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WARNING' ATTENZIONE|
Carefully read the manual before the installation or use. A Leggere attentamente il manuale prima dell'utilizzo e I'installazione. A
- This equipment is to be installed by qualified personnel, complying to current standards, to avoid - Questi apparecchi devono essere installati da personale qualificato, nel rispetto delle vigenti normative
damages or safety hazards. impiantistiche, allo scopo di evitare danni a persone o cose.
- Before any maintenance operation on the device, remove all the voltages from measuring and supply inputs and short- - Prima di qualsiasi intervento sullo strumento, togliere tensione dagli ingressi di misura e di alimentazione e
circuit the CT input terminals. cortocircuitare i trasformatori di corrente.
- The manufacturer cannot be held responsible for electrical safety in case of improper use of the equipment. - Il costruttore non si assume responsabilita in merito alla sicurezza elettrica in caso di utilizzo improprio del dispositivo.
- Products illustrated herein are subject to alteration and changes without prior notice. Technical data and descriptions in ~ | prodotti descritti in questo documento sono suscettibili in qualsiasi momento di evoluzioni o di modifiche. Le
the documentation are accurate, to the best of our knowledge, but no liabilities for errors, omissions or contingencies descrizioni ed i dati a catalogo non possono pertanto avere alcun valore contrattuale.
arising there from are accepted. - Uninterruttore o disgiuntore va compreso nell'impianto elettrico dell’edificio. Esso deve trovarsi in stretta vicinanza
- Acircuit breaker must be included in the electrical installation of the building. It must be installed close by the dell'apparecchio ed essere facilmente raggiungibile da parte dell'operatore. Deve essere marchiato come il dispositivo di
equipment and within easy reach of the operator. It must be marked as the disconnecting device of the equipment: interruzione dell'apparecchio: IEC/ EN 61010-1 § 6.11.2
IEC /EN 61010-1 § 6.11.2. — Pulire 'apparecchio con panno morbido, non usare prodotti abrasivi, detergenti liquidi o solventi.
- Clean the device with a soft dry cloth; do not use abrasives, liquid detergents or solvents.
ATTENTION ! UWAGA!
Lire attentivement le manuel avant toute utilisation et installation. A — Przed uzyciem i instalacj urzadzenia nalezy uwaznie przeczytaé niniejsza instrukde. A
- Ces appareils doivent étre installés par un personnel qualifié, conformément aux normes en vigueur en — Welu uniknigcia obrazen os6b lub uszkodzenia mienia tego typu urzadzenia musza by¢ instalowane przez
matiére d'installations, afin d'éviter de causer des dommages a des personnes ou choses. ) o wykwalifikowany personel, zgodnie 2 sbowiazujacymi przepisami.
) iAe‘gatrI]';;(]S%?rlT?;?Erl\llfg td‘gncgmaln‘? strument, meftre les entrées de mesure et d'alimentation hors tension et court-circuiter — Przed rozpoczeciem jakichkolwiek prac na urzadzeniu nalezy odfaczyc napiecie od wejsc pomiarowych i zasilania oraz zewrze¢ zaciski
- Le constructeur n'assume aucune responsabilité quant a la sécurité électrique en cas d'utilisation impropre du przekiadmkq prqdo_wego‘ - T N o . : )
dispositi. - Producent nie przyjmuje na siebie odpomgdzmlnnsu 2 bez_plefzens@wo elektryczne w przypadku n|ewiasawggo uzytkowania urzqdzen!a.
— Les produits décrits dans ce document sont susceptibles d'évoluer ou de subir des modifications a n'importe quel ~ Produkty opisane w niniejszym dokumencie moga by¢ w kazdej chwili udoskonalone lub zmodyfikowane. Opisy oraz dane katalogowe nie
moment. Les descriptions et caractéristiques techniques du catalogue ne peuvent donc avoir aucune valeur moga miec w zwiazku 2 tym Zadnej wartosci umownej.
contractuelle. - Winstaladji elektrycznej budynku nalezy uwzglednic przetacznik lub wytacznik automatyczny. Powinien on znajdowac sie w bliskim
— Uninterrupteur ou disjoncteur doit étre inclus dans I'installation électrique du bé&timent. Celui-ci doit se trouver tout sasiedztwie urzadzenia i byc fatwo osiagalny przez operatora. Musi byc oznaczony jako urzadzenie stuzace do wytaczania urzadzenia: IEC/ EN
prés de I'appareil et I'opérateur doit pouvoir y accéder facilement. Il doit &tre marqué comme le dispositif d'interruption 61010-1§6.11.2.
de I'appareil : IEC/ EN 61010-1§ 6.11.2. N . o . — Urzadzenie naley czysci¢ miekka szmatka, nie stosowac srodkow Sciernych, plynnych detergentow lub rozpuszczalnikow.
- Nettoyer I'appareil avec un chiffon doux, ne pas utiliser de produits abrasifs, détergents liquides ou solvants.
AN F VAN
Dieses Handbuch vor Gebrauch und Installation aufmerksam lesen. .
— Zur Vermeidung von Personen- und Sachschaden diirfen diese Gerdte nur von qualifiziertem o RESEAN , #EERDREES.
Fachpersonal und unter Befolgung der einschlagigen Vorschriften installiert werden. , . FEEFRAEHSEAREENGESHSERE  UHCERAFRELAE.
\kllzj)rrzjsecd'ﬁ{gsEéggnﬁ am Instrument die Spannungszufuhr zu den Messeingéngen trennen und die Stromwandler . HEERFEARPEEY  ASHARSASHOER A SN ERE  HEE CT S,
- Bei zweckwidrigem Gebrauch der Vorrichtung iibernimmt der Hersteller keine Haftung fiir die elektrische Sicherheit. o HESTFAREGEEETYSROODSE+EE,
