objetivo, Tension de bus,
tension de salida, corriente de salida, velocidad de operacion, potencia de salida, torque
de salida, configuracién PID, Tension de entrada analdgica PID FIV, Tension de entrada
analdgica FIC, el nimero de segmentos multi velocidad, torque objetivo, si se quiere
mostrar el codigo de funcién se configura mediante P7.03 y P7.04 (Convertido a binario),
presionar la tecla para cambiar el orden de muestr de los parametros seleccionados,
presionar la tecla de JOG para cambiar el orden de dichos parametros.

3.3.5 Falla

La serie NZ2000 ofrece una gran variedad de informacién de falla, por favor guiarse por
las fallas de los variadores de la serie NZ2000 y sus medidas de prevencion.



I/ Imicio

Seleccionar modo de contral

pam——

< Poe? 7=

T————

5'-' (St P2)

:

Mo

Ajuste tiempo AcefDes

(Set PO.0B, P0.09)

Seleccion comando de marcha

(Set PO.0Z)

w

!

Parametros del motor
auto-tuming

leccionar comando de frecuencia
decuada  (Set P0.03, PD.04)

:

Selecionar modo de inicio

(Set P1.00)

|

Ajuste tiempo AcefDes
{Sel PO.O8, PO.0OD)

:

Lelaccions modo de parada de

motor (Sat P1.10)

=r asi, dirigirse a Ia configuracion de
ispary de falla

E‘uiti-&r pars reviser £i algo este mal, de

Logrd el efeco de
conirol reguerido?

33



3.4 Inicio rapido

Capitulo 4

Descripcion detallada de las funciones

Grupo PO: Parametros basicos

Pantalla tipo G/P

Dependiente

Predeterminado Del modelo

P0.00  MRglimitar

1

Tipo G (carga de torque constante)

Rangos

2

Tipo P (carga de torque variable)

Este parametro es usado para mostrar el modelo elegido y no puede modificarse.
1: Aplicable para carga de torque constante con parametros nominales especificos.
2: Aplicable a cargas de torque variable (Bombas de agua y ventiladores) con parametros

nominales especificos.

Seleccion de modo ;
De control Predeterminado 0
P0.01 Delimitar 0 control Tension/Frecuencia (V/F)
Rangos Control vectorial de flux sin sensor (SFVC)

0: Control de Tension/Frecuencia (V/F)

Es aplicable para requerimientos de baja carga o aplicaciones multi motoras, como

bombas de agua o ventiladores.

1: Control vectorial de flujo sin sensor (SFVC)
Indica un control vectorial de lazo abierto, es aplicable a aplicaciones de control de alto
rendimiento, como maquinas herramienta, centrifugas, trefiladora de alambre e
inyectoras. Un variador CA puede operar un Unico motor.
Nota: Si se utiliza el control vectorial, el autoajuste del motor debe ser realizado, debido
a que las ventajas del control vectorial podran ser aprovechadas si los parametros del
motor son correctos. Se obtendra un mejor rendimiento si se ajustan los parametros del

motor.

Eo—
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Seleccion de

Canal de comando

Predeterminado

P0.02

Delimitar Rangos

0 Control de panel de operacion
Terminal de control
2 Control de comunicacion

Es utilizado para determinar el canal de entrada de los comandos de control del variador
AC, como la marcha/parada, sentido horario, sentido antihorario y la funcion JOG. Se
pueden ingresar los comandos en los siguientes canales:

0: Operacién mediante el panel de control.
Los comandos son enviados al presionar las
control.

1: Terminal de control.

teclas RUN y STOP/RESET en el panel de

Los comandos son enviados a través de terminales de entrada multifuncién, coémo FWD,

REV, JOGF, JOGR.
2: Control por comunicacién (Modbus RTU).

Los comandos son enviados a través de un dispositivo maestro.

Crigen de frecuencia

Predeterminado | 0o

Digito de unidad (origen de frecuencia)

Crigen principal de frecuencia X

Operacion Xe Y
(relacion de operacion determinada por el digito de las decenas)

Cambioentre X e ¥

P0.03 o
Delimitar Rangos

Cambio entre la operacion Xy "X e ¥”

Cambio entre la operacion ¥ e X e ¥

Digito de las decenas ( operacion X e Y)

X+Y

XY

Maximode X e

WM | = =

Minimode X e Y

Se utiliza para seleccionar el canal de ajuste de frecuencia. A través del origen principal
“X”y el origen auxiliar “Y” para llegar a una determinada frecuencia.

Digito de unidad (Origen de frecuencia)
0: Origen principal “X”.
La frecuencia principal X cémo la frecuencia

AEL

Eo—

objetivo.
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1: Definir el resultado de la operacion complementaria como la frecuencia objetivo, la
relacion de operacion es decidida mediante el codigo de funcién “Digito de decena”.

2: El origen principal “X” y el origen auxiliar “Y” se intercambian cuando el terminal de
entrada (18 = Cambio de origen del frecuencia) no es valido, definiendo la frecuencia “X”
como la frecuencia objetivo. Cuando el terminal es valido, la frecuencia auxiliar “Y” se
define cémo la frecuencia objetivo.

3: El origen de frecuencia “X” y el resultado de la operacion auxiliar. Cuando el terminal
de entrada multifuncional (18 = Cambio del origen de frecuencia) no es valido, se define
la frecuencia principal “X” como la frecuencia objetivo. Cuando el terminal es valido se
define el resultado de la operacion auxiliar como frecuencia objetivo.

4: El origen de frecuencia “Y” y el resultado de la operacién auxiliar. Cuando el terminal
de entrada multifuncional (18 = Cambio del origen de frecuencia) no es valido, se define
la frecuencia auxiliar “Y” como la frecuencia objetivo. Cuando el terminal es valido se
define el resultado de la operacion auxiliar como la frecuencia objetivo.

Digito de decena: Relacion de operacion entre origenes principal/auxiliar:
0: La frecuencia principal “X” y la frecuencia auxiliar “Y” como frecuencia objetivo.

1: La diferencia entre la frecuencia principal “X” frecuencia auxiliar “Y” cémo la frecuencia
objetivo.

2: MAX (El origen de frecuencia principal “X”, el origen de frecuencia auxiliar “Y”) define
el mayor valor de la frecuencia principal “X” y la frecuencia auxiliar “Y” como la frecuencia
objetivo.

3: MIN (El origen de frecuencia principal “X”, el origen de frecuencia auxiliar “Y”) define
el valor minimo de la frecuencia principal “X” y la frecuencia auxiliar “Y” cémo la
frecuencia objetivo. En resumen, la frecuencia objetivo es la suma de la frecuencia
principal mas el offset ajustado en el parametro P0.21. Por ejemplo, si la frecuencia
principal es igual a 20 Hz y la frecuencia auxiliar es 30 Hz, y el parametro P0.21 esta
ajustado a 5 Hz, entonces la frecuencia final es 25 Hz.



Seleccidn de origen principal de

. Predeterminado 0
frecuencia X

Configuracion digital (P0.10
frecuencia por defecto, se puede
0 incrementar y decrementar, si se
queda sin alimentacion no guarda

las configuraciones

Configuracion digital (P0.10
frecuencia por defecto, se puede
PO.04 1 incrementar y decrementar, si se
queda sin alimentacion guarda

las configuraciones)

FIV

FIC
Potencidmetro del teclado
Configuracion de pulso (53)

Instruccion multiuso
PLC
PID
Comunicaciones dadas

wlca| =l & w] ks

Eleccion del canal de entrada de frecuencia del variador.
Contiene un total de 9 canales de frecuencia:

0: Configuracion digital (Guardado en caso de corto de alimentacion)

Ajusta el valor inicial de la frecuencia P0.10 (Preajuste de frecuencia). Ajustable con las
teclas (a] y (¥) para cambiar el valor de frecuencia del variador. Cuando se corta la
alimentacion del variador y se vuelve a suministrar este regresa a los valores
predeterminados en P0.10 (Preajuste de frecuencia).

1: Configuracion digital (Guardado en caso de corto de alimentacion)

Ajusta el valor inicial de la frecuencia P0.10 (Preajuste de frecuencia). Ajustable con las
teclas (4) y (¥) para cambiar el valor de frecuencia del variador. Cuando se corta la
alimentacion del variador y se vuelve a suministrar, se ajusta la frecuencia al ajuste
anterior, se pueden realizar correcciones con las teclas (4] y (v].

Es necesario recordar que P0.23 se utiliza para ajustar la “seleccion de memoria de
configuracion de frecuencia digital”’, para seleccionar entre las opciones de que el
variador memorice la frecuencia o se reinicie al momento de parar, este parametro esta
relacionado a la parada.

2: FIV

3: FIC

Eo—



4: Reservado

El panel de la serie NZ2000 provee dos terminales de entrada analdgicos (FIV; FIC).
Ambas utilizan de 0V a 10V cdémo tension de entrada, ambas también utilizan de 4 a 20
mA de corriente de entrada. Los valores de FIV y FIC estan directamente relacionados
con la frecuencia objetivo. La serie NZ2000 provee 5 grupos correspondientes a la curva
de relacién, 3 grupos para curvas de relacion lineal (correspondencia de 2 puntos), 3
grupos de curvas de relacion lineal (correspondencia de 4 puntos), el usuario puede
configurar los grupos de cédigos de funcion P5 y C6.

El codigo de funcién P5.33 se utiliza para ajustar la entrada analdgica de dos lineas FIV-
FIC, seleccionando respectivamente uno de los 5 grupos de curvas, referirse a la
descripcion de los grupos de codigos de funcion P5y C6.

5: La frecuencia de pulsos (S3) es determinada por el terminal de pulsos.
Especificaciones determinadas de la sefial de pulsos: Rango de tension de 9V a 30V y
Rango de frecuencia de OKHz a 100KHz. Los pulsos de entrada pueden ser configurados
mediante el terminal de entrada multifuncional S3.

El terminal de entrada de frecuencia de pulsos S3 y sus correspondientes relaciones,
mediante los parametros P5.28 a P5.31 se ajustan las relaciones correspondientes entre
una correspondencia lineal de 2 puntos. La relacién linear entre el grupo de pulsos de
entrada del 100%, refiere al porcentaje de la frecuencia maxima de P0.12.

6: Modos de instruccion de operacion: Seleccionar la velocidad mediante el estado de
diferentes combinaciones del terminal de entrada digital S, los variadores de la serie
NZ2000 pueden configurar 4 terminales de instrucciéon de mdultiples velocidades y
seleccionar 16 estados de instruccién y seleccionar entre 16 estados para estos
terminales. Mediante el grupo de cédigos de funcion PC a cualquiera de las 16
instrucciones para multiples escenarios. Las instrucciones para multiples escenarios,
refiere al porcentaje de la frecuencia maxima P0.12.

El terminal de entrada digital S se utiliza cédmo terminal de seleccion de mudltiples
velocidades configurado de forma correspondiente en el grupo P5, referirse a los
contenidos especificos del grupo P5 de los parametros relacionados.

7: PLC Simple

Cuando el origen de frecuencia se configura en modo de PLC Simple, el origen de
frecuencia del variador puede intercambiarse entre 1 a 16 origenes de frecuencia
distintos, también ajustando el tiempo de funcionamiento de estos, ademas de sus
respectivas aceleraciones y desaceleraciones. El tiempo también puede ser ajustado por
el usuario. Los contenidos especificos pueden referirse al grupo PC.

8: PID

Seleccion del proceso de control PID como la frecuencia de operacion. Comunmente
utilizado en un lazo cerrado de control, cdmo un control constante de presion, control
constante de tension, etc. Para esto debe ajustar “PID” en los parametros relacionados
PA.

9: Mediante comunicacion
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El origen de frecuencia principal se toma del terminal de comunicacién. La serie NZ2000
utiliza Rs-48 como método de comunicacion.

P0.05

Seleccion de origen
secundario de frecuencia

Predeterminado 0

Seleccionar
Fuente

Configuracion digital (P0.10 frecuencia por defecto, se
Puede incrementar y decrementar, si se queda sin
Alimentacion no guarda las configuraciones)

Configuracion digital (P0.10 frequencia por defecto, se
Puede incrementar y decrementar, si se queda sin
Alimentacion guarda las configuraciones)

FIV

FIC

Reservado

Configuracion de pulso

Instruccion multiuso

PLC

PID

Ol |~ D | &) w(k

comunicaciones dadas

El origen de frecuencia auxiliar para un canal independiente (es decir, seleccion de
origen de frecuencia de X e Y), su uso y su origen principal de frecuencia “X”, refieren a
las instrucciones relacionadas en P0.04

Cuando el origen de frecuencia auxiliar es utilizada coémo una superposicion (por
ejemplo: seleccion de origen X +Y,XaX+YoYaX+Y),prestar atencion a lo siguiente:

« Cuando el origen de frecuencia auxiliar para sincronizacion digital, si la frecuencia
preestablecida (P0.10) no funciona, el usuario puede utilizar los botones (4] y (¥] (o
los terminales de entrada multifuncion UP y DOWN) en el ajuste de frecuencia,
directamente en la red principal basado en un ajuste de frecuencia determinada.

+ Cuéando el origen de frecuencia auxiliar ingresada por la entrada analdgica (FIV, FIC)
o la entrada de pulsos, el ajuste del 100% corresponde al rango de el origen de
frecuencia auxiliar, configurado por P0.06 y P0.07.

Cuando el origen de frecuencia de pulsos es similar al ingresado por la entrada analogica.
Consejo: El origen de frecuencia principal X y el origen secundario Y, no pueden
configurarse en el mismo canal, por lo tanto P0.04 y P0.05 no pueden ajustarse al mismo

valor, evitando posibles confusiones.

Eo—
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Seleccion de rango
de posicionamiento de fuente |P
De frecuencia auxiliar Y

redeterminado (0

P0.06
Seleccionar 0 Relativo a la frecuencia maxima
1 Relativo al origen principal de la frecuencia X
Posicionamiento de fuente de .
PO 07 Frecuencia auxiliar'Y Predeterminado 0

Seleccionar rango 0%~150%

Al seleccionar el origen de frecuencia a “superposicion de frecuencia” (P0.03 ajustado
en 1, 3 0 4), estos dos parametros se utilizan para determinar el rango de el origen de
frecuencia auxiliar. P0.05 se utiliza para determinar el alcance de origen de frecuencia
auxiliar, la eleccion de la frecuencia maxima relativa, puede relacionarse al rango del
origen de frecuencia X, si se elige relacionar con el origen principal, el alcance del origen
de frecuencia secundario cambiara junto con la frecuencia principal X

PO 08 Tiempo de aceleracion 1 Predeterminado |Depende del modelo
' Ajustar rango 0.00s~65000s

PO 09 Tiempo de desaceleracion 1 | Predeterminado |Depende del modelo
' Ajustar rango 0.00s~65000s

El tiempo de aceleracion se refiere al tiempo que toma al variador llegar desde cero a la
frecuencia objetivo (determinado por P0.24). El tiempo de desaceleracidon se refiere al
tiempo que toma el variador para llegar desde la frecuencia objetivo a cero.

P0.10

Frecuencia establecida

Predeterminado |50.00Hz

Ajustar rango

0.00 ~ frecuencia maxima (P0.12)

Cuando la

variador.

seleccion del origen de frecuencia es ajustado a “digital” o
“‘incremento/decremento”, el valor ingresado se refiere al valor inicial de frecuencia del

P0.11

Sentido de la rotacion Predeterminado |0

Seleccionar

0 Mismo sentido

Rango

1 Sentido opuesto

Cambiando el valor de este parametro, no es necesario cambiar el cableado del motor
con propositos de direccionamiento, cumple una funcion equivalente a intercambiar los
terminales (U, V, W) para cambiar la direccion de rotacion del motor.
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Consejo: Si los parametros se restauraran a valores de fabrica, se debe tener en cuenta
este parametro. Al restaurarse, el sentido de rotacion del motor volvera al original, y
puede que el sentido de rotacion del motor puede no ser el deseado.

Frecuencia maxima | Predeterminada |50 00Hz

P0.12 Seleccionar _
Rango 50.00Hz~320.00Hz

La maxima frecuencia que puede alcanzar la salida del NZ2000 es 3200 Hz. Tanto la
resolucién de frecuencia como el rango de frecuencia de la entrada 2 se refiere al
estandar. Se puede elegir la instruccion de la frecuencia a través de los digitos decimales
P0.22

En el NZ2000, la entrada analdgica, la entrada de pulsos (S3), el periodo de instruccion,
etc., funcionan con la fuente de frecuencia al 100,0 % de su calibracion relativa P0,12.
Cuando el P0.22 esta seleccionado en 2, la frecuencia de resolucion es de 0.1 Hz, el
rango de configuracion del P0.12 es de 50.00Hz - 320.00Hz

Fuente de limite
Maximo de frecuencia

0 Configuracion P0.12

Predeterminado |0

FIV
P0.13 Seleccionar FIC
Origen Reservado

Ajuste de pulso
Ajustes de comunicacion

||| M| =

Permite definir la fuente de origen del limite maximo de frecuencia segun opciones indicadas en
la tabla: Parametro (P0.12), entradas analdgicas. Cuando es limitada la frecuencia con la entrada
analogica establecida a 100%, es correspondiente a P0.12.

Por ejemplo, si seleccionamos P0.13 = 1, se indicard que el valor maximo de frecuencia sera
ajustado seguln la entrada analdgica FIV. Lo cual, nos permitird utilizar un potenciémetro
conectado a dicha entrada analdgica para ajustar el valor maximo de frecuencia.

Limite maximo

PO 14 De frecuencia Predeterminado 50.00Hz

Limite minimo de frecuencia P0.16

Ajustar rango ~ frecuencia méxima P0.12

Limite maximo
P0.15 De frecuencia
Ajustar rango | 0.00Hz ~ frecuencia maxima P0.12

Predeterminado 0.00Hz
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Cuando el valor maximo establecido para el analogico o PULSO, P0.15 como el valor
predeterminado de compensacién superpuesto a la frecuencia de compensacion, y P0.14
configurando el limite maximo de frecuencia como el valor final de frecuencia

Limite minimo _
P016 | De frecuencia Predeterminado |0.00Hz

Ajustar rango | 0.00Hz ~ Limite superior de frecuencia

Las instrucciones de frecuencia debajo de P0.16 establecen el limite minimo de frecuencia. El
variador puede parar y arrancar a la minima frecuencia o a velocidad cero, cuyo modo de
operacion puede ser P8.14.

Frecuencia . Dependiente del
00 17 Portadora Predeterminado Modelo
' Ajustar _
Rango 1KHz~16.0KHz

Esta funcidon ajusta la frecuencia portadora del variador. Ajustar la frecuencia portadora puede
reducir el ruido eléctrico. Para evitar el punto de resonancia del sistema mecanico, reduce la linea
de drenaje del piso, reduciendo la interferencia causada por el variador.

Cuando la frecuencia portadora es baja, la salida del componente armdnico maximo incrementa,
la pérdida del motor incrementa, la temperatura del motor incrementa. Cuando la frecuencia
portadora es mas alta la pérdida del motor se reduce, la variacién creciente de temperatura
reduce, pero la pérdida del variador incrementa, la temperatura creciente del variador
incrementa y aumenta la interferencia.

Ajustar la frecuencia de transporte va a afectar el siguiente rendimiento:

Con potencias diferentes en el variador, la frecuencia portadora de las configuraciones del
fabricante es diferente. Aunque el usuario puede modificarlo segln la necesidad, se tiene que
prestar atencion: si la frecuencia portadora esta establecida a un valor mas alto que el de fabrica,
va a causar que la temperatura del variador aumente. Si el usuario no baja la potencia, el variador
tiene riesgo de sobrecalentarse.

Ajuste con temperatura

De frecuencia portadora Predeterminado |1

- 0:No
Ajustar rango 1 S

P0.18

Frecuencia portadora con el ajuste de temperatura: Se refiere a que cuando el radiador del
variador detecta temperaturas altas, reduce la frecuencia portadora automaticamente para
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bajar la temperatura del variador. Cuando el radiador esta a baja temperatura, la frecuencia
portadora vuelve al valor establecido. Esta funcién puede reducir el sobrecalentamiento.

Unidad de tiempo de .
Aceleracidn!Desacgleracidn Predeterminado |1
P0.19 0 1s
Elegir rango 1 01s
2 0.01s

Para cumplir con todas las necesidades, el NZ2000 provee tres unidades de tiempo para
desaceleracién: 1 segundo, 0,1 segundos, y 0,01 segundos

Nota: Modificar los pardmetros de funcién: Con cuatro grupos de digitos decimales como lo
sugiere el cambio de tiempo de desaceleracidn, el tiempo de desaceleracién correspondiente
cambia.

Desplazo de frecuencia de la
fuente de frecuencia auxiliar para | Predeterminado (0.00Hz

P0.21 Laoperacionde X e Y

Ajuste de rango 0.00Hz ~ Frecuencia maxima P0.12

Este cddigo de funcién sdlo es valido al momento de la seleccién de la fuente de frecuencia del
resguardo del calculo complementario.

Cuando la fuente de frecuencia del resguardo del calculo complementario P0.21 como el
desplazamiento de frecuencia, y los resultados del calculo complementario superponen el valor
de la frecuencia. Como ajuste final, hace la configuracién de la frecuencia mas flexible.

Referencia de frecuencia | Predeterminado 2
P0.22 Ajuste de 1 0.1Hz
Rango 2 0.01Hz

Son todos pardmetros usados para determinar la resolucién de la funcién asociada al cédigo con
la frecuencia.

Cuando la frecuencia de resolucién es de 0,1 Hz, la frecuencia de salida maxima del NZ2000 puede
llegar a los 3200Hz. Cuando la frecuencia de resolucion es de 0,01 Hz, la frecuencia de salida
maxima del NZ2000 puede llegar a los 320Hz.

Nota: Al modificar parametros, todos los digitos decimales relacionados a la frecuencia van a
cambiar. PRESTAR ESPECIAL ATENCION EN LAS APLICACIONES.

Eo—



Reter!ﬁvu de: I.a fracuencia Predeterminado 0
P0 23 De ajuste digtal al poder
Ajuste de 0 Sin memoria
Rango 1 Con memoria

La funcidn de fuente de frecuencia para digital, solo funciona durante la configuracién.

"Sin memoria" se refiere a el variador después de la inactividad. Los valores de frecuencia digital
vuelven a P0.10 (preset de frecuencia). El teclado trae incluido los botones A , ¥ (ARRIBA' Y
ABAJO) para corregir la frecuencia, es reiniciado.

"Memoria" se refiere a el variador después de la inactividad. La configuracion digital de
frecuencia se queda ajustada para el ultimo momento de la inactividad. El teclado trae incluido
los botones A , ¥ (ARRIBA Y ABAJO) para corregir la frecuencia de permanecer vélida.

Aceleracion / Desaceleracion Establecido 0
P0.24 0 Maxima frecuencia (P0.12)
Ajuste de rango 1 Frecuencia establecida
2 100 Hz

El tiempo de Aceleracion/Desaceleracion, se refiere a la frecuencia desde cero a la frecuencia
establecida P0.24 entre el tiempo de la Aceleraciéon/Desaceleracion. Cuando el P0.24 es
seleccionado a 1, el tiempo de desaceleracion esta asociado con una frecuencia establecida. Si
esa frecuencia establecida cambia frecuentemente, la aceleracion del motor es variable.
PRESTAR ATENCION A LA APLICACION.

Frecuencia base para la modificacion .
de SUBIDA/ BAJADA durante la marcha Establecido 0
PO.25 0 Frecuencia de marcha
Ajuste de rango
1 Frecuencia establecida

Este parametro sdélo es valido si la fuente de frecuencia tiene una configuracion digital.

Se usa para determinar la accion del botén ¥ o terminal SUBIDA/BAJADA. Se adopta la
manera en la que se establece la correccion de la frecuencia. La frecuencia objetivo esta
basada en la frecuencia de operacion, incrementando o decrementando segun el
aumento o reduccién de la frecuencia establecida. Hay dos distinciones evidentes
cuando el variador esta en proceso de desaceleracion. Es decir, si la operacion de la
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frecuencia del variador y la frecuencia configurada no es al mismo tiempo, la diferencia
de seleccién de los parametros es muy grande.

P0.26

Comando de ajuste . Predeterminado 0
para la fuente de frecuencia
Unidades Comando ajustado a la fuente de frecuencia
0 No ajustado
1 Fuente de frecuencia por configuracion digital
2 FIv
3 FIC
4 Reservado
5 Configuracidn de pulso (53)
Ajuste de rango 6 Multi-Referencia
7 Simple PLC
8 PID
9 Configuracidn de comunicacion
DECE,"?]S Comando terminal ajustado a la fuente de frecuencia (0-3, igual a la unidad digital)
de digitos
Cent:epas Ajuste de comunicacion
de digitos

Se usa para asignar las 3 fuentes de comando de arranque a las 9 fuentes de frecuencia ,
facilitando la implementacidn del intercambio sincrénico.

Para detalles en las fuentes de frecuencia, mirar la descripcion de P0.04. Las diferentes fuentes
de comando de arranque pueden estar ligadas a la misma fuente de frecuencia.

Si una fuente de comando tiene una fuente de "frecuencia ligada", cuando el proceso de fuente
de frecuencia es efectivo, la fuente de comando establecida en P0.03 a P0.07 no va a funcionar

mas.
Tipo de tegrjeta Predeterminado
de expansion de
PO.27 comunicacién

Ajuste de rango

Tarjeta de
comunicacion ModBus

Eo—
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Grupo P1: Control de arranque/parada

Modo de arranque Predeterminado
0 Arrangue directo
P1.00
Ajuste de rango 1 Velocidad rotacional de reinicio
2 Arranque Pre-excitado (motor asincrénico)

Si el tiempo de frenado CC esta establecido en 0, el variador comienza a funcionar a la frecuencia
de inicio. Si el tiempo de frenado CC no es 0, el variador realiza primero el frenado de CCy luego
comienza a funcionar con la frecuencia de inicio. Es aplicable en carga de poca inercia, donde es
probable que el motor gire al arrancar.

1: Reinicio del seguimiento de la velocidad de rotacion

El variador juzgado primero la velocidad de rotacion, la direccidon del motor y luego arranca la
frecuencia rastreada. Un arranque tan suave no tiene impacto en la rotaciéon del motor. Es
aplicable al reinicio ante un corte instantaneo de energia en una carga de inercia alta. Para
garantizar el rendimiento del reinicio del seguimiento de la velocidad de rotacién, configure
correctamente los parametros del motor en el grupo P2.

2: Arranque Pre-excitado (motor asincrénico)

Es valido sélo para motores asincrdnicos y se usa para construir un campo magnético antes del
arranque del motor. Para tiempo y corrientes pre-excitados, ver parametros de P1.05 y P1.06. Si
el tiempo pre-excitado es 0, el variador cancela la pre-excitacion y comienza a funcionar a la
frecuencia de inicio. Si el tiempo pre-excitado no es 0, el variador se pre-excita primero antes de
arrancar, mejorando la respuesta dinamica del motor.

Modo de seguimiento (tracking) de la velocidad Predeterminado
rotacional
0 Arranque desde la frecuencia de
P1.01 detencion
Rango de ajuste 1 Desde la velocidad cero
2 Desde la frecuencia maxima

Para completar el proceso de seguimiento de la velocidad de rotacién en el menor tiempo,
seleccione el modo adecuado en el que el variador sigue la velocidad de rotacién del motor.
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0: Desde la frecuencia de parada hasta la frecuencia rastreada.
1: Desde la frecuencia cero hasta la frecuencia rastreada.
2: Desde la frecuencia maxima hasta la frecuencia rastreada.
Es aplicable a la carga generadora de energia

Modo de seguimiento (tracking) de la velocidad

. Predeterminado 20
rotacional

P1.02

Rango de ajuste 0 1~100

En el modo de reinicio del seguimiento de la velocidad de rotacidn, seleccione la velocidad de
seguimiento de la velocidad de rotacién. Cuanto mayor sea el valor, mas rdpido sera el
seguimiento. Sin embargo, un valor de configuracion demasiado alto puede provocar un
seguimiento poco confiable.

Frecuencia de incio Predeterminado 0 Hz
PLOS Rango de Ajuste 0Hz-10Hz
5104 Tiempo de retencion de la frecuencia de inicio Predeterminado 0 s
Rango de Ajuste 0.0s ~100.00s

Para garantizar el par del motor en el arranque del variador, establezca una frecuencia de
arranque adecuada. Ademads, para generar excitacion cuando el motor arranca, la frecuencia de
arranque debe mantenerse durante un tiempo determinado.

La frecuencia de inicio (P1.03) no esta restringida por el limite minimo de frecuencia. Si la
frecuencia objetivo establecida es inferior a la frecuencia de inicio, el variador de velocidad no
arrancard y permanecera en estado de espera. Durante el cambio entre rotacidén hacia adelante
y hacia atras, el tiempo de mantenimiento de la frecuencia de inicio esta desactivado. El tiempo
de retencidn no esta incluido en el tiempo de aceleracidn sino en el tiempo de ejecucion de un
PLC simple.

Ejemplo 1:

P0.04= 0 La fuente de frecuencia es de la configuracidn digital.

P0.10= 2.00Hz La frecuencia de configuracion digital es 2.00 Hz.

P1.03=5.00Hz La frecuencia de inicio es 5.00 Hz.

P1.04=2.0s El tiempo de mantenimiento de la frecuencia de inicio es 2.0s.

En este ejemplo, el variador de frecuencia permanece en estado de espera vy la frecuencia de
salida es 0,00 Hz.

Ejemplo 2:

P0.04= 0 La fuente de frecuencia es de la configuracion digital.

P0.10= 10.00Hz La frecuencia de configuracion digital es 10.00 Hz.
P1.03=5.00Hz La frecuencia de inicio es 5.00 Hz.

P1.04=2.0s El tiempo de mantenimiento de la frecuencia de inicio es 2.0s.
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En este ejemplo, el variador de frecuencia acelera a 5,00 Hz y luego
acelera hasta la frecuencia ajustada de 10,00 Hz después de 2 s.

P1.05 Inicio de frenado de corriente/ corriente pre excitada DC Predeterminado 0%
) Rango de ajuste 0% ~ 100%

01.06 Inicio de limite de frenado y tiempo de pre excitacion DC| Predeterminado 0%
' Rango de ajuste 0.0s~100.0s

El frenado de CC de arranque se utiliza generalmente durante el reinicio del variador de
frecuencia después de que se detiene el motor en rotacion. La preexcitacion se utiliza para hacer
gue el variador genere un campo magnético para el motor asincrono antes del arranque para
mejorar la capacidad de respuesta.

El frenado CC de arranque es valido sélo para arranque directo. En este caso, el variador de
frecuencia realiza el frenado de CC a la corriente de frenado de CC de arranque establecida.
Después del tiempo de frenado de CC de inicio, el variador de frecuencia comienza a funcionar.
Si el tiempo de frenado de CC de inicio es 0, el variador de frecuencia arranca directamente sin
frenado de CC. Cuanto mayor sea la corriente de frenado CC de arranque, mayor sera la fuerza
de frenado.

Si el modo de inicio 0 es un inicio pre excitado, el variador de frecuencia genera un campo
magnético basado en la corriente preexcitada establecida. Después del tiempo de preexcitacidn,
el variador de velocidad comienza a funcionar. Si el tiempo de preexcitacién es 0, el variador
arranca directamente sin preexcitacion. La corriente de frenado de CC de inicio o la corriente de
preexcitacion es un porcentaje relativo al valor base.

Si la corriente nominal del motor es menor o igual al 80 % de la corriente nominal del variador,
el valor base es la corriente nominal del motor. Si la corriente nominal del motor es superior al
80% de la corriente nominal del variador, el valor base es el 80% de la corriente nominal del
variador.

Modo de Aceleracion/ Desaceleracion Predeterminado O
P1.07 0 Aceleracion/ Desaceleracion lineal
’ Rango de ajuste 1 Curva S Aceleracion/ Desaceleracion A
2 Curva S Aceleracion/ Desaceleracion B

Se utiliza para configurar el modo de cambio de frecuencia durante el proceso de arranque y
parada del variador de frecuencia.
0: Aceleracion/Desaceleracion lineal

La frecuencia de salida aumenta o disminuye en modo lineal. El NZ2000 proporciona cuatro
grupos de tiempo de aceleracién/desaceleracion, que se pueden seleccionar usando P5.00 a
P5.08.

1: Aceleracidon/desaceleracidon en curva S A
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La frecuencia de salida aumenta o disminuye segun la curva S. La curva S requiere iniciar o
detener suavemente el uso de lugares, como ascensores, cintas transportadoras, etc. Los cédigos
de funcién P1.08 y P1.09, respectivamente, definen la proporcién del tiempo de aceleracion y
desaceleracion de la curva S del segmento inicial y del final del periodo.

2: Aceleracidon/desaceleracidon en curva S B
En esta curva, la frecuencia nominal del motor es siempre el punto de inflexiéon. Este modo se
utiliza generalmente en aplicaciones donde se requiere aceleracidon/desaceleracién a una
velocidad superior a la frecuencia nominal.
Cuando la frecuencia establecida es mayor que la frecuencia nominal.
El tiempo de aceleracion/desaceleracion es:

i AR G B R I

9 A7 9

Siendo:

f = frecuencia establecida
fb = frecuencia nominal del motor
T = tiempo de aceleracién de OHz a fb

frecuencia de salida (Hz) ‘

establecer frecuencia (f)

frecuencia nominal (fb)

] v -
- o e o e

*
e e— tiempo (t)
T T

FIGURA 4-1 Aceleracion/desaceleracion de la curva S B
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Proporcion de tiempo del segmento inicial de la curva S Predeterminado 30%

P1.08
Rango de ajuste 0.0%- (100.0%-P1.09)
P1.09 Proporcion de tiempo del segmento final de la curva S Predeterminado 30%
’ Rango de ajuste 0.0%- (100.0%-P1.08)

Estos dos parametros definen respectivamente las proporciones de tiempo del segmento inicial
y del segmento final de la aceleracién/deceleracién de la curva S A. Deben satisfacer el
requisito:

P1.08 + P1.09 < 100.0%.

En la Figura 4-2, t1 es el tiempo definido en P1.08, dentro del cual la pendiente del
cambio de frecuencia de salida aumenta gradualmente. t2 es el tiempo definido en
P1.09, dentro del cual la pendiente del cambio de frecuencia de salida disminuye
gradualmente a 0. Dentro del tiempo entre t1 y t2, la pendiente del cambio de
frecuencia de salida permanece sin cambios, es decir, aceleracién/desaceleracion
lineal.

Frecuencia de ‘
salida (Hz)

Frecuencia
preestablecida

(F)

L
i —siTiempo (f)
4 i |

Figura 4-2 Aceleracidon/desaceleracion de la curva S A

Modo de parada Predeterminado O

P1.10

o

Desaceleracion hasta parada

Rango de Ajuste

[

Parada libre

0: Desacelerar hasta parada

Después de habilitar el comando de parada, el variador de frecuencia disminuye la frecuencia de
salida de acuerdo con el tiempo de desaceleracion y se detiene cuando la frecuencia disminuye
a cero.

1: Parada libre
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Después de habilitar el comando de parada, el variador de frecuencia detiene inmediatamente
la salida. El motor se detendra por inercia segun la inercia mecanica.

Frecuencia inicial de la parada del frenado CC |Predeterminado 0.00Hz
P1.11 . , .
Rango de Ajuste 0.00 Hz - Maxima Frecuencia

P119 Tiempo de espera de la parada de frenado CC |Predeterminado 0.00 sc

' Rango de Ajuste 0.0s~36.0s
P1.13 Corriente de frenado de la parada CC Predeterminado 0%

' Rango de Ajuste 0%-100%
P1.14 Tiempo de frenado de la parada CC Predeterminado 10 s

' Rango de Ajuste 0.05~36.0s

Relacion del uso del freno |Predeterminado 100%

P1.15 e
Rango de Ajuste 0% - 100%

P1.11 (Frecuencia inicial de parada frenado CC)

Durante el proceso de parada de desaceleracidn, el variador inicia el frenado de CC cuando la
frecuencia de funcionamiento es inferior al valor establecido en P1.11.

P1.12 (Tiempo de espera para la parada del frenado CC)

Cuando la frecuencia de funcionamiento disminuye hasta llegar a la frecuencia inicial de parada
del frenado CC,el variador detiene la salida durante el periodo determinado y luego inicia el
frenado CC. Esto evita fallas como la sobrecarga de corriente causada por el frenado CC de alta
velocidad.

P1.13 (Corriente de parada del frenado CC)

Este pardmetro especifica la corriente de salida en el frenado de CCy es un porcentaje relativo
al valor base. Si la corriente nominal del motor es menor o igual al 80 % de la corriente nominal
del variador, el valor base es la corriente nominal del motor. Si la corriente nominal del motor
es mayor que el 80 % de la corriente nominal del variador, el valor base es el 80 % de la
corriente nominal del variador.