~ Diein dieser Broschiire beschriebenen Produkte konnen jederzeit weiterentwickelt und geéndert werden. Die im Katalo - - . , .
enthaltenen Beschreibungen und Daten sind daher unveréind\ich und ohne Gewahr. ! ‘ + WLEBSFETRAFEE , STRIBA. ANEIBRFLHETEABENRANLNE, B
- Indie elektrische Anlage des Gebdudes ist ein Ausschalter oder Trennschalter einzubauen. Dieser muss sichin HTER, ERNELE>ENEABGRAT AR,
unmittelbarer Nahe des Gerdts befinden und vom Bediener leicht zugdnglich sein. Er muss als Trennvorrichtung fir das . HMEMREDOSINENEE. MERSSERERELE AL ERER MBS, SATNER
Gerdt gekennzeichnet sein: IEC/ EN 61010-1 § 6.11.2. o
- Das Gerét mit einem weichen Tuch reinigen, keine Scheuermittel, Fliissigreiniger oder Losungsmittel verwenden. HZR R T E | IEC/EN 610101 §6.11.2,
« WEAZSHTHENTESE  ODERTEN. REELEN.
|ADVERTENCIA| nPEﬂVnPE)KJlEHME'
Lea atentamente el manual antes de la instalacion o el uso. . A TIpexie dem MPUCTYNaTh K MOHTaY WA SKCIAYaTaLMM YCTOICTB, BHUMATEIbHO 03HAKOMBTeCH C OiepKaHHem A
- Este eq_t{lpodlqdehe instalar lg)ersonal_ gudalmcado de acuerdo con las normas vigentes, HACTOALLIET0 PyKOBOACTBA.
para evitar dafios o riesgos de seguridad. _
- Antes de cualquier operacién de mantenimiento en el dispositivo, desconecte la corriente de las entradas de ?;Jol:;ﬁ)c‘i*x:g:::x:;'ZUT;;EP:;S;*;?;;;’;l;P63 MOHTaX BOTEH ECTBTATECA TOTSHO KBaTHHUPOB3HHBIM NEpCoHATON B
alimentacion y medida, y cortocircuite los transformadores de corriente. o b 026 . N 6
~ Elfabricante no se responsabilizara de la sequridad eléctrica en caso de que el dispositivo no se utilice de forma €PEA MIPOBEACHIEN T100biX paboT 10 TEXHIUECKOMY 00C YCTpoicTa OVECTONHTD BCE HSMEPHTETbHbIE 1
adecuada nuTaloLLe BXOAHbIE KOHTAKTbI, @ Takxe 3aMKHYTb HAKOPOTKO BXOAHDbIE KOHTAKTbI Tpanc¢opmampa TOKa (TT),
- Los productos descritos en este documento se pueden actualizar o modificar sin previo aviso. Los datos técnicos y — lpon3BoauTens e HeceT OTBETCTBEHHOCTL 33 0BecnedeHie JeKTpo HOCT B CNy4ae oud ycrpoiictea.
las descripciones en la documentacion son exactos, seglin nuestro mejor saber y entender, pero no se acepta ~ Vlsgenus, onucatHble B HACTOALLEM AOKYMEHTe, B 11060/t MOMEHT MOTYT M0ABEPTHYTbCA NN YCOBEPLLIEHC
ninguna responsabilidad por errores, omisiones o contingencias que se puedan derivar. Mo370My KaTanoxHble aHHbIe v ONMCAHNA He MOTYT PACCMATPUBATBCA KaK AeMiCTBUTENbHbIE C TOUKY 3pEHIA KOHTPAKTOB
- Lainstalacion eléctrica del edificio debe disponer de un interruptor o disyuntor Este debe encontrarse cerca del — neKTpUyeckas eTb 35aHIA SOMKH ObiTb OCHALLIEHa ABTOMATUYECKIIM BbIKNIIOUATENEM, KOTOPbIi JOMKeH ObiTb pacrionoxe BoMU3M
dispositivo, en un lugar al que el usuario pueda acceder con facilidad. Ademas, debe llevar la misma marca que el 060pyA0BaHNA B Npeaenax A0CTyna oneparopa. A Kitd 70MmKeH ObiTb NPOMApKUPOBaH Kak i
interruptor del dispositivo: [EC /EN 61010-1§ 6.11.2. , - - ycTpoiicTBo o6opyaoBanus: IEC /EN 61010- 1§6 12,
= Limpie el dispositivo con un trapo suave; no utilice productos abrasivos, detergentes liquidos ni disolventes. —~ QuwCTKy yCTpOiiCTBa NPOM3BOLMTH C NOMOLLbIO MATKOIt CYXOA TKaHH, 663 NpUMeHeHs a6pasuBHbIX MaTepHanoB, UIKIX MOIOLLYIX CEACTS
v pacTBopuTeneil.
UPOZORNENI DIKKAT!
~ Névod se pozorné proctéte, ne zacnete reguldtor instalovat a pouzivat. A ~ Montaj ve kullanimdan énce bu el kitabini dikkatlice okuyunuz. A
~ Tato zafizeni smi instalovat kvalifikovani pracovnici v souladu s platnyimi predpisy a normami pro predchazent - Buaparatlar kisilere veya nesnelere zarar verme ihtimaline karsi yiriirliikte olan sistem kurma normlarina gére
drazi osob diposkozenived. » ) . kalifiye personel tarafindan monte edilmelidirler
= Pled jakjmkol zészhem do pfstroje odpojte méficianapdjecvstupy od napétia ratute ransformtory proudu. — Aparata (cihaz) herhangi bir miidahalede bul once olciim giriglerindeki gerilimi kesip akim transformatdrlerinede kisa devre
— Vyrobce nenese odpovédnost za elektrickou bezpecnost v pripadé nevhodného pouzivani reguldtoru.
— Vyrobky popsané v tomto dokumentu mohou kdykoli projit tpravami ¢i dal$im vjvojem. Popisy a idaje uvedené v katalogu nemajf proto Zadnou smluvni Xap‘_"!mz‘ . PR
hodnotu. — Uretici aparatin hatalt kullanimindan kaynaklanan elektriksel giivenlige ait sorumluluk kabul etmez.
— Spinat c odpojova je nutno zabudovat do elektrického rozvodu v budové. Museji bjt nainstalované v tésné blizkosti piistroje a snadno dostupné - Budokiimanda tarif edilen driinler her an evrimlere veya degisimlere agiktir. Bu sebeple katalogdaki tarif ve degerler herhangi bir baglayia
pracovniku obsluhy. Je nutno ho oznacit jako vypinaci zafizen pristroje: [EC/ EN 61010-1§6.11.2. dedieri haiz degjldir.
— Pristroj Cistéte mékkou utérkou, nepouzivejte abrazivni produkty, tekuta distidla i rozpoustédla. — Binanin elektrik sisteminde bir anahtar veya salter bulunmalidir. Bu anahtar veya salter operatdriin kolaylikla ulasabilecegi yakin bir yerde
olmalidir. Aparati (cihaz) devreden gikartma garevi yapan bu anahtar veya salterin markast: IEC/ EN 61010-1§ 6.11.2.
— Aparati (cihaz) sivi deterjan veya solvent kullanarak yumusak bir bez le siliniz agindin temizlik triinleri kullanmayiniz.
AVERTIZARE!