P1.14 (Tiempo de parada del frenado CC)

Este parametro especifica el tiempo de retencion del frenado CC. Si se establece en 0, se
cancela el frenado CC. El proceso de frenado CC de parada se muestra en la siguiente figura.
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Frecuencua de salida (Hz) ‘

frecuencia inicial de
parada de corte DC-

Valor efectivode la
tension de la salida

Frenado por inyeccion de

continua

I |

] | 2

' | Tiempo (t)

— ¥ T

] !
L ] 1 ¥ ’
| i I !
1 1 '
' ' . ) Tiempo de espera del
i L \ ] frenado por inyeccion de
M b I continua
| I -

t I
' I ) -
S ] ey b et Tiempo (t)

)

>

-~ ——
[} 1

Comando de marcha _l

l Tiempo de frenado por inyeccion de continua

Figura 4-3 parada del proceso del frenado CC

Es valido Unicamente para el variador con unidad de frenado interna y se utiliza para ajustar la
relacion de trabajo de la unidad de frenado. Cuanto mayor sea el valor de este parametro, mejor
sera el resultado del frenado. Sin embargo, un valor demasiado grande provoca una gran
fluctuacién de la tensidn del bus del variador durante el proceso de frenado.

Grupo P2: Parametros del motor

Tipo de seleccion de motor |Predeterminado 0%
P2.00 ] 0: Motor asincronico comun
Rango de Ajuste - - - -
1: Motor asincronico con frecuencia variable

0 01 Potencia nominal del motor Predeterminado|depende del modelo
Rango de Ajuste 0.1kW-30.0W/V

P2 02 Tension nominal del motor Predeterminado | depende del modelo
Rango de Ajuste 1V-2000V

p2.03 Corriente Nominal del motor Predeterminado | depende del modelo
Rango de Ajuste 0.01A-655.35A

p2.04 Frecuencia Nominal del motor Predeterminado | depende del modelo
Rango de Ajuste 0.01Hz Maxima frecuencia

b7 05 Velocidad rotacional nominal del motor | Predeterminado | depende del modelo
Rango de Ajuste 1 rpm_65535rpm
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Definir los parametros acorde a la placa del motor, sin importar su control de V/F o su control
vectorial. Para lograr un mejor rendimiento del control vectorial o de V/F, se requiere el
autoajuste del motor. La precision del autoajuste del motor depende de la configuracion correcta

de los parametros de la placa del motor.

02,06 Resistencia del estator (motor asincronico) Predeterminado | depende del modelo
Rango de Ajuste 0.001 (2-30.0000

02.07 Resistencia del rotor (motor asincrdnico) Predeterminado | depende del modelo
Rango de Ajuste 0.001 0-65.5350

P2.08 Reactancia Inductiva mutua (motor asincronico) Predeterminado | depende del modelo
Rango de Ajuste 0.01mH~655.35mH

p7.09 Reactancia Inductiva mutua (motor asincronico) Predeterminado | depende del modelo
Rango de Ajuste 0.1mH - 6553.5mH

0210 Corriente en vacio {motor asincronico) Predeterminado |depende del modelo
Rango de Ajuste 0.01A-P2.03

Los parametros de P2.06 a P2.10 son parametros de motor asincrono.

Los pardmetros de P2.06 a P2.10 no estan en la placa de identificacién del motor y se obtienen
mediante el autoajuste del variador. El autoajuste estatico del motor asincrono puede obtener
solo los tres parametros de P2.06 a P2.08. El autoajuste dindmico del motor asincrono puede
obtener, ademas de todos los parametros de P2.06 a P2.10, también la secuencia de fase del

codificador y el Pl del bucle de corriente.

Cada vez que se modifica la "Potencia nominal del motor" (P2.01) o la "Tensién nominal del
motor" (P2.02), el variador restaura automaticamente los valores de P2.06 a P2.10 a la
configuracion de pardmetros para el motor asincrono de la serie Y estandar comun.

Si no es posible realizar el autoajuste estatico del motor asincrono, ingrese manualmente los
valores de estos pardmetros de acuerdo con los datos proporcionados por el fabricante del

motor.

P2.11-P2.36 Reservados

Predeterminado

NO Auto-Ajuste |

Auto-Ajuste estatico de motor asincronico

Seleccion de Auto-Ajuste
0
P2.37 .
Rango de Ajuste 1
2

Auto-Ajuste completo de motor asincronico

0: Sin autoajuste, el autoajuste estd prohibido.

1: Autoajuste estatico del motor asincrénico
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Es aplicable a situaciones en las que no se puede realizar un autoajuste completo porque el motor
asincrono no se puede desconectar facilmente de la carga.

Antes de realizar el autoajuste estatico, configure primero correctamente el tipo de motor vy los
parametros de la placa de identificacién del motor (de P2.00 a P2.05). El variador obtendra tres
parametros de P2.06 a P2.08 mediante el autoajuste estatico. Descripcion de la accién: Configure
este parametro en 1y presione RUN. Luego, el variador inicia el autoajuste estatico.

2: Autoajuste completo del motor asincrénico. Para realizar este tipo de auto ajuste, aseglrese
de que el motor esté desconectado de la carga. Durante el proceso de autoajuste completo, el
variador realiza primero el autoajuste estatico y luego acelera al 80 % de la frecuencia nominal
del motor dentro del tiempo de aceleracidn establecido en P0.08. El variador sigue funcionando
durante un periodo determinado y luego desacelera hasta detenerse dentro del tiempo de
desaceleracion establecido en P0.09. Establezca este parametro en 2 y presione RUN. Luego, el
variador comienza a realizar un autoajuste completo.

Nota: El autoajuste del motor solo se puede realizar en el modo de panel de operacién.
Grupo P3: Parametros de control vectorial

El cédigo de funcion del grupo P3 se aplica Unicamente al control vectorial; el control de V/F no
es valido.

£3.00 Ganancia proporcional del ciclo de velocidad 1 Predeterminado 30
Rango de Ajuste 1-100

p3.01 Tiempo integral del ciclo de velocidad 1 Predeterminado 0.50s
Rango de Ajuste 0.01s-10.00s

03 02 Frecuencia de conmutacion 1 Predeterminado 5.00 Hz
Rango de Ajuste 0.00-P3.05

p3.03 Ganancia proporcional del ciclo de velocidad 2 Predeterminado 20
Rango de Ajuste 0-100

p3.04 Tiempo integral del ciclo de velocidad 2 Predeterminado 1.00s
Rango de Ajuste 0.01s-10.00s

03.05 Frecuencia de conmutacion 2 Predeterminado 10.00Hz
Rango de Ajuste P3.02 Maxima frecuencia de salida

Los parametros Pl del ciclo de velocidad varian con las frecuencias de funcionamiento del
variador.

Si la frecuencia de funcionamiento es menor o igual que la "Frecuencia de conmutacion 1"
(P3.02), los parametros PI del ciclo de velocidad son P3.00 y P3.01.
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Si la frecuencia de funcionamiento es igual o mayor que la "Frecuencia de conmutacién 2"
(P3.05), los parametros Pl del bucle de velocidad son P3.03 y P3.04.

Si la frecuencia de funcionamiento estd entre P3.02 y P3.05, los parametros PI del ciclo de
velocidad se obtienen a partir de la conmutacion lineal entre los dos grupos de parametros P,
como se muestra en la Figura 4-4

‘. Parametros PID

P3.00
P3.0l

P3.03
P3.04

ol

Frecuencia de referencia

P3.02 F3.05

Figura 4-4: Relaciéon entre la frecuencia de funcionamiento y los parametros PI.

Las caracteristicas de respuesta dinamica de velocidad en el control vectorial se pueden ajustar
configurando la ganancia proporcional y el tiempo integral del regulador de velocidad.

Para lograr una respuesta mas rapida del sistema, aumente la ganancia proporcional y reduzca
el tiempo integral. Tenga en cuenta que esto puede provocar oscilaciones en el sistema.

El método de ajuste recomendado es el siguiente:

Si la configuracion de fabrica no cumple con los requisitos, realice el ajuste adecuado. Aumente
primero la ganancia proporcional para asegurarse de que el sistema no oscile y luego reduzca el
tiempo integral para asegurarse de que el sistema tenga una respuesta rapida y un pequefio
sobreimpulso. Nota: Una configuracidn incorrecta de los pardmetros Pl puede provocar un
sobreimpulso de velocidad demasiado grande e incluso puede producirse una falla por
sobretensién cuando el sobreimpulso disminuya.

P30 Sanacia de deslizamiento del contral vectorial Fredeterminado 1005

Rango de Ajuste ol - 2005
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En el caso de SFVC, se utiliza para ajustar la precisiéon de estabilidad de velocidad del motor.
Cuando el motor con carga funciona a una velocidad muy baja, aumenta el valor de este
parametro; cuando el motor con carga funciona a una velocidad muy alta, disminuye el valor de
este parametro.

B 07 Tiempo constante delfiltro de la velocidad de ciclo | Predeterminado 0.00s

Rango de Ajuste 0.00z -0.100=

En el modo de control vectorial, la salida del regulador del ciclo de velocidad es la referencia de
corriente para. Este parametro se utiliza para filtrar las referencias de par. No es necesario
ajustarlo en general y se puede aumentar en caso de grandes fluctuaciones de velocidad. En caso
de oscilacion del motor, se disminuye el valor de este parametro adecuadamente. Si el valor de
este pardmetro es pequefio, el par de salida del variador puede fluctuar mucho, pero la respuesta
es rapida.

P3.08

Ganancia de sobre-excitacion del control del vector Predeterminado 64 Predeterminado 64

Rango de Ajuste 0-200 0-200

Durante la desaceleracion del variador, el control de sobreexcitacidn puede restringir el aumento
de tension del bus para evitar una falla por sobretensiéon. Cuanto mayor sea la ganancia de
sobreexcitacidon, mejor sera el efecto de restriccion. Aumente la ganancia de sobreexcitacidn si
el variador es propenso a errores de sobretension durante la desaceleracion. Sin embargo, una
ganancia de sobreexcitaciéon demasiado grande puede provocar un aumento de la corriente de
salida. Por lo tanto, establezca este parametro en un valor adecuado para las aplicaciones reales.
Establezca la ganancia de sobreexcitacién en 0 en aplicaciones de inercia pequefa (la tensién del
bus no aumentara durante la desaceleracién) o donde haya una resistencia de frenado.

Fuente de limite masimo de targque en modo de control de velocidad Predeterminado

P3.10

FI\

P3.03 FIC

= de Ajust
Sngo de Hjuste Reservado

pulzo de Ajuste

Comunicacion de ajuste

P30

Ajuste digital del limite masimo de tarque en el modao de control de velocidad

Predeterminado 1503

Rango de Ajuste O —2005

En el modo de control de velocidad, el par de salida maximo del variador esta limitado por P3.09.
Si el limite superior del par es analdgico, de pulso o de comunicacién, el 100 % del ajuste
corresponde al valor de P3.10, y el 100 % del valor de P3.10 corresponde al par nominal del
variador.
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P3.13 Ganancia proporcional de ajuste de excitacion Predeterminado 2000
Rango de Ajuste 0-20000

p314 Ganancia integral de ajuste de excitacion Predeterminado 1300
Rango de Ajuste 0-20000

p315 Ganancia proporcional de ajuste de torque Predeterminado 2000
Rango de Ajuste 0-20000

£2.16 Ganancia integral de ajuste de torque Predeterminado 1300
Rango de Ajuste (0-20000

Tipo de propiedad integral del ciclo de velocidad Predeterminado 0

P3.17 . 0Valido

Rango de Ajuste [Valido

Estos son los pardmetros Pl del ciclo de corriente para el control vectorial. Estos parametros se
obtienen automaticamente a través del "autoajuste completo del motor asincrénico” vy, por lo
general, no es necesario modificarlos. La dimension del regulador integral del bucle de corriente
es la ganancia integral en lugar del tiempo integral.

Tenga en cuenta que una ganancia Pl del ciclo de corriente demasiado grande puede provocar la
oscilacion de todo el bucle de control. Por lo tanto, cuando la oscilacién de la corriente o la
fluctuacién del par sean grandes, disminuya manualmente la ganancia proporcional o la ganancia
integral aqui.

P3.18-P3.22 Reservados

Grupo P4: Parametros de control V/F

El modo de control de V/F se aplica a aplicaciones de carga baja (ventilador o bomba) o
aplicaciones donde el variador opera varios motores o hay una gran diferencia entre la potencia
del variador y la potencia del motor.

V/F Curva de Ajuste Predeterminado

Lineal V/F

Multipunto V/F

Cuadrado V/F

1.2- Potencia V/F

P4.00 1.6- Potencia V/F

Rango de Ajuste :
1.8- Potencia V/F

1.2- Potencia V/F

|| sjw N~ o

Reservado

[y
o

V/F Separacion completa

[
[

\//F Separacion media

Se aplica a cargas de pares constante comunes.
1: V/F multipunto

:



Se aplica a cargas especiales como deshidratadores y centrifugas. Cualquier curva V/F de este
tipo se puede obtener configurando los pardmetros de P4.03 a P4.08.

2: V/F cuadrado

Se aplica a cargas centrifugas como ventiladores y bombas.

3 a 8: Curva V/F entre V/F lineal y V/F cuadrado 10: Modo de separacion completa V/F

En este modo, la frecuencia de salida y la tensién de salida del variador son independientes. La
frecuencia de salida estad determinada por la fuente de frecuencia y la tension de salida esta
determinada por la "Fuente de tension para separacion V/F" (P4.13).

Se aplica a calentamiento por induccién, suministro de energia inverso y control de motor de
par.

11: Modo de separacion media V/F

En este modo, V y F son proporcionales y la relacién proporcional se puede configurar en P4.13.
La relacién entre V y F también esta relacionada con la tensién nominal del motor y la
frecuencia nominal del motor en el grupo P2.

Supongamos que la entrada de la fuente de tensién es X (0 a 100 %), la relacion entre Vy F es:
V/F = 2*X * (tensidon nominal del motor)/frecuencia nominal del motor)

pa.01 Aumento de Torgue Predeterminado | Depende el modelo
Rango de Ajuste 0.0%-30%

p4.02 Frecuencia de corte Predeterminado 50Hz
Rango de Ajuste 0.00Hz Maxima frecuencia de salida

Para compensar las caracteristicas de par de baja frecuencia del control V/F, se puede aumentar
la tension de salida del variador a baja frecuencia modificando P4.01. Si el aumento de par se
establece en un valor demasiado grande, el motor puede sobrecalentarse y el variador puede
sufrir una sobrecarga de corriente. Si la carga es grande y el par de arranque del motor es
insuficiente, aumente el valor de P4.01. Si la carga es pequefia, disminuya el valor de P4.01. Si se
establece en 0.0, el variador realiza un aumento de par automatico. En este caso, el variador
calcula automaticamente el valor de aumento de par en funcidén de los pardmetros del motor,
incluida la resistencia del estator. P4.02 especifica la frecuencia bajo la cual es vdlido el aumento
de par. El aumento de par deja de ser valido cuando se excede esta frecuencia, como se muestra
en la siguiente figura.
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Tension de salida

Vb

Vi

'y

N

VB: Tension nominal del motor

V1: Tension de aumento del par manual

f1: Frecuencia de corte del refuerzo de par manual
fb: Frecuencia nominal de funcionamiento

g

Frecuencia de salida

Figura 4-5 Refuerzo de par manual

P4.03

Multipunto V/F Frecuencia 1 (F1)
Rango de Ajuste

Predeterminado 0.00Hz

0.00 Hz-P4.05

P4.04 Multipunto V/F Tensién 1 (V1) Predeterminado 0%
Rango de Ajuste 0% -100%
PA.OS Multipunto V/F Frecuencia 2 (F2) Predeterminado 0 Hz
Rango de Ajuste P4.03 P4.07
PAOG Multi punto V/F Tensién 2 (V2) Predeterminado O
Rango de Ajuste 0% - 100%
P4.07 Multipunto V/F Frecuencia 2 (f3) Predeterminado 0
Rango de Ajuste P4.05 - Frecuencia nominal del motor (P2.04)
P4.08 Multipunto V/f Tensidn 3 (V3) Predeterminado 0%
Rango de Ajuste 0% - 100%

Estos seis parametros se utilizan para definir la curva V/F multipunto. La curva V/F multipunto se
establece en funcién de la caracteristica de carga del motor. La relacién entre tensiones y
frecuencias debe cumplir: V1 < V2 < V3, F1 < F2 < F3. A baja frecuencia, una tensidon mas alta
puede provocar un sobrecalentamiento o incluso la quema del motor y un bloqueo por
sobrecarga de corriente o la proteccidn por sobrecarga de corriente del variador.
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Tension %

Vb
vl

B ————

T S T

Phe-mmmm—————

>

Frecuencia %

V1-V3: porcentaje de tensidn de 1-3 etapas de V/F multipunto
F1-F3: frecuencia de 1-3 etapas de V/F multipunto
Vb: tensidon nominal del motor Fb: Frecuencia nominal de funcionamiento del motor cuando la
carga del motor aumenta, estabilizando la velocidad del motor en caso de cambios de carga.
Si este pardmetro se establece en 100%, indica que la compensacién cuando el motor soporta la
carga nominal es el deslizamiento nominal del motor. El variador obtiene automaticamente el
deslizamiento nominal del motor mediante un calculo basado en la frecuencia nominal del motor
y la velocidad nominal de rotacién del motor en el grupo P2.
Al ajustar la ganancia de compensacién de deslizamiento V/F, generalmente, con carga nominal,
si la velocidad de rotacién del motor es diferente de la velocidad objetivo, ajuste ligeramente
este parametro.

P4.10

Sobreexitacion V/F

Predeterminado 64

Rango de Ajuste

0-200

Durante la desaceleracion del variador, la sobreexcitacion puede limitar el aumento de la
tension del bus para evitar la falla por sobretensidén. Cuanto mayor sea la sobreexcitacién,
mejor serd el resultado de la restriccidn.

Aumente la ganancia de sobreexcitacidn si el variador es propenso a errores de sobretensién

durante la desaceleracidn. Sin embargo, una ganancia de sobreexcitacion demasiado grande

puede provocar un aumento de la corriente de salida. Establezca P4.09 en un valor adecuado

para las aplicaciones reales.
Establezca la ganancia de sobreexcitacidon en 0 en las aplicaciones donde la inercia es pequeia y
la tensidn del bus no aumentara durante la desaceleracidn del motor o donde haya una
resistencia de frenado.

P4.11

Ganancia de la supresidn de la oscilacidn V/F
Rango de Ajuste

Predeterminado / Depende el modelo

0-100

I‘.l
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Ajuste este parametro a un valor lo mas bajo posible en el requisito previo de una supresiéon de
oscilacion eficiente para evitar la influencia en el control V/F. Ajuste este parametro a O si el
motor no tiene oscilacion. Aumente el valor de forma adecuada sélo cuando el motor tenga una
oscilacion evidente. Cuanto mayor sea el valor, mas evidente sera el resultado de la supresion de
oscilacion.

Cuando la funcidén de supresién de oscilacién esta habilitada, la corriente nominal del motory la
corriente sin carga deben ser correctas. De lo contrario, el efecto de supresién de oscilacion V/F
no sera satisfactorio.

Fuente devoltaje para separacién V/F Predeterminado O
Ajuste Digital (P.14))
FIV
FIC
Reservado
Pulso de ajuste (S3)
Multirreferencia
Simple PLC
PID

8 Ajuste de comunicacion
100% correspondiente a la tensidon nominal del motor (P2.02)
Ajuste digital de tension para la separacion de V/F Predeterminado OV

Rango de Ajuste OV Tension nominal del motor

P4.13
Rango de Ajuste

|| slwm=]o

P4.14

La separacion V/F se aplica generalmente a ocasiones como calentamiento por induccidn,
suministro de energia inverso y control de par motor.

Si el control separado V/F esta habilitado, la tension de salida se puede configurar mediante el
cédigo de funcién P4.14 o mediante un PLC simple, PID, multireferencia o comunicacion
analdgica. Si se configura la tension de salida mediante un ajuste no digital, el 100 % del ajuste
corresponde a la tensidon nominal del motor. Si se configura un porcentaje negativo, se utiliza su
valor absoluto como valor efectivo.

0: Ajuste digital (P4.14)

La tensién de salida se configura directamente mediante P4.14.

1: FIV; 2: FIC

La tensién de salida se configura mediante terminales Al.

3: Reservado

4: Ajuste de pulsos (S3)

La tensién de salida se configura mediante pulsos del terminal S3.

Especificacidn de configuracién de pulso: rango de tensién 9-30 V, rango de frecuencia 0-100 kHz
5: Multi-referencia

Si la fuente de tensién es multi-referencia, los parametros en el grupo P4 y PC deben configurarse
para determinar la relaciéon correspondiente entre la sefial de configuracién y la tension de
configuracion.

El 100.0 % de la configuracion multi-referencia en el grupo FC corresponde a la tension nominal
del motor.

6: PLC simple

Si la fuente de tensidn es el modo PLC simple, los parametros en el grupo FC deben configurarse
para determinar la tensién de salida de configuracion.
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7: PID

La tension de salida se genera en funcion del bucle cerrado PID. Para obtener mas detalles,
consulte las descripciones de PID en el grupo PA.

8: Configuracion de comunicacién

La tensidon de salida la configura la computadora host mediante los medios de comunicacion
proporcionados.

La fuente de tensidn para la separacion V/F se configura de la misma manera que la fuente de
frecuencia. El 100.0 % de la configuracién en cada modo corresponde a la tensién nominal del
motor. Si el valor correspondiente es negativo, se utiliza su valor absoluto.

pa.15 Tiempo de aumento de tension en la separacion V/F Predeterminado 0.0s
Rango de Ajuste 0.0s-1000.0s

P16 Tiempo de decrecimiento de tension en la separacién V/F |Predeterminado 0.0s
Rango de Ajuste 0.0s-1000.0s

P4.15 Indica el tiempo necesario para que la tension de salida aumente de 0 V a tensién
nominal del motor, que se muestra como t1 en la siguiente figura.

P4.16 Indica el tiempo necesario para que la tensién de salida disminuya desde la tension
nominal del motor hasta 0 V, que se muestra como t2 en la siguiente figura.

Tension de salida .

Tension nominal !’E E"‘_
del motor F | "
I 1
Fl 1 .
’ ] i L1
. F I I 5
Tension objetivo 7777777 . ] : -
1 I i I
i I i I
[] i ] [}
[ i i I
i i i [}
1 | 1 1
1 1 | I
i i i i
i ] i I
i i i i
E L : L -
Tiempo de Tiempo de
aumento de disminucion de
la tension il o L 2 la tension
Fal -
Tiemazo dz aumente dela Tiempo de disminucion de
ien=ion presstasiecida la tension preestablecida

Figura 4-7 Tension de |a separacian ViF

Grupo P5: Terminales de entrada
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Variador de la serie NZ2000 con 6 entradas digitales multifuncion (S3 se puede utilizar como
terminal de entrada de pulsos de alta velocidad), dos terminales de entrada analdgica.

P5.00 Seleccidn de funcién FWD Predeterminado 1 Marcha (FWD)

P5.01 Seleccion de funcion REV Predeterminado 2 Contramarcha (REV)

P5.02 Seleccion de funcion 51 Predeterminado 9

P5.03 Seleccion de funcion $2 Predeterminado 12 (Terminal 1 de Referencia multiple)
P5.04 Seleccion de funcion S3 Predeterminado 13 (Terminal 1 de Referencia maltiple)
P5.05 Seleccion de funcion S4 Predeterminado 0

The following table lists the functions available for the multi-function input terminals.
Can choose the functions in the table as follows:

En la siguiente tabla se enumeran las funciones disponibles para los terminales de entrada
multifuncién.
Se pueden elegir las funciones de la tabla de la siguiente manera:

Valor Funcién Descripcion
0 Sin funcidn Establezca O para terminales reservados para evitar un mal funcionamiento.
1 Marcha (FWD) El terminal se utiliza para controlar el avance o retroceso del variador de
2 Contramarcha (REV) frecuencia.
3 control de tres lineas El terminal determina Flmntral_fie tres lineas delvar_lad_c!rdefremenma. Para obtener mas
informacion, consulte la descripcion de P5.11.
4 Marcha JOG (FIOG) e L A i e
FJOG indica que se esta ejecutando un JOG hacia adelante, mientras que RIOG indica que se
estd ejecutando un JOG inverso. La frecuencia JOG, el tiempo de aceleracidn y el tiempo de
3 Contramarcha JOG (RIOG) desaceleracion se describen respectivamente en P8.00, P2.01 y P8.02.
6 Terminal UP Sila frecuencia esta determinada por terminales externos, los terminales con las dos funciones
. se utilizan como comandos de incremento y decremento para la modificacidn de frecuencia.
7 Terminal DOWN Cuando la fuente de frecuencia es digital, se utilizan para ajustar la frecuencia.
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El variador de frecuencia bloguea su salida, el motor se detiene y no es controlado por el

8 Parada libre variador de frecuencia. Es lo mismo que la costa a parar descrita en P1 10
El terminal se utiliza para la funcidn de restablecimiento de fallas, al igual que la funcién de la
9 Restablecimiento de fallos (RESET)  |tecla RESET en el panel de operacion. El restablecimiento remoto de fallas se puede implementar|
mediante esta funcion.
El variador de frecuencia desacelera para detenerse, pero todos los parametros de
10 Pausa de gjecucion funcienamiento se memaorizan, como el PLC, la frecuencia de giro y los pardmetros PID. Una vez
desactivada esta funcidn, el variador de frecuencia reanuda su estado antes de detenerse.
. Sieste terminal se enciende, el variador de frecuencia informa
11 Entrada NA {Ng}rctn;?#:bmrta} de falla EF y realiza la accion de proteccion contra errores. Para obtener mas detalles, consulte la
descripcion de P9.47.
12 Terminal de referencia multiple
13 Terminal de referencia miiltiple 2 El ajuste de 16 velocidades u otras 16 referencias se puede implementar a través de
. . L combinaciones de 16 estados de estos cuatro terminales. Consulte la tabla 1 para obtener mas
14 Terminal de referencia maltiple 3 detalles.
15 Terminal de referencia multiple 4
16 Terminal 1 para la seleccion del
tiempo de aceleracion/desaceleracion . ) . . .
En total, se pueden seleccionar cuatro grupes de tiempo de aceleracién/desaceleracion a través
. . de combinaciones de dos estados de estos dos terminales.
17 Terminal 2 para la seleccion del
tiempo de aceleracién/desaceleracién
El terminal se utiliza para cambiar y elegir diferentes fuentes de frecuencia. Elija el cédigo de
18 |Conmutacion defuente de frecuencia| funcion P0.03 de acuerdo con la fuente de frecuencia. cuando se establezcan dos tipos de
conmutacion de fuente de frecuencia como fuente de frecuencia.
Ajuste ARRIBA y ABAJO requerido Sila fuentg'defrecuenma es digital, el term_lnal se utiliza para borrar la modificacién utilizando la
19 . funcion ARRIBA/ABAJO o la tecla de incremento/decremento en el panel de control,
(terminal, panel de control) Ny N .
devolviendo la frecuencia establecida al valor de PO.10.
Si el origen del comando se establece en control de terminal (P0.02 = 1), este terminal se utiliza
Terminal de conmutacién de orisen da| P22 realizar la conmutacion entre el control de terminal y el control del panel de operacion.
20 comandos g Sila fuente de comandos estd configurada en control de comunicacion (P0.02 = 2), este
terminal se utiliza para realizar la conmutacion entre el control de comunicacion y el control del
panel de operacion
21 prohsg;ii;;gi{gﬁm"! Permite que el variador de frecuencia mantenga la salida de frecuencia actual sin verse afectado
por sefiales externas (excepto el comando STOP).
PID no es valido temporalmente. El variador de frecuencia mantiene la salida de frecuencia
22 Pausa PID . s ] A
actual sin admitir el ajuste PID de la fuente de frecuencia.
23 Restablecimiento del estade del PLC El terminal se_utlllza para restaurar el estfad_o_ original del control PLC para el variador de
frecuencia cuando el control PLC se inicia nuevamente después de una pausa.
24 pausa de swing El variador de frecuencia emite la frecuencia cgntral y la funcion de frecuencia de oscilacion se
detiene.
25 Entrada de contador Este terminal se utiliza para contar pulsos.
26 Restablecimiento del contador Este terminal se utiliza para determinar el estado del contador.
27 Entrada del contador de longitud Este terminal se utiliza para contar la longitud.
28 Restablecimiento de la longitud Este terminal se utiliza para apreciar la longitud
29 Prohibido el control de par El variador de frecuencia tiene prohibido elco_ntrolde pary entra en el modo de control de
velocidad.
Entrada de pulsos (habilitada solo o
30 para 53) 53 se utiliza para la entrada de pulsos.
31 RESERVADO -
37 Erenado inmediato de DC Después de que este terminal se encienda, el variador de frecuencia cambia directamente al

estado de frenado de DC.




Entrada normalmente cerrada (NC)

33 de fallo externo Después de que este terminal se encienda, el variador de frecuencia informa EF y se detiene.
24 Prohibida la modificacion de la Sieste terminal entra en vigor, el variador de frecuencia no respondera a ninguna medificacion
frecuencia de frecuencia hasta que este terminal deje de ser valido.
. R . Después de que este terminal se encienda, la direccion de accion PID se invierte a la direccion
35 Invertir la direccion de accién del PID ectablecida en PA.03.
. En el modo de panel de control, este terminal se puede utilizar para detener el variador de
36 Terminal STOP externo 1 frecuencia, equivalente a la funcidn de la tecla STOP en el panel de control.
Terminal 2 de conmutacin de fuente| € utiliza para realizar la conmutacién entre contro_l de termlnal_y cpntrol de comunicacian. si la
37 fuente de comando es el control del terminal, el sistema cambiara al control de comunicacion
de comando . - ;
después de que este terminal entre en vigor.
a8 Pausa integral PID Una vez que este termmal_entra en vigor, la fum:n:l-n_de aJu_ste_]ntegraIse _detlene.}':_'.m embargo,
las funciones de ajuste proporcional y de diferenciacion siguen siendo vilidas.
39 fr:;lr;;acr'ﬁ,‘ncfr;f Ial ;lﬁggsgneda Después de gue este terminal entre en vigencia, la fuente de frecuencia X se reemplaza por la
principal &y frecuencia preestablecida establecida en PO10
preestablecida
20 fref:ﬂer:lgt:tﬂc?lPaf‘r:’mlaale;rf:cin;:cia Una vez que este terminal es efectivo, la fuente de frecuencia
v ¥ se sustituye por la frecuencia preestablecida en PO10.
preestablecida
Sila conmutacion de los pardmetros PID se realiza por medio del terminal X (PA. 18 =1), los
43 Conmutacién de parametros PID parametros PID son PA.O5 a PA.O7 cuando el terminal deja de ser valido.; los parametros PID
PA.15 a PA.17 se utilizan cuando este terminal entra en vigor
44 Reservado
45 Reservado
Este terminal permite que el variador de frecuencia cambie entre el control de velocidad y el
46 Contral de velocidad/cambio de control de par. Cuando este terminal deja de ser valido, el variador de frecuencia funciona en el
control de par modo establecido en C0.00. Cuando este terminal entra en vigor, el variador de frecuencia
cambia a otro modo de control.
E : Cuando este terminal entra en vigor, el variador de frecuencia se detiene en el menor tiempo
mergencia : . P - -
posible. Durante el proceso de parada, la corriente parmanece en el limite superior de corriente
47 5TOP ) - o . o ) )
establecido. Esta funcidn se utiliza para satisfacer el requisito de detener el variador de frecuencia
en estado de emergencia.
En cualquier modo de control {panel de control, terminal o comunicacion), rt se puede utilizar
- para hacer que el
48 Terminal STOP externo 2 El variador de frecuencia desacelera para detenerse. En este caso, el tiempo de desaceleracion es
el tiempo de desaceleracion 4.
49 Desaceleracién Frenado DC Cuando este terminal se enciende, el variador defr_ecuenm_a desacelera a la frecuencia inicial de
parada de frenado de DC y luego cambia a la pizarra de frenado de DC.
. Cuando este terminal se enciende, se borra el iempo de funcionamiento actual de la unidad de
50 Borrar el tiempo

CA. Esta funcion debe ser compatible con P8.42 y PB.53.

Tabla adicional 1: Descripciones de multirreferencia.
Los cuatro terminales multirreferenciales tienen 16 combinaciones de estados,
gue corresponden a 16 valores de referencia, como se indica en la siguiente tabla.
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K4 K3 K2 K1 Ajuste de Referencia Parametro correspondiente
OFF | OFF | OFF | OFF Referencia 0 PC.00
OFF | OFF | OFF pel\! Referencia 1 PC.01
OFF | OFF J&l{ Referencia 2 PC.02
OFF | OFF Jel\Emel} Referencia 3 PC.03
ON Referencia 4 PC.04
ON ON Referencia 5 PC.05
ON  ON Referencia 6 PC.06
olicl ON ON ON Referencia 7 PC.07
OFF | OFF | OFF Referencia 8 PC.08
OFF | OFF el Referencia 9 PC.09
ON Referencia 10 PC.10
ON  ON Referencia 11 PC.11
ON Referencia 12 PC.12
ON ON Referencia 13 PC.13
ON ON Referencia 14 PC.14
ON ON ON Referencia 15 PC.15

Si la fuente de frecuencia es multi-referencia, el valor 100% de PC.00 a PC.15 corresponde a la
frecuencia maxima de P012.

Ademas de la funcién multi-velocidad, la multi-referencia también se puede utilizar como fuente
de ajuste PID o fuente de tensidn para separacién V/F, satisfaciendo el requisito de conmutacion
de diferentes valores de ajuste.

Tabla adicional 2 :Descripciones de la funcién de terminal de seleccion de tiempo de
aceleracién/desaceleracion

erminal 2 Terminal 1 Seleccion de tiempo de Aceleracion/desaceleracion [Parémetro correspondiente

OFF OFF Tiempo de Aceleracion/desaceleracion 1 P0.08, P0.09

Tiempo de Aceleracion/desaceleracion 2 P8.03, P8.04

ON
Tiempo de Aceleracion/desaceleracion 3 P8.05, P8.06
ON Tiempo de Aceleracion/desaceleracion 4 P8.07, P8.08

Tiempo de filtro X |Predeterminado 0.010s

P5.10

Rango de Ajuste 0.000s - 1.000s

Se utiliza para configurar el tiempo de filtrado de software del estado del terminal S. Si los
terminales S son propensos a interferencias y pueden causar un mal funcionamiento, aumente
el valor de este parametro para mejorar la capacidad anti-interferencias. Sin embargo, el
aumento del tiempo de filtrado S reducira la respuesta de los terminales S.
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Modo de terminal de
comando Predeterminado

0
0 Modo Bi-lineal 1
Po.11 Rango de 1 Modo Bi-lineal 2
ajuste 2 Modo Tri-lineal 1
3 2

Modo Tri-lineal

Este pardmetro define los pardmetros externos y controla cuatro modos de funcionamiento
diferentes del variador.

O: Modo de dos lineas 1: Este patréon es el modo de dos lineas mas utilizado. El funcionamiento
positivo e inverso del motor estd determinado por los terminales Xx, Xy. Los parametros se
configuran de la siguiente manera:

Terminal Seleccionar Valor Funcién
Sx 1 Marcha (FWD)
Sy 2 Contramarcha (REV)

Entre ellos, Sx, Sy es S1 - S4, los terminales de entrada multifuncién FWD, REV, nivelan
efectivamente.

Comando marcha
S Kl K2
Kl SxFWD 0 i) Parada
e i g Sy REV ! 0 FWD
= 0o | 1 REV
Valor digital COM
], l Parada

Figura 4-8: Configuracién del modo de dos lineas 1.
1: Modo de dos lineas
2: Utilice este patrdn cuando las funciones del terminal Sx para la operacion puedan hacer que
el terminal y la funcién del terminal Sy determinen que se ejecutara.
Los parametros se configuran de la siguiente manera:
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Terminal Seleccionar Valor Funcion

Sx 1 Marcha (FWD)
Sy 2 Contramarcha (REV)

Entre ellos, Sx, Sy es S1 - S4. Los terminales de entrada multifuncién FWD, REV, nivel
efectivamente

Kl m Comando Marcha
f Sx Marcha
Kl 0 0 Parada
_/#_ S}':Direcciﬁn l 0 FwWD
K2
1 REY
COM  valor digital
0 ] Parada

Figura 4-9: Configuracién del modo de dos lineas 1

2: Modo de tres lineas 1

En este modo, Sn es el terminal habilitado para RUN y la direccién la deciden respectivamente Sx
y Sy.

Los parametros se configuran de la siguiente manera:

Terminal Seleccionar Valor Funcion
Sx 1 Marcha (FWD)
Sy 2 Contramarcha (REV)
Sn 3 Control tri-linear

El terminal Sn debe estar cerrado cuando se necesita que funcione, para realizar el sistema de
control de avance y retroceso del motor mediante el aumento del pulso Sx o Sy.