(Cititi cu atentie manualul inainte de instalare sau utilizare. A
Acest echipament va fi instalat de personal calificat, in conformitate cu standardele actuale, pentru a evita

deteriorari sau pericolele.

Tnainte de efectuarea oricarei operatiuni de intrefinere asupra dispozitivului, indepértati toate tensiunile de la intrarile de mésurare si de alimentare si
scurtcircuitati bornele de intrare CT.

Productorul nu poate fi considerat responsabil pentru siguranta electrica in caz de utilizare incorectd a echipamentului.

Produsele ilustrate in prezentul sunt supuse modificarilor si schimbarilor fara notificare anterioara. Datele tehnice si descrierile din documentatie sunt
precise, in masura cunostintelor noastre, dar nu se accepta nicio raspundere pentru erorile, omiterile sau evenimentele neprevazute care apar ca urmare a
acestora.

Trebuie inclus un disjunctor in instalatia electrica a cladirii. Acesta trebuie instalat aproape de echipament si intr-o zona ugor accesibila operatorului.
Acesta trebuie marcat ca fiind dispozitivul de deconectare al echi lui: IEC/EN 61010-1§6.11.2.

Curatati instrumentul cu un material textil moale si uscat; nu utilizati substante abrazive, detergenti lichizi sau solventi.
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S1 INFORMACION DE SEGURIDAD

= 1.1 USO PREVISTO DEL CONVERTIDOR DE FRECUENCIA (CF)
Los convertidores de frecuencia VLB3 se emplean para controlar motores de baja tension en aplicaciones industriales y comerciales que se encuentren dentro de la horquilla de especificaciones
técnicas del CF.

1.2 EJEMPLOS DE USO NO PREVISTO

— Puesta en marcha de un CF VLB3 en caso de dafios visibles o si su visor muestra algan signo de dafio.

— Puesta en marcha de un CF VLB3 que no esta totalmente montado.

— Modificaciones técnicas ilegales o modificaciones de software en un CF VLB3.

— El uso de accesorios no homologados para el CF VLB3.

— Accionamiento de un CF VLB3 sin las necesarias cubiertas protectoras o fuera de las especificaciones técnicas.
Accionamiento de un GF VLB3 en atmésfera explosiva.

MW Esta lista muestra unos pocos ejemplos de uso no previsto: no es exhaustiva ni se limita a los ejemplos indicados.
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1.3 PERSONAL CUALIFICADO

De conformidad con la normativa internacional y nacional relevante, solo personal cualificado puede trabajar con el CF o en él. Las habilidades necesarias de las personas cualificadas son las
siguientes:

— Han leido y comprendido este manual de funcionamiento.

Estan familiarizados con la instalacién, montaje, puesta en marcha y accionamiento del CF VLB3.

Poseen las correspondientes cualificaciones para realizar su trabajo.

— Conocen los procedimientos de seguridad del trabajo y los procedimientos de bloqueo/etiquetado para crear una zona de trabajo segura.

— Conocen y pueden aplicar todas las reglamentaciones sobre prevencion de accidentes, las directivas y leyes aplicables de la ubicacion donde se utilice.

1.4 PALABRAS DE SENAL Y SiMBOLOS
Los siguientes simbolos y palabras de sefial se emplean en este manual para indicar peligros e informacion importante:

& El simbolo de alerta de seguridad forma parte de un mensaje de seguridad y se emplea para avisar de peligros potenciales.

& iPELIGRO!

PELIGRO indica una situacion de riesgo que, de no evitarse, provocara la muerte o lesiones graves.

& jADVERTENCIA!
ADVERTENCIA indica una situacién de riesgo que, de no evitarse, podria provocar la muerte o lesiones graves.

A iPRECAUCION!
PRECAUCION indica una situacion de riesgo que, de no evitarse, podria provocar lesiones leves 0 moderadas.

jAVISO!

AVISO indica una situacion que puede provocar dafios materiales.
H Este simbolo indica una nota importante o una recomendaci6n practica que garantiza una actividad sin incidentes.
Este simbolo indica una referencia de pgina o una referencia a otro manual de VLB3.

1.4.1 ELEMENTOS DE UN MENSAJE DE SEGURIDAD

A jADVERTENCIA! <= Simbolo de alerta de seguridad con palabra de sefial en barra de color
Tension eléctrica peligrosa <= Tipo y origen del peligro

Muerte o lesiones graves. <= Consecuencias en caso de incumplimiento

» Todos los trabajos realizados en el CF <= \ledidas preventivas

deben llevarse a cabo nicamente cuando
este no reciba alimentacion eléctrica.
> ...

1.5 ETIQUETAS DE ADVERTENCIA EN EL CF

Fig. 1: Etiquetas de advertencia en el VLB3
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Observe las siguientes etiquetas de advertencia en la cara frontal del CF:

ETIQUETA DE ADVERTENCIA | DESCRIPCION

Tension eléctrica peligrosa

Antes de trabajar en el CF, compruebe que todas las conexiones eléctricas estén desactivadas.

Tras desconectar la electricidad, las conexiones eléctricas X100 y X105 siguen portando tension eléctrica peligrosa durante el tiempo indicado en el CF.
Después de apagar el suministro eléctrico, espere al menos 180 segundos antes de comenzar a trabajar en el dispositivo.

Alta corriente de fuga
Lleve a cabo la instalacion fija y la conexion PE de acuerdo con la norma EN 61800-5-1

Superficie caliente
Use equipo de proteccion personal o espere hasta que el CF se haya enfriado.

ETIQUETA DE ADVERTENCIA | DESCRIPCION

Dispositivos electrostaticos sensibles
A\( Antes de trabajar en el CF, el personal debe asegurarse de estar libre de cargas electroestéticas.

1.6 MEDIDAS BASICAS DE SEGURIDAD

& jADVERTENCIA!

Peligros del lugar de trabajo

Posible muerte o lesiones personales graves.

— Observe todas las especificaciones de la correspondiente documentacion suministrada. Esta es la condicién previa para conseguir una puesta en marcha y un accionamiento seguros y sin
incidentes del CFy para obtener las caracteristicas del producto especificadas.

— Respete las instrucciones de seguridad especificas de este manual de funcionamiento.

— Equipe el CF/sistema de accionamiento con dispositivos adicionales de monitorizacién y proteccion si asi lo exige la normativa nacional de seguridad.

- La puesta en marcha del CF y del correspondiente sistema de accionamiento (es decir, el inicio del funcionamiento como se ha indicado) esté prohibida hasta que quede probado que la maquina
cumple la normativa de la Directiva europea 2006/42/EC (Directiva de maquinaria); la norma EN 60204 debe respetarse.