Cuando se necesita detener, se debe hacer desconectando la sefal del terminal Sn. Entre ellos,
Sx, Sy, Sn como terminales de entrada multifuncion S1 - S4, FWD, REV. Sx, Sy es el pulso efectivo,
Sn es el nivel efectivo.
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Sx FWD

Pulzador de marcha (FWID)

Pulzador de parada ,,\ 81 warcha Habiitada

Pulsador de contramarcha (REW) E}' RE‘J

Entrada digital COM

Entre ellos, KB1: botdn de parada KB2; botdn de avance KB3: botdn de retroceso

3: modo de tres lineas 2

En este modo, Sn es el terminal habilitado para RUN. El comando RUN lo proporciona Sx y la
direccion la decide Sy.

Los parametros se configuran de la siguiente manera:

Terminal Seleccionar Valor Funcion
Sx 1 Compatible con marcha (FWD)
Sy 2 Contramarcha (REV)
Sn 3 Control tri-linear

Los terminales Sn deben estar cerrados cuando se ponga en marcha el motor. Los terminales Sn,
producidos por el pulso Sx que se eleva a lo largo de la sefial de marcha del motor, producen
senales de direccién del motor.

Cuando es necesario detener el motor, se realiza la sefial desconectando el terminal Sn. Entre
ellos, Sx, Sy, Sn son los terminales de entrada multifuncion S1 - S4, FWD.REV, Sx es el pulso
efectivo, Sy, Sn son el nivel efectivo.
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KBZ 1 ‘_,.'“‘“1 Direccion del
Sx Comando de marcha KB3 funcionamiento

Pulsador de parada 4 sn Parada del

funcionamiento

KB} Direccion del 0 Marcha

funcionamiento

Pulsador de marcha (FWD})

Entrada digital COl I. contramarcha

PS5 12 Rango variable del terminal UP/DOWN| Predeterminado 1.00Hz/s

Rango de Ajuste 1.00Hz/s- 65.535Hz/s

Cuando se utiliza para configurar el terminal UP/DOWN para ajustar la frecuencia establecida, la
tasa de cambio de frecuencia es la variacion de frecuencia por segundo.

Si P0.22 (resolucién de referencia de frecuencia) es 2, el rango de configuracion es de 0,001 a
65,535 Hz/s.
Si P0.22 (resolucién de referencia de frecuencia) es 1, el rango de configuracién es de 0,01 a
655,35 Hz/s.

p5.13 Entrada minima para curva 1 deFl Predeterminado 0.00V
Rango de Ajuste 0.00V -P5.15

b5 14 Ajuste correspondiente de la entrada minima de la curva 1FI Predeterminado 0.00V
Rango de Ajuste -100.00% a100.00 %

P5.15 Entrada maxima para curva 1 de FI Predeterminado 10V
Rango de Ajuste P5.13-10.00V

P5.16 Ajuste correspondiente de la entrada maxima de la curva 2FI Predeterminado 100%
Rango de Ajuste -100.00% a100.00 %

ps5.17 Tiempo de filtro de la curva FI Predeterminado 0.10s
Rango de Ajuste 0.00s - 10.00s

Estos parametros se utilizan para definir la relacidén entre la tensiéon de entrada analdgica vy el
ajuste correspondiente. Cuando la tensidon de entrada analdgica supera el valor maximo (P5.15),
el valor maximo de la tension analdgica se calcula por "entrada maxima". Cuando la tensién de
entrada analdgica es menor que el ajuste de entrada minima (P5.13), el valor establecido en
P5.34 (ajuste para FI menor que la entrada minima) se calcula por la entrada minima o 0,0 %.
Cuando la entrada analdgica es una entrada de corriente, una corriente de 20 mA corresponde a
una tension de 10 V. La corriente de 4 mA corresponde a una tensién de 2 V.

El tiempo de filtro de entrada Fl se utiliza para establecer el tiempo de filtro de software de FlI. Si
la entrada analdgica es propensa a interferencias, aumente el valor del tiempo de filtro de este
pardmetro para estabilizar la entrada analdgica detectada.

AEA 70

Eo—



Sin embargo, el aumento del tiempo de filtro de la curva FlI 1 ralentizara la respuesta de la
deteccion analdgica. Establezca este pardmetro correctamente segun las condiciones reales.

En diferentes aplicaciones, el 100 % de la entrada analdgica corresponde a diferentes valores
nominales. Para obtener mas informacidn, consulte la descripcidn de las diferentes aplicaciones.
En la siguiente figura se muestran dos ejemplos de configuracion tipicos.

Valor de configuracion correspondiente

(Frecuencia,par)

100.0%

*'. LA A B L B B B A L L B B B B B A L B B B b B L B A 0 B L A L L 2L L J

10V (20mA)

.
v
v
¥
t
¥
.

L N O S s T e T T

-100.0%

Figura 4-11: Relacion correspondiente entre la entrada analdgica y los valores establecidos



Entrada minima para curva 2 de Fl

Predeterminado 0.00V

P5.18 ]
Rango de Ajuste 0.00V- P5.20
P5.19 Ajuste correspondiente de la entrada minima de la curva 2 FI Predeterminado 0.00%
Rango de Ajuste -100.00% a100.00 %
p5.20 Entrada maxima para curva 2 de Fl Predeterminado 10.00V
Rango de Ajuste P5.18- 10.00V
p5.91 Ajuste correspondiente de la entrada maxima de la curva 2 FI Predeterminado 100%
Rango de Ajuste -100.00% a100.00 %
P5.92 Tiempo de filtro de la curva 2 FI Predeterminado 0.10s
Rango de Ajuste 0.00s- 10.00s
p5.23 Entrada minima para curva 3 de Fl Predeterminado OV
Rango de Ajuste 0.00V- P5.25
P5.94 Ajuste correspondiente de la entrada minima de la curva 3 FI Predeterminado 0.0%
Rango de Ajuste -100.00 % a 100.00 %
b5 25 Entrada maxima para curva 3 de Fl Fredeterminado 110.00V
Rango de Ajuste P5.18-10.00V
P5.96 Ajuste correspondiente de la entrada maxima de la curva 3 Fl Predeterminado 100%
Rango de Ajuste -100.00% a100.00 %
b5 27 Tiempo de filtro de la curva 3 FI Predeterminado 0.10s

Rango de Ajuste

0.00s- 10.00s

El método vy las funciones para configurar la curva Fl 3 son similares a los de la funcién de
configuracion de la curva Fl 1.

o5 9 Entrada minima de PULSE Predeterminado 0.00KHz
Rango de Ajuste 0.00KHz-P5.30

5 9 Ajuste correspondiente para la entrada minima de pulso Predeterminado 0.0%
Rango de Ajuste ~100.00% a100.00%

Pt 30 Entrada maxima de PULSE Predeterminado 50.00 KHz
Rango de Ajuste P5.28 50.0KHz

ot 31 Ajuste correspondiente para la entrada maxima de pulso Predeterminado 100%
Rango de Ajuste _100.00% a100.00 %

— Tiempo de filtro de pulso Predeterminado 0.10s
Rango de Ajuste 0.00s - 10.00s

Estos parametros se utilizan para establecer la relacién entre la entrada de frecuencia de pulso
S3 y los ajustes correspondientes. Los pulsos sélo pueden ingresar mediante S3. El método para
configurar esta funcién es similar al de la configuracion de la curva Fl 1. Consulte las descripciones
de la curva Fl 1.
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Seleccion curva Fl | Predeterminado 321
Unidades de digitos
1 Curval( 2 puntos ver C5.13 - C5.16 )
2 Curva 2 | 2 puntos ver C5.18 - C5.21)
P5.33 Rango de Ajuste 3 Curva 3 { 2 puntos ver C65.23 - C5.26 )
4 Curva 4 | 4 puntos ver C6.00 - C6.07 )
5 Curva 5 [ 4 puntos ver C6.08 - C6.15 )
decena Seleccion de curva FIC {1-5, igual para FIV
centena Reservado

El digito de la unidad, el digito de las decenas y el digito de las centenas de este parametro se
utilizan respectivamente para seleccionar la curva correspondiente de FIV. FIC se puede
seleccionar cualquiera de las cinco curvas para 2 entradas analégicas. Lacurva 1, lacurva2yla
curva 3 son curvas de 2 puntos y deben configurarse en el grupo P5. La curva 4 y la curva 5 son
curvas de 4 puntos y deben configurarse en el grupo C6.

El NZ2000 proporciona dos terminales Fl de serie.

Ajuste para Fl menores a la entrada minima Predeterminado 000
Unidades de digitos Ajuste para FIV menores a la entrada minima
0 Walor minimo
P5.34
Rango de Ajuste 1 0.0%
10 Ajuste para FIC menores a la entrada minima ( 0-1 igual para FIV)
100 Reservado

Este cddigo de funcidn se utiliza para determinar el ajuste correspondiente cuando la tensién de
entrada analdgica es menor que el valor minimo. El digito de la unidad, el digito de las decenas y
el digito de las centenas de este cddigo de funcidn corresponden respectivamente al ajuste para
FIV, FICy FIC.

Si el valor de un digito determinado se selecciona como 0, cuando la tensién de entrada analdgica
es menor que la entrada minima, se utiliza el ajuste correspondiente de la entrada minima (P5.14,
P5.19, P5.24).

Si el valor de un digito determinado se selecciona como 1, cuando el tensién de entrada analdgica
es menor que la entrada minima, el valor correspondiente de esta entrada analdgica es 0,0 %

pP5.35 Tiempo de retardo FWD Predeterminado 0.0s
Rango de Ajuste 0.0s a 3600.0s

P5.36 Tiempo de retardo REV Predeterminado 0.0s
Rango de Ajuste 0.05 a 3600.05

pP5.37 Tiempo de retardo 51 Predeterminado 0.0s
Rango de Ajuste 0.0s a 3600.0s

Estos parametros se utilizan para configurar el tiempo de retardo del variador cuando cambia el
estado del terminal.
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Actualmente, solo FWD, REV y S1 admiten la funcién de tiempo de retardo.

Seleccion de modo valido 51

Predeterminado 00000

Unidades de digitos

Modo valido FWD

a Mivel alto valido
1 Mivel bajo valido
P5.28 . - -
Rango de Ajuste decena Modo valido REV [ O-1 igual a FWD)
centena Modo valido 51 [ O-1 igual a FWD)
unidad de mil Modo valido 52 [ O-1 igual a FWD)
10 unidades de mil Modo valido 53 [ O-1 igual a FWD)
Modo valido de seleccion 5 2 Predeterminado 00000

ps5.29 Unidades de digitos Modo valida 54

Rango de Ajuste 0 Mivel alto valido

1 Mivel bajo valido

Estos pardmetros se utilizan para configurar el modo valido de los terminales de entrada digital.
El terminal S es vdlido cuando se conecta a GND y no es valido cuando se desconecta de GND.
El terminal S no es vdlido cuando se conecta a GND y es valido cuando se desconecta de GND.

Grupo P6: Terminales de salida
El NZ2000 proporciona 1 terminal de salida analégica multifuncién FOV, 1 terminal de salida de
relé multifuncién y un terminal MO01 (utilizado para salida de pulso de alta velocidad o salida de

sefial de interruptor de colector abierto) como estandar.

PE.00 Modo de salida del terminal 01 Predeterminado 1

Rango de Ajuste 1 : Salida de sefial de conmutacion
P6.01 Terminal de salida de colector abierto Predeterminado 0
P6.02 Funcion salida a relé ( RA-RB-RC) Predeterminado 2

Estos dos parametros se utilizan para seleccionar las funciones de los cinco terminales de salida
digitales. RA-RB-RC son respectivamente los relés de la placa de control y de la tarjeta de
extension. Las funciones de los terminales de salida se describen en la siguiente tabla.

Tabla 4-5: Funciones de los terminales de salida

Value

Function

Description

Sin salida

El terminal no tiene funcional

Eo—
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Cuando el variador de CA esta funcionando y tiene

Variador en ) ) )
1 ) ) frecuencia de salida (puede ser cero), las salidas del
funcionamiento ) .
terminal se activan.
. Cuando el variador de CA se detiene debido a una
2 Salida de falla (parada) ) _ )
falla, la salida del terminal se activa (ON).
Salida FDT1 de deteccion o
3 . _ Consulte las descripciones de P8.19 y P8.20
de nivel de frecuencia
4 Frequencia alcanzada Consulte las descripciones de P8.21.
) ) Si el variador funciona con una frecuencia de salida
Funcionamiento a . . ) . )
) ) ) de 0, la salida del terminal se activa. Si el variador
5 velocidad cero (sin salida ] ) ] )
esta en estado detenido, la salida del terminal se
en la parada) ,
desactiva.
El variador determina si la carga del motor excede
el umbral de advertencia previa de sobrecarga
. antes de ejecutar la accion de proteccidn. Si se
Aviso pre-sobrecarga del ) ) ]
6 ; excede el umbral de advertencia previa, la salida
motor .
del terminal se activa. Para conocer los parametros
de sobrecarga del motor, consulte las descripciones
de P9.00 a P9.02.
) Las salidas del terminal se encienden 10 s antes de
Aviso pre-sobrecarga del ) » B
7 . gue se realice la accion de proteccidn contra
variador )
sobrecarga del variador.
g Valor de conteo La salida del terminal se activa cuando el valor de
establecido alcanzado conteo alcanza el valor establecido en Pb.08.
5 "Valor de conteo La salida del terminal se activa cuando el valor de
designado alcanzado" conteo alcanza el valor establecido en Pb.09.
) La salida del terminal se activa cuando la longitud
10 Longitud alcanzada )
real detectada excede el valor establecido en Pb.05.
Cuando un PLC completa un ciclo simple, el
11 Ciclo de PLC completo | terminal emite una sefal de pulso con un ancho de
250 ms.
5 Tiempo de ejecucidn Si el tiempo de funcionamiento acumulado del

acumulado alcanzado

variador de frecuencia excede el tiempo establecido

Eo—
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en P8.17, la salida del terminal es ON.

Si la frecuencia establecida excede el limite superior
o inferior de frecuencia y la frecuencia de salida del

13 Frecuencia limitada . . . .
variador alcanza el limite superior o el limite
inferior, la salida del terminal estd en ON.
En el modo de control de velocidad, si el par de
salida alcanza el limite de par, el variador de
14 Par limitado velocidad entra en el estado de proteccion de
bloqueo y, mientras tanto, la salida del terminal
estd en ON.
Si el circuito principal del variador de frecuencia y el
) ) circuito de control se estabilizan y el variador de
15 Listo para funcionar . o
frecuencia no detecta fallas y esta listo para RUN, la
salida del terminal es ON.
Cuando la entrada de FIV es mayor que la entrada
16 FIV > FIC . .
de FIC, el terminal emite ON.
17 Limite superior de Si la frecuencia de funcionamiento alcanza el limite
frecuencia alcanzado superior, el terminal emite ON.
Limite inferior de ) ) ) ) o
) Si la frecuencia de funcionamiento alcanza el limite
frecuencia ) ) . .
18 ) ] inferior, el terminal se enciende. En el estado de
alcanzado (sin salida en la ) ]
parada, la salida del terminal es OFF.
parada)
19 Salida de estado de baja | Si el variador de frecuencia esta en estado de bajo
tension voltaje, la salida del terminal es ON.
Configuracién de L
20 L Consulte el protocolo de comunicacion.
comunicacion
21 Reservado Reservado
22 Reservado Reservado
Funcionamiento a Si la frecuencia de salida del variador es 0, la
23 velocidad cero 2 (con | terminal se enciende. En estado de parada, la sefial
salida en parada) sigue encendida.
” Se alcanzo el tiempo de | Si el tiempo de encendido acumulado del variador

encendido acumulado

de frecuencia (P7.13) excede el valor establecido en
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P8.16, el terminal se enciende.

Deteccion de nivel de

25 ) ) Consulte las descripciones de P8.28 y P8.29.
frecuencia Salida FDT2
La frecuencia 1 alcanzé la o
26 ) Consulte las descripciones de P8.30 y P8-31.
salida
La frecuencia 2 alcanzé la o
27 ) Consulte las descripciones de P8.32 y P8.33.
salida
Corriente 1 alcanzod la o
28 ) Consulte las descripciones de P8.38 y P8.39.
salida
Corriente 2 alcanzd la o
29 . Consulte las descripciones de P8.40 y P8.41.
salida
Si la funcidn de sincronizacidn (P8.42) es valida, el
) ) ) terminal se enciende después del tiempo de
30 El tiempo alcanzé la salida ] ] ] i
funcionamiento de corriente del variador alcanza el
tiempo establecido.
Si la entrada FIV es mayor que el valor de P9.46
21 Se super6 el limite de | (limite superior de tensién de entrada FIV) o menor
entrada FIV que el valor de P9.45 (limite inferior de voltaje de
entrada FIV), la salida del terminal es ON.
32 Carga convirtiéndose 0 Si la carga se vuelve 0, el terminal emite ON.
Si el variador de frecuencia estd en el estado de
33 Contramarcha funcionamiento inverso, la salida del terminal es
ON.
34 Estado de corriente cero Consulte las descripciones de P8.28 y P8.29.
Si la temperatura del disipador de calor del médulo
35 Modulo temperatura inversor (P7.07) alcanza el umbral de temperatura
alcanzo establecido del médulo (P8.47), la salida del
terminal es ON.
Limite de corriente del
36 software Consulte las descripciones de P8.36 y P8.37.
excedido
37 Limite inferior de Si la frecuencia de funcionamiento alcanza el limite

frecuencia alcanzado (con

inferior, el terminal se enciende. En el estado de
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salida en parada) parada, la sefial todavia esta ON.

Si ocurre una falla en el variador y el mismo

corriente alcanzado

38 Salida de alarma continua funcionando, el terminal emite la sefial de
alarma.
39 Reservado Reservado
Tiempo de Si el tiempo de funcionamiento de la corriente del
40 funcionamiento de la variador excede el valor de P8.53, la salida del

terminal es ON.

P6.07 | FOV output Default 0
function
selection

P6.08 | Reserved

El rango de salida del campo de vision es de 0 a 10 V o de 0 a 20 mA. La relacidén entre los rangos
de salida de pulsos y analdgicos y las funciones correspondientes se enumeran en la siguiente

tabla.

Tabla 4-6: Relacién entre los rangos de salida de pulsos y analdgicos y las funciones

correspondientes.

Valor Funcion Rango (Correspondiente al rango de
salida de pulso o analdgica (0,0%-100,0%))
0 Frecuencia de funcionamiento 0 ~ Frecuencia maxima de salida
1 Ajuste de frecuencia 0 Frecuencia maxima de salida
2 Corriente de salida 0-2 veces la corriente nominal del motor
3 Par de salida 0-2 veces la corriente nominal del motor
4 Potencia de salida 0~2 veces la potencia nominal
., . 0 ~ 1,2 veces la tension nominal del variador de
5 Tension de salida
CA
6 Entrada de pulso 0,01kHz - 100,00kHz
7 FIv oV - 10V
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8 FIC 0V ~ 10V (0 ~ 20mA)
9 Reservado -
10 Longitud 0 - Longitud maxima establecida
11 Valor de conteo 0 ~ Valor de maximo de conteo
12 Configuracion de 0.0%~100.0%
comunicacion
13 Velocidad de rotacion del 0 - Velocidad de rotacion correspondiente a la
motor frecuencia maxima de salida
14 Corriente de salida 0.0A - 1000.0A
15 Tensién de salida 0.0V - 1000.0V
PE.10 Coeficiente de compensacion cero FOV
’ Rango de Ajuste -100.00 % a 100.00 %
PE.11 Ganancia FOV Predeterminado 1.00
’ Rango de Ajuste -100.00 % a 100.00 %
P6.12 Reservado
P6.13 Reservado

Estos cédigos de funcién se utilizan para corregir la deriva del cero de la salida analdgica y la
desviacion de la amplitud de salida. También se pueden utilizar para definir la curva de campo de

vision deseada.

Si "b" representa el desplazamiento del cero, "k" representa la ganancia, "Y" representa la salida
real y "X" representa la salida estandar, la salida real es: Y = kX + b.

Entre ellos, el coeficiente de desplazamiento del cero del 100 % del campo de visidon corresponde
a 10V (o0 20 mA). La salida estandar se refiere al valor correspondiente a la salida analégica de 0
a 10V (ode 0a20mA)sin desplazamiento del cero ni ajuste de ganancia.

Por ejemplo, si la salida analdgica se utiliza como frecuencia de funcionamiento y se espera que
la salida sea de 8 V cuando la frecuencia a la frecuencia mdxima es de 3 V, la ganancia se
establecera en -0,50 y el desplazamiento del cero se establecera en 80 %.

06.17 Tiempo de retardo de la salida M01 Predeterminado 10.0s
Rango de Ajuste 0.0s - 3600.0s

P6.18 Tiempo de retardo de la salida RA-RC-RB Predeterminado 0.0s
Rango de Ajuste 0.0s - 3600.0s
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Estos parametros se utilizan para establecer el tiempo de retardo de los terminales de salida
MO01, relé 1 desde el cambio de estado hasta la salida real.

Seleccion modo valido del terminal de salida

Predeterminado 00000

P6.22

Unidades de digitos Modelo valido M01
0 Logi iti
Rango de Ajuste ?g.lca Post :Ja
1 Logica negativa
Decena RA-RB-RC modo valido (0-1 igual a M01)

Se utiliza para definir la l6gica de los terminales de salida M01 .RA .RB .RC.
0: Logica positiva
El terminal de salida es valido cuando estd conectado a GND y no es valido cuando esta
desconectado de GND.
1: Légica negativa

El terminal de salida no es vdlido cuando esta conectado a GND y es valido cuando est3
desconectado de GND.

Grupo P7: Panel de operacidn y pantalla

P7.00

Predeterminado 100.0

Rango de Ajuste

0.0 -200.0

Se puede corregir la potencia de salida modificando el parametro P7.00 (la potencia de salida se
puede visualizar a través del parametro D0.05)
P7.01 Reservado

P7.02

Funcion clave Reset/Stop

Predeterminado 1

Rango de Ajuste

0 Reset/Stop Clave habilitada solo en el control del panel de control

1 Reset/Stop Clave habilitada en cualguier modo en el control del panel de control

Eo—
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P7.03

Parametros de

e _ Predeter
unclonamiento . 1F
del Display 1 minado
r|6|5(4|3(2(1|0
Frecuencia de funcionamiento 1 (Hz)
Frecuencia preestablecida (Hz)
Tension del BUS (V)
Salida de Tension (V)
Salida de Corriente (A)
Salida de potencia (KW
Salida del par (%)
Estado de la entrada S (V)
RANGO
e |9000 [35[14[13[12[11]10] 6 [ &
AJUSTE l f FF

I_Yo Estado de la salida
L— FIV Tensién M
—————FIC corriente (M}

Reservado

Valor contable

Valor de longitud

Display de velocidad de carga
Ajuste PID

SI ES NECESARIO MOSTRAR UN PARAMENTO DURANTE LA
EJECUCION, ESTABLEZCA EL BIT CORRESPONDIENTEA 1Y
CONFIGURE P7.03 AL EQUIVALENTE HEXADECIMAL DE ESTE
NUMERO BINARIO
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|

Parametros de

funcionamiento del Display

2

Predeter 0
minado

RANGO
DE
AJUSTE

0000
~FFFF

7/6|5(4(3(2(1]0

|- Retroalimentacion PID
——Estado del PLC

Ajustes de la frecuencia

de pulsos (KHz)
Frecuencia de

funcionamiento 2

Tiempo de funcionamiento
restante

Tensién antes de la
correccion FIV

Corriente antes de
la correccion FIC

Reservado

15/14|13{12{11|{10/ 9 | 8

¥

Velocidad lineal
tiempo de encendido
actual (horas)

Tiempo de funcionamiento
actual (min)

Ajuste de frecuencia
de pulsos (Hz)

Valor de ajuste
de comunicacion

Reservado
Frecuencia principal X ,

del Pisplay

Frecuencia auxiliar Y del

Display (Hz)
Si es necesario mostrar un parametro

durante la ejecucion, establezca el bit
correspondiente a 1 y configure el P7.04 al
equivalente hexadecimal de este numero
binario




Activar los parametros de visualizacidon, que se utilizan para configurar los parametros que se
pueden ver cuando el variador esta en cualquier estado de ejecucion.

P7.05

Parametros de .
parada del Predeterminado 23
display LED

(7le[s]4[3[2]1]0]

|_Fr|=_-|:u encia preestablecida

Tension del BUS

Estado de la entrada X

Estadode la =alida YO
Tensian FIV

Corriente FIC

Reservado

Walor contable

RAaNGD
e |oooo |[15[14[13[12]11]10[ 9 |8 ]

aiuste [<FFFF

Valor de longitud
Estadodel PLC

Velocidad de carga
Ajuste PID

Ajuste de la frecuencia
de pulsos [KHz)

Walorde la
retroalimetacian PID
Reszervado

Rezervado

%i es necesacio mosrar u parametro durante |3 ejecucion,
establezca el bit correspondiente a 1y configure el P7.05 al
equivalnte hexadecimal de este numero binario

P7.06

Coeficiente de vizualizacion de velocidad de carga

Predeterminado 10000

Rango de Ajuste

0.0:001 ~6.5000

Este parametro se utiliza para ajustar la relacion entre la frecuencia de salida del variador y la
velocidad de carga. Para obtener mads informacion, consulte la descripcién de P7.12.

pP7.07

Temperatura del disipador de calor del inversor

Predeterminado Solo lectura

Rango de Ajuste

0.0°C-150.0°C

Se utiliza para mostrar la temperatura del transistor bipolar de puerta aislada (IGBT) del mddulo
variador, y el valor de proteccién contra sobrecalentamiento del IGBT del mddulo variador

depende del modelo.
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Version de software temporal | Predeterminado solo lectura
Rango de Ajuste 0.02C- 150.0°C

P7.08

Se utiliza para mostrar la versién temporal del software de la placa de control.

Tiempo de funcionamiento acumulativo Predeterminado Oh

P7.09
Rango de Ajuste Oh -5535h

Se utiliza para visualizar el tiempo de funcionamiento acumulado del variador. Una vez que el
tiempo de funcionamiento acumulado alcanza el valor establecido en P8.17, el terminal con la
funcion de salida digital 12 se activa.

P7.10 Reservado Predeterminado
b7 11 Version del software Predeterminado
Rango de Ajuste Version de software para la tabla de control
Numero de decimales para la visualizacion de la velocidad de carga Predeterminado 0
0 0 Posicion decimal
P7.12 Rango de Ajuste 1 1 Posi'ci'c'fn deci'mal
2 2 Posicion decimal
3 3 Posicion decimal

P7.12 se utiliza para establecer la cantidad de decimales para la visualizacién de la velocidad de
carga. A continuacion se ofrece un ejemplo para explicar como calcular la velocidad de carga:
Suponga que P7.06 (coeficiente de visualizacién de la velocidad de carga) es 2,000 y P7.12 es 2
(2 decimales). Cuando la frecuencia de funcionamiento del variador es 40,00 Hz, la velocidad de
carga es 40,00 x 2,000 = 80,00 (visualizacion de 2 decimales).

Si el variador esta en estado de parada, la velocidad de carga es la velocidad correspondiente a
la frecuencia establecida, es decir, "velocidad de carga establecida". Si la frecuencia establecida
es 50,00 Hz, la velocidad de carga en estado de parada es 50,00 x 2,000 = 100,00 (visualizacién
de 2 decimales).

Tiempo de encendido acumulado Predeterminado Oh
Rango de Ajuste 0h-65535h

P7.13

Se utiliza para visualizar el tiempo acumulado de encendido del variador desde la entrega. Si el
tiempo alcanza el tiempo de encendido establecido (P8.17), el terminal con la funcién de salida
digital 24 se activa.

Consumo de potencia acumulativa Predeterminado

Rango de Ajuste 0-65535kWh

P7.14
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Se utiliza para visualizar el consumo de energia acumulado del variador hasta el momento.

Grupo P8: Funciones auxiliares

£8.00 Frecuencia de funcionamiento JOG Predeterminado 2.00Hz
Rango de Ajuste 0.00Hz maxima frecuencia

P8 01 Tiempo de aceleracion JOG Predeterminado 120.0s
Rango de Ajuste 0.0s~6500.0s

p8.02 Tiempo de desaceleracion JOG Predeterminado 120.0s
Rango de Ajuste 0.0s~6500.0s

Estos pardmetros se utilizan para definir la frecuencia establecida y el tiempo de
aceleracion/desaceleracion del variador durante el jogging. El modo de arranque es "Arranque
directo" (P1.00 = 0) y el modo de parada es "Desaceleracién hasta detener" (P1.10 = 0) durante

el jogging.

b3 03 Tiempo de aceleracion 2 Predeterminado dependiendo el modelo
Rango de Ajuste 0.0s~6500.0s

pg.04 Tiempo de desaceleracion 2 Predeterminado dependiendo el modelo
Rango de Ajuste 0.0s~6500.0s

58 05 Tiempo de aceleracion 3 Predeterminado dependiendo el modelo
Rango de Ajuste 0.0s~6500.0s

P3 06 Tiempo de desaceleracion 3 Predeterminado dependiendo el modelo
Rango de Ajuste 0.0s~6500.0s

P3.07 Tiempo de aceleracion 4 Predeterminado dependiendo el modelo
Rango de Ajuste 0.0s~6500.0s

53,08 Tiempo de desaceleracion 4 Predeterminado dependiendo el modelo
Rango de Ajuste 0.0s~6500.0s

El NZ2000 proporciona un total de cuatro grupos de tiempo de aceleracidon/desaceleracion, es
decir, los tres grupos anteriores y el grupo definido por P0.08 y P0.09. Las definiciones de los
cuatro grupos son exactamente las mismas. Puede cambiar entre los cuatro grupos de tiempo de
aceleracion/desaceleracion mediante diferentes combinaciones de estados de los terminales S.
Para obtener mas detalles, consulte las descripciones de P5.01 a P5.05.
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08,09 Salto de frecuencia Predeterminado 0.00Hz
Rango de Ajuste 0.00Hz- Maxima frecuencia

Salto de frecuencia 2 Predeterminado 0.00Hz
P8.10 Rango de Ajuste 0.00Hz- Mdxima frecuencia

Pg.11 Amplitud de salto de frecuencia Predeterminado 0.00Hz
Rango de Ajuste 0.00Hz- Maxima frecuencia

Si la frecuencia establecida esta dentro del rango de salto de frecuencia, la frecuencia de
funcionamiento real es la frecuencia de salto cercana a la frecuencia establecida. Establecer la
frecuencia de salto ayuda a evitar el punto de resonancia mecanica de la carga.

El NZ2000 admite dos frecuencias de salto. Si ambas se establecen en 0, la funcidon de salto de
frecuencia se desactiva. El principio de las frecuencias de salto y la amplitud de salto se muestra
en la siguiente figura.

Frecuencia de
salida (Hz)

Salto de frecuencia 2 frecuencia

Salto de frecuencia 1

A

amplitud de salto de S

amplitud de salto de
frecuencia

-

_ frecuencia

S e T

....... -~ frecuencia

amplitud de salto de

amplitud de salto de

Tiempo (£}

Figura 4-12 Principio de los saltos de frecuencia y los saltos de amplitud

P8.12

Tiempo muerto en la rotacion de la marcha / contramarcha

Predeterminado 0.0s

Rango de Ajuste

0.00s - 3000.0s

Se utiliza para establecer el tiempo en el que la salida es 0 Hz en la transicién de la rotacion hacia
adelante y la rotacidn hacia atras del variador, como se muestra en la siguiente figura.
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Frecuencia
de salida (Hz)

Marcha (FWD)

: -
-
Zona muerta
Contramarcha
Figura 4-13 Marcha/Contramarcha, zona muerta

Control de contramarcha Predeterminado 0

P8.13 n de Aiust 0 Permitido

dNEgO0 ae Ajuste
goden 1 Prohibido

Se utiliza para establecer si el variador permite la inversidn de giro. En las aplicaciones donde la
contramarcha esta prohibida, configure este pardmetro en 1.

Modo de funcionamiento cuando se establece una frecuencia inferior al limite inferior de frecuencia Predeterminado
0314 0 Ejecutar en el limite inferior de frecuencia
Rango de Ajuste 1 Stop
2 Ejecutar a velocidad cero

Se utiliza para configurar el modo de funcionamiento del variador cuando la frecuencia
establecida es inferior al limite inferior de frecuencia. EI NZ2000 ofrece tres modos de
funcionamiento para satisfacer los requisitos de varias aplicaciones.
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Control de caida Predeterminado 0.0%

P8.15 Rango de Ajuste 0.00Hz~10.00Hz

Esta funcidn se utiliza para equilibrar la asignacién de carga de trabajo cuando se utilizan varios
motores para accionar la misma carga. La frecuencia de salida de los variadores disminuye a
medida que aumenta la carga. Puede reducir la carga de trabajo del motor bajo carga
disminuyendo la frecuencia de salida de este motor, lo que permite equilibrar la carga de trabajo
entre varios motores.

Rango de tiempo de encendido acumulativo Predeterminado Oh

ol Rango de Ajuste 0hA65000h

Si el tiempo de encendido acumulativo (P7.13) alcanza el valor establecido en el pardmetro
P8.16, la salida del terminal MO1 correspondiente se activa (P6.01=24).

Umbral de tiempo de ejecucion acumulativo Predeterminado Oh

el Rango de Ajuste Oh"65000h

Se utiliza para establecer el umbral de tiempo de funcionamiento acumulativo del variador. Si el
tiempo de funcionamiento acumulativo (P7.09) alcanza el valor establecido en este pardmetro,
la salida del terminal MO1 correspondiente se activa (P6.01=40).

Proteccion de arranque Predeterminado 0

P8.18 NO

Rango de Ajuste 3

Este pardmetro se utiliza para establecer si se debe habilitar la proteccion de seguridad. Si se
establece en 1, el variador no responde al comando de funcionamiento védlido al encender el
variador (por ejemplo, un terminal de entrada esta encendido antes del encendido). El variador
responde solo después de que se cancela el comando de funcionamiento y vuelve a ser valido.
Ademas, el variador no responde al comando de funcionamiento valido al restablecerse por falla
del variador. La proteccién de funcionamiento se puede deshabilitar solo después de cancelar el
comando de funcionamiento.

De esta manera, este parametro se establece en 1, se puede proteger al motor para que no
responda a los comandos de funcionamiento al encender o restablecer por falla en condiciones
inesperadas.
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Valor de deteccion de frecuencia { FDT1
P8.19 .
Rango de Ajuste

Histéresis de deteccion de frecuencia
P8.20

Rango de Ajuste

Si la frecuencia de funcionamiento es superior al valor de deteccién de frecuencia, el terminal
MO1 correspondiente se activa. Si la frecuencia de funcionamiento es inferior al valor de P8.19,
se cancela la activacion de la salida del terminal MO1.

Estos dos parametros se utilizan respectivamente para establecer el valor de deteccidon de la
frecuencia de salida y el valor de histéresis al cancelarse la salida. El valor de P8.20 es un
porcentaje de la frecuencia de histéresis respecto del valor de deteccién de frecuencia (P8.19).
La funcidn FDT se muestra en la siguiente figura.

Frecuenciade |

salida (Hz) [ \
Nivel FDT f '\

Histéresis
FDT=p8.19"p8.20

-
Sefial de deteccidn A ]
de la frecuencia ON Tiempo (t)
alcanzada
(MO1,rele)
-
Tiempo (t)

Figura 4-14 Nivel FDT

Rango de frecuencia de deteccion alcanzado |Predeterminado 0.0%

P8.21
Rango de Ajuste 0.0 -100% ( Maxima frecuencia)

Si la frecuencia de funcionamiento del variador se encuentra dentro de un rango determinado
de la frecuencia establecida, el terminal MO1 correspondiente se activa.

Este parametro se utiliza para establecer el rango dentro del cual se detecta que la frecuencia de
salida alcanza la frecuencia establecida. El valor de este parametro es un porcentaje relativo a la
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frecuencia maxima. El rango de detecciéon de la frecuencia alcanzada se muestra en la siguiente
figura.

Rango de
---=-==t-  deteccidn

1
1
L)
1
r-qp-
1
1
i

e
Tiempo (t)

g

———————— o ——— =
L L L

—
Tiempo (t)

Frecuencia establecida Frecuencia de salida (Hz)

Figura 4-15: Deteccidon de rango de la frecuencia alcanzada

Salto de frecuencia durante el proceso de aceleracion/desaceleracion Predeterminado 1
P8.22 0: Desactivado
Rango de Ajuste
ne , 1:Activado

Se utiliza para establecer si la frecuencia de salto es vélida durante el proceso de
aceleracion/desaceleracion.
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Cuando la frecuencia de salto es valida durante la aceleracion/desaceleracion y la frecuencia de
funcionamiento esta dentro del rango de salto de frecuencia, la frecuencia de funcionamiento
real saltard por encima de la amplitud de salto de frecuencia establecida (aumentara
directamente desde la frecuencia de salto mas baja hasta la frecuencia de salto mas alta). La
siguiente figura muestra el diagrama cuando la frecuencia de salto es valida durante la
aceleracidon/desaceleracion.

Frecuencia de

salida (Hz) t /

[ Amplitud de salto de la frecuencia

salto de Ia “""“""""-; ------------- -:- Amplitud de salto de la frecuencia
frecuencia 2

Salto de Ia ____________________ i::_ Amplitud de salto de la frecuencia
. v Amplitud de salto de la frecuencia
frecuencial | /J—— "
LS
Tiempo (t)

Figura 4-16: Diagrama cuando la frecuencia de salto es valida durante el proceso de
aceleracion/desaceleracion

Punto de conmutacion de frecuencia entre el tiempo de aceleracion 1y el iempo de

aceleracion 2 Predeterminado 0.0Hz
P8.25 Rango de Ajuste _ _ . _ . 0.0Hz Maxima frecuencia

Punto de conmutacion de frecuencia entre el tiempo de desaceleracion 1y el tiempo de

desaceleracion 2 Predeterminado 0.0Hz

Rango de Ajuste 0.0Hz Maxima frecuencia

Esta funcidn es vélida cuando el motor selecciona un tiempo de aceleracién/desaceleracion que
no se realiza mediante la conmutacién del terminal S. Se utiliza para seleccionar diferentes
grupos de tiempo de aceleracion/desaceleracion segun el rango de frecuencia de
funcionamiento en lugar del terminal S durante el proceso de funcionamiento del variador.
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i

Frecuencia de salida (Hz)
Frecuencia preestablecida |
'
I
P8.25 "
I
I
P8.26 SET R S
I I
I |
I |
\ | Tiempo (t)
1 1 4’
—! | l -]
Tiempo de J : ! !

*—————  Tiempo de

aceleracion 2 desaceleracion 2

Tiempo de Tiempo de
aceleracion 1 desaceleracion 1

Figura 4-17: Cambio de tiempo de aceleracidon/desaceleracion

Durante el proceso de aceleracion, si la frecuencia de funcionamiento es menor que el valor de
P8.25, se selecciona el tiempo de aceleracion 2. Si la frecuencia de funcionamiento es mayor que
el valor de P8.25, se selecciona el tiempo de aceleracion 1.

Durante el proceso de desaceleracion, si la frecuencia de funcionamiento es mayor que el valor
de P8.26, se selecciona el tiempo de desaceleracién 1. Si la frecuencia de funcionamiento es
menor que el valor de P8.26, se selecciona el tiempo de desaceleracién 2.

Terminal JOG elegido Predeterminado 10

pg.27 : -
Rango de Ajuste O.Desa.ctwadg
i 1:Activado

Se utiliza para establecer si el JOG de terminal es la maxima prioridad.

Si se prefiere el JOG de terminal, el variador cambia al estado de funcionamiento JOG de
terminal cuando hay un comando JOG de terminal durante el proceso de funcionamiento del
variador.

pg.28 Valor de deteccion de la frecuencia (FDT2) | Predeterminado | 50Hz
Rango de ajuste OHz — Frecuencia maxima
PS.29 Histéresis de deteccion de frecuencia (FDT2) |Predeterminado | 5,00 %
Rango de ajuste 0,0 % ~ 100,0 % (nivel FDT2)
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La funcién de deteccion de frecuencia es la misma que la funcidon FDT1. Para obtener mas
informacidn, consulte las descripciones de P8.19 y P8.20.

Cualquier frecuencia que

. Predeterminado 50.00Hz
Fa.30 alzance el valor de deteccion

Rango de Ajuste 0.00Hz"maxima frecuencia

Cualquier frecuencia que
aleance la amplitud de Predeterminado 0.0%
deteccidn 1

Pa.31
0.0%7100.02 i
Rango de Ajuste [!T'amma
frecuencial
Cualquier frecuencia que
alzance el valar de deteccian Predeterminado 50.00Hz
Pa.32 2
Rango de Ajuste 0.00Hz*maxima frecuencia
Cualquier frecuencia que
aleance la amplitud de Predeterminado 0.0%
Pa.33 deteccion 2

0.057100.102 (madima

Rango de Ajuste )
frecuencial

Si la frecuencia de salida del variador se encuentra dentro de las amplitudes positiva y negativa
del valor de deteccion de cualquier frecuencia alcanzada, la salida M01 correspondiente se activa
(P6.01 = 26/27).

El NZ2000 proporciona dos grupos de pardametros de deteccion de cualquier frecuencia
alcanzada, incluido el valor de deteccion de frecuencia y la amplitud de deteccidon, como se
muestra en la siguiente figura.
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Frecuencia de

funcionamiento
1 cualquier frecuencia que alcance la
Cualquier .____-_______/BR___________ _ amplitud de deteccidn
frecuencia que : i
alcance S 1N cualq_uler frecuenu?lque alcance la
1 ' ' H amplitud de deteccion
; ' '
1 1 [ H
1 | i H
] ] | [
A - : i
1 ] ' ' -
i ] ] ] )
A : 4 I ! Tiempo (t)
] ] [ ] [ ]
{ON | ON|
OFF L)FF OFF
cualquier frecuencia -
alcanza la sefial de
deteccion M01 o relé Tiempo (t)

Figura 4-18: Deteccion de alcance de cualquier frecuencia

Nivel de deteccion de corriente cero Predeterminado 5.0%
P3.34 . 0,0%"™300,0% (corriente
Rango de Ajuste i
nominal del motor)

Tiempo de retardo de deteccidn de corriente cero Predeterminado 0.10s
Rango de Ajuste 0.01s_600.00s

P8.35

Si la corriente de salida del variador es igual o menor que el nivel de deteccién de corriente cero
y la duracién excede el tiempo de retardo de deteccién de corriente cero, el MO1
correspondiente se activa. La deteccion de corriente cero se muestra en la siguiente figura.
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Corriente de salida

nivel de deteccion de
corriente cero

P8.34

sefial de deteccion de
corriente cero

Eo—

A

Tiempo (t)

ON

el e s o

|

- Tiempo (t)
tiempo de retardo de
deteccion de corriente cero

P8.35

Figura 4-19 Deteccion de corriente cero
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Corriente de salida ‘.

nivel de deteccion de
corriente cero

P3.34 I '
i L
t f -
I I .
., I Tiempo (t)
sefial de deteccion de |
corriente cero | '
| OL .
|
L F
| i
- Tiempo (t)
tiempo de retardo de
deteccion de corriente cero
P8.35
Figura 4-19 Deteccion de corriente cero
Salida sobre el limite de corriente Predeterminado 200%
P8.36 0,0% (sin deteccion)
’ Ajuste de frecuencia 0,1%-300,0% (corriente
nominal del motor)
Tiempo de retardo de detemor.\ de sobrecarga de corriente Predeterminado 0.00s
P8.37 de salida
Rango de Ajuste 0.00s-600.00s

Si la corriente de salida del variador es igual o superior al umbral de sobrecarga de corriente y la
duracion supera el tiempo de retardo de deteccion, el MO1 correspondiente se activa. La funcién
de deteccidn de sobrecarga de corriente de salida se muestra en la siguiente figura.
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Corriente de salida ‘

. - |
Salida sobre el limite | :
de la corriente P8.36 | |
| |
| |
! 1 >
' I
! | Tiempo (t)
salida sobre la sefial ‘ | |
de deteccion de | 1
corriente : ON 1
|
+ B
| I )
——— Tiempo (t)
Figura 4-20: Deteccion de sobrecarga de corriente de salida
Cualquier corriente que llegue a 1 Predeterminado 100%
P8.38 0,0%~300 0% (corriente

Rango de Ajuste
e J nominal del motor)

Cualquier corriente que alcance 1 de amplitud. Predeterminado 0.00%
P8.39 . 0,0%~300 0% ient
Rango de Ajuste s ¢ (corriente
nominal del motor)
Cualquier corriente que llegue a 2 Predeterminado 100%
P8.40 . 0,0%~300 0% ient
Rango de Ajuste s ¢ (corriente
nominal del motor)
Cualquier corriente que alcance 2 de amplitud. Predeterminado 0.00%
P8.41 0,0%~300 0% (corriente

Rango de Ajuste

nominal del motor)
Si la corriente de salida del variador se encuentra dentro de las amplitudes positiva y negativa de
cualquier valor de deteccidn de corriente que alcance, el M0O1 correspondiente se activa.

El NZ2000 proporciona dos grupos de cualquier parametro de deteccién de corriente que alcance

los valores de deteccién de corriente y las amplitudes de deteccidn, como se muestra en la
siguiente figura.
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Corriente de salida ‘

I Cualquier corriente
Cualquier corriente | gue alcance la

que alcance amplitud

fome
cualquier corriente que
alcance la senal de ON ON ON
deteccion mOl o elrelé QOFF OFF OFF
Figura 4-21 Cualquier corriente que alcance la deteccién.
Seleccion de funcion de sincronizacion Predeterminado 0
P8.42 . 0 Desactivado
Rango de Ajuste -
1 Activado
Seleccion de duracion del tiempo Predeterminado O
0 Pg.44
P8.43 1 FIV
2 FIC
3 Reservado
El 100% de la entrada analdgica corresponde al valor de P8.44
P8.A4 Duracién del tiempo Predeterminado 0.0s
’ Rango de Ajuste 0.0MIn—6500.0MIn

Estos parametros se utilizan para implementar la funcién de temporizacién del variador.

Si P8.42 se establece en 1, el variador comienza a cronometrar al iniciarse. Cuando se alcanza la
duracion de temporizacion establecida, el variador se detiene automdticamente y, mientras
tanto, la salida M01 correspondiente se activa.

El variador comienza a cronometrar desde 0 cada vez que se inicia y la duracién de temporizacion
restante se puede consultar mediante D0.20. La duracidn de temporizacién se establece en P8.43
y P8.44, en la unidad de minutos.

Pg.AS FIV Limite inferior de tension de entrada Predeterminado 3.10V
Rango de Ajuste 0.00V~P8.46

P8.AG Limite superior de tension de entrada FIV Predeterminado 6.80V
Rango de Ajuste P8.45~10.00V

Estos dos parametros se utilizan para establecer los limites de la tensidon de entrada para brindar
proteccién al variador. Cuando la entrada FIV es mayor que el valor de P8.46 o menor que el valor
de P8.45, el M01 correspondiente se activa, lo que indica si la entrada FIV excede el limite.

Temperatura del modulo Predeterminado 1002C
Rango de Ajuste 0~150°C

Cuando la temperatura del disipador de calor del variador alcanza el valor de este parametro, el

P8.47
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MO1 correspondiente se enciende, lo que indica que la temperatura del médulo alcanza el
umbral.

Control del ventilador de refrigeracién Predeterminado 0

0: ventilador funcionando
P8.48 ) durante el funcionamiento
Rango de Ajuste i )

1: Ventilador funcionando

continuamente
Se utiliza para configurar el modo de funcionamiento del ventilador de refrigeracion. Si este
pardmetro se configura en 0, el ventilador funciona cuando el variador estda en estado de
funcionamiento. Cuando el variador se detiene, el ventilador de refrigeracidn funciona si la
temperatura del disipador de calor es superior a 40 °Cy deja de funcionar si la temperatura del
disipador de calor es inferior a 40 °C.

Si este parametro se configura en 1, el ventilador de refrigeracion sigue funcionando después del
encendido.

Frecuencia de Activacion Predeterminado 0.00Hz
P8.49 . frecuenu_a N
Rango de Ajuste (P8.51) ~frecuencia maxima
(P1.02)
P8 50 Tiempo de retraso de la Activacion Predeterminado 0.00s
' Rango de Ajuste 0.0s"6500.0s
Frecuencia inactiva Predeterminado 0.00Hz
P8.51 ) 0.00Hz~Frecuencia de
Rango de Ajuste o
activacion (P8.49)
P8 52 Tiempo de retardo inactivo Predeterminado 0.00s
' Rango de Ajuste 0.05s~6500.0s

Estos parametros se utilizan para implementar las funciones de inactividad y activacién en la
aplicacion de suministro de agua.

Cuando el variador esta en estado de funcionamiento, entra en estado inactivo y se detiene
automaticamente después del tiempo de retardo de inactividad (P8.52) si la frecuencia
establecida es menor o igual que la frecuencia inactiva (P8.51).

Cuando el variador esta en estado inactivo y el comando de funcionamiento actual es efectivo,
el variador se pone en marcha después del tiempo de retardo de activaciéon (P8.50) si la
frecuencia establecida es mayor o igual que la frecuencia de activacién (P8.49).

Generalmente, configure la frecuencia de activacién igual o mayor que la frecuencia inactiva. Si
la frecuencia de activacion y la frecuencia inactiva se configuran en 0, las funciones inactiva y de
activacion se deshabilitan.

Cuando la funcién inactiva estd habilitada, si la fuente de frecuencia es PID, si la operacién PID se
realiza en el estado inactivo se determina mediante PA.28. En este caso, seleccione la operacién
PID habilitada en el estado de detencion (PA.28 =1).

tiempo de ejecucion alcanzado de la corriente Predeterminado 0.0Min

Rango de Ajuste 0.0Min-6500.0Min
Si el tiempo de establecimiento de la corriente alcanza el valor fijado en este parametro, el M01
correspondiente se activa, lo que indica que se alcanzé dicho tiempo.

P8.53
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Grupo P9: Fallas y proteccion

. - 0: Deshabilitado
PS.00 Seleccion de la proteccidn contra sobrecarga del motor 1: Habilitado 1
P9.01 Ganancia de proteccion contra sobrecarga del motor 0.20-10.00 1.00

La funcidn de proteccidn contra sobrecarga del motor esta desactivada. El motor estd expuesto
a posibles dafios debido al sobrecalentamiento. Se recomienda instalar un relé térmico entre el
variador y el motor.

P9.00=1

El variador determina si el motor esta sobrecargado segln la curva de retardo de tiempo inverso
de la proteccion contra sobrecarga del motor.

La curva de retardo de tiempo inverso de la proteccion contra sobrecarga del motor es:

220 % *P9.01 * corriente nominal del motor (si la carga permanece en este valor durante un
minuto, el variador informa una falla por sobrecarga del motor) o 150 % *P9.01 * corriente
nominal del motor (si la carga permanece en este valor durante 60 minutos, el variador informa
una falla por sobrecarga del motor).

Configure la propiedad P9.01 en funcién de la capacidad de sobrecarga real. Si el valor de P9.01
se configura demasiado alto, el motor puede sufrir dafios cuando el motor se sobrecalienta, pero
el variador no informa la alarma.

Coeficiente de advertencia de sobrecarga del Predetermiado
PS.02 motor 80%
Rango de Ajuste 50%~100%

Esta funcidn se utiliza para dar una sefial de advertencia al sistema de control a través de M01
antes de la proteccién de sobrecarga del motor. Este pardmetro se utiliza para determinar el
porcentaje en el que se realiza la advertencia previa antes de la sobrecarga del motor. Cuanto
mayor sea el valor, menos avanzada serd la advertencia previa.

Cuando la corriente de salida acumulada del variador es mayor que el valor de la curva de retardo
de tiempo inverso de sobrecarga multiplicado por P9.02, el terminal digital multifuncién MO01 del
variador (advertencia previa de sobrecarga del motor) se activa.

Ganancia de parada por sobretension Predetelr;lnado
P9.03 o (sin
Rango de Ajuste sobretension de
pérdida) -100
Tension de proteccion de bloqueo por Predeterminado
sobretension 130%
P9.04
. 1120% ~ 150%
Rango de Ajuste (Trifasico)

Cuando la tensidon de bus de CC excede el valor de P9.04 (tensidon de proteccién contra
sobrecarga) durante la desaceleracién del variador, este detiene la desaceleracion y mantiene la
frecuencia de funcionamiento actual. Después de que la tensién del bus disminuye, el variador
continta desacelerando. P9.03 (ganancia de sobrecarga de tension) se utiliza para ajustar la

A - 100
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capacidad de supresidon de sobrecarga de tension del variador. Cuanto mayor sea el valor, mayor
sera la capacidad de supresién de sobrecarga de tension.

En el requisito previo de que no se produzca sobrecarga de tension, configure P9.03 en un valor
pequeio.

Para cargas de inercia pequena, el valor debe ser pequefio. De lo contrario, la respuesta dinamica
del sistema serad lenta. Para cargas de inercia grande, el valor debe ser grande. De lo contrario, el
resultado de la supresion sera deficiente y puede ocurrir una falla de sobrecarga de tension. Si la
ganancia de sobrecarga de tension se configura en 0, la funcién de sobrecarga se desactiva.

Ganancia de pérdida por sobrecarga de Predeterminado

PS.05 corriente 20
Rango de Ajuste 10-100
Sobrecarga de corriente de proteccion de Predeterminado
P9.06 blogueo 150%

Rango de Ajuste

100%-200%

Cuando la corriente de salida excede la corriente de proteccidn contra sobrecarga durante la
aceleracion/desaceleracion del variador, este detiene la aceleracion/desaceleracion y mantiene
la frecuencia de funcionamiento actual. Después de que la corriente de salida disminuye, el
variador continla acelerando/desacelerando.

P9.05 (ganancia de sobrecarga de corriente) se utiliza para ajustar la capacidad de supresion de
sobrecarga de corriente del variador. Cuanto mayor sea el valor, mayor serd la capacidad de
supresion de sobrecarga de corriente. En el requisito previo de que no se produzca sobrecarga
de corriente, configure P9.05 en un valor pequeio.

Para cargas de inercia pequefa, el valor debe ser pequefio. De lo contrario, la respuesta
dindmica del sistema serd lenta. Para cargas de inercia grande, el valor debe ser grande. De lo
contrario, el resultado de la supresion serd deficiente y puede ocurrir una falla de sobrecarga
de corriente. Si la ganancia de sobrecarga de corriente se configura en 0, la funcién de
sobrecarga de corriente se desactiva.

Cortocircuito a tierra al encender Predeterminado 1

P9.07 0 Desactivado

Activado

Rango de Ajuste

Se utiliza para determinar si se debe verificar si el motor esta cortocircuitado a tierra al encender
el variador. Si esta funcion estd habilitada, el UVW del variador tendré salida de tensién un
tiempo después del encendido.

P9.09

Tiempos de restablecimiento automatico de
fallas

Predeterminado
0

Rango de Ajuste

0-20

Se utiliza para establecer los tiempos de reinicio automatico por falla si se utiliza esta funcion.

Una vez que se excede el valor, el variador permanecerd en estado de falla.




Po.10

Accion M01 durante el restablecimiento

Predeterminado

automatico de fallas 1
0: No actua
Rango de Ajuste 1:Actua

Se utiliza para decidir si el M01 actua durante el reinicio automatico de falla o si se selecciona la
funcidn de reinicio automatico de falla.

Po.11

Intervalo de tiempo de restablecimiento
automatico de fallas

Predeterminado
1.0s

Rango de Ajuste

0.1s~100.0s

Se utiliza para configurar el tiempo de espera desde que se activa la alarma del variador hasta
gue se reinicia automaticamente por falla.

P9.12 Reservado

Po.13

Seleccion de la proteccion contra pérdida de fase

Predeterminado

de salida 1
O:PROHIBIDO
Rango de Ajuste
1:PERMITIDO

Se utiliza para determi

nar si se debe realizar la proteccidn contra pérdida de fase de salida.

Po.14 12 Tipo de falla
P9.15 29 Tipo de falla
P9.16 32 Tipo de falla

0-99

Se utiliza para registrar los tipos de las tres fallas mas recientes del variador. 0 indica que no hay

fallas. Para conocer las posibles causas y soluciones de cada falla, consulte el Capitulo 5.

Eo—
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P2.17

Frecuencia en la 32 falla

Muestra la frecuencia cuando se
produce la dltima falla.
ocurre,

P9.18

Corriente en la 38 falla

Muestra la corriente cuando se
produjo la dltima falla.
ocurre,

P2.19

Tensidn del bus en caso de 32
falla

Muestra el voltaje del bus cuando se
produce la dltima falla.
ocurre.

P3.20

Estado del terminal de entrada
en caso de 32 falla

Muestra el estado de todos los
terminales de entrada cuando
se produce la Gltima falla. La secuencia
es la siguiente:

Siun terminal de entrada esta ON, la
configuracion es 1, OFFes 0, la
configuracion es 0. El valor es el

nimero decimal equivalente
convertido del estado 5.

P9.21

Estado del terminal de salida
en caso de 32 falla

Muestra el estado de todos los
terminales de salida cuando ocurre la
ultima falla. La secuencia es la
siguiente:

Siun terminal de salida esta encendido,
la configuracion es 1, el valor
APAGADO es 0. Si el terminal de salida
estd APAGADO, la configuracion es 0.
El valor es el numero decimal
equivalente convertido de los estados
5.

P9.22

Estado del variador de
frecuencia en caso de 32 falla

RESERVADO

P9.23

Tiempo de encendido en caso
de 32 falla

Muestra el tiempo de encendido actual
cuando el
ocurre la dltima falla.

P9.24

Tiempo de funcionamiento en
caso de 32 falta

Muestra el tiempo de ejecucidn actual
cuando ocurre la ultima falla.
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F9.27 Frecuencia en la 22 falla
F9.28 Corriente en la 22 falla
pg 29 Tension del bf:IEI;H caso de 28
P9.30 E5tad:ndczg:szjn;igglfgﬁaﬁalida
po.31 E5tad:ndctggt::jn;igglfgﬁ;alrda
P9.32 Frecuencia en la 22 falla
P3.33 Corriente en la 22 falla

P9.34

Tensidn del bus en caso de 28
falla

Lo mismo que P5.17 ™ P9.24

Estado del terminal de salida

P3.37 en caso de 12 falla
pa.38 Estado del terminal de salida
' en caso de 12 falla
P9.39 Frecuencia en la 12 falla
P9.40 Corriente en la 12 falla
po.a1 Tension del bus en caso de 32
) falla
p9.437 Estado del terminal de salida
' en caso de 12 falla
po.43 Estado del terminal de salida
) en caso de 12 falla
Po9.44 Frecuencia en la 12 falla

Lo mismo que P5.17 ¥ P5.24
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P9.47

Seleccidn de accidn de
proteccion de fallas 1

Predeterminado 00000

Unidades de digitos

Sobrecarga del motor (OL1)

0

Parada libre

1

Detener segun el modo de parada

2

Continua funcionando

Decena

Reservado

Centena

Pérdida de fase de salida de energia
(LD) {lo mismo que en la unidad de
digitos)

Milenio

Falla de equipo externo (EF) (igual que
en la unidad de digitos)

Diez mil digitos

Falla de comunicacion (CE) {igual que
el digito de la unidad)

P5.45

Seleccion de accion

proteccion contra fallas 3

de Predeterminado 00000

digitos

Unidades de

Reservado

Decena Reservado

Centena

Tiempo de encendido
acumulado alcanzado (END2)
{el mismo digito de la unidad

en P5.47)

Milenio La carga se vuelve O [LOAD)

0

Parada libre

Rango de

Detener segun el modo de
parada

Ajuste

Continde funcionando al 7 %
de la frecuencia nominal del
motory reanude ala
frecuencia establecida sila
carga se recupera.

Diez mil digitos

Retroalimentacion PID perdida
durante el funcionamiento
(PIDE) (el mismo digito dela
unidad en P5.47)

PS5.50

RESERVADO
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Si se selecciona "Parada libre", el variador muestra un cddigo de error y se detiene
directamente.

Si se selecciona "Parada segun el modo de parada", el variador muestra un codigo de alarmay
se detiene segun el modo de parada. Después de detenerse, el variador muestra un codigo de
error.

Si se selecciona "Continuar funcionando", el variador continta funcionando y muestra codigos
de alarma. La frecuencia de funcionamiento se establece en P9.54.

Seleccidn de frecuencia para i
i i Predeterminado O
continuar funcionando.
0 Frecuencia de funcionamiento actual
P9.54
1 Establecer frecuencia
Rango de Ajuste 2 Limite superior de frecuencia
3 Limite inferior de frecuencia
4 Frecuencia de respaldo en caso de anomalia
F iad Id
recuencia ae respal © Predeterminado100.0%
en caso de anomalia
P9.55
Rango de Ajuste 60.0%~100.0%

Si se produce una falla durante el funcionamiento del variador, y el manejo de fallas esta
configurado en "Continuar funcionando", el variador muestra un cddigo de alarma y continlda
funcionando a la frecuencia configurada en P9.54.

El ajuste de P9.55 es un porcentaje relativo a la frecuencia maxima.

P9.56 Reservado
P9.57 Reservado
P9.58 Reservado
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Seleccién de accidn en caso de
corte de energia instantaneo

Predeterminado O

P9.59

Invalido

Rango de Ajuste

Desaceleracion

Desaceleracion
hasta |la parada

P9.60

Pausa de accion para juzgar la
tensién en caso de corte de
energia instantaneo

Predeterminado
0.0%

Rango de Ajuste

0.0%~100.0%

Po.61

El rally de Tensidn juzga el
tiempo en caso de un corte de
energia instantaneo

Predeterminado
0.50s

Rango de Ajuste

0.00s-100.00s

P9.62

Accién que juzga la tension en
caso de falla de energia
instantanea

Predeterminado
80%

Rango de Ajuste

60,0%-100,0%
(Tens16n de bus
estandar)

En caso de un corte instantaneo de energia o una caida repentina de tension, la tension de bus
de CC del variador se reduce. Esta funcion permite que el variador compense la reduccién de la
tension de bus de CC con la energia de retroalimentacién de carga al reducir la frecuencia de

salida para mantener el variador funcionando de manera continua.

Si P9.59 =1, en caso de un corte instantaneo de energia o una caida repentina de tension, el
variador desacelera. Una vez que la tension del bus vuelve a ser normal, el variador acelera hasta
la frecuencia establecida. Si la tensién del bus permanece normal durante el tiempo que excede
el valor establecido en P9.61, se considera que la tension del bus vuelve a ser normal.

Si P9.59 = 2, en caso de un corte instantaneo de energia o una caida repentina de tension, el

variador desacelera hasta detenerse.

AEL
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Figura 4.22: Diagrama de accion del variador en caso de un corte instantaneo de energia

Accion que juzga el tiempo en
un corte de energia instantaneo
P9.61

I

Tension del BUS &

Accion que juzga la
tensidnencasode === HAr—=-=~--~
falla de energia

instantanea P9.62

Frecuecia de funcionamiento ‘

Pausa de la accion que
juzga la tension en un
fallo de energia
instantaneo P9.60

- ] -
- ——— - — - - ) -

|
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Tiempo de Tiempo de Tiempo de
desaceleraciéon 3 desaceleracion 4 aceleracion 3
|
|

Frecuecia de funcionamiento ‘

Pausa de la accién que
juzga la tension en un
fallo de energia
instantaneo P9.60
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|
|
I
|
I
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Figura 4-22: Diagrama de accion del variador ante un corte instantaneo de energia
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Proteccion cuando la carga _
Predeterminado 0.50s
llega a ser 0
P9.63 —
Rango de Aiuste Deshabilitado
& J 1 Habilitado
El nivel de deteccion de carga
g Predeterminado 10.0%
se vuelve 0
P9.64 . .
) 0,0%~100,0% (corriente nominal
Rango de Ajuste
del motor)
El tiempo de deteccion de la _
Predeterminado 1.0s
P9.65 carga se vuelve 0
Rango de Ajuste 0.0s~60.0s

Si se habilita la proteccién cuando la carga se vuelve a cero, cuando la corriente de salida del
variador es inferior al nivel de deteccidon (P9.64) y el tiempo continuo supera el tiempo de
deteccién (P9.65), la frecuencia de salida del variador disminuye automaticamente al 7 % de la
frecuencia nominal. Durante la proteccién, el variador acelera automaticamente hasta la
frecuencia establecida si la carga vuelve a ser normal. P9.67~P9.70 Reservado

Grupo PA: Funcion PID de control de procesos

El control PID es un método general de control de procesos. Al realizar operaciones
proporcionales, integrales y diferenciales sobre la diferencia entre la sefial de retroalimentacién
y la sefial objetivo, ajusta la frecuencia de salida y constituye un sistema de retroalimentacién
para estabilizar el contador controlado alrededor del valor objetivo.

Se aplica al control de procesos, como el control de flujo, el control de presién y el control de
temperatura. La siguiente figura muestra el diagrama de bloques principal del control PID.
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Objetivo +

=|—
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Tds~1

Salida PID

>

Retreoalimentacion

Figura 4-23 Bloque principal del diagrama del control PID

Figura 4-23: Diagrama de bloques de principio del control PID

PA.OO

Fuente de
configuracién PID

PREDETERMINADO O

Rango de Ajuste

PA.O1

FIV

FIC

Reservado

W N=]O

Ajuste de PULSO (53)

5 Configuracion de comunicacion

6 Multirreferencia

PA.O1

Ajuste digital PID

Predeterminado 50.0%

Rango de Ajuste

0.0%-100.0%

PA.00 se utiliza para seleccionar el canal de configuracién PID del proceso de destino. La
configuracion PID es un valor relativo y varia de 0,0 % a 100,0 %. La retroalimentacién PID
también es un valor relativo. El propdsito del control PID es hacer que la configuracion PID y la
retroalimentacion PID sean iguales.

Eo—
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Fuente de alimentacion PID Predeterminado O

FIvV
FIC
Reservado
FIV —FIC
Ajuste de pulso (53)

PA.O2

Ajuste derango
Ajuste de comunicacion

FIV+FIC
MAX (|FIV], [FIC])

MIN (| FIV], |FIC])

|~ W [BlwK|=SD

Este parametro se utiliza para seleccionar el canal de seial de retroalimentacion del PID del
proceso.
La retroalimentacion del PID es un valor relativo y varia entre el 0,0 % y el 100,0 %.

Dlrecc:;zer: S IE Da ceion Predeterminado O
0 Accidn de
PA.03 marcha
Rango de Ajuste
1 Accidn de
contramarcha

Cuando el valor de retroalimentacién es menor que el ajuste PID, la frecuencia de salida del
variador aumenta. Por ejemplo, el control de tensién del devanado requiere una accion PID hacia
adelante.

1: Accidn inversa

Cuando el valor de retroalimentacién es menor que el ajuste PID, la frecuencia de salida del
variador se reduce. Por ejemplo, el control de tensidn de desenrollado requiere una accién PID
inversa. Tenga en cuenta que esta funcion se ve afectada por la inversidn de la accion PID del
terminal multifuncidn. Preste atencién en la aplicacién.

Rango de
retroalimentacion de
configuracion PID

Predeterminado
11000

PA.O4
Rango de Ajuste 0-63535

Este parametro es una unidad adimensional. Se utiliza para la visualizacién de la configuracion
PID (D0.15) y la visualizacién de la retroalimentacion PID (DO. 16).
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El valor relativo del 100 % de la retroalimentacién de la configuraciéon PID corresponde al valor

de PA.04_ Si PA.04 se configura en 2000 y la configuracion PID es 100,0 %, la visualizacion de la
configuracion PID (DO. 15) es 2000.

PA.OS Ganancia proporcional Kpl Predeterminado 20.0
Rango de Ajuste 10.0-100.0

PAOG Tiempo integral 711 Predeterminado 2.00s
Rango de Ajuste 0 01s~10.00s

PA.07 Tiempo diferencial Td1 Predetermnado 0.000
Rango de Ajuste 0.00H 0.000

PA.05 (Ganancia proporcional Kp1)

Decide la intensidad de regulacion del regulador PID. Cuanto mayor sea Kpl, mayor serd la
intensidad de regulacion. El valor 100,0 indica que cuando la desviacién entre la
retroalimentacién PID y la configuracién PID es del 100,0 %, la amplitud de ajuste del regulador
PID sobre la referencia de frecuencia de salida es la frecuencia maxima.

PA.06 (Tiempo integral Til)

Decide la intensidad de regulacidon integral. Cuanto menor sea el tiempo integral, mayor serd la
intensidad de regulacién. Cuando la desviacidn entre la retroalimentacion PID y la configuracion
PID es del 100,0 %, el regulador integral realiza un ajuste continuo durante el tiempo establecido
en PA.06. Luego, la amplitud de ajuste alcanza la frecuencia maxima. PA.07 (Tiempo diferencial
Td1)

Decide la intensidad de regulacién del regulador PID sobre el cambio de desviacidon. Cuanto
mayor sea el tiempo diferencial, mayor sera la intensidad de regulacién. El tiempo diferencial es
el tiempo dentro del cual el cambio del valor de retroalimentacion alcanza el 100,0% y luego la
amplitud de ajuste alcanza la frecuencia maxima.

Frecuencia de corte de rotacion
inversa del PID
Rango de Ajuste

Predeterminado 2.00Hz
PA.08

0.00-maxima frecuencia

En algunas situaciones, solo cuando la frecuencia de salida PID es un valor negativo
(contramarcha del variador), la configuracion PID y la retroalimentacién PID pueden ser iguales.
Sin embargo, en algunas aplicaciones esta prohibido utilizar una frecuencia de rotacién inversa
demasiado alta, y se utiliza PA.08 para determinar el limite superior de la frecuencia de rotacién
inversa.

Predeterminado 0.00%
0.0%-100.0%

Limite de desviacion del PID

PA.O9

Rango de Ajuste

Si la desviacidn entre la retroalimentacién PID y la configuracion PID es menor que el valor de
PA.09, el control PID se detiene. La pequefia desviacién entre la retroalimentacion PID vy la
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configuracion PID hard que la frecuencia de salida sea estable e invariable, especialmente eficaz
para algunas aplicaciones de control de bucle cerrado.

Limite diferencial PID Predeterminado 0.10%
Rango de Ajuste 0.00%~100.00%

PA.10

Se utiliza para establecer el rango de salida diferencial de PID. En el control PID, la operacién
diferencial puede causar facilmente oscilaciones del sistema. Por lo tanto, la regulacion
diferencial de PID estd restringida a un rango pequefio. PA. 10 se utiliza para establecer el rango
de salida diferencial de PID.

Tiempo de cambio de configuracién
PA.11 de PID
Rango de Ajuste 0.00s~650.00s

Predeterminado 10.00s

El tiempo de cambio de configuracién de PID indica el tiempo necesario para que la configuracion
de PID cambie de 0,0 % a 100,0 %. La configuracion de PID cambia linealmente segun el tiempo
de cambio, lo que reduce el impacto causado por un cambio repentino de configuracidon en el
sistema.

Tiempo de filtro de retroalimentacion Predeterminado 10.0s
PA.12 PID
Rango de Ajuste 0.00s~60.00s
PA13 Tiempo de filtrado de salida PID Predeterminado 10.0s
Rango de Ajuste 0.00s~60.00s

PA. 12 se utiliza para filtrar la retroalimentacion PID, lo que ayuda a reducir la interferencia en la
retroalimentacién pero ralentiza la respuesta del sistema de bucle cerrado del proceso.

PA. 13 se utiliza para filtrar la frecuencia de salida PID, lo que ayuda a debilitar el cambio
repentino de la frecuencia de salida del variador pero ralentiza la respuesta del sistema de bucle
cerrado del proceso.

PA 15 Ganancia proporcional Kp2 Predeterminado 20.0
Rango de Ajuste 0.0~100.0

PA.16 Tiempo integral Ti2 Predeterminado 2.0s
Rango de Ajuste 10.01 s-10.00s

PA.17 Tiempo diferencial Td2 Predeterminado 0.0s
Rango de Ajuste 10.00-10.000

En algunas aplicaciones, se requiere la conmutacién de parametros PID cuando un grupo de
parametros PID no puede satisfacer los requisitos de todo el proceso en ejecucién. Estos
parametros se utilizan para la conmutacion entre dos grupos de parametros PID.

Los parametros del regulador PA. 15 a PA. 17 se configuran de forma similar a los de PA.O5 a
PA.O7.
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La conmutaciéon se puede implementar a través del terminal S o implementarse
automaticamente en funcidn de la desviacion.

Si selecciona la conmutacion a través del terminal S, S debe estar asignada con la funcién 43
"Cambio de parametros PID". Si S estd DESACTIVADO, se selecciona el grupo 1 (PA.Q5 a PA.07).
Si S esta ACTIVADO, se selecciona el grupo 2 (PA. 15 a PA. 17).

Si selecciona la conmutacién automatica, cuando el valor absoluto de la desviacion entre la
realimentacién PID y el ajuste PID es menor que el valor de PA. 19. El pardmetro PID selecciona
el grupo 1. Cuando el valor absoluto de la desviacién entre la retroalimentacion PID y la
configuracion PID es mayor que el valor de PA.20, el pardmetro PID selecciona el grupo 2. Cuando
la desviacidn esta entre PA.19 y PA.20, los pardmetros PID son el valor interpolado lineal de los
dos grupos de valores de pardmetros.