A jADVERTENCIA!

Tension eléctrica peligrosa

Una descarga eléctrica puede provocar la muerte o lesiones personales graves.

— Aplique los procedimientos de bloqueo/etiquetado cuando sea posible.

— Conecte y desconecte todas las conexiones enchufables del CF solo tras haber desconectado el suministro eléctrico.
— Extraiga el CF de la instalacion Gnicamente si el suministro eléctrico estéa totalmente desconectado.

jAVISO!

Instalacion incorrecta del CF

Ignorar las siguientes instrucciones puede provocar dafios en el CF y en bienes materiales:

— EICF debe instalarse y refrigerarse de acuerdo con las instrucciones proporcionadas en “Montaje del VLB3 e instrucciones de encendido®. El aire ambiente no debe superar el grado de
contaminacion 2 conforme a la norma EN 61800-5-1.

— Asegurese de que la manipulacion sea correcta y de evitar un exceso de tension mecénica. No doble ninglin componente del CF ni cambie las distancias de aislamiento durante el transporte o la
manipulacion.

jAVISO!

Parametrizacion del CF incompleta o defectuosa
Ignorar los siguientes avisos puede provocar dafios en el CF y en bienes materiales:
— Compruebe siempre si las notas sobre procedimientos y los detalles del circuito descritos en este documento pueden adaptarse a su aplicacion particular.

1.7 INFLUENCIAS ELECTROMAGNETICAS
Los CF VLB3 pueden instalarse en sistemas de accionamiento de categoria G2 conforme a la norma EN 61800-3. Estos dispositivos pueden provocar interferencias de radio en zonas residenciales.
En este caso, puede ser necesario tomar medidas especiales.

jAVISO!

Posibles interferencias electromagnéticas del sistema de accionamiento y control.

Fallos de funcionamiento esporadicos pueden provocar condiciones inseguras de funcionamiento.

- La puesta en marcha del CF y del correspondiente sistema de accionamiento (es decir, el inicio del funcionamiento como se ha indicado) solo se permite cuando se cumpla la Directiva EMC
(2004/108/EC).

— EICF debe instalarse en un recinto (por ejemplo, un armario de control) para respetar los valores limite de las interferencias de radio validos en la ubicacion de la instalacion.
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S 1.8 PELIGROS RESIDUALES
= Considere también los siguientes peligros residuales en la evaluacion del riesgo de la aplicacion.

& jADVERTENCIA!

Movimiento inesperado del motor

Posibles lesiones personales o dafios materiales.

Si se produce un cortocircuito de los dos transistores eléctricos del CF, puede provocarse un movimiento residual de hasta 180°/ndmero de pares de polos del motor conectado.
(Para un motor de 4 polos, el movimiento residual méximo sera: 180°/2 = 90°).

& jADVERTENCIA!
Tension residual peligrosa — tiempo de descarga prolongado

— Una descarga eléctrica puede provocar la muerte o lesiones personales graves.

— Tras desconectar el CF o el sistema de accionamiento del suministro eléctrico, no debe tocarse de inmediato ningn componente con energia ni los terminales eléctricos porque los
capacitadores del CF todavia pueden estar cargados.

— Respete el tiempo de espera indicado en la etiqueta del CF.

1473 ES 06 16

& jADVERTENCIA!

Alta corriente de fuga

Los CF VLB3 pueden causar una corriente GC en el conductor PE.

Posibles lesiones personales debido a medidas de proteccion inadecuadas o insuficientes.

- Sise emplea un dispositivo de corriente residual (RCD) para protegerse frente al contacto directo o indirecto con un CF con suministro trifésico, solo se permite un dispositivo de corriente
residual (RCD) de tipo B en el lado del suministro del CF.

- Siel CF cuenta con un suministro monofasico, también se permite un dispositivo de corriente residual (RCD) de tipo A.

— Ademés del uso de un dispositivo de corriente residual (RCD), se pueden tomar otras medidas protectoras, como el aislamiento eléctrico por aislamiento doble o reforzado o el aislamiento del
sistema de suministro eléctrico mediante un transformador.
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2 DESCRIPCION DE PRODUCTO

Conexion del suministro eléctrico X100
Conexién PE il Salida de relé X9
ST
th.""m Red X2xx
P' = 1' i Opcién
- N i LEDs de estado de red
Conexién blindada - ?/‘ l
I ‘/;//"‘ !
i? 7z
e 2
|r & *
Interruptor DIP y ﬁi
Tasa de baudios y direccion de bus 2= Interfaz X16
(PROFIBUS CANopen/Modbus) - ——
Médulo de diagnéstico
Médulo de memoria X20 LEDs de estado de inversor
Terminal de control X3
E/S estandar o E/S de aplicacion
Conexion blindada
Conexiones de control
Médulo de seguridad X1 Tornillo Th
Ranura
Tornillo Tl
Conexion del motor X105
Entrada de PTC X109
CONEXION AL SISTEMA DE T

Los componentes internos tienen potencial de tierra si no se extraen los tornillos TI.
Consecuencia: las funciones de monitorizacion del sistema Tl responden.
Antes de la conexion con el sistema TI, aseg(irese de extraer los tornillos TI.
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3.1 INSTALACION MECANICA

3.1.1 MEDIDAS PARA 0,37KW
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3.1.2 MEDIDAS PARA 0,75 KW

E
wsl
1 1
i ]
1 ]
1 1
1 ]
1 1
] 1 =4 =]
i y Bl
i 1
1 1
] 1
1 ]
i i
HIH] |
1 1
.
B[R]
/ A 7

Todas las medidas en mm

.JLovato

__electric



31100285

1473 ES 06 16

3.1.3 MEDIDAS PARA 1,5 KW..2,2 KW
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3.1.5 MEDIDAS PARA 7,5 KW..11 KW
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3.1.6 MEDIDAS PARA 15 KW..22 KW
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1.7 MEDIDAS PARA 30 KW

3.2 INSTALACION ELECTRICA
3.2.1 CONEXION AL SISTEMA DE 400 V
3.2.1.1 DIAGRAMA DE CABLEADO

Todas las medidas en mm

)
G8200}1€ 9190 83 €LY

opciones

--- Linea de puntos

Fig. 1: ejemplo de cableado
S1:activacion de inicio
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S3.2.1.2 FUSIBLES Y SECCIONES DE CABLE

o
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Accionamiento sin bobina de choque