Parametros PID ‘

Parametros PID
del grupo 1
PA.05,PA.06,PA.0T

Parametros PID del

grupc1 = 2=0 @Z0F—=— == == o v i)
PA.15,PA.16,PA.17 I |
I
I I
I [
i I -
PA.19 PA20 Parametros PID
Figura 4-24 Cambio de parametros PID
PA.21 Valor Inicial PID Predeterminado 0.0%
' Rango de Ajuste 0.0%~100.0%
Tiempo de retencion del valor inicial Predeterminado 0.00s
PA.22 del PID
Rango de Ajuste 0.00s~650.00s

Cuando se inicia el variador, el PID inicia el algoritmo de circuito cerrado solo después de
que la salida del PID se fija en el valor inicial del PID (PA.21) y dura el tiempo establecido en PA.22.
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Frecuencia de salida ‘

Valor inicial PID B

PA.21

Tiempo (t)

--1-

Tiempo de
espera del valor
inicial PID PA.22

o N ———

Figura 4-25 Funcidn de valor inicial PID

-

|

Desviacion maxima entre dos salidas

Predeterminado 1.00%

PA.23 PID en direccion de avance
Rango de Ajuste 0.00%~100.00%
Desviacion mé:-{ima-e!nt_re dos salidas Predeterminado 1.00%
PA.24 PID en direccion inversa

Rango de Ajuste

0.00%~100.00%

Esta funcidn se utiliza para limitar la desviacién entre dos salidas PID (2 ms por salida PID) para
suprimir el cambio rapido de la salida PID y estabilizar el funcionamiento del variador.
PA.23 y PA.24 corresponden respectivamente al valor absoluto maximo de la desviacién de salida
en direccidén de avance y en direccién de retroceso.
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PID integral pro Propiedad Predeterminado 00

Unidad de digitos Integral separada
0 Invalido
1 Valido
Sise debe detener la
operacion integral
cuando la salida
alcanza el limite

PA.25 Decena
Rango de Ajuste

Continuar con la
operacion integral

1 Detener operacion
integral

Integral separada

Si se configura como valida la integral separada, la operacién integral PID se detiene cuando la X
asignada con la funcién 38 "Pausa integral PID" es efectiva. En este caso, solo surten efecto las
operaciones proporcionales y diferenciales.

Si se configura como no valida, la integral separada permanece invalida sin importar si la S
asignada con la funcién 38 "Pausa integral PID" esta activada o no.

Si se debe detener la operacidn integral cuando la salida alcanza el limite.

Si se selecciona "Detener operacién integral”, la operacién integral PID se detiene, lo que puede
ayudar a reducir el sobre impulso de PID.

Pérdida de retroalimentacion del
., Predeterminado 0.0%
valor de deteccion

PA.26 0,0 %: No se juzga la pérdida
Rango de Ajuste de retroalimentacion
0,1 %: 100,0 %

Ti de deteccion d ardida d
‘empo ce e_ eccion ”eper aace Predeterminado 0.0s
PA.27 retroalimentacion PID

Rango de Ajuste 0.0s~20.0s

Estos parametros se utilizan para determinar si se pierde la retroalimentacién PID.
Si la retroalimentacion PID es menor que el valor de PA.26 y el tiempo continuo supera el valor
de PA.27, el variador informa

PIDE actua de acuerdo con la accidn de proteccion contra fallas seleccionada.
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Operacion PID en
parada

Predeterminado 0

PA.28
Rango de Ajuste

Sin operacion PID en la

parada

Operacion PID en la

parada

Estos pardmetros se utilizan para determinar si se ha perdido la retroalimentacién PID.

Si la retroalimentacidn PID es menor que el valor de PA.26 y el tiempo de duracion supera el valor
de PA.27, el variador informa PIDE y actia de acuerdo con la accion de proteccidén contra fallas

seleccionada.

Grupo Pb: frecuencia de oscilacion, longitud fija y recuento

La funcion de frecuencia de oscilacidn se aplica a los campos de las fibras textiles y quimicas y a
las aplicaciones en las que se requieren funciones de desplazamiento y bobinado.
La funcidn de frecuencia de oscilacién indica que la frecuencia de salida del variador oscila hacia
arriba y hacia abajo con la frecuencia establecida como centro. La traza de la frecuencia de
funcionamiento en el eje del tiempo se muestra en la siguiente figura.
La amplitud de oscilacion se establece en Pb..00 y PB.01. Cuando Pb.01 se establece en 0, la

amplitud de oscilacion es 0 y la frecuencia de oscilacidén no tiene efecto.

Figura 4-26: Control de frecuencia de swing

Eo—

117



Frecuencia de salida

limite superior de
frecuencia de oscilacion

I
-4

frecuencia de oscilacion
Fset

Limite inferior de
frecuencia de oscilacion

- - - - - - - - -
[ R S S

L
®

[_
|

Tiempo
| I | I |

I acelerar por tiempo ciclode tiempo de subida
| de aceleracion oscilacion triangular Desacelerar por
tiempo de

Desaceleracion

Comando RUN

Este parametro se utiliza para seleccionar el valor base de la amplitud de oscilacion.

0: Relativo a la frecuencia central (seleccidén de fuente de frecuencia P0.03)

Es un sistema de amplitud de oscilacién variable. La amplitud de oscilacidn varia con la frecuencia
central (frecuencia establecida).

1: Relativo a la frecuencia maxima (frecuencia de salida maxima P0.12)

Es un sistema de amplitud de oscilacidn fija. La amplitud de oscilacion es fija.

Amplitud de la frecuencia de

Predeterminado 0.0%

Pb.01 oscilacidn
Rango de Ajuste 0.0%~100.0%
Pb.02 Amplitud de la frecuencia de disparo Predeterminado 0.0%

Rango de Ajuste

0.0%~50.0%

Este parametro se utiliza para determinar la amplitud de oscilacién y la amplitud de frecuencia
de salto.

La frecuencia de oscilacion esta limitada por el limite superior de frecuencia y el limite inferior
de frecuencia.

Si es relativa a la frecuencia central (Pb.00 = 0), la amplitud de oscilacién real AW es el resultado
del célculo de P0.03 (seleccién de fuente de frecuencia) multiplicado por Pb.01. Si es relativa a la
frecuencia maxima (Pb.00 = 1), la amplitud de oscilacion real AW es el resultado del cdlculo de
P0.12 (frecuencia maxima) multiplicado por Pb.01. Frecuencia de salto = amplitud de oscilacion
AW x Pb.02 (amplitud de frecuencia de salto). Si es relativa a la frecuencia central (Pb.00 = 0), la
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frecuencia de salto es un valor variable. Si es relativa a la frecuencia maxima (Pb.00 = 1), la
frecuencia de salto es un valor fijo.

La frecuencia de oscilacion esta limitada por el limite superior de frecuencia y el limite inferior
de frecuencia.

Pb.03 Ciclo de frecuencia de oscilacion Predeterminado 10.0s
' Rango de Ajuste 0.15~3000.0s
Coeficiente de tiempo de salida de la )
. Predeterminado 50%
Pbh.04 onda triangular
Rango de Ajuste 0.1%~100.0%

Ciclo de frecuencia de oscilacion: tiempo de un ciclo de frecuencia de oscilacién completo.

Pb.04 especifica el porcentaje de tiempo de ascenso de la onda triangular con respecto a Pb.03
(ciclo de frecuencia de oscilacién).

Tiempo de ascenso de la onda triangular = Pb.03 (ciclo de frecuencia de oscilacién) x Pb.04
(coeficiente de tiempo de ascenso de la onda triangular, unidad: s)

Tiempo de descenso de la onda triangular = Pb.03 (ciclo de frecuencia de oscilacion) x (1- Pb.04
coeficiente de tiempo de ascenso de la onda triangular, unidad: s)

Pb.05 Longitud de Ajuste Predeterminado 1000m
Rango de Ajuste Om~65535m

Bb.06 Longitud Actual Predeterminado Om
Rango de Ajuste Om~65535m

Pb.07 Numero de pulsos por Metro Predeterminado 100.0
Rango de Ajuste 10.1-6553.5

Los parametros anteriores se utilizan para el control de longitud fija.

La informacidon de longitud se recopila mediante terminales digitales multifuncién. Pb.06
(longitud real) se calcula dividiendo la cantidad de pulsos recopilados por el terminal S por Pb.07
(cantidad de pulsos por metro).

Cuando la longitud real Pb.06 supera la longitud establecida en Pb.05, el terminal M01 asignado
con la funcién 10 (longitud alcanzada) se activa.

Durante el control de longitud fija, la operacidn de restablecimiento de longitud se puede realizar
a través del terminal S asignado con la funcién 28. Para obtener mas detalles, consulte las
descripciones de P5.00 a P5.05.

Asigne el terminal S correspondiente con la funcién 27 (entrada de conteo de longitud) en las
aplicaciones. Si la frecuencia de pulso es alta, se debe utilizar S3.

Pb.08 Establecer el valor de recuento Predeterminado 1000
Rango de Ajuste 165535

Pb.09 Valor de recuento designado Predeterminado 1000
Rango de Ajuste 165535
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El valor de conteo debe recopilarse mediante terminales de entrada multifuncion. Asigne los
terminales de entrada correspondientes con la funcion 25 (entrada de contador) en las
aplicaciones. Si la frecuencia de pulso es alta, se debe utilizar S3.

Cuando el valor de conteo alcanza el valor de conteo establecido (Pb.08), el terminal M01
asignado con la funcién 8 (valor de conteo establecido alcanzado) se activa. Luego, el contador
deja de contar.

Cuando el valor de conteo alcanza el valor de conteo designado

(Pb.09), el terminal M01 asignado con la funcién 9 (valor de conteo designado alcanzado) se

activa. Luego, el contador continla contando hasta que se alcanza el valor de conteo establecido.
Pb.09 debe ser igual o menor que Pb.08.

Figura 4-27 valor de conteo establecido alcanzado y valor de conteo designado

ersiege A1 ULTLLULALULULMUL,ATLAL
pulsos de 1
- 123 101112 192021 P12
i ¢ D0.12=20
Entrada de pulsos de conteo i a:
Valor de Ph.09=11 ' E
conteo e :
designado Do.12=11 :
Valor de conteo E:]‘{')IGZ-—%%
preestablecide -

alcanzado
Figura 4-27 El valor de conteo preestablecido alcanzade y el valor de conteo designado
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Grupo PC: Multi-referencia y funcién basica del PLC

Cuadros PC.00-06

Multi-Referencia 0

Predeterminado 0.0%

PC.O00
Rango de Ajuste -100.0%-100.0%
pC.O1 Multi-Referencia 1 Predeterminado 0.0%
Rango de Ajuste -100.0%-100.0%
P02 Multi-Referencia 2 Predeterminado 0.0%
Rango de Ajuste -100.0%-100.0%
0C.03 Multi-Referencia 3 Predeterminado 0.0%
Rango de Ajuste -100.0%-100.0%
bC.04 Multi-Referencia 4 Predeterminado 0.0%
Rango de Ajuste -100.0%-100.0%
PC.OS Multi-Referencia 5 Predeterminado 0.0%
Rango de Ajuste -100.0%-100.0%
bC.06 Multi-Referencia 6 Predeterminado 0.0%

Rango de Ajuste

-100.0%-100.0%

El NZ2000 de referencia multiple tiene funciones mds completas que el de velocidad multiple.
Ademas de la velocidad multiple, se puede utilizar como fuente de ajuste de la fuente de tensién
separada V/F y fuente de ajuste del PID de proceso. Ademas, la referencia multiple es un valor

relativo.

La funcién bdasica del PLC es diferente de la funcidn programable por el usuario del NZ2000. El
funcionamiento basico del PLC sélo puede completar una combinacion simple de referencia
multiple, mientras que la funcién programable por el usuario es mas completa y practica. Para

obtener mas detalles, consulte las descripciones del grupo PC.
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bC.07 Multi-Referencia 7 Predeterminado 0.0%
Rango de Ajuste -100.0%-100.0%
bC.08 Multi-Referencia 8 Predeterminado 0.0%
Rango de Ajuste -100.0%-100.0%
5C.09 Multi-Referencia 9 Predeterminado 0.0%
Rango de Ajuste -100.0%-100.0%
5C.10 Multi-Referencia 10 Predeterminado 0.0%
Rango de Ajuste -100.0%-100.0%
— Multi-Referencia 11 Predeterminado 0.0%
Rango de Ajuste -100.0%-100.0%
bC.12 Multi-Referencia 12 Predeterminado 0.0%
Rango de Ajuste -100.0%-100.0%
5C13 Multi-Referencia 13 | Predetermunado 0.0%
Rango de Ajuste -100.0%-100.0%
bC.14 Multi-Referencia 14 Predeterminado 0.0%
Rango de Ajuste -100.0%-100.0%
bC1S Multi-Referencia 15 Predeterminado 0.0%
Rango de Ajuste -100.0%-100.0%

2: Repetir después de que el variador ejecute un ciclo
El variador inicia automdticamente otro ciclo después de ejecutar un

ciclo y no se detendra hasta recibir el comando de detencidn.
La funcidon basica del PLC tiene dos efectos: la fuente de frecuencia o la fuente de tensidn
separada V/F.

Cuando se utiliza un PLC como fuente de frecuencia, si los valores de los parametros de PC. 00 a
PC. 15 son positivos o negativos determina la direccién de funcionamiento. Si los valores de los
parametros son negativos, indica que el variador funciona en direccién inversa.

Como fuente de frecuencia, el PLC tiene tres modos de funcionamiento, como fuente de tension
separada V/F, no tiene los tres modos.

Modo de funcionamiento simple del PLC Predeterminado | 0

PC.16 0 Parada después de que el variador ejecute un ciclo
Ajuste de rango 1 Mantener los valores finales después de que el variador ejecute un ciclo

2 Repetir después de que el variador ejecute un ciclo

0: Detenerse después de que el variador ejecute un ciclo
El variador se detiene después de ejecutar un ciclo y no se pondra en marcha hasta recibir otro
comando.
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1: Mantener los valores finales después de que el variador ejecute un ciclo. El variador mantiene
la frecuencia y la direccion de funcionamiento finales después de ejecutar un ciclo.

2: Repetir después de que el variador ejecute un ciclo

El variador inicia automaticamente otro ciclo después de ejecutar un

ciclo y no se detendra hasta recibir el comando de detencion.

PC.19
g
I |
4 ' pea
Direccién de | I —
funcionamiento : : : | PC.02 PC.14
I
! | 1 1 PC.1§
I | 1 | |
! : : !
I
I .00 [ I ! |
I 1 | | |
L 1 1 1 L >
I I | | 2
I I : " ,  Tiempo ®
I I | |
[ I I |
(g 1t P |
PC.18 PC.20 PC23
MO1 o salida a relé
L |
b
250ms
pulsos
Seleccion retentiva sencilla del PLC Predeterminado a
Unidad de digito Retentivo ante un corte de energia
0 Mo
PC.17 i
Ajuste de rango 1 St
Decenas Retentivo al parar
0 Mo
1 Si

El PLC retenido tras un corte de energia indica que el variador memoriza el momento de
funcionamiento del PLCy la frecuencia de funcionamiento antes del corte de energia y continuard
funcionando desde el momento memorizado después de que se encienda nuevamente. Si el
digito de la unidad estd configurado en 0, el variador reinicia el proceso del PLC después de que
se enciende nuevamente.
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El PLC retenido tras detenerse indica que el variador registra el momento de funcionamiento del
PLC y la frecuencia de funcionamiento tras detenerse y continuard funcionando desde el
momento registrado después de que se vuelva a encender. Si el digito de las decenas esta
configurado en 0, el variador reinicia el proceso del PLC después de que se vuelva a encender.
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PC.18

Tiempo de funcionamiento de
referencia simple de PLC

0.0s(h)~6553.5s(h)

0.0s(h)

PC.15

Tiempo de
aceleracion/desaceleracion de la
referencia simple del PLC O

0-3

PC.20

Tiempo de funcionamiento de la
referencia simple del PLC 1

0.0s(h)~6553.5s(h)

0.0s
(h)

PC.21

Tiempo de
aceleracion/desaceleracion de la
referencia basica del PLC 1

0-3

PC.22

Tiempo de funcionamiento de la
referencia basica del PLC 2

0.0s(h)~6553.5s(h)

0.0s
(h)

PC.23

Tiempo de
aceleracion/desaceleracidn de la
referencia basica del PLC 2

0-3

PC.24

Tiempo de funcionamiento de la
referencia PLC 3

0.0s(h)~6553.5s(h)

0.0s
{h)

PC.25

Tiempo de
aceleracion/desaceleracion de la
referencia basica del PLC 3

0-3

PC.26

Tiempo de funcionamiento de la
referencia basica del PLC 4

0.0s(h)~6553.5s(h)

0.0s
(h)

PC.27

Tiempo de
aceleracion/desaceleracidn de la
referencia basica del PLC 4

PC.28

Tiempo de funcionamiento dela
referencia basica del PLC 5

0.0s(h)~6353.5s(h)

0.0s
(h)

PC.29

Tiempo de
aceleracion/desaceleracion de la
referencia basica del PLC 5

0-3

PC.20

Tiempo de funcionamiento de la
referencia basica del PLC &

0.0s(h)~6553.5s(h)

0.0s
(h)

PC.31

Tiempo de
aceleracion/desaceleracidn de la
referencia basica del PLC &

0-3

PC.32

Tiempo de funcionamiento de la
referencia basica del PLC 7

0.0s(h)~6553.5s(h)

0.0s
(h)

PC.33

Tiempo de
aceleracion/desaceleracidn de la
referencia basica del PLC 7

0-3

PC.24

Tiempo de funcionamiento de la
referencia basica del PLC 8

0.0s(h)~6553.5s(h)

0.0s
(h)




PC.35

Tiempo de
aceleracion/desaceleracion de la
referencia basica del PLC 8

0-3

PC.26

Tiempo de funcionamiento de la
referencia basica del PLC 9

0.0s(h)~6553.5s(h)

0.0s
(h)

PC.37

Tiempo de
aceleracion/desaceleracion de la
referencia basica del PLC 9

0-3

PC.28

Tiempo de funcionamiento de la
referencia basica del PLC 10

0.0s(h)~6553.5s(h)

0.0s
(h)

PC.39

Tiempo de
aceleracion/desaceleracion de la
referencia basica del PLC 10

0-3

PC.40

Tiempo de funcionamiento dela
referencia basica del PLC 11

0.0s (h)~6500.0s
(h)

0.0s
(h)

PC.41

Tiempo de
aceleracion/desaceleracion de la
referencia basica del PLC 11

PC.42

Tiempo de funcionamiento dela
referencia basica del PLC 12

0.0s (h)~6500.0s
(h)

0.0s
(h)

PC.43

Tiempo de
aceleracion/desaceleracion de la
referencia basica del PLC 12

0-3

PC.44

Tiempo de funcionamiento dela
referencia basica del PLC 13

0.0s (h)™~6500.0s
(h)

0.0s
{h)

PC.45

Tiempo de
aceleracion/desaceleracion de la
referencia basica del PLC 13

0-3

PC.46

Tiempo de funcionamiento de la
referencia basica del PLC 14

0.0s (h)~6500.0s
(h)

0.0s
(h)

PC.47

Tiempo de
aceleracion/desaceleracion de la
referencia basica del PLC 14

0-3

PC.48

Tiempo de funcionamiento de la
referencia basica del PLC 15

0.0s (h)™6500.0s (h)

0.0s
(h)

PC.459

Tiempo de
aceleracion/desaceleracion de la
referencia basica del PLC 15

0-3

PC.50

Unidad de tiempo para el
funcionamiento basico del PLC

0:5 (segundos)
1: H (horas)
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0: Establecido por PC.00

1: FIV

2:FIC

3: Reservado
PC.51 Fuente de referencia 0 4: Ajuste de PULSE 4] +
3:PID
Ajuste por frecuencia preestablecida
{PO10), modificada a través del terminal
UP/DOWN

Determina el canal de ajuste de la referencia 0. Puede realizar una conmutacion conveniente
entre los canales de ajuste. Cuando se utiliza una referencia multiple o un PLC simple como fuente
de frecuencia, la conmutacién entre dos fuentes de frecuencia se puede realizar facilmente.

Grupo PD: Parametros de comunicacion
Consulte el "Protocolo de comunicacion NZ2000"

Grupo PP: Cédigos de funcion definidos por el usuario

Contrasefia de usuario Predeterminado 10

PP.00 -
Rango de Ajuste 10765535

Si se configura con un nimero distinto de cero, se activa la funcidén de proteccién por contrasefia.
Una vez que se ha configurado una contrasefia y esta ha entrado en vigor, debe ingresar la
contrasefia correcta para poder ingresar al menu. Si la contrasefia ingresada es incorrecta, no
podra ver ni modificar los parametros. Si PP.00 se configura con 00000, se borra la contraseia de
usuario configurada anteriormente y se desactiva la funcién de proteccidn por contrasefia.
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Restaurar configuracion
predeterminada

Predeterminado 0

0 Sin Operacion
Restaurar la

PP.01 configuracion de

Rango de Ajuste 1 fabrica excepto los

parametros del
motor

2 Borrar registros

1: Restaurar ajustes predeterminados excepto parametros del motor Si FP-01 se establece en 1,
la mayoria de los cédigos de funcidn se restauran a los ajustes predeterminados excepto
pardmetros del motor, punto decimal de referencia de frecuencia (P0.22, registros de fallas,
tiempo de funcionamiento acumulado (P7.09), tiempo de encendido acumulado (P7.13) y
consumo de energia acumulado (P 7.14).

2: Borrar registros

Si PP.01 se establece en 2, se borran los registros de fallas, el tiempo de funcionamiento
acumulado (P7.09), el tiempo de encendido acumulado (P7.13) y el consumo de energia
acumulado (P 7.14).

Grupo CO: Control de par y parametros de restriccion

Seleccién de control de .
Predeterminado 0

velocidad/par

C0.00 0 Control de
Rango de Ajuste velocidad
1 Control de par

Se utiliza para seleccionar el modo de control del variador: control de velocidad o control de
par.

El NZ2000 proporciona terminales S con dos funciones relacionadas con el par: Control de par
prohibido (funcién 29) y Cambio de control de velocidad/control de par (funcidn 46). Los dos
terminales S deben usarse junto con C0.00 para implementar el cambio de control de
velocidad/control de par.

Si el terminal S asignado con la funcién 46 (Cambio de control de velocidad/control de par) estd
APAGADO, el modo de control estd determinado por C0.00. Si el terminal S asignado con la
funcidn 46 esta ENCENDIDO, el modo de control es invertir el valor de C0.00.

Sin embargo, si el terminal de control de par prohibido estda ENCENDIDO, el variador esta fijado
para funcionar en el modo de control de velocidad.
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Co.01

0: Ajuste digital (C0.03)
1: FIv
2:FIC

Fuente de ajuste de par en el control 3: Reservado 0

de par

4: Ajuste de PULSE
5: Configuracién de la comunicacion
6: MIN (FIV,FIC)
7: MAX. (FIV, FIC)

C0.03

Ajuste digital de par en 200 0%-~200 0% 150.0%

T

C0.01 se utiliza para configurar la fuente de ajuste de par. Hay un total de ocho fuentes de
ajuste de par. El ajuste de par es un valor relativo. 100,0 % corresponde al par nominal del
variador. El rango de ajuste es de -200,0 % a 200,0 %, lo que indica que el par maximo del

variador es el doble del par nominal del variador.

Cuando se utiliza el ajuste de par de 1 a 7, comunicacion, entrada analdgica y entrada de
pulsos, el formato de datos es de -100,00 % a 100,00 %. 100 % corresponde al valor de C0.03.

Frecuencia maxima de avance en el .
Predeterminado 50.0Hz

C0.05 control de par
Rango de Ajuste 0,00 Hz*frecuencia maxima
Frecuencia maxima inversa en el Predeterminado 50.0Hz
C0.06 control de par

Rango de Ajuste 0,00 Hz recuencia maxima

Estos dos parametros se utilizan para establecer la frecuencia maxima en rotacién hacia adelante
o hacia atrds en el modo de control de par.
En el control de par, si el par de carga es menor que el par de salida del motor, la velocidad de
rotacion del motor aumentara continuamente. Para evitar el descontrol del sistema mecaénico, la
velocidad de rotacidn maxima del motor debe limitarse en el control de par.
Puede implementar un cambio continuo de la frecuencia mdxima en el control de par de forma
dinamica controlando el limite superior de frecuencia.
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Tiempo de aceleracién en el control Predeterminado 10.0s
C0.07 de par
Rango de Ajuste 0.00s 650.00s
Tiempo de desaceleraciéon en el Predeterminado 10.0s
C0.08 control de par
Rango de Ajuste 0.00s 650.00s

En el control de par, la diferencia entre el par de salida del motor y el par de carga determina la
tasa de cambio de velocidad del motor y la carga. La velocidad de rotaciéon del motor puede
cambiar rapidamente y esto generara ruido o una tensién mecanica demasiado grande. La
configuracion del tiempo de aceleracion/desaceleracion en el control de par hace que la
velocidad de rotacién del motor cambie suavemente.

Sin embargo, en aplicaciones que requieren una respuesta de par rapida, configure el tiempo de
aceleracion/desaceleracion en el control de par en 0,00 s. Por ejemplo, dos variadores de CA
estdn conectados para accionar la misma carga. Para equilibrar la asignacién de carga, configure
un variador como maestro en el control de velocidad y el otro como esclavo en el control de par.
El esclavo recibe el par de salida del maestro como el comando de par y debe seguir al maestro
rapidamente. En este caso, el tiempo de aceleracion/desaceleracion del esclavo en el control de
par se configura en 0,0 s.

Grupo C5: Parametros de optimizacion de control

Limite superior de frecuencia de
C5.00 conmutacion PWM

Rango de Ajuste 0.00Hz-15 Hz

Este parametro es valido Unicamente para el control V/F.

Se utiliza para determinar el modo de modulacién de onda en el control V/F del motor
asincrono.

Si la frecuencia es inferior al valor de este parametro, la forma de onda es una modulacién
continua de 7 segmentos. Si la frecuencia es superior al valor de este parametro, la forma de
onda es una modulacion intermitente de 5 segmentos.

La modulacién continua de 7 segmentos provoca mas pérdidas en los interruptores del
variador, pero una ondulacién de corriente menor. La modulacién intermitente de 5 segmentos
provoca menos pérdidas en los interruptores del variador, pero una ondulacién de corriente
mayor. Esto puede provocar inestabilidad en el funcionamiento del motor a alta frecuencia. No
modifique este pardmetro en general.

Para la inestabilidad del control V/F, consulte el parametro P4.11. Para la pérdida en el variador
y el aumento de temperatura, consulte el parametro P0.17.

Predeterminado 12.00Hz

Modo de modulacion PWM Predeterminado O

0:Modulacion

0 Asincronico
C5.01 .
Rango de Ajuste

1:Modulacion
Sincronica
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Solo el control V/F es efectivo, se utiliza modulacion asincrénica cuando la frecuencia de salida
es alta (superior a 100 Hz), lo que favorece la calidad de la tension de salida.

Seleccion del modo de
compensacion de zona muerta

Predeterminado 1

C5.02 0: No compensacion

Rango de Ajuste 1: Modo de compensacion 1

2: Modo de compensacion 2

Generalmente no se tiene que modificar.

Profundidad PWM aleatoria Predeterminado O
5.03 e de A 0 PWM aleatorio no valido
8 ! 1 Profundidad aleatoria de
10 frecuencia portadora PWM

La profundidad PWM aleatoria se configura para mejorar el ruido del motor y reducir la
interferencia electromagnética.

Limitacion d iente rapid
imitacién Zf:c::[rlen e rapida Predeterminado 1
C5.04 anera
. 0 no abierto
Rango de Ajuste -
1 Abierto

La apertura de la limitacidn de corriente rapida puede reducir la falla por sobrecorriente y hacer

que el variador funcione normalmente. La apertura de la limitacién de corriente rapida durante

un tiempo prolongado puede hacer que el variador se sobrecaliente. Informa una falla CBC. CBC
representa una falla de limitacién de corriente rapida y es necesario detenerla.

Compensacion de deteccion de
corriente

Predeterminado 5
C5.05

Rango de Ajuste CM 00

Se usa para establecer la compensacién de la deteccion de corriente, no se recomienda
modificarlo.

Ajuste de subtension Predeterminado 100%
Rango de Ajuste 60.0-140.0%
Se utiliza para establecer la tensién de falla por falta de tension del variador LU, diferentes niveles

de tensidon del variador 100%, correspondientes a diferentes tensiones, respectivamente
monofasico 220 V o trifasico 220 V: trifasico 380 V: 350; trifasico 690 V: 650 V.

C5.06
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C5.07

Seleccion del modo de optimizacion
SFVC

Predeterminado 1

Rango de Ajuste

0 Sin Optimizacion
Modo de

1 optimizacion 1

) Modo de

optimizacion 2

1: Modo de optimizacién 1

Se utiliza cuando el requisito de linealidad del control de par es alto.

Se utiliza cuando el requisito de estabilidad de velocidad es alto.

2: Modo de optimizacion 2

Grupo C6: Ajuste de la curva Fl (FInes FIVE o FIC)

Ce.00

Entrada minima de la curva Fl 4

Predeterminado0. 00w

Rango de Ajuste

-10.00V-Cg.02

Ce.01

La configuracian correspondiente
dela
entrada minima de la curva Fl 4

Predeterminado 0.0%

Rango de Ajuste

-100.0%~+100.0%

Ce.02

Curva Fl 4 inflexion 1 entrada

Predeterminado 3_ 00V

Rango de Ajuste

Co.00~-Co.04

C6.03

Ajuste correspondiente de la curva
Fl 4 inflexion 1 entrada

Predeterminado 30.0%

Rango de Ajuste

-100.0%~+100.0%

Ce.04

Curva Fl 4 Inflexion 2 Entrada

Predeterminado 6.00V

Rango de Ajuste

CH.02-Ca.06

C6.05

Ajuste correspondiente de la curva
Fl 4 inflexion 2 entrada

Predeterminado 60.0%

Rango de Ajuste

-100.0%e~+100.0%

Ce.06

Entrada maxima de la curva Fl 4

Predeterminado 10.00V

Rango de Ajuste

CH.06~+10.00V
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Ajuste correspondiente de la curva

Predeterminado 100.0%

Ce.07 Fl 4 entrada maxima
Rango de Ajuste -100.0%—100_0%
Entrada minima de la curva FI 5 Predeterminado 0.0V
Ce.0B
Rango de Ajuste -10.00V-Ca.10
Ajuste correspondiente de la . o
Ce.09 entrada minima de la curva F1 5 Predete ado-100.0%
Rango de Ajuste -100.0%~+100.0%
610 Curva FI 5 inflexidn 1 entrada Predeterminado 3.00V
' Rango de Ajuste C6.08~Ch.12
Ajuste correspondiente de la . 0.
{6.11 curva Fl 5 inflexion 1 entrada Predete ado -30%
Rango de Ajuste -100.0%~+100.0%
e 12 Curva FI 5 inflexidn 2 entrada Predeterminado 600V
' Rango de Ajuste C6.10-C6.14
Ajuste correspondiente de la . 0.
{6.13 curva Fl 5 inflexion 2 entrada Predete ado -30%
Rango de Ajuste -100.0%~+100.0%
_— Entrada méaxima de la curva FI 5 Predeterminado 1000V
' Rango de Ajuste Co.12-+10.00V
Ajuste correspondiente de la . B
: P Predeterminado-100_.0%
{6.15 curva Fl

Rango de Ajuste

-100.0%~+100.0%

La funcién de la curva4yla curva 5 es similaraladelacurvalalacurva3, perolacurvalala
curva 3 son lineas, y la curva 4 y la curva 5 son curvas de 4 puntos, lo que implementa una
relacion de correspondencia mas flexible. El diagrama esquematico de la curva 4 y la curva 5 se
muestra en la siguiente figura.
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Ajuste correspondiente

F1 A

Ajuste correspondiente
de la entrada maxima de s e s ) e s ke
F1

Ajuste correspondiente
de la entrada F1
inflexion 1

S e

| B Tension de
inflexic
| m, IR entrada F1
|
OV(0mA) =0 >
curva
Ajuste correspondiente de la inflexion 1 IW(Z&IIA)
entrada F1 inflexion 2 b i AR S o i .~

Ajuste correspbndie’nte de
la entrada minima F1

Figura 4.29 Diagrama esquematico de la curva4 yla curva 5

Al configurar la curva 4 y la curva 5, tenga en cuenta que la tensién de entrada minimo de la
curva, la tensién de inflexiéon 1, la tension de inflexién 2 y la tensién maxima deben estar en orden
de incremento.

P 5.33 (seleccidn de curva Fl) se utiliza para determinar como seleccionar la curva de FIV a FIC de
entre las cinco curvas.

C6.16 Punto de salto de FIV Predeterminado 0.0%
' Rango de Ajuste -100.0% ~100.0%
617 Salto de amplitud de la entrada FIV Predeterminado0.5%

Rango de Ajuste 0.0%™100.0%
C6.18 Punto de salto de la entrada FIC Predeterminado 0.0%
’ Rango de Ajuste -100.0%"~100.0%
— Salto de amplitud de la entrada FIC Predeterminado0.5%
Rango de Ajuste 0.0%-100.0%

Los terminales de entrada analdgica (FIV a FIC) del NZ2000 admiten la funcién de salto de ajuste
correspondiente, que fija el ajuste correspondiente de entrada analdgica en el punto de salto
cuando el ajuste correspondiente de entrada analdgica salta alrededor del rango de salto.

Por ejemplo, la tensién de entrada FIV salta alrededor de 5,00 V y el rango de salto es de 4,90 a
5,10 V. La entrada minima de FIV de 0,00 V corresponde al 0,0 % y la entrada maxima de 10,00 V
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corresponde al 100,0 %. El ajuste correspondiente de entrada FIV detectado varia entre el 49,0
%vyel51,0%.

Si configura C6.16 en 50,0 % y C6.17 en 1,0 %, entonces el ajuste correspondiente de entrada FIV
de entrada estable obtenido se fija en 50,0 % después de la funcién de salto, lo que elimina el
efecto de fluctuacidn.
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Funcion del codigo Descripcion Rango Valor Predeterminado
C9.00 PID Frecuencia de reposo 0-P0.12 00.00 Hz
9.01 Tiempo de reposoPID 0-5000.08 10.05
C9.02 Valor de reactivacién de PID 0-100.0% 60.0 %

Descripcién de la funcion:
En funcionamiento, la frecuencia de salida <frecuencia de reposo PID (C9.00) y dura
mas que C9.01 y el valor de retroalimentacion) 90 % de un valor dado. La frecuencia se
reduce a 0, desde el modo de reposo. Retroalimentacion de reposo <C9.02 * valor dado,
el variador sale del modo de reposo, la frecuencia de salida aumenta. En modo de

reposo, si la temperatura es inferior a 42 grados, el ventilador se detendra.

Grupo CC: Correccion FI/FO

cC.00 Tension medida FIV 1 Corregido de Fabrica
Rango de Ajuste 0.500V-4.000V
cc.ol Voltaje mostrado FIV 1 Corregido de Fabrica
Rango de Ajuste 0. 500V-4.000V
cc.oz Tension medida FIV 2 Corregido de Fabrica
Rango de Ajuste £.000V-9.999Y
CC.03 Voltaje mostrado FIV 2 Corregido de Fabrica
Rango de Ajuste 6.000V-5.955V
cC.os Voltaje medido FIC 1 Corregido de Fabrica
Rango de Ajuste 0.500V-4.000V
CC.05 Voltaje mostrado FIC 1 Corregido de Fabrica
Rango de Ajuste 0.500V-4.000V
CcC.06 Voltaje medido FIC 2 Corregido de Fabrica
Rango de Ajuste 6.000V-5.959V
cC.o7 Voltaje mostrado FIC 2 Corregido de Fabrica
Rango de &juste 6. 000V-9.999Y
CC.0& Reservado Corregido de Fabrica
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cco9 Reservado
CC.10 Reservado
CC.11 Reservado
Tension Dbje_tlj'l,u del Corregido de Fabrica
CCiaz campo de vision 1
Rango de Ajuste 0. 500V-4. 000V
i3 Tensicon medida FOV 1 Corregido de Fabrica
’ Rango de Ajuste 0.500V-4.000V
Tension Dbje_tlj'l,u del Corregido de Fabrica
CCl4 campo de vision 2
Rango de Ajuste £.000V-9.999Y
s Tensidon medida FOV 2 Corregido de Fabrica
’ Rango de Ajuste 6.000V-9.999V
CC.16 Reservadao Corregido de Fabrica
CCay Reservado Corregido de Fabrica
CC.1B Reservado Corregido de Fabrica
CC.1g Reservado Corregido de Fabrica

Estos parametros se utilizan para corregir el Fl y eliminar el impacto del desfase cero y la ganancia

del FI.

Se han corregido en el momento de la entrega. Cuando reanude los valores de fabrica, estos
pardmetros se restaurardn a los valores corregidos de fabrica. Generalmente, no es necesario

realizar correcciones en las aplicaciones.

El voltaje medido indica el valor de voltaje de salida real medido por instrumentos como el
multimetro. El voltaje mostrado indica el valor de voltaje mostrado muestreado por el variador
de CA. Para obtener mas detalles, consulte D0.21, DO.22. Durante la correccién, envie dos valores
de voltaje a cada terminal Fl y guarde los valores medidos y los valores mostrados en los cédigos
de funcion CC.00 a CC.07. Luego, el variador de CA realizard automaticamente la correccién de

ganancia y cero del Fl.

Estos pardmetros se utilizan para corregir el campo de vision.