Instalacion del cable conforme a la norma EN 60204-1

Sistema de organizacion B2

Potencia nominal kw 0,37 \ 075 \ 15 \ 22
Corriente nominal de la red
con bobina de choque A 4.8 8,8 13,9 16,9
Fusible
Caracteristicas gG/gL o gRL
Méxima corriente nominal A 10 16 25 25
Seccion de cable mm? 1,5 2,5 6 6
Disyuntor
Caracteristicas B
Méxima corriente nominal A 10 16 25 25
Seccion de cable mm2 1,5 2,5 6 6
Potencia nominal kW 4 55 75 11 15 18,5
Corriente nominal de la red
con bobina de choque A 9 ‘ 12,4 15,7 ‘ 22,3 ‘ 28,8 36
Fusible
Caracteristicas gG/gL o gRL
Méxima corriente nominal A 25 25 32 32 63 63
Seccion de cable mm? 6 6 10 10 25 25
Disyuntor
Accionamiento con bobina de choque
Instalacion del cable conforme a la norma EN 60204-1
Sistema de organizacion B2
Potencia nominal kw 037 \ 075 \ 15 \ 22
Corriente nominal de la red
con bobina de choque A 57 ‘ 10 ‘ 16,7 ‘ 22,5
Fusible
Caracteristicas gG/gL 0 gRL
Méxima corriente nominal A 10 16 25 25
Seccion de cable mm2 1,5 2,5 6 6
Disyuntor
Caracteristicas B
Méxima corriente nominal A 10 16 25 25
Seccion de cable mm2 1,5 25 6 6
Potencia nominal Kw 4 | 55 75 | n [ 15 185
Corriente nominal de la red
con bobina de choque A 125 [ 17.2 20 | 284 [ 387 484
Fusible
Caracteristicas gG/gL o gRL
Maxima corriente nominal A 25 25 32 32 63 63
Seccion de cable mm? 6 6 10 10 25 25
Disyuntor
Caracteristicas B
Maxima corriente nominal A 25 25 32 32 63 63
Seccion de cable mm? 6 6 10 10 25 25
Caracteristicas B
Méxima corriente nominal A 25 25 32 32 63 63
Seccion de cable mm? 6 6 10 10 25 25
Potencia nominal kW 22 30
Corriente nominal de la red
con bobina de choque A 423 ‘ 54,9
Fusible
Caracteristicas gG/gL o gRL
Méxima corriente nominal A 63 80
Seccion de cable mm2 25 25
Disyuntor
Caracteristicas B
Méxima corriente nominal A 63 80
Seccion de cable mm2 25 50
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.2.1.3 DATOS DE TERMINAL

3
Conexion principal

Potencia nominal kW 0,37 0,75 1,5 2,2
Conexion x100
Tipo de conexién terminal roscada
Seccidn minima de cable mm? 1
Seccion méaxima de cable mm? 2,5 6
Longitud de pelado mm 8
Par de apriete Nm 0,5 0,7
Destornillador necesario 0,5x3,0 06x35
Potencia nominal kW 4 7,5 1 15 18,5
Conexion x100
Tipo de conexién terminal roscada
Seccion minima de cable mm? 1,5
Seccidon méaxima de cable mm? 6 16 35
Longitud de pelado mm 9 1" 18
Par de apriete Nm 0,5 1,2 3,8
Destornillador necesario 0,6x3,5 0,8x4,0 0,8x5,5
Potencia nominal kW 22/30
Conexion x100
Tipo de conexién terminal roscada
Seccion minima de cable mm? 1,5
Seccion méaxima de cable mm2 35
Longitud de pelado mm 18
Par de apriete Nm 3.8
Destornillador necesario 0,8x5,5
Potencia nominal kW 0,37 0,75 1,5 2,2
Conexion x105
Tipo de conexién terminal roscada
Seccidn minima de cable mm? 1
Seccion maxima de cable mm? 25
Longitud de pelado mm 8
Par de apriete Nm 0.5
Destornillador necesario 0,5x3,0
Potencia nominal kW 55 75 1 15 18,5
Conexion x105
Tipo de conexién terminal roscada
Seccién minima de cable mm? 1,5
Seccion maxima de cable mm2 6 16 35
Longitud de pelado mm 9 11 18
Par de apriete Nm 0,5 1,2 3,8
Destornillador necesario 0,6x3,5 0,8x4,0 0,8x5,5
Potencia nominal kW 22 30
Conexion x105
Tipo de conexién terminal roscada
Seccion minima de cable mm? 1,5
Seccion méaxima de cable mm2 35
Longitud de pelado mm 18
Par de apriete Nm 3.8
Destornillador necesario 0,8x5,5
14
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CONEXION DE CONDUCTOR PE

Potencia nominal kW 0,37 0,75 1,5 2,2
Conexion PE
Tipo de conexion rosca PE
Seccién minima de cable mm? 1
Seccién maxima de cable mm? 6
Longitud de pelado mm 10
Par de apriete Nm 1.2
Destornillador necesario 0,8x5,5
Potencia nominal kW 4 55 7,5 11 15 18,5
Conexion PE
Tipo de conexion rosca PE
Seccion minima de cable mm? 1,5
Seccién maxima de cable mm? 6 16 25
Longitud de pelado mm 10 11 16
Par de apriete Nm 1,2 3,4 4
Destornillador necesario 0,8x5,5 ‘ Pz2
Potencia nominal kW 22 ‘ 30
Conexion PE
Tipo de conexion rosca PE
Seccion minima de cable mm? 1,5 10
Seccién maxima de cable mm? 25 50
Longitud de pelado mm 16 19
Par de apriete Nm 4
Destornillador necesario Pz2 Llave Allen 4,0
Conexiones de control
Potencia nominal kW Salida de relé Entrada PTC Terminales de control
Conexion X9 X109 X3
Tipo de conexion Terminal roscado Terminal roscado Terminal muelle
Seccién minima de cable mm? 0,5 0,5 0,5
Seccién maxima de cable mm? 1-5 15 15
Longitud de pelado mm 6 6 9
Par de apriete Nm 0,2 0,2 —
Destornillador necesario 0,4x2,5 0,4x2,5 0,4x2,5
3.2.2 CONEXION MODBUS
3.2.2.1 Diagrama de cableado
Al A2
X216[ 1A | 18 |com| \$/ | |X216| TA | TB |com| \&/
[ | | 4
[ |1
T¢
Ejemplo de cableado: red Modbus
3.2.2.2 Datos de terminal
Potencia nominal Modbus
Conexion x216
Tipo de conexion Terminal muelle
Seccién minima de cable mm? 0,5
Seccién maxima de cable mm? 15
Longitud de pelado mm 10
Par de apriete Nm —
Destornillador necesario 0,4x2,5
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8 3.2.2.3 Ajustes basicos de red

o
Bl L2 red debe terminar con una resistencia de 1209 en el primer y dltimo modo fisicamente hablando.
Ajuste el interruptor “R” en ON en estos nodos.

Use el interruptor DIP para establecer la direccion del nodo y la tasa de baudios y para activar la resistencia de terminacion integrada en el bus.

a 12864 32 16 8 4 2 1

R ¢ b

o]
© N
" )
@
g Modo Direccién
Terminacion del bus Tasa de baudios Paridad Direccion del nodo de Modbus
R ® b a 128 64 32 16 8 4 2 1
OFF n.c. OFF OFF OFF OFF OFF OFF OFF OFF OFF OFF
Inactivo Deteccion automatica Deteccion automatica Valor del pardmetro
ON ON ON Direccion del nodo: ejemplo:
Activo Valor del pardmetro Valor del pardmetro OFF ‘ OFF ‘ OFF ‘ ON ‘ OFF ‘ ON ‘ ON ‘ ON
Direccion del nodo=16+4 +2 +1=23
Direccion del nodo > 247: valor del parametro

En negrita = Ajuste estandar

3.2.3 CONEXION DEL MODULO DE SEGURIDAD

3.2.3.1 Notas importantes

A

La instalacion inadecuada del sistema de ingenieria de seguridad puede provocar un accionamiento incontrolado de las unidades.

Posibles consecuencias: lesiones graves o muerte

— Los sistemas de ingenieria de seguridad solo pueden instalarlos y ponerlos en marcha personal cualificado y bien formado.

— Todos los componentes de control (interruptores, relés, PLC...) y el armario de control deben cumplir los requisitos de la normativa EN 1ISO 13849-1 y EN ISO 13849-2.

- Interruptores, relés con carcasa de al menos clasificacion 1P54.

- Armario de control con carcasa de al menos clasificacion IP54.

— Es esencial utilizar cable aislado con virolas terminales para el cableado

— Todos los cables de seguridad importantes que se encuentren fuera del armario de control deben estar protegidos, por ejemplo, con un conducto o canaleta para cables.

— Aseglrese de que no se produzcan cortocircuitos conforme a las especificaciones de la norma EN 1SO 13849-2.

— Todos los requisitos y medidas adicionales pueden obtenerse en la normativa EN ISO 13849-1y EN ISO 13849-2.

— Siuna fuerza externa acttia sobre los ejes de la unidad, se necesitaran frenos adicionales. Tenga en cuenta que las cargas colgantes estan sujetas a la fuerza de la gravedad.

— El usuario tiene que asegurarse de que el inversor solo se utilizard para las funciones previstas dentro de las condiciones medioambientales especificadas. Esta es la inica forma de cumplir las
caracteristicas relacionadas con la seguridad que se han declarado.

& iPELIGRO!

Con la funcién “Par seguro desactivado” (ST0), no se puede ejecutar ninguna “parada de emergencia” en los términos de la norma EN 60204-1 sin medidas adicionales. No existe aislamiento entre
el motor y el inversor, ni interruptor de servicio ni interruptor de mantenimiento.

Posibles consecuencias: lesiones graves o0 muerte.

— La “parada de emergencia” requiere aislamiento eléctrico, por ejemplo, mediante un contactor de la red central.

A

Reinicio automatico si se desactiva la solicitud de la funcion de seguridad.
Posibles consecuencias: lesiones graves o muerte.
— Hay que proporcionar medidas externas conforme a la norma EN 1SO 13849-1 que garanticen que la unidad solo se reinicie después de una confirmacion.

jAVISO!

Sobretension
Destruccion del componente de seguridad.
- Latensién méaxima (nominal méxima) en las entradas de seguridad es de 32 V CC. El usuario debe tomar medidas para evitar que se supere esta tension.
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3.2.3.2 Esquema de conexion

Sensores pasivos

Sensores activos

fl? (13 ’Tl

SIA
51B

— wn
> 2

S1 dispositivo de conmutacion de seguridad
S2 sensor pasivo

]
.

C|)

SIB—©

I
w)
9

X1
SIA—<

S1 sensor activo - como rejilla luminosa

3.2.3.3 Datos de terminal

Descripcion de terminal STO de seguridad

Conexion x1

Tipo de conexion terminal roscada

Seccién minima de cable mm2 0,5

Seccion méaxima de cable mm? 1,5

Longitud de pelado mm 6

Par de apriete Nm 0,2

Destornillador necesario 0,4x2,5

X1 Especificacion Unidad min. tipo méx.

SIA, SIB sefial BAJA \ -3 0 +5
sefial ALTA \ +15 +24 +30
Tiempo de activacion ms 3
Corriente de entrada SIA mA 10 14
Corriente de entrada SIB mA 7 12
Corriente de entrada pico mA 100
Pulso de prueba tolerado ms 1
Tiempo de apagado ms 50
Distancia permisible de los pulsos de prueba ms 10

GS Referencia potencial para SIA'y SIB

.JLovato
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4 PUESTA EN MARCHA

& iPELIGRO!

Peligros durante el cambio de parametro

31100285

Un cambio de pardmetro se activa de inmediato. Esto puede provocar una reaccion inesperada del eje del motor.
— Realice el cambio de pardmetro, si fuera posible, solo con el CF inhibido.

A jADVERTENCIA!
Peligros durante la instalacion y puesta en marcha del CF
Posible muerte o lesiones personales graves.

— Conserve cerca el manual.

1473 ES 06 16

hayan comprobado y estén operativos.

4.1 HERRAMIENTAS DE CONFIGURACION

— Solo personal autorizado y cualificado puede instalar y poner en marcha el GF.

— Los procedimientos de bloqueo/etiquetado deben aplicarse para evitar que de forma inadvertida se arranque el motor o el equipo se energice.
— EI'motor no debe tener carga y debe poder girar libremente antes de realizar las pruebas. Verifique que el equipo esté preparado para ser accionado y que todos los circuitos de seguridad se

Estos métodos de configuracién con herramientas y software especiales estan disponibles para poner en marcha el VLB3.

4.1.1 DESCRIPCION GENERAL

Teclado VLBX C01

— Cambiar parametros
— Diagndstico

— Control local

Si se trata Gnicamente de ajustar unos pocos pardmetros clave como el tiempo de aceleracion y desaceleracion, esto
puede hacerse rapidamente en el teclado.