Se han corregido en el momento de la entrega. Cuando reanude los valores de fabrica, estos
pardmetros se restauraran a los valores corregidos de fabrica. No es necesario realizar

correcciones en las aplicaciones.

La tensién objetivo indica el voltaje de salida tedrico del variador de CA. El voltaje medido
indica el valor de voltaje de salida real medido por instrumentos como el multimetro.
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Grupo DO: Parametros de monitoreo
El grupo DO se utiliza para monitorear el estado de funcionamiento del variador de CA. Puede
ver los valores de los parametros mediante el panel de operacion, conveniente para la puesta

en servicio en el sitio, o desde la computadora host por medio de

comunicacion.

DO0.00 a D0.31 son los parametros de monitoreo en el estado de funcionamiento y detencion

definidos por P7.03 y P 7.04.

Para obtener mas detalles, consulte la Tabla de pardmetros del grupo DO:

Funcion del cédigo Nombre del pardmetro Unidad
D0.03 Tension de Bus v
D0.04 Corriente de Bus 0.01A
D0.05 Potencia de salida 0.1kwW
D0.06 Torque de salida 0.10%
D0.07 Estado de entrada S 1
D0.08 Estado de la salida MO1 0.01Vv
D0.09 Tensién de FIV 0.01v
D0.10 Tension de FIC -
D0.11 Reservado 1
D0.12 Valor contable 1
D0.13 Longitud 1
D0.14 Velocidad de carga 1
DO0.15 Ajustes PID 1
D0.16 Retroalimentacién PID 1
D0.17 Etapa del PLC 1
D0.18 Pulso de frecuencia en la entrada 0.01kHz
D0.19 Reservado -
D0.20 Tiempo de funcionamiento restante 0.1min
D0.21 Tension de FIV antes de la coreccidn 0.001Vv
D0.22 Tensidén de FIC antes de la coreccién 0.001V
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D0.23 Reservado -
D0.24 Velocidad lineal 1m/Min
D0.25 En el tiempo corriente 1Min
D0.26 Tiempo de desplazamiento de la corriente 0.1Min
D0.27 Frecuencia de entrada de pulsos 1Hz
D0.28 Valor de configuracién de comunicacion 0.01%
D0.29 Reservado -
D0.30 Reservado -
D0.31 Frecuencia Auxiliar Y 0.01Hz
D0.32 Ver los valores de direccién de memoria 1
D0.33 Reservado

D0.34 Temperatura del motor 1°C
D0.35 Torque objetivo 0.10%
D0.36 Reservado -
D0.37 Angulo del factor de potencia 0.1
D0.38 Reservado -
D0.39 Tensidn objetivo tras la separacion V/F 1v
D0.40 Tensidn de salida tras la separacion V/F 1v
D0.41 Reservado -
D0.42 Reservado -
D0.43 Reservado -
D0.44 Reservado -
D0.45 Codigo de error de la corriente 0

Comprobacion y eliminacién de averias

« Alarma de averias y contramedidas

El variador NZ2000 cuenta con un total de 28 advertencias y funciones de proteccion.
Una vez que se produce una averia, la funcion de proteccion, el variador detiene la salida,
se activa el contacto del relé de averia del variador y, en el codigo de averia del variador
gue se muestra en el panel de visualizacion, el usuario puede comprobarlo por si mismo
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de acuerdo con los consejos antes de buscar servicio, analizar la causa del problema y
encontrar la solucién. Si el problema se encuentra dentro de la causa indicada en el
marco de la linea de puntos, busque servicio técnico con los agentes del variador que
comproé o péngase en contacto directamente con nuestra empresa.

21 advertencias OOC son sefales de sobrecarga de corriente o de tension

Para el hardware, en la mayoria de los casos, la falla de sobrecarga de tension del

hardware causa la alarma UOC.

Mombre del fallo

Visualizacion del panel

Posibles causas

Soluciones

Proteccion de la
unidad inversora

oC

1: El circuito de salida
estd conectado a tierra o
£n cortocircuito.

2: El cable de conexion
del motor es demasiado
largo.

3: El modulo se
sobrecalienta.

4: Las conexiones
internas se aflojan.

5: El tablero de control
principal esta
defectucso.

b: La placa de
transmision esta
defectuosa.

7: El madulo inversor
esta defectuoso

1: Eliminar fallos
externos.
2: Instale un reactor o un
filtro de salida.

3: Revise el llenadar de
aire y el ventilador de
refrigeracion.

4: Conecte todos los
cables Propiedad.
5,6,7:Buscando soporte
técnico

Nambre del fallo Visualizacion del panel

Posibles causas

Soluciones

Sobrecarga de
corriente
durante oc1

aceleracion

tierra o en cortocircuito.
2: Mo se realiza el ajuste automatico del
maotor.
3: El tiempo de aceleracion es demasiado
corto.
4: El sumento de par manual o la curva Vv /
F no son apropiados.
5: El voltaje es demasiado bajo.
6: La operacion de arranque se realiza en
el motor giratorio.
7:5e agrega una carga repentina durante la
aceleracion.
E: El modelo de variador de frecuencia es
de una clase de potencia demasiado
pequefia.

1: Eliminar fallos externos.
2: Realice el ajuste automatico del motor.
3: Aumentar el tiempo de aceleracion.
4: Ajuste el aumento de par manual o la curva
V/F.
5: Ajuste el voltaje al rango normal.

&: Seleccione el reinicio del seguimiento de
Iz velocidad de rotacion o arrangue el motor
después de que se detenga.
7:Elimine la carga adicional.

B: Seleccione un variador de frecuencia de
mayor clase de potencia.
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Nombre del fallo Visualizacion del panel Posibles causas Solucidnes
1: El circuito de salida esta conectado a

tierra o en cortocircuito. 2: No se realiza el

. . 1: Eliminar fallos externos.
ajuste automatico del motor.

2: Realice el ajuste automatico del motor.

Sobrecarga de 3. El tiempo de desaceleracion es : .
. . 3 Aumentar el tiempo de desaceleracion.
corriente demasiado corto. . .
. . . 4: Ajuste el voltaje al rango normal.
durante oc2 4: El voltaje es demasiado bajo. . C
. i 5: Elimine la carga adicional.
aceleracion 5:5e agrega una carga repentina durante la

& Instale la unidad de frenado y la

desaceleracion. i )
resistencia de frenado.

&: La unidad de frenado y la resistencia de
frenado no estan instaladas.

Nombre del fallo Visualizacién del panel Posibles causas Solucidnes

1: El circuito de salida estd conectado a tierra
o en cortocircuita.

. | . 1: Eliminar fallos externos.
2: No se realiza el ajuste automatico del

2: Realice el ajuste automatico del motor.

motor.
Sobrecarga de i ) : 3: Ajuste el voltaje al rango normal.
. _ 3: El voltaje es demasiado bajo. o -
corriente a velocidad oc3 i 4: Elimine la carga afadida.
4: Se agrega una carga repentina durante la ) ) )
constante . 5: Seleccione un variador de frecuencia de CA de
operacion.

i i mayor clase de potencia.
5: El modelo de variador de frecuencia es de

una clase de potencia demasiado pequefia.

Nombre del fallo Visualizacion del panel Posibles causas Soluciones
1: El woltaje de entrada es demasiado alto.
2: Una fuerza externa impulsa el motor 1: Ajuste el voltaje al rango normal.
durante la aceleracion. 2: Cancele la fuerza externa o instale una
Sobre Tension 3: El tiempo de aceleracion es demasiado resistencia de frenado.
durante la oul corto. 3: Aumentar el tiempo de aceleracion.
aceleracion 4:La unidad de frenado y la resistencia de | 4: Instale la unidad de frenado de lheyla
frenado no estan instaladas. resistencia de frenado.

1: El woltaje de entrada es demasiado alto.
2: Una fuerza externa impulsa el motor
durante la desaceleracion.

1: Ajuste el voltaje al rangoe normal.
2: Cancele la fuerza externa o instale la

Sobre Tension S de d | . resistencia de frenado.
: iempo de desaceleracidon es .
durante la ouz P . 4: Instale la unidad de frenado y la
. demasiado corto. B :
aceleracian resistencia de frenado.

4: La unidad de frenado y la resistencia de
frenado no estan instaladas.

MNombre del fallo | Visualizacién del panel Posibles causas Solucidnes

1: El voltaje de entrada es demasiado alto. . .
1: Ajuste el voltaje al rango normal.

Sobre Tension 2: Una fuerza externa impulsa el motor durante la i
. 2: Cancele la fuerza externa o instale
durante la ous desaceleracion. i i
. la resistencia de frenado.
aceleracion
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Controlar la falla de

El voltaje de entrada no estd dentro del rango | Ajuste el voltaje de entrada al rango

la fuente de POFF . N
. . permitido. permitido.
alimentacion
1: Se produce una falla de energia instantanea en
la fuente de alimentacidn de entrada.
2: El voltaje de entrada de la unidad de CA no esta
dentro del rango permitido. 1: Restablezca la falla.
., 3: El voltaje del bus es anormal. 2: Ajuste el voltaje al rango normal.
Falta de Tensidn LU o i . 3 L
4: El puente rectificador y la resistencia de bafer | 3,4,5,6: Buscando soporte técnico
son anormales.
5: La placa de transmision es anormal.
6: El tablero de control principal es anormal.
1: El cable que conecta el variador de frecuencia
y el motor esta defectuoso. o
5 1. lida trifésica del i ador de f . 1: Eliminar fallos externos.
- :La salida trifasica del variador de frecuencia B
Perdida de fase de . . . 2: Compruebe si el devanado
) ) esta desequilibrada cuando el motor esta en e .
salida de potencia Lo N trifasico del motor es normal.
) marcha. -
[reservada . , 3: Buscando soporte tecnico.
3: La placa de transmision esta defectuosa. 4: El
modulo esta defectuoso.
1: La temperatura ambiente es demasiado alta. 1: Baje el nivel ambiental alto.
2: El filtro de aire esta blogqueado. 2: Limpie el filtro de aire.
) 3: El ventilador esta dafiado. 3: Reemplace el ventilador dafiado
Sobrecalentamiento R oL A i A
del madulo OH 4: La resistencia termicamente sensible del 4: Reemplace la resistencia
modulo esta dafiada. térmicamente sensible dafiada.
5: El madulo inversor esta dafiado. 5: Reemplace el modulo inversor.
1: La senfal de falla externa =e ingresa a traveés
. de X
Fallo de un equipo . . . .
externo EF 2:La senal de falla externa se ingresa a traves Restablezca la operacian.
de E/S virtuales.
Falla en la CE 1: El equipo host se encuentra en un estado 1: Verifique el cableado de la

comunicacion

anormal.

computadora host.
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MNombre del falle | Visualizacion del panel Posibles causas Soluciones
1: Reemplace la placa de la unidad
1: La placa de transmision y la fuente de o la placa de la fuente de
alimentacion estan defectuosas. alimentacion defectuosas.
Fallo del Contactor RAY )
2: El contratista es defectuoso. 2: Reemplace el contactor
defectuoso.
1: Reemplace el dispositive HALL
. 1: El dispositivo HALL esta defectuoso. defectuoso.
Fallo de deteccion . ]
} IE 2: La placa de transmision esta defectuosa 2: Reemplace la placa de
de corriente o
transmisicon defectuosa.
I COTMIEOTE 105 Dardimenos Oer
1: Los parametros del motor no se establecen | motor de acuerdo con la propiedad
) de acuerdo con la placa de identificacion. de la placa de identificacion.
Falla de autoajuste . .
gl . TE 2: 5e agota el tiempo de espera del ajuste 2: Compruebe el cable que conecta
el motor .- ; ;
automatico del motor. el variador de frecuencia y el
motor.
Error de lectura- ) . . Reemplace el tablero de control
) EEP El chip EEPROM esta danado. P o
escritura de EEPROM principal.
; . 1: Manejo basado en sobretensian.
1: Existe sobretensian. .
Falla de hardware ) . 2: Manejo basado en sobrecarga de
) ouoc 2: Existe sobrecorriente. }
de la unidad de AC corriente.
Cortocircuito a falla . L ;
| GND El motor esta en cortocircuito a tierra. Reemplace el cable o el motor.
atierra
Tiempo de } . . Borre el registro a través de la
. . El tiempo de ejecucion acumulado alcanza el o o
ejecucion END1 . funcion de inicializacion de
valor de ajuste. ,
acumulado parametros.
Tiempo de .
P . : ) } Borrar el registro a traves de la
encendido El tiempo de encendido acumulative alcanza el . .
j EMD2 . funcién de inicializacion de
acumulativo valor de ajuste. .
parametros
alcanzado
Compruebe que |a cargs esté
La carga se La corriente de funcicnamiento de la unidad de P q )
) CARGA B ) desconectada o que el ajuste de
convierte en 0 CA es inferior a P9.64.
P9.64 y PO.E5 sea correcto.
Retroalimentacion ) . . ) Compruebe Iz sefial de
) La retroalimentacion PID es mas baja que la . . .
PID perdida durante PID . . retroalimentacian PID o ajuste
. o configuracion de PA26.
la ejecucion de faul PA.26 a un valor adecuado

Fallo del limite de corriente
pulso a pulso

CBC motor.

pequena.

1: La carga es demasiado
pesada o se produce un
rotor bloqueado en el

2: El modelo de variador de
frecuencia tiene una clase de
potencia demasiado

1: Reducir la carga y
comprobar el
estado mecanico y
del motor.

2: Seleccione un
variador de CA de
clase de potencia
superior.
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Display
Fault . .
Name of Possible Causes Solutions
Panel
1: The encoder [1: Set the
parameter are  |encoder
set incorrectly. |parameters
2: The motor properly.
Too large auto-tuning is not2:Perform the
speed Performed. 3: motor auto-
.. [ESP .
deviation Parameters of  [tuning.
fault too large speed [3: Set P9.69
deviation P9.69 |and P9.70
and P9.70 are set [correctly based
incorrectly. on the actual
situation.
1: Set the
1: The encoder |encoder
parameters are |parameters
set Incorrectly. |properly.
2: The motor 2: Perform the
auto-tuning motor
Motor |OSP [is not Performed.|auto-tuning.
over-
speed 3:Motor over- 3:Set motor
fault speed detection |over-speed
parameters detection
P9.69 and P9.70 |parameters
are set correctly based
incorrectly. on the actual
situation.

« Fallas comunes y soluciones
Es posible que se produzcan las siguientes fallas durante el uso del variador. Consulte
la siguiente tabla para obtener un analisis simple de fallas.

Tabla 5-1: Solucion de problemas para fallas comunes del variador de CA
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SN

Falla

Posible causa

Solucion

No hay visualizacion
cuando la alimentacién
esta encendida.

1: No hay suministro de energia al variador
de CA o la entrada de energia al variador
de CA es demasiado baja.

2: La fuente de alimentacién del
interruptor en la placa del variador de
frecuencia esta defectuosa.

3: El puente rectificador esta dafiado. 4: El
tablero de control o el panel de operacién
esta defectuoso.

5: El cable que conecta el tablero de
control, el tablero de accionamiento y el
panel de operacién se corto.

1: Verifique la fuente de
alimentacion.
2: Verifique la tensién del bus.
3:Buscando soporte técnico

“2000” se muestra cuando
la alimentacion esta
encendida.

1: El cable entre el tablero de transmisién y
el tablero de control tiene mal contacto.
2: Los componentes relacionados en el
tablero de control estén dafiados.

3: El motor o el cable del motor estan en
cortocircuito a tierra.

4: El dispositivo HALL estd defectuoso.

5: La entrada de energia al variador de
frecuencia es demasiado baja.

Soporte Tecnico

“GND” se muestra cuando la
alimentacion esta encendida.

1: El motor o el cable de salida del motor esta
en cortocircuito a tierra.
2: El variador de frecuencia esta dafiado.

1: Mida el aislamiento del motor
y del cable de salida con un
megger.

2: Soporte técnico

La pantalla del variador de CA
es normal cuando la
alimentacién esta encendida.
But-2000" se muestra
después de ejecutarse y se
detiene inmediatamente.

1: El ventilador de refrigeracion esta dafado o
se produce un rotor bloqueado.

2: El cable del terminal de control externo esta
en cortocircuito.

1: Reemplace el ventilador
danado.
2: Eliminar fallas externas.

Fallo OH
(sobrecalentamiento del
madulo)
se informa con frecuencia.

1: El ajuste de la frecuencia portadora es
demasiado alto.
2: El ventilador de refrigeracion esta dafiado o
el filtro de aire esta bloqueado.
3: Los componentes dentro del variador de
frecuencia estan dafiados (acoplador térmico

1: Reducir la frecuencia
portadora (P017).
2: Reemplace el ventilador y
limpie el filtro de aire. 3:
Buscando soporte técnico

u otros).
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1: Verifique el motory los cables del motor. | 1: Aseglrese de que el cable
2: Los parametros del variador de frecuencia | entre el variador de frecuencia y
El motor no gira después de estan configurados incorrectamente el motor sea normal.
6 que funciona el variador de (parametros del motor). 2: Reemplazar el motor o
frecuencia. 3: El cable entre el tablero de transmision y estimar fallas mecanicas.
el tablero de control tiene mal contacto. 3: Verifique y restablezca los
4: La placa controladora esta defectuosa. parametros del motor.
B B . 1: Verifique y restablezca los
1: El parametro esta configurado .
) parametros en el grupo P5.
incorrectamente.
. X N ) 2: Vuelva a conectar los cables
Los terminales S estan 2: La sefal externa es incorrecta ~
7 - de sefial externos.
deshabilitados. 3: La barra de puente entre OP y +24 V se )
It 3: Vuelva a confirmar la barra de
suelta.
, puente entre OP y +24 V.
4: El tablero de control esta defectuoso. , .
4:Soporte técnico
8 RESERVADO - -
1: Restablezca los pardmetros
) . 1: Los parametros del motor estan del motor o vuelva a realizar el
El variador de CA informa ) . -
) configurados incorrectamente. autoajuste del motor.
sobrecorriente y . . . .
9 L, 2: El tiempo de aceleracién/desaceleracion 2: Establezca el tiempo de
sobretension . L L
es inadecuado. aceleracion/desaceleracion
frecuentemente. ,
3: La carga fluctua adecuado.
3:Soporte técnico
1: Compruebe si el cable del
contactor esta suelto.
RAY se informa cuando la 2: Compruebe si el contactor
alimentacion o el variador . esta defectuoso.
10 ., El contactor de arranque suave no se activa. .
de CAestden 3: Compruebe si 24
funcidnamiento La alimentacién V del contactor
es de 4uHy.
4:Soporte técnico

Capitulo 6: Mantenimiento

[]a ADVERTENCIA

« El mantenimiento debe realizarse de acuerdo con los métodos de mantenimiento
designados.
« El mantenimiento, la inspeccion y el reemplazo de piezas deben ser realizados
Unicamente por personal certificado.
» Después de apagar la fuente de alimentacién del circuito principal, espere 10 minutos
antes de realizar el mantenimiento o la inspeccion.
* NO toque directamente los componentes o dispositivos de la placa PCB. De lo contrario,
el variador puede resultar dafiado por la electricidad estatica.
» Después del mantenimiento, se deben apretar todos los tornillos.
« Inspeccion
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Para evitar fallas en el variador y que funcione sin problemas y con un alto rendimiento
durante mucho tiempo, el usuario debe inspeccionar el variador periodicamente (dentro
de los seis meses). La siguiente tabla indica el contenido de la inspeccion.

Elementos a comprobar contenido

La temperatura ambiente debe ser inferior a
Temperatura/humedad 40°C. La humedad debera cumplir con el
requisito de 20~90% y no tiene gel.

Sin acumulacion de polvo, sin rastros de
Humo y polvo . .,
fugas de agua ni condensacion.

Verifique el inversor para asegurarse de que
Inversor no tenga calor anormal ni vibraciones
anormales.

Aseglrese de que el funcionamiento del
FAN ventilador sea normal, que no haya residuos
atascados, etc.

3 La tensidn y la frecuencia de entrada de
entrada de energia

energia estan en el rango permitido.
Para comprobar si el motor tiene vibraciones

Motor anormales; calor anormal; Ruido anormal y
pérdida de fase, etc.

« Mantenimiento periodico
Los clientes deben comprobar el variador periédicamente para que funcione sin
problemas y con un alto rendimiento durante mucho tiempo. Los contenidos de la

comprobacion son los siguientes:
Elementos a comprobar comprobando contenidos Soluciones
los tornillos de los si los tornillos de los terminales de control
. ] . apretarlos
terminales de control estan flojos
Limpiar el polvo de PCB y
tarjeta de circuito impreso Conducto y suciedad conductos de aire con una
aspiradora
EAN Ruido anormal, vibracion anormal, si ha Limpiar los escombros y
consumido hasta 20.000 horas. reemplazar el pantano.
Si se cambia el tono severo y el olor es Cambiar el condensador

condensador electrolitico »
anormal electrolitico.

Limpiar el polvo y los conductos
Disipador de calor Conducto y suciedad P . P y .
de aire con una aspiradora.

Limpiar el polvo y los conductos
Componentes de potencia Conducto y suciedad P P y

de aire con una aspiradora.
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« Reemplazo de piezas de desgaste

Los ventiladores y los condensadores electroliticos son piezas de desgaste, por lo que
deben reemplazarse periédicamente para garantizar un funcionamiento seguro, a largo
plazo y sin fallas. Los periodos de reemplazo son los siguientes:

- Ventilador: debe reemplazarse cuando se usa hasta 20.000 horas;

- Condensador electrolitico: debe reemplazarse cuando se usa hasta 30000-40000
horas.

« Garantia del Variador
La empresa ofrece 12 meses de garantia para el variador NZ2000 desde que sale de
fabrica.

Capitulo 7 Dispositivos periféricos
Seleccion
Verifigue la capacidad del motor del variador que comprd. Debe seleccionar los
dispositivos periféricos adecuados segun la capacidad. Consulte la siguiente lista y
prepare los dispositivos periféricos adecuados:

» Descripcidén de los dispositivos periféricos

Nombre de los dispositivos Descripcién
Interruptor Proteja el cableado del inversor,
Termomagnetico y conveniente para la instalacion y el
disyuntor de fugas. mantenimiento.
El inversor es conveniente para el
contactor electromagnético encendido y apagado de la fuente de

alimentacién, garantiza la seguridad

Amortiguador de
sobretensiones

Transformadores de Aislamiento de la entrada y salida del
aislamiento inversor, reduccidn de interferencias.
Reactor de CC Protege el inversor‘y suprime los armoénicos
mas altos.
Protege el inversor y suprime los arménicos
Reactor de CA més altos. Prevenir el impacto de

sobretensiones

Resistencia de freno y

unidad de freno Absorber la energia renovable

Reducir las perturbaciones

Filtro de ruido electromagnéticas generadas por los
inversores.
Reducir las perturbaciones
anillo de ferrita electromagnéticas generadas por los
inversores.

» Especificacion de resistencia de frenado aplicad
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Modelo Resistencia de freno Unidad de Salida del motor,
Potencia (W) [Valor de resistencia(0)(2)| freno CDBR (kW)
NZ2200-00R4G 80W 200 0.4
NZ2200-0R75G 30W 150 0.75
NZ2200-01R5G 100W 100 1.5
NZ2200-02R2G 100W 70 2.2
NZ2200-03R7G 250W 65 3.7
NZ2200-05R5G 550W 35 5.5
NZ2200-07R5G 780W 26 7.5
NZ2400-00R4G 150W 300 0.4
NZ2400-OR75G 150W 300 0.75
NZ2400-01R5G 150W 220 Incorporado 1.5
NZ2400-02R2G 250W 200 2.2
NZ2400-03R7G/5R5P 300W 130 3.7/5.5
NZ2400-05R5G 400W 90 5.5
NZ2400-07R5P 500W 65 7.5
NZ2400-07R5G/11P 500W 65 7.5/11
NZ2400-11G/15P 800W 43 11/15
NZ2400-15G/18.5P 1000W 32 15/18.5
NZ2400-18.5G/22P 4kW 24 18.5/22
NZ2400-22G/30P 4.5kW 24 22/30
NZ2400-30G/37P 6kW 19.2 30/37
NZ2400-37G/45P 7kW 14.8 37/45

s




Resistencia de freno
Modelo Potencia Vglor de_ la Unidad de |Salida del motor
resistencia (9)| frenado CDBR (kW)
(W) 1

NZ2400-45G/56P 9kwW 12.8 45/55

NZ2400-55G 11kW 9.6 55

NZ2400-75P 11kW 9.6 75

NZ2400-75G/90P 15kW 6.8 Opcional 75/90
NZ2400-90G/110P 9kW*2 9.3*%2 (incorporado) 90/110
NZ2400-110G/132P 11kW*2 9.3*%2 110/132
NZ2400-132G/160P 13kW*2 6.2%2 132/160
NZ2400-160G/185P 16kW*2 8.2%2 160/185
NZ2400-185G/200P 19kW*2 2.5%2 185/200
NZ2400-200G/220P 19kW*2 2.5%2 200/220
NZ2400-220G/250P 21kW*2 2.5%2 220/250
NZ2400-250G/280P 24kW?2 2.5%2 250/280
NZ2400-280G/315P 27kW*2 2.5%2 Externo 280/315
NZ2400-315G/350P 20kW*3 2.5%3 315/350
NZ2400-350G/400P 23kW*3 2.5%3 350/400
NZ2400-400G/450P 26kW*3 2.5%3 400/450
NZ2400-450G/500P 29kW*3 2.5%3 450/500

Calculo del valor de la resistencia de frenado:

El valor de la resistencia de frenado esta relacionado con la corriente continua cuando el variador
frena. Para una fuente de alimentacion de 380 V, la tensién continua de frenado es de 800 V a
820V, y para un sistema de 220V, la tensién continua es de 400 V.

Ademas, el valor de la resistencia de frenado esta relacionado con el par de frenado Mbr%, y los
valores de la resistencia de frenado son diferentes segun el par de frenado. La formula de calculo
es la siguiente:

UZ X 100
PMotnrx Mbr% x”ﬁmdlm:)( Totor

Entre ellos,

Udc Tension de CC de frenado;

Motor Potencia del motor;

Mbr Torsién de frenado;

NMotor Eficiencia del motor;

n Transducer Eficiencia del transductor.

AEA 1
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La potencia de frenado esta relacionada con el par de frenado y la frecuencia de frenado;
la ilustracion anterior indica un par de frenado del 125 % y una frecuencia del 10 %; de
acuerdo con las diferentes situaciones de carga, los numeros en la ilustraciéon son de
referencia.

Apéndice A

Lista de parametros de funcion

Si PP.00 se configura en un numero distinto de cero, se habilita la proteccién de pardmetros.
Debe ingresar la contrasefia de usuario correcta para ingresar al menu. Para cancelar la funcién
de proteccion con contrasefia, ingrese con la contrasefa y configure PP.00 en 0. El menu de
pardmetros que personaliza el usuario no esta protegido por contrasefia. El grupo P son los
pardmetros de funcién basicos, el grupo D es para monitorear los parametros de funcién. Los
simbolos en la tabla de cddigos de funcidn se describen de la siguiente manera:

"Y¢" El parametro se puede modificar cuando el variador de CA esta en estado de parada o en
funcionamiento.

" " El parametro no se puede modificar cuando el variador de CA esta en estado de
funcionamiento.

"o" El parametro es el valor medido real y no se puede modificar.

"*" E| pardmetro es un parametro de fabrica y solo puede configurarlo el fabricante.

Parametros de funcion estandar

Codigo Predeterm pro
de Nombre del parametro Ajuste de Rango . pied
. inado
funcion ad
T 0 Careaie e pepence
P0.00 Pantalla tipo G/P - . del *
2: Tipo P (carga de par variable,
. modelo
e.j., fanandpunp)
0: Control de voltaje/frecuencia
Seleccion del modo (VIF)
PO.01 de control 1: Control vectorial de flujo sin 0 *

sensores (SFVC)

Seleccion de fuente 0: Control del panel de operacion

P0.02 1: Control de terminal 0 ¢
de comando ) N

2: Control de comunicacion

Eo—



P0.03

Seleccion de superposiciéon
de fuente de frecuencia

Digito de la unidad (Fuente de
frecuencia)
0: Fuente de frecuencia principal
X
1: Operacion X e Y (relacion de
operacion
determinada por el digito de las
decenas)
2: Cambio entre X e Y 3: Cambio
entre Xy
"Operacion X e Y" 4: Cambio
entre Y y "Operacién X e Y"
Digito de las decenas
(Operacion X e Y) 0: X+Y
2: Maximo
3: Minimo

P0.04

Seleccion de la fuente de
frecuencia principal X

0: Ajuste digital (frecuencia
preestablecida P01.0, puede
modificar la UP/DOWN. La
pérdida de energia, no se
guarda en la memoria)

1: Ajuste digital (frecuencia
preestablecida P0.10,
puede modificar la UP/DOWN.
La pérdida de energia,
no se guarda en la memoria)
2: FIV
3: FIC
4: Reservado
5: Ajuste de pulso (S3)

6: Instruccién de mdaltiples
etapas 7: PLC simple
8: PID
9: Comunicaciones
proporcionadas

P0.05

Seleccion de fuente de
frecuencia auxiliar Y

Lo mismo que P0.04 (Seleccion
de la fuente de frecuencia
principal X)

P0.06

Seleccién del rango Y
de superposicién de fuente de
frecuencia auxiliar

0: Relativo a la frecuencia
maxima
1: Relativo a la fuente de
frecuencia principal X

P0.07

Superposicién de fuente
de frecuencia auxiliar rango Y

0% ~ 150%

100%

P0.08

Tiempo de aceleracion 1

0.00s ~ 65000s

Depende
del
modelo

P0.09

Tiempo de desaceleracion 1

0.00s ~ 65000s

Depende
del
modelo

P0.10

Preajuste de frecuencia

0.00Hz~Frecuencia maxima
(P0.12)

50.00Hz
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0: Marcha (FWD)

P0O.11 Direccion de rotacion 1: Contramarcha (REV) 0
P0.12 Frecuencia maxima 50.00Hz - 320.00Hz 50.00Hz
0: P0.12
1: FIV
Limite tope de la 2: FIC
P0.13 fuente de frecuencia 3: Reservado 0
4: Ajuste de PULSE
5: Ajuste de comunicacién
Limite inferior de frecuencia
P0.14 Limite tope de la frecuencia P0.16 ~ Frecuencia maxima 50.00Hz
P0.12
PO 15 Desplazam@ntg de frecuencia 0.00Hz - Frecuencia maxima 0.00Hz
del limite tope P0.12
P0.16 Limite inferior de la frecuencia 0.00Hz ~ L'”."te top de la 0.00Hz
frecuencia P0.14
Depede
PO.17 Frecuecia portadora 1kHz - 16.0kHz del
modelo
PO 18 Ajuste de frecuencia portadora 0:. Nq 1
con temperatura. 1:Si
. . 0:1s
PO 19 Umdaq ,de tiempo d(_a’ 1: 0.1s 1
aceleracion/deceleracion )
2:0.01s
Desplazamiento de frecuencia N ' .
P0.21 de la fuente de frecuencia 0.00Hz ~ Maxima frecuencia 0.00Hz
i D P0.12
auxiliar para operacion X e Y
. 1:0.1 Hz
P0.22 Referencia de la frecuente 2:0.01 Hz 2
Retencién de la frecuencia 0 No retentiva
P0.23 de configuracién digital o , 0
1: Retentiva
al encender
Frecuencia base de tiempo 0: Frecuencia maxima (P0.12)
P0.24 - P 1: Set frequency 0
de aceleracion/deceleracion i
2: 100Hz
Frecuencia base para 0: Frecuencia de funcionamiento
P0.25 modificacion UP/DOWN ' 0

durante la ejecucién

1: Ajuste de frecuencia
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Vinculacion de la fuente de

Digito de la unidad: Vinculacion
del comando del panel de
operacion a la fuente de
frecuencia
0: Sin vinculacién
1: Fuente de frecuencia por
configuracion digital
2: FIV
3:FIC
4: Reservado
5: Configuracion de pulso (S3) 6:
Multirreferencia

P0.26 comando a la fuente de 7 PIéICPslgnple 0 e
frecuencia 9: Configuracion de
comunicacion
Digito de las decenas:
Vinculacion del comando de
terminal
a la fuente de frecuencia (0~9,
igual que el digito de la unidad)
Digito de las centenas:
Vinculacion del comando de
comunicacion a la fuente de
frecuencia (0~9, igual que
el digito de la unidad)
Tipo de tarjeta de 0 : Carta de comunicacion
P0.27 » S 0 ¥
expansion de comunicacion Modbus
GRUPO P1: CONTROL DE MARCHA/PARADA
Cadigo Predeterm Pro
de Nombre del pardmetro Ajuste de Rango . pied
. inado
funcion ad
0: arranque directo
1: reinicio del seguimiento de la
P1.00 Modo START velocidad de rotacion 0 ¥
2: arranque preexcitado (motor
asincrono)
Modo
de segéjémento 0: Desde la frecuencia en parada
P1.01 . 1: Desde velocidad cero 0 e
velocidad . . L
de 2: Desde la frecuencia maxima
rotacion
P1.02 Seguimiento de la velocidad 1-100 20 %
de rotacion
P1.03 Frecuencia de 0.00Hz-10.00 Hz 0.0Hz |
inicio
P1.04 Tiempo de mantenimiento de la 0.05~100.05 0.0s %
frecuencia de arranque
AEA 5
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Corriente de frenado de CC de

P1.05 arranque/Corriente de 0%-100% 0% A
preexcitacion
Tiempo de frenado de CC de
P1.06 arranque/Tiempo de 0.0s~100.0s 0.0s *
preexcitacion
0: Aceleracion/desaceleracion
lineal
Modo Aceleracién/ 1: Aceleracion/desaceleracion de
P1.07 iy 0 *
Desaceleracion lacurva S A
2: Aceleracion/desaceleracion de
lacurvaS B
P1.08 Proporcién de tiempo de 0.0%-~ (100.0%-P1.09) 30.00% | %
inicio de la curva S
P1.09 Proporcion de tiempo del 0.0%- (100.0%-P1.08) 30.00% | %
final de la curva S
0: Desacelerar para detenerse
P1.10 Modo START 1: Parada LIBRE 0 ¥
P1.11 Frecuencia inicial de frenado de 0.00Hz~maxima frecuencia | 0.0Hz | #
parada por inyeccioén de DC
P1.12 Tiempo de espera d.e,parada de 0.0s~100.0s 0.0s e
frenado por inyeccién de DC
P113 Detener la corriente de frenado 0%-100% 0% %
por inyeccion de DC
P1.14 Detener el tiempo de frenado 0.05~100.0S 0.0S %
por inyeccion de DC
P1.15 Relacion de uso de los frenos 0%-100% 100 % 4
Codigo Predeterm Pro
de Nombre del pardmetro Ajuste de Rango . pied
i inado
funcion ad
GRUPO P2: PARAMETROS DEL MOTOR
Cadigo Predeterm Pro
de Nombre del parametro Ajuste de Rango . pied
i inado
funcion ad
0: Motor asincrénico comun
P2.00 Seleccion del tipo de motor 1: Motor asincroénico de 0 *
frecuencia variable
Depende
P2.01 Potencia nominal del motor 0.1kW ~ 30.0kW del *
modelo
Depende
P2.02 Tenson nominal del motor 1V - 2000V del *
modelo
AE/ 6
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Depende
P2.03 Corriente nominal del motor 0.01A - 655.35A del *
modelo
Depende
P2.04 Frecuencia nominal del motor 0.01 Hz - Frecuencia maxima del *
modelo
Velocidad nominal de rotacion Depende
P2.05 1rpm - 65535rpm del *
del motor
modelo
Resistencia del estator (motor Depende
P2.06 Lo 0.001Q - 65.535Q del *
asincronico)
modelo
. . Depende
P2.07 Resistencia del rotor (motor 0.001 mH ~ 65.535mH del | %
asincronico)
modelo
L . Depende
P2.08 Reactancia inductiva de fuga 0.01mH ~ 655.35mH del | %
(asincrénico)
modelo
L . Depende
P2.09 Reactancia inductiva mutua 0.1mH ~ 6553.5mH del | *
(motor asincronico)
modelo
. . Depende
P2 10 Cornentg en vacio (motor 0.01A-P2 03 del *
sincronico)
modelo
P2.11 - P2.36 RESERVADO
0: Sin autoajuste
1: Autoajuste estatico del motor
pP2.37 Seleccién de autoajuste asincroénico 0 *
2: Autoajuste completo del motor
asincroénico
GRUPO P3: PARAMETROS DE VECTOR DE CONTROL
Codigo Predeterm Pro
de Nombre del parametro Ajuste de Rango ) pied
i inado
funcion ad
Ganancia proporcional del B
P3.00 bucle de velocidad 1 1~100 30 *
Tiempo integral de bucle
P3.01 de velocidad 1 0.01S-10.00s 0.50s ¥
P3.02 Frecuencia de conmutacion 1 0.00-P3.05 5.00Hz ¥
P3.03 Ganancia proporcional de 1-100 20 *
’ bucle de velocidad 2
Tiempo integral de bucle i
P3.04 de velocidad 2 0.01S-10.00s 1.00s ¥
P3.05 Frecuencia de conmutacion 2 P3.02~max;r2|?dgecuen(:la de 10.00Hz | *
7




Ganancia de deslizamiento

0/~ 0, 0,
P3.06 de control vectorial 50%~200% 100% *
Constante de tiempo del filtro
P3.07 de bucle de velocidad 0.000s~0.100s 0.000s ¥
P3.08 Ganancia de sobreexgtamon de 0-200 64 %
control vectorial
0: P3.10
1 FIV
2:FIC
P3.09 Parte superior de torque 3: Reservado 0 *
' Modo de control de velocidad 4: Ajuste de pulso
5: Ajuste de comunicacién
6: MIN (FIV, FIC)
7: MAX (FIV, FIC)
Ajuste digital del limite superior
P3.10 de par en el modo de control 0.0%_200.0% 150.00% | +*
de velocidad
P3.13 Ganancia proporcional de 0-60000 2000 | %
ajuste de excitacion
P3 14 Ajuste de excitacion Ganancia 0-60000 1300 %
integral
P3 15 Gananc_la proporcional de 0-60000 2000 %
ajuste de par
P3.16 Ajuste de_par de ganancia 0-60000 1300 %
integral
Digito de la unidad: separacion
Propiedad integral del bucle integral
P3.17 de velocidad 0: Deshabilitado 0 *
1: Habilitado
P3.18 RESERVADO -
P3.19 RESERVADO -
P3.20 RESERVADO -
P3.21 RESERVADO -
P3.22 RESERVADO
GRUPO P4: PARAMETROS DE CONTROL V/F
Codigo Predeterm Pro
de Nombre del parametro Ajuste de Rango . pied
i inado
funcion ad
AE/ 8
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0: V/F lineal
1: V/IF multipunto
2: VIF cuadrado
3: 1.2 potencia V/IF
. 4:1,4
P4.00 Ajuste de la curva VIF 6: 1,6 potencia V/F 0
8: V/F de potencia 1,8
9: Reservado
10: V/F separacion completa
11: V/F media separacion
0,0%: (aumento de par Depende
P4.01 Aumento del par automético) del
0,1% - 30,0% modelo
P4.02 Frecuencia de corte del 0.00Hz - Frecue_nma maxima de 50.00Hz
aumento de par salida
P4.03 Frecuencia V/F multipunto 0.00Hz - P4.05 0.00Hz
1(F1)
P4.04 Tension V/F multipunto 1 (V1) 0.0% ~ 100.0% 0.00%
P4.05 Frecuencia V/F multipunto P4.03 - P4.07 0.00Hz
2 (F2)
P4.06 Tension V/F multipunto 2 (V2) 0.0% - 100.0% 0%
Frecuencia V/F multipunto P4.05 ~ Frecuencia nominal del
Pa.07 3 (F3) motor (P1.04) 0.00Hz
P4.08 Tension V/F multipunto 3 (V3) 0.0% ~ 100.0% 0.00%
P4.09 Ganancia Qe compensacion de 0.0% ~ 200.0% 0.00%
deslizamiento V/F
P4 10 Ganancia de sobreexcitacion 0 - 200 64
VIF
. ., Depende
P4 11 Gananma_de_s,upresmn 0-100 del
de oscilacion V/F
modelo
0: Configuracion digital (P4.14)
1 FIV
2:FIC
3: Reservado
4: Ajuste de PULSO (S3)
P413 Fuente de voltaje para 5: Referencia multiple 0
' separacion V/F 6: PLC sencillo
7. PID
8: La configuracién de
comunicacién 100,0%
corresponde
a la tension nominal del motor.
P4.14 Auste digital d.e, voltaje para 0 V ~ Tensién nominal del motor ov
separacion V/F




P4.15

Tiempo de aumento de voltaje
de separacion V/F

0.0s - 1000.0s

Indica el tiempo para que la
tensién aumente desde 0V
hasta la tensién nominal del
motor.