Adaptador USB de VLBX C02

— Cambiar pardmetros (avanzado)

— Puesta en marcha inmediata (cambio de pardmetros sin electricidad)
— Diagnéstico

— Gestion de parametros

Si hay que ajustar funciones como el potenciémetro del motor o el control de la secuencia de una aplicacion de
posicionamiento, es mejor utilizar el software VLB3SWO01.

o
—
L

WLAN VLBX C03

— Cambiar pardmetros (avanzado)
— Diagnéstico

— Gestion de parametros

Use el software VLB3SWO01 y la conexidn inalambrica del equipo portatil.

4.1.2 TECLADO
El teclado con visor encaja en la parte delantera del CF.
— Teclado (Cadigo tipo: VLBX C01)

Elementos de accionamiento

Navegacion por el menu
Ajuste de valores de los pardmetros

All config

P430.01

Introducir mend o submenu/pardmetro
Confirmar parametro

Salir del mend o submenu/parametro

Detener el CF

QQVA§

Activar el CF

JiLovato
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VISOR

-
Vel : Run: FWD Hz

Pos. Descripcion

1 Estado y unidad

2 Velocidad / Valor de pardmetro / Cdigo de error

3 LOC

« El botén de arranque local del teclado estd activo (el boton de parada siempre esté activo)

REM « El boton de arranque local estd inactivo (el arranque se inicia de forma remota)
MAN « Las flechas Arriba/Abajo estén activas y controlan la velocidad

AUTO « Las flechas Arriba/Abajo estéan inactivas (el control de la velocidad es externo)

Set « Cuando destella indica que un ajuste o un valor ha cambiado y hay que introducirlo

Cada pardmetro tiene un nimero indice hexadecimal. Los pardmetros que son visibles en el teclado también tienen un nimero de pardmetro. En el software VLB3SWO1 el nimero de parédmetro y el
indice hexadecimal son visibles. Cada parametro tiene un subindice.

Ejemplo Nimero de parametro indice
Frecuencia base P303.02 0x2B01:002
Seleccion de control P200.00 0x2824:000

Los pardmetros se organizan en grupos del 0 al 7:

Grupo Nombre Grupo Nombre
0 Favoritos 5 Configuracion de bus de campo
1 Diagnostico 6 Controlador de proceso
2 Configuracion basica 7 Funciones auxiliares
3 Control del motor
4 Configuracién de E/S

[ | Grupo 0: los Favoritos contienen enlaces a los parametros mas comdnmente utilizados para la puesta en marcha y la monitorizacion iniciales de las aplicaciones generales del CF.

.JLovato
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NAVEGACION POR EL GRUPO 0: FAVORITOS

Visor de
funcionamiento

Visor de grupos

Visor de parametros

Visor de parametros

Visor de ajustes

Visor de ajustes

Visor de parametros

Visor de grupos

Visor de
funcionamiento

VEL: FLEX: Al N1

STOP

Favorites

kb

Actual frequency

Faeegy

Pulse 10 veces

Max. frequency

P211.00

P211.00 Hz
50.0

REM AUTO  sETE
P211.00 Hz
87.0

REM AUTO  SETE

Pulse

Max. frequency

En este punto, se puede navegar a los otros

P 2 1 1 parametros del Grupo 0 utilizando los botones
Ps 0 0 Arriba y Abajo. En este ejemplo usaremos el botén
REM AUTO SETR

Favorites

Quel B

de retorno para volver a la lista de Grupos.

Pulse

En este punto, se puede navegar a los otros grupos
utilizando los botones Arriba y Abajo. En este
ejemplo usaremos el boton de retorno para volver al
visor principal.

Pulse

VEL: FLEX: Al N1

Estamos de nuevo en el visor inicial

S t o p desde el que partimos.
AT SETE

REM i)

Tras completar todos los ajustes, pulse la
teda 4 durante >3 segundos para
GUARDAR TODOS LOS AJUSTES en la memoria.
Elicono SET+'  enlapantalla LCD dejara
de destellar cuando se haya completado la
operacion de almacenamiento.

Avvarer

=3
= SET+I - SET+
AAHANN -
Destello = NO guardado Fijo = guardado

VEL: FLEX: Al 1

~ilys
REM AUTO —S!Tﬁ—

7

T
4 Pulse >; (guardar parametros)

Parameters Saved

P.SAVED

AUTO SETE

JLovato
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NAVEGACION POR LOS GRUPOS DEL 1 AL 8

' Visor de subpardmetros

Visor de
funcionamiento

REM

VEL: FLEX: Al N1

STOP

¥

4 Introducir ment 9 Salir del mend

1 /0 Setup
Visor de grupos

GROUP 4

AR Seleccionar grupo

AUTO SETE

4 Introducir pardmetro >Sa|irdel parametro

v

Digital

Visor de
parametros

P420.XX

out puts

ARV scleccionar

parametro

4 Introducir subparametro b Salir del subparametro

(si hay subparametros
disponibles, de lo
contrario, dirfjase al

DO1 function

P420.02

AR Seleccionar

subparametro

visor de ajustes)

F A .
Confirmar el ajuste
<Introduciraju e

4 Salir del ajuste (descartar el cambio)
|

Visor de ajustes

Rel ease brake

REM AUTO

Cambiar valor
del pardmetro

Tras completar todos los ajustes, pulse la
teda durante >3 segundos para
GUARDAR TODOS LOS AJUSTES en la memoria.
Elicono SET+' | enla pantalla LCD dejara
de destellar cuando se haya completado la

operacion de almacenamiento.
SN,
ET"' e A%

TN
Destello = NO guardado

SET+

Fijo = guardado

VEL: FLEX: Al 1

STOP

\ﬂl/

rtrt\

4 Pulse >?‘(guardar pardmetros)

Parameters Saved

P.SAVED

REM AUTO SETB

.JLovato
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S 4.1.3 ADAPTADOR USB

= Materiales requeridos

— Adaptador USB (Codigo de tipo: VLBX C02)
- Software VLB3SWO1 (version desde 1.8.0.0)
— PC o porttil con puerto USB libre

Bl £l software VLB3SWO1 estd disponible gratuitamente: consulte la zona de descargas en la web de LOVATO Electric (www.lovatoelectric.com)

Procedimiento

1. Descargue e instale el software VLB3SWO01.
2. Conecte el adaptador USB al CF.

1473 ES 06 16

4. Ejecute el software

3. Conecte el adaptador USB al portatil con el cable USB.

B raa programar el GF no se necesita tension externa ni tension de la red.

VLB3SWO1.

5. Seleccione “USB Diagnosis via adapter” para las comunicaciones. Luego haga clic en el botén “Insert”.

6. Programe el CF:

Ajuste

Ventanas de ajuste guiado

Diagnéstico

Estado real del CF / ES / Errores / Controlador

Lista de pardametros

Acceso a todos los parametros

Tendencia

Tendencias de datos de registro a partir de valores del CF

Para obtener mas informacién, consulte la documentacion del software VLB3SWO01.