0.0s *

P4.16

Tiempo de caida de voltaje
de separacion V/F

0,0s —1000,0s
Indica el tiempo para que el
voltaje disminuya desde el

voltaje nominal del motor a 0 V.

0.0s *

GRUPO P5: TERMINALES DE ENTRADA

Cddigo
de
funcion

Nombre del parametro

Ajuste de Rango

Pro
pied
ad

Predeterm
inado

P5.00

Seleccion de la funcién FWD

0: Sin funcion
1-. Carrera hacia adelante (FWD)
2: Carrera hacia atras (REV)
3: Control de tres lineas
4: JOG hacia adelante (FJOG)
5: JOG inverso (RJOG)
6: Terminal hacia arriba
7Terminal DOWN
8: Parada libre

P5.01

Seleccion de la funcion REV

P5.02

Seleccion de la funcién S1

P5.03

Seleccion de la funcién S2

9: Restablecimiento de fallas (REINICIO)
10:EJECUTAR pausa
11: Entrada normalmente abierta (NO) de
falla externa.
12:Terminal de referencia multiple 1
13:Terminal de referencia multiple 2
14:Terminal de referencia multiple 3
15: Terminal 4 de referencia multiple
16: Terminal 1 para la seleccion del
tiempo de aceleracion/desaceleracion
17: Terminal 2 para la seleccion del
tiempo de aceleracion/desaceleracion

18: Conmutacién de fuente de frecuencia
19: Configuracion ARRIBA y ABAJO
clara (terminal, panel de operacion)
20: Terminal de conmutacion de fuente
de comando
21: Aceleracién/Desaceleracion
Prohibida

22:Pausa PID

23: Restablecimiento de estado del PLC
24: Pausa de swing

25: Entrada de contador

26: Restablecimiento del contador
27: Entrada de conteo de longitud
28: Restablecimiento de longitud

29: Control de par prohibido
30: Entrada de pulsos (habilitada solo

para S3)
31: Reservado

32: Frenado inmediato de CC
33: Entrada normalmente cerrada (NC)
de falla externa

12 *
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P5.04

Seleccion de funciones S3

P5.05

Seleccion de funciones S4

34: Prohibida la modificacion de
la frecuencia
35: Invertir la direccién de accién
del PID
36:Terminal de parada externo 1
37:Terminal de conmutacion de
fuente de comandos 2
38:Pausa integral PID
39:Conmutacion entre la fuente
de frecuencia principal Xy la
frecuencia preestablecida
40:Conmutacion entre la fuente
de frecuencia auxiliar Yy la
frecuencia preestablecida
41: Terminal de selecciéon de
motor 1
42:Terminal de seleccién de
motor 2
43:Conmutacion de parametros
PID
44: Reservado
45: Reservado
46: Control de velocidad /
Conmutacion de control de par
47: Parada de emergencia
48: Terminal de parada externa 2
49: Desaceleracion de frenado
de CC
50: Borre el tiempo de
funcionamiento actual
51-59:Reservado

13

P5.10

Tiempo de filtrado S

0.000s~1.000s

0.010s

P5.11

Modo de comando de terminal

0: Modo de dos lineas 1
1: Modo de dos lineas 2
2: Modo de tres lineas 1
3: Modo de tres lineas 2

P5.12

Ajuste Terminal UP/DOWN

0.001 Hz/s-65.535Hz/s

1.00 Hz/s

P5.13

Entrada minima de la curva Fl 1

0.00V-P5.15

0.00Vv

P5.14

La configuracion correspondiente
de entrada minima de la curva FI 1

-100.0%~+100.0%

0.00%

P5.15

Curva FI 1 entrada méaxima

P5.13~+10.00V

10.00V

P5.16

La configuracion correspondiente
de curva Fl 1 entrada maxima

-100.0%~+100.0%

100.00%

P5.17

Curva FI 1 tiempo de filtrado

0,00s- 10.00s

0.10s

P5.18

Entrada minima de la curva FI 2

0.00V-P5.20

0.00Vv

Eo—
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P5 19 La conﬂguraqqn correspondiente -100.0%~+100.0% 0.00% %
de entrada minima de la curva FI 2
P5.20 Entrada méxima de la curva FI 2 P5.18—10.00V 10.00V A
La configuracion correspondiente de
P5.21 . -100.0%~+100.0% ¥
Entrada méxima de la curva FI 2
P5.22 Tiempo de filtrado de la curva FI 2 0.00s~10.00s 0.10s A
P5.23 Entrada minima de la curva FI 3 10.00V-P5.25 10.00V A
P5 24 La conﬂguragpn correspondiente de -100.0%~+100.0% -100.00% | #
Entrada minima de la curva FI 3
P5.25 Entrada méxima de la curva FI 3 P5.23-+10.00V 10.00V ¥
P5 26 La conﬂgura(,:lqn correspondiente de -100.0%~+100.0% 100.00% | #
Entrada méaxima de la curva FI 3
P5.27 Tiempo de filtrado de la curva FI 3 0.00s~10.00s 0.10s 4
P5.28 Entrada minima de PULSE 0.00kHz_P5.30 0.00kHz | *
P5.29 Aluste correspondiente de Ia -100.0%~100.0% 0.00% | %
entrada minima de pulso
P5.30 Entrada méxima de PULSE P5.28-100.00kHz 50.00kHz |
P5.31 Aluste correspondiente de Ia -100.0%-100.0% 100.00% | *
entrada maxima de pulsos
P5.32 Tiempo de filtrado PULSE 0.00s-10.00s 0.10s e
Digito de la unidad:Seleccion de
la curva FIV
1:Curva 1 (2 puntos, ver P5.13-
P5.16)
2:Curva 2 (2 puntos, ver P5.18-
P5.21)
3:Curva 3 (2 puntos, ver P5.23-
P5.33 Seleccién de la curva Fl P5.26) 321 *
' 4:Curva 4 (4 puntos, ver C6.00-
C6.07)
5:Curva 5 (4 puntos, ver C6.08-
C6.15)
Digito de diez: seleccion de la
curva FIC (1-5, igual que FIV)
Digito de cien: seleccion de la
curva FIA (1 ~ 5, igual que FIV)
Ajuste para i
P5.34 FI menos que la entrada minima 0 x
P5.35 Tiempo de retardo FWD 0.0s~3600.0s 0.0s *
P5.36 Tiempo de retardo de REV 0.0s-3600.0s 0.0s *
e



P5.37 Tiempo de retardo S1 0.0s~3600.0s 0.0s *
0:Valido de nivel alto
1: Vélido de nivel bajo
Digito de la unidad:FWD
P5.38 S seleccién de modo valido 1 Digito de diez:REV 0 *
Digito de la centena:S1
Digito de mil:S2
Digito de diez mil:S3
0:Valido de nivel alto
P5.39 S Seleccién de modo valido 2 1: Valido de nivel bajo 0 *
Digito de la unidad:S4
GRUPO P6: TERMINALES DE SALIDA
Codigo Predeterm Pro
de Nombre del pardmetro Ajuste de Rango . pied
i inado
funcion ad
Modo de salida del terminal 1: Cambio de salida de sefial
P6.00 MO1 (MO1) 0 #
AE/ 13
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P6.01

Funcion MO1

0: Sin salida
1: Unidad de CA en
funcionamiento
2: Salida de fallo (parada)
3: Salida FDT1 de deteccion de
nivel de frecuencia
4: Frecuencia alcanzada
5: Funcionamiento a velocidad
cero (sin salida al detenerse)
6: Preadvertencia de sobrecarga
del motor
7: Preadvertencia de sobrecarga
del variador de CA
8: Valor de conteo establecido
alcanzado
9: Valor de conteo designado
alcanzado
10: Longitud alcanzada
11: Ciclo de PLC completo
12: Tiempo de funcionamiento
acumulado alcanzado
13: Frecuencia limitada
14: par limitado
15: Listo para CORRER
16: FIV>FIC
17: Limite superior de frecuencia
alcanzado
18: Limite inferior de frecuencia
alcanzado (sin salida en la
parada)
19: Salida de estado de bajo
voltaje
20: Configuracion de
comunicacion
21: Reservado
22: Reservado
23: Funcionamiento a velocidad
cero 2 (con salida en parada)
24: Tiempo de encendido
acumulado alcanzado
25: Deteccion de nivel de
frecuencia Salida FDT2
26: Frecuencia 1 alcanzada
27: Frecuencia 2 alcanzada
28: Actual 1 alcanzada
29: Actual 2 alcanzada
30:Tiempo alcanzado
31: Limite de entrada FIV
excedido
32: La carga se vuelve 0
33: Marcha atras
34: Estado actual cero
35: Temperatura del médulo
alcanzada

Eo—
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36: Se superd el limite actual del
software

P6.02

Funcion de salida de relé
(RA-RB-RC)

37: Limite inferior de frecuencia
alcanzada (con salida en parada)
38: Salida de alarma
39: Reservado
40: Se alcanzo el tiempo de
ejecucion actual

P6.07

Seleccion de funcion FOV

1: Establecer frecuencia
2: Corriente de salida
3: Par de salida
4: Potencia de salida
5: Voltaje de salida (100,0 kHz)
7: FIV
8: FIC
9: Reservado

Eo—
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10: Longitud
11: Valor de conteo
12: Configuracion de
comunicacion
13: Velocidad de rotacion del
P6.08 Reservado motor
14: Corriente de salida (100,0 %
para 1000,0 A)
15: Voltaje de salida(100,0%
para 1000,0V)
16: Reservado
P6.09 Reservado - Y
P6.10 Coeficiente dFeoc\?mpensauon -100.0% ~ +100.0% 0.00% %
P6.11 Ganancia de FOV -10.00 ~ +10.00 1 ~e
P6.12 Reservado - ¢
P6.13 Reservado - 5¢
P6.17 Tiempo de retardo de salida 0.0s ~ 3600.0s 0.00s %
MO01
Tiempo de retardo de salida _
P6.18 RA-RB-RC 0.0s ~ 3600.0s 0.00s ¥
P6.19 Reservado - 0.00s A
P6.20 Reservado -
P6.21 Reservado -
0: Logica positiva
. . 1. Logica negativa
P6.22 Selecct:(la?pnic:]zln;cgdsa\l/izlal‘do del Digito de unidades: M01 0 ¥
Digito de las decenas: RA-RB-
RC
Grupo P7: PANEL DE OPERACION Y PANTALLA
Codigo Predeterm Pro
de Nombre del pardmetro Ajuste de Rango . pied
; inado
funcion ad
P7 00 Factor de correccion de la potencia de 0.0-200.0 100 *
salida
P7.01 Reservado - Y
0: Tecla STOP/RESET habilitada
solo en el control del panel de
L operacion
P7.02 Funcion de tecla STOP/RESET 1: Tecla STOP / RESET A
habilitada en cualquier modo de
operacion
16




P7.03

Parametros de funcionamiento de la
pantalla LED 1

0000-FFFF
Bit00: Frecuencia de ejecucion 1
(Hz)

BitO1: Establecer frecuencia (Hz)
Bit02: Tension del bus (V)
Bit03: Tension de salida (V)
Bit04: Corriente de salida (A)
Bit05: Potencia de salida (kW)
Bit06: Par de salida (%)
Bit07: Estado de entrada S
Bit08: Estado de salida MO1
Bit09:Tension FIV (V)
Bit10: Voltaje FIC (V)
Bitll: Reservado
Bit12: Valor de recuento
Bit13: Valor de longitud
Bit14: Visualizacion de la
velocidad de carga Bit15: Ajuste
PID

1F

P7.04

Parametros de funcionamiento de la
pantalla LED 2

0000-FFFF
Bit00: Retroalimentacién PID
Bit01: Etapa PLC
Bit02: Frecuencia de ajuste de
pulsos (kHz)

Bit03: Frecuencia de
funcionamiento 2 (Hz)
Bit04: Tiempo de funcionamiento
restante Bit05: Tension FIV
antes de la correccion (V)
Bit06:Tension FIC antes de la
correccion (V)

Bit07: Reservado
Bit08: Velocidad lineal
Bit09: Tiempo de encendido
actual (hora)

Bit10: Tiempo de ejecucion
actual (Min)

Bit11: Frecuencia de ajuste de
pulso (Hz)

Bit12: Valor de configuracion de
comunicacion
Bit13: Reservado
Bit 14: Pantalla X de frecuencia
principal (Hz)

Bit 15:Pantalla auxiliar de
frecuencia Y (Hz)

Eo—
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0000-FFFF
Bit0O: Establecer frecuencia (Hz)
Bit01: Tension del bus (V)
Bit02: Estado de entrada S
Bit03: Estado de salida MO1
Bit04: Tension FIV (V)
Bit05: Tension FIC (V)
Bit06: Reservado
P7.05 Parametro de parada de la pantalla LED Bit07: Valor de recuento 33 ¥
Bit08: Valor de longitud
Bit09: Etapa PLC
Bit10: Velocidad de carga
Bitl1l: Configuracién de PID
Bit12: Frecuencia de ajuste de
pulsos (kHz)
Bit13: Valor de retroalimentacion
PID
P7.06 Visualizacion del coeficiente de velocidad 0.0001-6.5000 10 %
de carga
P7.07 Temperatura del disipador de calor del 0.0°C-150.0°C i .
inversor
pP7.08 Versién temporal del software 0.0°C-150.0°C - .
P7.09 Tiempo de ejecucién acumulativo 0h-65535h - o
P7.10 RESERVADO - - .
pP7.11 Versién de software - - .
0:0 decimal
P7 12 Numero de decimales para la visualizacion Decimal 1:1 1 %
' de la velocidad de carga Decimales 2:2
3:3 decimales
P7.13 Tiempo de encendido acumulativo Oh_65535h - o
pP7.14 Consumo de energia acumulativo OkW~65535kWh - .
Grupo P8: FUNCIONES AUXILIARES
Codigo Predeterm pro
de Nombre del pardmetro Ajuste de Rango . pied
i inado
funcion ad
P8.00 Frecuencia de ejecucion de JOG 0.00Hz-maxima frecuencia 2.00Hz ¥
P8.01 Tiempo de aceleracion JOG 0.0s, 6500_0s 20.0s Y
P8.02 Tiempo de deceleracion JOG 0.0s-6500.0s 20.0s Y
Dependie
P8.03 Tiempo de aceleracion 2 0.0s~6500.0s nte del Y
modelo
18




Dependie
P8.04 Tiempo de deceleracion 2 0.0s~6500.0s nte del e
modelo
Dependie
P8.05 Tiempo de aceleracion 3 0.0s~6500.0s nte del e
modelo
Dependie
P8.06 Tiempo de deceleracion 3 0.0s-6S00.0s nte del e
modelo
Dependie
P8.07 Tiempo de aceleracion 4 0.0s~6S00.0s nte del e
modelo
Dependie
P8.08 Tiempo de deceleracion 4 0.0s~6S00.0s nte del A
modelo
P8.09 Salto de Frecuencia 1 0.00Hz-maxima frecuencia 0.00Hz 5¢
P8.10 Salto de Frecuencia 2 0.00Hz-maxima frecuencia 0.00Hz 5¢
P8.11 Amplitud del salto de frecuencia 0.00Hz-maxima frecuencia 0.01Hz e
Tiempo de zona muerta de rotacion N
P8.12 Marcha/Contramarcha 0.0s~3000.0s 0.0s A
0: Habilitado
P8.13 Control de contramarcha 1: Deshabilitado 0 Y
Modo de funcionamiento cuando se 0: Ejecutar fergcilelgzilge inferior de
P8.14 establece una frecuencia inferior al limite . 0 A
: : . 1: Detener
inferior de frecuencia ) )
2: Corre a velocidad cero
P8.15 Control de caida 0O.00Hz-10.00Hz 0.00Hz A
P8.16 Umbral de tiempo de encendido 0h~65000h oh %
acumulativo
P8.17 | Umbral de tiempo de ejecucién acumulativo 0h~65000h Oh ¥
P8.18 Proteccion de inicio 01 'é? 0 ¢
Frecuencia
P8.19 deteccion 0.00Hz~frecuencia maxima 50.00Hz | #
valor (FDTI)
P8 20 Histéresis de deteccién de frecuencia 0.0%~100.0% (nivel FDT1) 5.00% %
(FDT1)
- — o 5 )
P8 21 Rango de frecuencia de deteccion 0.0% lOO.,O./o (frecuencia 0.00% %
alcanzado méaxima)
Frecuencia de salto durante
P8.22 aceleracion/ - 0 A
desaceleracion
18




Punto de conmutacion de frecuencia entre
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P8.25 [ eltiempo de aceleraciéon 1y el tiempo de 0.00Hz~frecuencia méaxima 0.00Hz e
aceleracion 2
Punto de conmutacién de frecuencia entre
P8.26 | el tiempo de deceleraciéon 1y el tiempo de 0.00Hz~frecuencia méaxima 0.00Hz e
deceleracion 2
. . 0: Deshabilitado
pP8.27 Terminal JOG preferido 1: Habilitado 0 *
P8.28 | Valor de deteccioén de frecuencia (FDT2) 0.00Hz~frecuencia méaxima 50.00Hz | ¢
pg.2g | isteresisde de(tFesc#g” de frecuencia 0.0%-100.0% (FDT2 nivel) | 5.00% | #
Cualquier frecuencia que alcance el valor de
P8.30 deteccion 0.00Hz~frecuencia méaxima 50.00Hz | %
1
P8.31 Cualquier f_recuenma que glcance la 0.00Hz~frecuencia méaxima 0.00% e
amplitud de deteccién 1
Cualquier frecuencia que alcance el valor de
P8.32 deteccion 0.00Hz~frecuencia méaxima 50.00Hz | %
2
P8.33 Cualquier frecuenma quelglcance la 0.00Hz~frecuencia maxima 0.00% ¥
amplitud de deteccién 2
0.0%-300.0%
P8.34 Nivel de deteccién de corriente cero 100.0% para la corriente nominal| 5.00% e
del motor
pg 35 |T1empo de retardo dseflgteccmn de corriente 0.015~600.00s 0.10s %
0,0 % (sin deteccién) 0,1 %-
P8.36 |Umbral de sobrecarga de corriente de salida| 300,0 % (corriente nominal del | 200.00% | %
motor)
P8.37 Sobrecarga de corriente de salida 0.005~600.00s 0.00s | #
Tiempo de retardo de deteccion
05 ~ 0 I
P8.38 Cualquier corriente que alcance 1 0.0% .300'0/0 (corriente 100.00% | +*
nominal del motor)
05 ~ 0 I
P8.39 | Cualquier corriente que alcance amplitud 1 0.0% .300'0/0 (corriente 0.00% 4
nominal del motor)
0/ - 0, i I
P8.40 Cualquier corriente que alcance 2 0.0%-300.0% (corriente nominal 100.00% | +#
del motor)
; - o 5 , -
P8 41 Cualquier corriente que alcance 2 0.0%-300.0% (corriente nominal 0.00% %
amplitudes del motor)
., o 0: Deshabilitado
P8.42 Funcién de temporizacién 1: Habilitado 0 Y
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0: P8.44
1 FIV
P8.43 Origen de la duracion del tiempo 2 FIC 0 e
' 9 P 3: Reservado
El 100% de la entrada analégica
corresponde al valor de P8.44
P8.44 Duracion del tiempo 0.0Min e
P8.45 Limite inferior de tension de entrada FIV 0.00V~P8.46 3.10vV ¥
P8.46 | Limite superior de tensién de entrada FIV P8.45~10.00V 6.80V ¥
P8.47 Umbral de temperatura del médulo 0°C~150°C 100°C e
0: El ventilador funciona durante
. . - el funcionamiento
P8.48 Control del ventilador de refrigeracion 1: Ventilador que funciona 0 e
continuamente
P8.49 Frecuencia de activacion Frecuenm_a |na}ct_|va (P8.51) - 0.00Hz ¥
frecuencia maxima (P0.12)
P8.50 Tiempo de retardo de activacién 0.0s~6500.0s 0.0s e
P8.51 Frecuencia de inactividad 0.00Hz~frecuencia de activacion 0.00Hz e
(P8.49)
P8.52 Tiempo de retardo inactivo 0.0s-6500.0s 0.0s 4
P8 53 Se ha alcanzado el tiempo de ejecucion 0.0MINn-6500.0MIn 0.0Min *
actual
GRUPO P9: FALLAS Y PROTECCION
Cadigo Predeterm Pro
de Nombre del parametro Ajuste de Rango . pied
i inado
funcion ad
P9 00 Seleccidn de la proteccion contra 0: Deshabilitado 1 %
' sobrecarga del motor 1: Habilitado
P9 01 Ganancia de proteccién contra sobrecarga 0.20-10.00 1 %
del motor
P9 02 Coeficiente de advertencia de sobrecarga 50%~100% 80.00% |
del motor
P9.03 Ganancia de parada por sobretension 0~100 0 A
P9 04 Voltaje de proteccion de bloqueo por 120%-150% 130 % *
sobretension
P9 05 Ganancia de perdld_a por sobrecarga de 0-100 20 *
corriente
P9 06 Sobrecarga de corriente de proteccion de 100%~200% 150 % *
bloqueo
P9.07 Cortocircuito a tierra al encender - 1 ¥
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Tiempos de restablecimiento automatico de

P9.09 fallas 0-20 0 <e
P9 10 Accion M01 durante el restablecimiento 0: No actua 0 *
' automatico de fallas 1:Actua
P9 11 Intervalo de t|em,p_o de restablecimiento 0.1s - 100.0s 1.0s %
automatico de fallas
P9.12 Reservado - ¢
P9 13 Seleccion de la proteccion contra pérdida de 0: Deshabilitado 1 %
' fase de salida 1: Habilitado
P9.14 1° tipo de fallo 0: Sin falla - .
1: Proteccién de la unidad del
o0 inversor
P9.15 2°tipo de fallo 2: Sobrecorriente durante la - :
aceleracion
3: Sobrecorriente durante la
desaceleracion
4: Sobrecorriente a velocidad
constante
5: Sobretensién durante la
aceleracion
) ) 6: Sobretensién durante la
P9.16 3° tipo de fallo (ultimo) deceleracion - .
7: Sobretensioén a velocidad
constante
8: Sobrecarga de resistencia del
bufer
9: Baja tensién
10: Accionamiento de CA
P9.17 Frecuencia en la 32 falla - - .
P9.18 Corriente en la 32 falla - - .
Tensién del bus en caso de 32
P9.19 fallaTension del bus en caso de 32 - - .
falla
P9 20 Estado del terminal de entrada i i .
en caso de 32 falla
Pg 21 Estado del terminal de salida en i i .
caso de 32 falla
Estado del variador de frecuencia
P9.22 - - .
en caso de 32 falla
Tiempo de encendido en caso
P9.23 de 32 falla : -
2




P9.24

Tiempo de funcionamiento en caso

Eo—

de 32 falta
P9.27 Frecuencia en la 22 falla - .
P9.28 Corriente en la 22 falla - .
P9.29 Tension del bus en caso de 22 falla - .
i 1 a
P9 30 Estado del terminal de salida en caso de 2 i .
falla
i H a
P9 31 Estado del terminal de salida en caso de 2 i .
falla
P9.32 Frecuencia en la 22 falla - .
P9.33 Corriente en la 22 falla - .
P9.34 Tensién del bus en caso de 22 falla - .
1 1 a
P9 37 Estado del terminal de salida en caso de 1 i .
falla
1 1 a
P9 38 Estado del terminal de salida en caso de 1 i .
falla
P9.39 Frecuencia en la 12 falla - .
P9.40 Corriente en la 12 falla - .
P9.41 Tension del bus en caso de 32 falla - .
H 1 a
Pg 42 Estado del terminal de salida en caso de 1 i .
falla
) - A
Pg 43 Estado del terminal de salida en caso de 1 i .
falla
P9.44 Frecuencia en la 12 falla - .
Unidad de digitos:Sobrecarga del
motor (OLI)
0:Cuesta a parar
1: Parada segun el modo de
parada
Seleccion de acciones de proteccion contra 2: Continuar corriendo
P9.47 fallos Decena:Reservado ¢
1 Centena: pérdida de fase de
salida de potencia (LO)
Milenio:Falla de equipo externo
(EF)
Digito de diez mil: falla de
comunicacion (CE)
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Seleccion de acciones de proteccion contra

Unidad de digitosd:Reservado
0:Cuesta a parar
Digito de diez: falla de lectura-
escritura de EEPROM (EEP)
0:Cuesta a parar
1: Parada segun el modo de

Eo—

P9.48 fallos A
> parada
Digito de cien:Reservado Digito
de mil:Reservado
Diez mil
digito: Ejecucion acumulativa
tiempo alcanzado(ENDI)
Seleccion de acciones de proteccion contra
P9.49 fallos - e
3
P9.50 RESERVADO - *
0:Frecuencia de funcionamiento
de la corriente
Seleccion de frecuencia para continuar 1 Establecer frecuencia
P9.54 : P 2: Limite superior de frecuencia 0 e
funcionando AP o
3: Limite inferior de frecuencia 4:
Frecuencia de respaldo en caso
de anormalidad
P9 55 Copia de seguridad de la frecuenma en 60.0%~100.0% 100.00% | #
caso de anormalidad
P9.56 RESERVADO - *
P9.57 RESERVADO - *
P9.58 RESERVADO - A¢
Seleccion de accién en caso de fallo 0- Invalido
P9.59 . . . . 1: Desacelerar 0 ¥
instantaneo de alimentacion .
2: Desacelerar para detenerse
P9 60 Pausa de accion que Juzga_la tens!on en 0.0%~100.0% 100.00% | »
caso de corte de energia instantaneo
P9 61 Voltage rally causadc_) por eI,t|empo de 0.005~100.00S 0.50s %
falla de energia instantanea
0f ~ 0, ITe
P9 62 60.0% 100.04) (Tension de 80.00% | %
bus estandar)
Proteccion en caso de que la carga se .
) 0: Deshabilitado
P9.63 conv%rta en 1: Habilitado 0 A
P9 64 El nivel de dete_CC|on de la carga se 0.0-100.0% 10.00% |
convierte en O
P9 65 El tiempo de det(_ecmon de la carga se 0.00~60.0s 1.0s *
convierte en O
P9.67 RESERVADO - *
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P9.68 RESERVADO - *
P9.69 RESERVADO - *
P9.70 RESERVADO - *
P9.69 RESERVADO - A
P9.70 RESERVADO - DA
GRUPO PA: FUNCION PID CONTROL DE PROCESOS
Cadigo Predeterm Pro
de Nombre del pardmetro Ajuste de Rango . pied
i inado
funcion ad
0:PA.01
L:FIV
2:FIC
PA 0.0 Configuracion de fuente PID 3:Reservado 0 A
4:Ajuste de pulso(S3)
5: Ajuste de comunicacion
6:Multi-referencia
PAO0.1 Configuracion digital PID 0.0%~100.0% 50.00% | %
0:FIV
1:FIC
2:Reservado
3:FIV-FIC
PA 0.2 Fuente de retroalimentacion PID 4: Ajuste de pulso (S3) 0 ¥
5:Ajuste de comunicacion
6:FIV+FIC
7:MAX(|FIV|, |FIC|)
8:MIN(|FIV|, |FIC])
0: Accionamiento de marcha
PA 0.3 Direccion de accién del PID 1 :Accionamiento de 0 ¥
contramarcha
PA 0.4 Ajuste PID 0.0%~100.0% 1000 ¥
PA.05 Ganancia proporcional KP1 0.0-100.0 20 *
PA.06 Tiempo integral 0.01s - 10.00s 2.00s A
PA.07 Tiempo diferencial TD1 0.000s-10.000s 0.000s Y
PA.O8 |Frecuencia de corte de la contramarcha PID 0.00 maxima frecuencia 2.00Hz e
PA.09 Limite de desviacion PID 0.0%~100.0% 0.00% e
PA.10 Limite diferencial PID 0.00%~100.00% 0.10% ¥
PA.11 Tiempo de carga de configuracion PID 0.00~650.00s 0.00s Y
PA.12 | Tiempo de filtro de retroalimentacion PID 0.00-60.00S 0.00s ¢
AE/ 25
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PA.13 Tiempo de filtrado de la salida PID 0.00~60.00s 0.00s *
PA.14 Reservado ~ ~ e
PA.15 Ganancia proporcional KP2 0.0-100.0 20 *
PA.16 Tiempo integral 0.01s—10.00s 2.00s e
PA.17 Tiempo diferencial TD2 0.000s-10.000s 0.000s e
0: Sin conmutacién
PA.18 | Condicion de conmutacion de parametros . 1:Conmut.a}0|on via S 0 o
2: Conmutacion automatica
basada en la desviacion
PA.19 Desviacion de conmultamon de parametros 0.0%~PA.20 20.00% |
PA.20 Desviacion de conmuztamon de parametros PA.19~100.0% 80.00% |
PA.21 Valor inicial PID 0.0%~100.0% 0.00% ¥
PA.22 | Tiempo de espera del valor inicial de PID 0.00s~650.00s 0.0s A
pA 23 | Desviacion maxima entre dos salidas PID 0.00%~100.00% 1.00% |
en direccion de avance
pA 24 | Desviacion maxima entre dos salidas PID 0.00%~100.00% 1.00% |
en direccion de retroceso
Unidad de digitos:Integral
separada
O:Invalido
1:Valido
PA.25 Propiedad Integral PID Decena:Si se detiene |a 0 o
operacion integral cuando la
salida alcanza el limite
0 Continuar con el
funcionamiento integral
1:Parada de operacion integral
. . - 0.0%: No juzgar la pérdida de
PA 26 Pérdida de retroc?éltrggggaﬁlon del valor de retroalimentacion 0.00% %
0.1%: 100.0%
PA. 27 Tiempo de detgccmn o!(? la pérdida de 0.05~20.0s 0.0s *
retroalimentacion PID
No hay operacién PID en la
PA.28 Funcionamiento PID en parada parada 0 e
Funcionamiento PID en parada
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Desviacion de conmutacion de parametros

PA.19 1 0.0%~PA.20 20.00% | *
PA 20 Desviacion de conmt;tamon de parametros PA.19~100.0% 80.00% | %
PA.21 Valor inicial PID 0.0%~100.0% 0.00% ¢
PA.22 | Tiempo de espera del valor inicial de PID 0.00s~650.00s 0.0s *
pA 23 | Desviacion maxima entre dos salidas PID 0.00%~100.00% 100% | »
en direccién de avance
PA 24 | Desviacion maxima entre dos salidas PID 0.00%~100.00% 1.00% | %
en direccién de retroceso
Unidad de digitos:Integral
separada
O:Invalido
1:Valido
PA.25 Propiedad Integral PID Decgr)a:_& se detiene |a 0 e
operacion integral cuando la
salida alcanza el limite
0 Continuar con el
funcionamiento integral
1:Parada de operacién integral
L . ., 0.0%: No juzgar la pérdida de
PA. 26 Pérdida de retro(?élgéa;téar::mn del valor de retroalimentacion 0.00% %
0.1%: 100.0%
PA 27 Tiempo de det_ecmon d_(? la pérdida de 0.05~20.05s 0.0s %
retroalimentacion PID
No hay operacion PID en la
PA.28 Funcionamiento PID en parada parada 0 ¥
Funcionamiento PID en parada
GRUPO Ph: FRECUENCIA DE OSCLIACION, LONGITUD FIJA Y RECUENTO
Codigo Predeterm Pro
de Nombre del pardmetro Ajuste de Rango . pied
i inado
funcion ad
0: En relacién con la Central
Modo de ajuste de la frecuencia de Frecuente
Pb.00 o . . . 0 *
oscilacion 1: En relacion con el maximo
frecuencia
Pb.01 Amplitud de la frecuencia de oscilacién 0 _0%~100_0% 0.00% 4
Pb.02 Amplitud de la frecuencia de disparo 0.0%-50.0% 0.00% ¥
Pb.03 Ciclo de frecuencia de oscilacion 0.1s —3000.0s 0.1s ~ ¥
3000.0s
— : : v
Pb 04 Coeficiente de t|empo de salida de la onda 0.1%~100.0% 0.1%~100 %
triangular .0%
Pb.05 Longitud de Ajuste 0m~65535m °m~§15535 %
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Om~65535

Pb.06 Longitud Actual Om~65535m m e
Pb.07 NuUmero de pulsos por Metro 0.1-6553.5 100 *
Pb.08 Establecer el valor de recuento 1-65535 1000 *
Pb.09 Valor de recuento designado 1-65535 1000 *
GRUPO PC: FUNCION SIMPLE Y MULTI REFERENCIA DEL PLC
Codigo Predeterm Pro
de Nombre del pardmetro Ajuste de Rango . pied
; inado
funcion ad
PC.00 Multi-Referencia 0 -100.0%-100.0% 0.00% *
PC.01 Referencia 1 -100.0%-100.0% 0.00% 5¢
PC.02 Referencia 2 -100.0%-100.0% 0.00% A
PC.03 Referencia 3 -100.0%-100.0% 0.00% A
PC.04 Referencia 4 -100.0%-100.0% 0.00% A
PC.05 Referencia 5 -100.0%-100.0% 0.00% ¥
PC.06 Referencia 6 -100.0%-100.0% 0.00% ¥
PC.07 Referencia 7 -100.0%-100.0% 0.00% ¥
PC.08 Referencia 8 -100.0%-100.0% 0.00% ~e
PC.09 Referencia 9 -100.0%-100.0% 0.00% ~e
PC.10 Referencia 10 -100.0%-100.0% 0.00% ~e
PC.11 Referencia 11 -100.0%-100.0% 0.00% Y
PC.12 Referencia 12 -100.0%-100.0% 0.00% Y
PC.13 Referencia 13 -100.0%-100.0% 0.00% ~e
PC.14 Referencia 14 -100.0%-100.0% 0.00% A
PC.15 Referencia 15 -100.0%-100.0% 0.00% DA
0: Deténgase después de que el
variador de frecuencia funcione
un ciclo

1: Mantener los valores finales

PC.16 | Modo de funcionamiento basico del PLC después de la etiqueta 0 e
El variador de frecuencia
funciona un ciclo 2: Repita
después de que el variador de
frecuencia funcione un ciclo
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Unidad de digitos: Retentivo en
caso de corte de energia
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0:No
PC.17 Seleccidn retentiva sencilla del PLC 1: Si 0 ¥
Digito de diez:Retentivo al
detenerse 0:No
1: Si
PC.18 Tiempo de funcionamiento de referencia 0.0s(h)~6553.5s(h) 0.0s(h) %
' simple de PLC ' ' '

Tiempo de aceleracion/deceleracién de la

PC.19 referencia simple del PLC 0 0-3 0 x
Tiempo de funcionamiento de la referencia _ 0.0s

PC.20 simple del PLC 1 0.0s(h)~6553.5s(h) ) ¥
Tiempo de aceleracion/deceleracion de la

PC.21 referencia basica del PLC 1 0-3 0 *
Tiempo de funcionamiento de la referencia N 0.0s

PC.22 basica del PLC 2 0.0s(h)~6553.5s(h) h) ¥
Tiempo de aceleracion/deceleracion de la

PC.23 referencia basica del PLC 2 0-3 0 *

PC.24 Tiempo de funcionamiento de la referencia 0.0s(h)~6553.5s(h) 0.0s %

PLC 3 (h)

Tiempo de aceleracion/deceleracién de la

PC.25 referencia basica del PLC 3 0-3 0 *
Tiempo de funcionamiento de la referencia _ 0.0s

PC.26 basica del PLC 4 0.0s(h)~6553.5s(h) ) 4
Tiempo de aceleracion/deceleracién de la

PC.21 referencia basica del PLC 4 0-3 0 *
Tiempo de funcionamiento de la referencia N 0.0s

PC.28 basica del PLC 5 0.0s(h)~6553.5s(h) ) ¥
Tiempo de aceleracion/deceleracion de la

PC.29 referencia basica del PLC 5 0-3 0 *
Tiempo de funcionamiento de la referencia N 0.0s

PC.30 basica del PLC 6 0.0s(h)~6553.5s(h) ) ¥
Tiempo de aceleracion/deceleracion de la

PC.31 referencia basica del PLC 6 0-3 0 *
Tiempo de funcionamiento de la referencia _ 0.0s

PC.32 basica del PLC 7 0.0s(h)~6553.5s(h) ) ¥
Tiempo de aceleracion/deceleracién de la

PC.33 referencia basica del PLC 7 0-3 0 *
Tiempo de funcionamiento de la referencia _ 0.0s

PC.34 basica del PLC 8 0.0s(h)~6553.5s(h) ) ¥
Tiempo de aceleracion/deceleracién de la

PC.35 referencia basica del PLC 8 0-3 0 *
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Tiempo de funcionamiento de la referencia _ 0.0s
PC.36 basica del PLC 9 0.0s(h)~6553.5s(h) ) ¥
Tiempo de aceleracion/deceleracién de la
PC.37 referencia basica del PLC 9 0-3 0 *
Tiempo de funcionamiento de la referencia _ 0.0s
PC.38 basica del PLC 10 0.0s(h)~6553.5s(h) ) ¥
Tiempo de aceleracion/deceleracion de la
PC.39 referencia basica del PLC 10 0-3 0 *
PC.40 Tiempo de funcionamiento de la referencia 0.0s (h)~6500.0s 0.0s %
' basica del PLC 11 (h) (h)
Tiempo de aceleracion/deceleracion de la
PC.41 referencia basica del PLC 11 0-3 0 *
PC.42 Tiempo de funcionamiento de la referencia 0.0s (h)~6500.0s 0.0s %
' basica del PLC 12 (h) (h)
Tiempo de aceleracion/deceleracién de la
PpC.43 referencia basica del PLC 12 0-3 0 *
PC.44 Tiempo de funcionamiento de la referencia 0.0s (h)~6500.0s 0.0s %
' basica del PLC 13 (h) (h)
Tiempo de aceleracion/deceleracién de la
PC.45 referencia basica del PLC 13 0-3 0 *
PC.46 Tiempo de funcionamiento de la referencia 0.0s (h)~6500.0s 0.0s %
' basica del PLC 14 (h) (h)
Tiempo de aceleracion/deceleracion de la
PC.47 referencia basica del PLC 14 0-3 0 *
PC.48 Tiempo de funcionamiento de la referencia 0.0s (h)~6500.0s 0.0s %
' basica del PLC 15 (h) (h)
Tiempo de aceleracion/deceleracion de la
PC.49 referencia basica del PLC 15 0-3 0 *
PC .50 Unidad de tiempo para el funcionamiento 0: S (segundos) 0 %
' basico del PLC 1:H (horas)
0: Establecido por PC.00
1 FIV
2:FIC
3: Reservado
PC.51 Fuente de referencia 0 4 Ajust5§ g?DPULSE 0 e
Ajuste por frecuencia
preestablecida (P010),
modificada a través del terminal
UP/DOWN
GRUPO PD: PARAMETROS DE COMUNICACION
Codigo Predeterm Pro
de Nombre del parametro Ajuste de Rango . pied
i inado
funcion ad
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PD.00

Velocidad en baudios

Digito de unidades: MODBUS
0:300 bps
1:600 BPS
2:1200 BPS
3:2400 BPS
4:4800 BPS
5: 9600 BPS
6:19 200 BPS
7:38400 BPS
8:57600 BPS
9:115200 BPS
Digito de 10: Reservado
Digito de 100: Reservado
Digito de mil: Reservado

PD.01

Formato de datos

0: Sin comprobacién, formato de
datos <8,N,2>
1: Comprobacion de paridad par,
formato de datos <8,E,1>
2: Comprobacion de paridad
impar, formato de datos <8,0,1>
3: Sin comprobacién, formato de
datos <8,N,1> Valido para
Modbus

PD.02

Direccion local

1~247, 0: Direccién de
transmision

PD.03

Retraso en la respuesta

0ms ~20 ms

PD.04

Tiempo de espera de comunicacion

0.0 (invalido), 0.1s ~ 60.0s

0,0

PD.05

Seleccién del protocolo Modbus

Digito de la unidad: Protocolo
Modbus
0: Protocolo Modbus no estandar
1: Protocolo Modbus estandar
Digito de las decenas: reservado

PD.06

Resolucioén actual de lectura de
comunicacion

0: 0.01A
1: 0.1A

GRUPO PE: RESERVADO

GRUPO PP: CODIGOS DE FUNCION DEFINIDOS POR EL USUARIO

Cadigo
de
funcion

Nombre del parametro

Ajuste de Rango

Predeterm
inado

Pro
pied
ad

PP.00

Contrasefia del usuario

0~655350

0

PP.0O1

Restaurar la configuracion predeterminada

0: Sin operacién
01: Restaurar configuracion de
fabrica excepto parametros del
motor
02: Borrar registros
04: Restaurar parametros de
copia de seguridad del usuario
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501: Realizar copia de seguridad
de los parametros del usuario
actual

GRUPO CO: CONTROL DE PARY

PARAMETROS RESTRICTIVOS

Codigo Predeterm Pro
de Nombre del pardmetro Ajuste de Rango . pied
; inado
funcion ad
C0.00 Seleccion de control de velocidad/par 0: C(?ntrol de velocidad 0 *
1: Control de par
0: Ajuste digital (C0.03)
1: FIV
2: FIC
3: Reservado
C0.01 |Fuente de ajuste de par en el control de par 4: Ajuste de PULSE 0 *
5: Configuracién de la
comunicacion
6: MIN (FIV,FIC)
7: MAX. (FIVFFIC
C0.03 Ajuste digital de par en -200.0%~200.0% 150.00% | ¢
Frecuencia maxima de marcha en el control . .
C0.05 de par 0.00Hz~maxima frecuencia | 50.00Hz | %
Frecuencia maxima contramarcha en el . :
C0.06 0.00Hz~maxima frecuencia | 50.00Hz | ¥
control de par
C0.07 | Tiempo de aceleracién en el control de par 0.00s~650.00s 0.00s
C0.08 |Tiempo de deceleracidn en el control de par 0.00s~650.00s 0.00s *
GRUPO C1-C4: RESERVADO
GRUPO C5;: PARAMETROS DE OPTIMIZACION DE CONTROL
Cadigo Predeterm Pro
de Nombre del parametro Ajuste de Rango . pied
; inado
funcion ad
Limite superior de frecuencia de
C5.00 ., 0.00Hz-15.00Hz 12.00Hz |
conmutacion PWM
C5.01 Modo de modulacion PWM 0:Modulacion Asincronico 0 *
1:Modulacion Sincronica
Seleccién del modo de compensacién de 0: Sin compensacion
C5.02 P 1: Modo de compensacion 1 1 Pie
zona muerta .,
2: Modo de compensacion 2
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0: PWM aleatorio no valido 1-
C5.03 Profundidad PWM aleatoria 10:Profundidad aleatoria de 0 *
frecuencia portadora RWM
o . - 0: Deshabilitado
C5.04 Limite de corriente rapido 1: Habilitado 1 *
Actual
C5.05 deteccidn 0-100 5 AS
compensacion
C5.06 Umbral de subtension 60.0%~140.0% 100.00% | ¥
0: Sin optimizacion
C5.07 | Seleccidn del modo de optimizacion SFVC 1: Modo de optimizacion 1 1 *
2: Modo de optimizacion 2
Grupo C6: Configuracion de curva FI (Fl es FIV o FIC)
Cédigo Pro
de Nombre del parametro Ajuste de Rango Prt_adeterm pied
. inado
funcion ad
C6.00 Entrada minima de la curva Fl 4 -10.00V-C6.02 0.00v | %
La configuracion correspondiente de la
C6.01 entrada minima de la curva Fl 4 -100.0%~+100.0% 0.00%
C6.02 Curva Fl 4 inflexién 1 entrada C6.00~C6.04 3.00Vv
Ajuste correspondiente de la curva Fl 4
C6.03 inflexién 1 entrada —100.0%—~+100.0% 30.00%
C6.04 Curva Fl 4 Inflexion 2 Entrada C6.02-C6.06 6.00V
Ajuste correspondiente de la curva Fl 4
C6.05 inflexién 2 entrada -100.0%~+100.0% 60.00%
C6.06 Entrada maxima de la curva Fl 4 C6.06~+10.00V 10.00V
Ajuste correspondiente de la curva Fl 4
C6.07 entrada maxima -100.0%~+100.0% 100.00%
C6.08 Entrada minima de la curva FI 5 -10.00V-C6.10 0.00Vv
Ajuste correspondiente de la entrada
C6.09 minima de la curva FI 5 -100.0%~+100.0% -100.00%
C6.10 Curva FI 5 inflexién 1 entrada C6.08~C6.12 3.00Vv
Ajuste correspondiente de la curva FI 5
C6.11 inflexién 1 entrada -100.0%~+100.0% -30%
C6.12 Curva FI 5 inflexién 2 entrada C6.10-C6.14 6.00V
ss




Ajuste correspondiente de la curva FI 5
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C6.13 inflexion 2 entrada -100.0%~+100.0% -30% AS
C6.14 Entrada maxima de la curva FI 5 C6.12-+10.00V 10.00V | %
C6.15 Ajuste correspondiente de la curva Fl -100.0%~+100.0% 100.00% | >«
C6.16 Punto de salto de FIV -100.0% ~100.0% 0.00% | *
C6.17 Salto de amplitud de la entrada FIV 0.0%~100.0% 0.50% | *
C6.18 Punto de salto de la entrada FIC -100.0%~100.0% 0.00% | ¥
C6.19 Salto de amplitud de la entrada FIC 0.0%-100.0% 0.50% | *
€9.00 PID Frecuencia de reposo 0-P0.12 00.00 Hz | «
€9.01 Tiempo de reposoPID 0-5000.0S 10.0S | %
C9.02 Valor de reactivacion de PID 0-100.0% 60.0% | #
Grupo CC: Correccién FI/FO
Corregido
CC.00 Tension medida FIV 1 0.500Vv-4.000V de Fabrica| ¥
Corregido
cc.o1 Voltaje mostrado FIV 1 0.500Vv-4.000V de Fabrica| ¥
Corregido
CC.02 Tension medida FIV 2 6.000V-9.999V de Fabrica| ¥
Corregido
Cc.03 Voltaje mostrado FIV 2 6.000V-9.999V de Fabrica| Y
Corregido
CC.04 Voltaje medido FIC 1 0.500V-4.000V de Fabrica| Y
Corregido
CC.05 Voltaje mostrado FIC 1 0.500V-4.000V de Fabrica| Y
Corregido
CC.06 Voltaje medido FIC 2 6.000V-9.999V de Fabrica| Y
Corregido
CC.07 Voltaje mostrado FIC 2 6.000V-9.999V de Fabrica|
Corregido
CC.08 Reservado - de Fabrica| *
Corregido
CC.09 Reservado - de Fabrica| *
Corregido
CC.10 Reservado - de Fabrica| *
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Corregido
CC.11 Reservado - de Fabrica|
Corregido
CC.12 Tensidn objetivo del campo de vision 1 0.500V-4.000V de Fabrica|
Corregido
CC.13 Tensidon medida FOV 1 0.500V-4.000V de Fabrica| *
Corregido
CC.14 Tensidn objetivo del campo de vision 2 6.000V-9.999V de Fabrica| ¥
Corregido
CC.15 Tensidon medida FOV 2 6.000V-9.999V de Fabrica| *
Corregido
CC.16 Reservado - de Fabrica| *
Corregido
CC.17 Reservado - de Fabrica| *
Corregido
CC.18 Reservado - de Fabrica| *
Corregido
CC.19 Reservado - de Fabrica| *
GRUPO DO: PARAMETROS DE MONITOREQO
Funcién del codigo Nombre del pardmetro Unidad
D0.03 Tension de Bus 1v
D0.04 Corriente de Bus 0.01A
D0.05 Potencia de salida 0.1kW
D0.06 Torque de salida 0.10%
D0.07 Estado de entrada S 1
D0.08 Estado de la salida MO1 0.01Vv
D0.09 Tension de FIV 0.01Vv
D0.10 Tensién de FIC -
DO0.11 Reservado 1
D0.12 Valor contable 1
D0.13 Longitud 1
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D0.14 Velocidad de carga 1
DO0.15 Ajustes PID 1
D0.16 Retroalimentacion PID 1
D0.17 Etapa del PLC 1
D0.18 Pulso de frecuencia en la entrada 0.01kHz
D0.19 Reservado -
DO0.20 Tiempo de funcionamiento restante 0.1min
D0.21 Tension de FIV antes de la coreccidn 0.001V
D0.22 Tension de FIC antes de la coreccidon 0.001V
D0.23 Reservado -
DO0.24 Velocidad lineal 1m/Min
DO0.25 En el tiempo corriente 1Min
Tiempo de desplazamiento de la
DO0.26 corriente 0.1Min
D0.27 Frecuencia de entrada de pulsos 1Hz
Valor de configuracién de
D0.28 comunicacién 0.01%
D0.29 Reservado -
D0.30 Reservado -
D0.31 Frecuencia Auxiliar Y 0.01Hz
Ver los valores de direccién de
D0.32 memoria 1
D0.33 Reservado
D0.34 Temperatura del motor 1°C
D0.35 Torque objetivo 0.10%
D0.36 Reservado -
D0.37 Angulo del factor de potencia 0.1
D0.38 Reservado -
Tension objetivo tras la separacidn
D0.39 V/F 1V
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Tensidn de salida tras la separacién
D0.40 V/F v
D0.41 Reservado -
D0.42 Reservado -
D0.43 Reservado -
D0.44 Reservado -
D0.45 Codigo de error de la corriente 0
Apéndice B

Protocolo de comunicacion

El variador NZ2000 proporciona una interfaz de comunicacion RS232/RS485 y es
compatible con el protocolo de comunicacion Modbus. Los usuarios pueden acceder a la
maquina de computacion o al control central del PLC mediante el protocolo de
comunicacion para configurar los comandos de funcionamiento del variador, modificar o
leer los parametros del cédigo de funcion, leer la condicion de funcionamiento del
variador, la informacion de fallas, etc.

e Contenido del acuerdo

El protocolo de comunicacién serial define el contenido y el formato de la transmision de
la informacion mediante comunicacion serial, que incluye: sondeo del host o formato de
plantacién amplia; método de codificacion del host; el contenido incluye: la funcién del
codigo de accion requerido, transmision de datos, verificacion de errores, etc. El anillo
de la maquina debe utilizar la misma estructura; el contenido incluye: confirmacién de la
accion, devolucion de datos y verificacion de errores, etc. Si se produce un error al recibir
informacién de una maquina o no se pueden cumplir los requisitos del host, organizara
una informacion de retroalimentacion de falla en respuesta al host.

» Métodos de aplicacion

Modo de aplicacion variador con acceso de bus RS232/RS485 a la red de control
principal PC/PLC Unica "desde".

e Estructura del bus
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- Modo de interfaz RS232 / RS485 Interfaz de hardware

- Modo de transmision serial asincrona, modo de transmision half-duplex. Al mismo
tiempo, el host y el Unico que envia datos desde la maquina y el otro solo puede recibir
datos. Los datos en el proceso de comunicacién serial asincronica, la forma de un
mensaje frame a frame.

« Estructura topologica del sistema de una sola maquina host. Desde la direccion de la
maguina establecida en el rango de 1 ~ 247, 0 para la direccion de comunicacion de
difusion. En la red desde la direccion de la maquina debe ser Unica.

» Descripcién del protocolo

El variador NZ2000 tiene un tipo de protocolo de comunicacién de puerto serie asincrono
del protocolo de comunicacién Modbus maestro-esclavo, la red tiene solo un equipo
(host) para establecer un acuerdo (llamado "consulta/comando”). Otros equipos
(méquinas) solo pueden proporcionar la respuesta de datos de la maquina principal
"consulta/comando”, o "consulta/comando" segun el host para realizar la accion
correspondiente. El host en esto se refiere a la computadora personal (PC), equipo de
control industrial o controlador légico programable (PLC), etc., desde la maquina se
refiere al variador NZ2000. El host puede comunicarse con un separado de la maquina,
también puede hacerlo con todo bajo una transmisién de informacioén desde la maquina.
Para acceder al host solo "consulta/comando”, desde la maquina para regresar a una
informacion (llamada respuesta), para la informacion del host de radio, desde la maquina
sin respuesta de retroalimentacion al host.

e Estructura de datos de comunicacion

La estructura de datos de comunicacion del formato de datos de comunicacion del
protocolo Modbus del variador NZ2000 es la siguiente: utilizando el modo RTU, los
mensajes se envian con un intervalo de tiempo de pausa de al menos 3,5 caracteres.
En la tasa de onda de la red con caracteres variados del tiempo, esto es lo mas facil de
implementar (por debajo de T1, T2, T3, T4). El equipo de transmisién es la primera
direccion de dominio.

El caracter de transmision que puede utilizar es el hexadecimal 0...9, A...Deteccion
continua de las instalaciones de red de bus de red, incluido el intervalo de tiempo de
pausa. Cuando el primer dominio (dominio) que recibe, cada equipo decodifica para
determinar si es suyo. Después del ultimo caracter de transmision, una pausa de al
menos 3,5 caracteres de calibracion de tiempo para el final del mensaje. Se puede iniciar
un nuevo mensaje después de la pausa.

El marco completo del mensaje debe ser como un flujo continuo de transmisién. Si el
marco de tiempo para completarse supera los 1,5 caracteres antes del tiempo de pausa,
el equipo receptor actualizara el mensaje incompleto y asumira que el siguiente byte es
un nuevo mensaje de la direccion del dominio. De la misma manera, si un nuevo mensaje
transcurre en menos de 3,5 caracteres y luego hay un mensaje anterior, el equipo
receptor pensard que es una continuacion del mensaje anterior. Esto dara como
resultado un error, porque el valor del campo CRC final no puede ser correcto.
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Formato de marco RTU:

El encabezado de trama START 3.5 Caracteres
Cadigo de comando CMD Direccion de la comunicacion 1~247

03: Leer los parametros de la maguina;

Contenido de datos DATA (N-1) 06: escribir los pardmetros de la maquina

Contenido de datos DATA (N-2) Contenido de la informacion: Direccién del
parametro del codigo de funcion, nimero de
parametros del codigo de funcidn, valores de los
parametros del codigo de funcion, etc

Contenido de datos DATAD
posicion de orden inferior de CRC CHK
posicion de orden superior de CRC CHEK

END Tiempo 3.5 Caracteres

Valor estimado: Valor CRC

Caodigo de comando CMD (instruccion de comando) y DATA (descripcidon de la palabra de
datos): 03H, leer N palabras (palabra) (puede leer la mayor cantidad de palabras de 12) Por
ejemplo, desde la direccion de la maquina del inicio del variador 01, F105, lectura continua de
dos valores consecutivos La informacion del comando del host

ADR 01H

CMD 03H

Posicion de orden superior de la direccidn F1H
inicial

Posicion de orden inferior de la direccion 054
inicial

Posicion de orden superior del registro 00H

Posicion de orden inferior del registro 02H

posicidn de orden inferior de CRC CHEK
posicion de orden superior de CRC CHE

Espere a calcular los valores de CRC CHK

En respuesta a la informacion de la maquina esclava. Establezca PD.05 en O:
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ADR 01H
CMD 03H
Posicion de orden superior de Bytes 00H
Fosicion de orden inferior de Bytes 04H
Posicidn de orden superior de datos de OOH
FOO2H
Posicion de orden inferior de datos de 00H
FOOZH
Posicidn de orden superior de datos de OOH
FOO3H
Fosicion de orden inferior de datos de 01H
FOO3H
osicion de orden inferior de CRC CHK
P — - Espere a calcular los valores de CRC CHK
posicion de orden superior de CRC CHE

Configurar PD.05 en 1

ADR 01H

CMD 03H

Nameros de bytes 04H

Posicion de orden superior de datos de 00K
FOOZH

Posicion de orden inferior de datos de 00H
FOOZH

Posicidn de orden superior de datos de OOH
FOO3H

Fosicion de orden inferior de datos de 01H
FOO3H

posicion de orden inferior de CRC CHK

S - Espere a calcular los valores de CRC CHK
posicion de orden superior de CRC CHE

Cddigo de comando: 06H escribe una palabra (Word). Por ejemplo, escribe 000 (BB8H) en la
maquina esclava.
Direccién O5H Direccion FOOAH del variador.

Informacién del comando del host

ADR 05H
CMD 06H
posicion de orden superior de la direccion de datos FOH
posicion de orden inferior de la direccion de datos OAH

posicion de orden superior del contenido de la

. ‘s OBH
informacion
posicion de orden inferior del contenido de la informacidn B&H
posicion de orden inferior de CRC CHK Espere a calcular los valores de CRC
posicion de orden superior de CRC CHK CHK
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En respuesta de la informacion de la maquina "esclava"

ADR 02H

ChVD 06H

posicion de orden superior de la direccion de datos FOH

posicion de orden inferior de la direccion de datos OAH

posicidn de orden superior del contenido de la informacidon 13H

posicion de orden inferior del contenido de la informacion B88H
posicion de orden inferior de CRC CHK Espere a calcular los valores de CRC

posicion de orden superior de CRC CHK CHK

Comprobacion de la forma de CRC: Comprobacion de la forma de CRC (comprobacién de
redundancia ciclica).

Utiliza el formato de frame RTU. El mensaje incluye un campo de deteccidn de errores basado en
el método de CRC. El dominio CRC prueba todo el contenido de un mensaje. El dominio CRC
consta de dos bytes y contiene valores binarios de 16 bits. Lo calcula el equipo de transmisién y
lo aflade al mensaje. El dispositivo que recibe los mensajes vuelve a calcularlos y los compara con
el CRC recibido en el dominio de valores. Si los dos valores CRC no son iguales, se produce un
error en la transmision.

El CRC se guarda en OxFFFF. A continuacién, se llama a un proceso para procesar los 8 bytes
continuos del mensaje y los valores en el registro actual. Solo los 8 bits de datos de cada caracter
del CRC son efectivos, el bit de inicio, el bit de detencion y los bits de paridad no son validos.

En el proceso de CRC, cada uno de los ocho caracteres es independiente y diferente o se registra
el contenido (XOR). Los resultados se mueven a la direccién del bit menos significativo, se
establece el bit mas significativo en 0. Se extrae el LSB para probar, si se establece el LSB en 1. El
registro y el valor preestablecido son diferentes o estan solos, si se establece el LSB en 0, no lo
es. Todo el proceso se repetird 8 veces. Cuando se complete la ultima vez (la octava vez), los
siguientes 8 bytes de bits se separaran y registraran bajo el valor actual del extrafio 0. Los valores
en el registro final, son todos los bytes en el mensaje que se ejecutan después del valor CRC.
Cuando se agrega CRC a los mensajes, se unen primero el byte bajo y luego el byte alto. La funcién
simple de CRC es la siguiente:

unsigned int crc_cal_value(unsigned char *data_value,unsigned char data_length)

{
inti;
unsigned int crc_value=0xffff; while(data_length--)

{

crc_valueM=*data_value++;
for(i=0;i<8;i++)

{
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If(crc_value&0x0001)
crc_value=(crc_value» 1) "Oxa00l; else
crc_value=crc_value»l;

Return(crc_value);

}

Definicion de direccién de los parametros de comunicacién Esta parte es el contenido de la
comunicacion, que se utiliza para controlar el funcionamiento del variador, el estado del variador
y la configuracién de los pardmetros relacionados. Lectura y escritura de pardmetros de cédigo
funcional (algunos codigos de funcidn que no se pueden cambiar, sélo para uso de los fabricantes
0 para monitoreo): Reglas de etiqueta de direccion de parametro de cddigo de funcién:

Por numero de bloque de funcién y la etiqueta para las reglas de representacién de direccién de
pardmetro. Byte alto: FO~FF (grupo P), AO~AF (grupo C), 70~7F (grupo D) Byte bajo: 00~FF

Por ejemplo: P3.12, la direccién se expresa como F30C; atencion: Grupo PF: no lee los parametros
ni los cambia; Grupo D: solo puede leer, no cambia los pardmetros.

Cuando algunos parametros del variador estan en funcionamiento, no los cambie; Algunos
pardmetros del variador en cualquier estado no se pueden cambiar; Cambie los pardmetros de
cddigo de funcidn, pero también preste atencién al rango de parametros, unidades e
instrucciones relacionadas.

Ademas, debido a que la EEPROM se almacena con frecuencia, la vida util del bloque puede
reducir la vida util de la EPROM del bloque, por lo que algunos cédigos de funcién en el modo de
comunicacidon no necesitan almacenarse, solo cambia el valor de la RAM. Si es el grupo P de
pardametros, para realizar la funcidn, siempre que se coloque esta direccién de cédigo de funcion
F alta en 0 se puede lograr. Si es el grupo C de parametros, para realizar la funcién, siempre que
se coloque la direccion del cédigo de funcidn A alta en 4 se puede lograr. Los cddigos de funcién
correspondientes se muestran como la siguiente direccidn: el byte alto: 00 - OF (grupo P), 40 - 4F
(grupo B) byte bajo: 00 a FF

Por ejemplo:

El céddigo de funcién P3.12 no se almacena en la EEPROM, la direccién se expresa como 030C; el
cédigo de funcién C0-05 no se almacena en la EEPROM, la direccion se expresa como 4005; La
representacion de la direccidn solo puede escribir en la RAM, no puede realizar acciones de
lectura. Al leer, la direccidn no es valida. Para todos los pardmetros, también se puede utilizar el
codigo de comando 7H para implementar esta funcion. Parametros de marcha/parada:



Direccion del pardmetro Descripcion del pardmetro
1000 Valor de configuracién de comu n_'lcacic'm {-10000™10000) (Sistema
decimal)
1001 Frecuencia de operacion
1002 Tension del Bus
1003 Tension de la salida
1004 Corriente de la salida
1005 Potencia de la salida
1006 Torque de la salida
1007 Velocidad de funcionamiento
1008 Bandera de entrada S
1009 Bandera de salida M0O1
1004 Tension FIV
100B Tension FIC
100cC Reservado
100D Valor de entrada contable
100E La longitud de la entrada.
100F La velocidad de carga
1010 Ajuste PID
1011 Retroalimentacicn PID
1012 Etapa del PLC
1013 PULSE la frecuencia del pulso de entrada, unidad 0,01 kHz
1014 Reservado
1015 Tiempo de funcionamiento restante
1016 FIV antes de la tension de correccion
1017 FIC antes de la tension de correccion
1018 Reservado
1015 Velocidad lineal
101A Acceso de la corriente a la electricidad actual
101B Tiempo de uso de la corriente
101C Frecuencia de pulso de entrada PULSE, unidad 1Hz
101D Valor del ajuste de la comunicacion
101E Reservado
101F Mostrar la principal frecuencia X.
1020 Mostrar Frecuencia auxiliar ¥

Atencion:

El valor de configuracién de comunicacién es un porcentaje relativo, 10000 corresponde a 100,00
% y -10000-100,00%. La frecuencia de los datos dimensionales, el porcentaje es relativo al
porcentaje de la frecuencia maxima (P0,12); los datos dimensionales de par de rotacién en
sentido contrario, el porcentaje es P2,10.
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Entrada de comando de control al inversor: (solo escritura)

La direccion de la palabra de comando

Funcion del comando

2000

0001 Marcha

0002 Contramarcha

0003 Giro lento normal

0004 Movimiento del punto de
inversion

0005 Tiempo de inactividad
0006 desaceleracidn

0007 Restablecimiento de falla

Leer el estado del variador: (solo lectura)

Direccion de palabra de estado

Funcion de palabra de estado

3000

0001: Marcha
0002: Contramarcha
0003: Cerrando

Blogueo de pardmetros de verificacion de contrasefia: (si se devuelve 8888H, indica que se realizd
la verificacién de contrasefia)

Direccion de Contrasefia

El contenido de la contrasefia
ingresada.

1F00

WK K

Direccion de Comando

Contenido del comando

2001

BITO (Reservado)
BIT1 (Reservado)
BIT2 RA-RB-RC Control de salida
BIT3 (Reservado)
BIT4 MO1 Control de salida

Control del campo de vision de salida analdgica: (sélo escritura)

Direccion de comando

Contenido del comando

2002

0~7FFF representa 0%~100%

Control de salida analégica:

Reservado

Direccion de comando

Contenido del comando

2003

0~7FFF representa 0%~100%

Control de salida PULSE (PULSE): {solo escritura)

Direccion de comando

Contenido del comando

2004

0~7FFF representa 0%~100%

Eo—
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Descripcion de fallas del variador:

Direccion de
fallo del Informacion de falla del variador
variador
000 sin fallos

2000

0001:reservado

0002: Acelerar sobre corriente

0003: desaceleracion por sobrecarga de
carriente

0004: velocidad constante sobre corriente
0005: Acelerar por encima de la tension.
0006: Reducir la sobretensicn

0007: velocidad constante sobre tension
0008: Fallo de sobrecarga de resistencia del
buffer

0009: Fallo de subtensicn

000A: Sobrecarga del variador

000B: Sobrecarga del motor

000C: Reservado

Q00D: La fase de salida

Q00E: El médulo se esta sobrecalentando
O00F: Fallo externo

0010: comunicacidn anormal

0011 Contactor anormal

0012: Fallo de deteccidn actual

0013: Fallo de ajuste del motor

0014: reservado

0015: Parametros anormales, lectura y
escritura.

0016: Fallo del hardware del inversor
0017:Motor por falla de cortocircuito
0018: reservado

0019: reservado

001A:; tiempo de ejecucion alcanzado
001B: reservado

001C: reservado

001D: Tiempo de encendido acumulado
alcanzado

001 E: La carga se vuelve 0

001 F: PID realimentacion perdida durante
el funcionamiento 0028: Falla de limite de
corriente con onda

0029: Fallo de conmutacion del motor
durante el funcionamiento.

002 A: desviacion de velocidad demasiado
grande

002B: Sobrevelocidad del motor

002D: Sobrecalentamiento del motor
005A: Error de configuracion del ndmero
de linea del codificador

005B: No conecte el codificador

005C: fallo de posicién inicial

Q05E: Error de retroalimentacion de
velocidad
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. . L Descripcion de la caracteristica de la
Direccion de fallas de comunicacion P falla

0000: 5in fallos

0001: Error de contrasefia
0002: Error del cddigo de comando
0003: Error de comprobacion CRC
2001 0004: direccion no valida

0005: parametro no valido
0006: el parametro de correccion no
es valido
0007: El sistema esta blogueado

0008: El bloque es operacién EEPROM

Grupo PD: Muestra de pardmetros de comunicacion

Rango en Baudios Valor de fabrica 0005
Unidades de digitos: ModBus
Rango en Baudios 0 : 300BPS
1:600BPS
2:1200BPS
3:2400BPS
PD.00 Rango de Ajuste 4:4800BPS
5:9600BPS

6:19200BPS
7:38400BPS

8:57600BPS
9:115200BPS

Este pardmetro se utiliza para configurar la velocidad de transferencia de datos entre la PCy el
variador. Tenga en cuenta que la velocidad en baudios de la maquina superior y el variador
deben coincidir, de lo contrario, la comunicaciéon no puede continuar. Cuanto mayor sea la
velocidad en baudios, mejor serd la comunicacion.

Formato de datos Valor de fabrica 3
0:Sin verificacion:El formato de
datos<8,N,2>
1:Paridad par:El formato de
PD.01 Rango de Ajuste 3 ‘d'atos<8,E,.1> .
2:Verificacion de paridad impar:El
formato de datos<8,0,1>
3: Sin verificacion: El formato de datos
<8-N-1>
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El formato de datos y la PC configurados por el inversor deben coincidir, de lo contrario, la
comunicacion no podra continuar.

Direccion de la maquina Valor de fabrica J 2ms ‘
Rango de Ajuste 1- 247, 0 es la direccion de transmision ‘

PD.02

Cuando la direccidon de la maquina se establece en 0, es decir, para la direccidon de transmisién,
se realizan las funciones de transmision de PC.

La direccion de la maquina tiene un caracter Unico (excepto la direccion de transmisién), lo que
sirve para lograr la base de las comunicaciones entre pares de la maquina superior y el variador.

Respuesta de latencia Valor de fabrica 2ms

PD.03

Rango de Ajuste 0-20 ms

Latencia de respuesta: Se refiere a los datos del inversor que se aceptan hasta el final hasta que
una maquina superior envia datos en el medio del intervalo de tiempo. Si el retraso del tiempo
de respuesta es menor que el tiempo de procesamiento del sistema, el retraso del tiempo de
respuesta estara sujeto al tiempo de procesamiento del sistema, el tiempo de procesamiento,
como el retraso del tiempo de respuesta es mayor que el tiempo de procesamiento del sistema
después de procesar los datos, el sistema esperara hasta que el tiempo de retraso de respuesta
llegue a una maquina superior para enviar datos.

Tiempo muerto de comunicacion Valor de fabrica | 1

PD.04 i 0.0s (Invalido)
Rango de Ajuste
0.1-60.0s

Cuando el cédigo de funcidn se establece en 0,0 s, el parametro de tiempo de espera de
comunicacién no es valido.

Cuando el cédigo de funcidn se establece en valores validos, si una comunicacién y el intervalo
de tiempo de la siguiente comunicacidn superan el tiempo de espera de comunicacion, el sistema
se enviard al error de falla de comunicacion (CE). Por lo general, se establece en no vélido. Si en
el parametro del sistema de comunicacion continua se establece el tiempo, puede monitorear el
estado de la comunicacién.

Seleccion del protocolo de

N Valor de fabrica 1
comunicacion

PD.05 0: Protocolo no estandar de ModBus

Rango de Ajuste
& ] 1: Protocolo estandar de ModBus

PD.05=1: elija el protocolo Modbus estandar

PD.05=0: al leer el comando, devuelve un nimero de bytes de la maquina que es un byte
mas que el protocolo Modbus estandar, detallado en este acuerdo

5 estructuras de datos de comunicacion.
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PD.0G

Lea la corriente de resolucidn

Valor de fabrica

Rango de Ajuste

0:0.01A

1:0.1A

Se utiliza para determinar la comunicacion mientras se lee la corriente de salida, el valor
actual de las unidades de salida.

Se reserva el derecho de modificar la informacion contenida en este manual sin previo aviso -
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