7. Haga clic en el siguiente icono para guardar los pardmetros en la memoria no voldtil del CF:

4.2 PROCEDIMIENTO DE PUESTA EN MARCHA
Use la siguiente tabla como recordatorio para que le guie por el procedimiento de puesta en marcha.

Paso Accion Informacién
1 Comprobaciones iniciales
— Compruebe que el envio esté completo.
— Compruebe la informaci6n que aparece en la placa de serie para asegurarse de tener
el tipo correcto de CF para su motor o aplicacion.
— Compruebe si hay dafios de transporte. No contintie si su CF parece estar dafiado.
2 Montaje del médulo - Montaje del VLB3 e instrucciones de encendido
- Montaje de su unidad de seguridad (opcional)
3 Instalacion mecanica
- Instale el CF siguiendo las instrucciones.
4 Instalacidn eléctrica
— Siinstala el CF en una red TI, extraiga los tornillos TI.
- Instale el cableado de control.
— Instale el motor y el cableado de acuerdo con los requisitos de la compatibilidad electromagnética.
5 Prueba funcional (si fuera necesario)
Realice una prueba funcional desconectada como prueba basica
6 Configuracion de parametros generales - 4.4 Configuracion de pardmetros generales (Favoritos) pagina 34
EI VLB3 tiene enlazados los pardmetros mas comunes con el mend Favoritos.
Con estos parametros se pueden solucionar las aplicaciones basicas mas comunes.
7 Configuracion de parametros (funciones auxiliares) - 5 Descripcion de funciones y parametros, pagina 39.
EI'VLB3 contiene funciones adicionales que pueden utilizarse para aplicaciones mas complejas.
8 Pruebas y ajuste avanzado - 5 Descripcion de funciones y pardmetros, pagina 39.
— Haga funcionar el motor y compruebe el rendimiento de su aplicacion.
— Ajuste el correspondiente pardmetro para que se adapte mejor a su aplicacion.
9 Diagnéstico y localizacidn de errores - 8 Localizacion de errores, pagina 122
En la localizacion de errores se encuentran los LED de estado y los mensajes de error.

22
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S 4.4 CONFIGURACION DE PARAMETROS GENERALES (FAVORITOS)
= EI'VLB3 tiene enlazados los parametros mas comunes con el mend Favoritos. Con estos parametros se pueden solucionar las aplicaciones basicas méas comunes.

1473 ES 06 16

Este capitulo presenta el menu Favoritos y le ofrece sugerencias bésicas.
Para obtener informacién detallada sobre los pardmetros y otras funciones, consulte el capitulo “5 Descripcién de funciones y parametros” en la pagina 39

4.41 DIAGNOSTICO

N.2de P Tipo Nombre Valor predeterminado Unidad
P100:0 Diagnéstico Frecuencia real Valor real Hz
P103.0 Diagnéstico Corriente real del motor Valor real %
P106:0 Diagnéstico Tensi6n del motor Valor real V CA
P150:0 Diagnéstico Cadigo de error Valor real -
Hay més pardmetros de diagnéstico en el Grupo 1 — Diagnéstico.
4.4.2 CONFIGURACION BASICA
1. Seleccione la ubicacién de control predeterminada (terminal — flexible o teclado).
2. Seleccione el punto de ajuste de velocidad predeterminado.
3. Seleccione el método de inicio y parada de su aplicacion.
4. Compruebe si la tension de red es la correcta para su red.
5. Ajuste el intervalo de frecuencia del motor (consulte la ilustracion inferior).
6. Ajuste el tiempo de aceleracion y desaceleracion (consulte la ilustracion inferior).
N.2deP Tipo Nombre Valor predeterminado Unidad
P200:0 Configuracion basica Fuente de control 0: Flexible -
P201:1 Configuracion basica Fuente de punto de ajuste de frecuencia| 2: Entrada anal6gica 1 -
P203:1 Configuracion basica Método de inicio 0: Normal -
P203:3 Configuracion basica Método de parada 1: Rampa estandar -
P208:1 Configuracion basica Tension de entrada de CA 230/400/480
Depende del cddigo de tipo V CA
P210:0 Configuracion bésica Frecuencia minima 0,0 Hz
P211:0 Configuracion basica Frecuencia méxima 50,0/60,0
Depende del cddigo de tipo Hz
P220:0 Configuracion basica Tiempo de aceleracion 1 50 seg
P221:0 Configuracion basica Tiempo de desaceleracion 1 50 seg
A
! P211:0
= S
v
5 &
g | P210:0 P210:0
£

Tiempo

Fig. 2: Ajustes del motor

4.4.3 MODOS DE CONTROL DEL MOTOR
La mayoria de las aplicaciones como ventiladores, bombas y cintas transportadoras son posibles en el modo V/f (Tension/frecuencia). Si la aplicacion requiere asegurar mas la dindmica y la
velocidad, entonces puede utilizarse el modo SLVC (Control de vector sin sensor).

f[Hz)

1 P208:1
2: P303:1
5 P303:2
6: P211:0

Tension de entrada de CA
Tension base

Frecuencia base
Frecuencia méxima

Fig. 3: Modo V/F

.ILovato
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Para el modo V/f ajuste los siguientes pardmetros:

Ejemplo: Motor de 400 V / 50 Hz
Tension base = 400 V
Frecuencia base = 50 Hz

N.2de P Tipo Nombre Valor predeterminado Unidad
P300:0 Control del motor Modo de control del motor 6: bucle abierto VFC -
P302:0 Control del motor Forma V/f 0: Lineal -
P303:1 Control del motor Tension base 230/400/480

Depende del cddigo de tipo V CA
P303:2 Control del motor Frecuencia base 50,0/60,0

Depende del cddigo de tipo Hz

Para el modo SLVC, consulte el capitulo “5.5.1 Modo de control del motor”, pagina 61.

RESTRICCION DE ROTACION DEL MOTOR
Ajuste este pardmetro si su aplicacion requiere que el motor gire en una sola direccion:

N.2deP Tipo Nombre Valor predeterminado Unidad
P304:0 Control del motor Restriccion rotacional 1: Avance /Inversion -
Parametros de ajuste avanzado
Para la mayoria de las aplicaciones se pueden utilizar los parametros de ajuste avanzado predeterminados:
N.2de P Tipo Nombre Valor predeterminado Unidad
P305:0 Control del motor Frecuencia de conmutacion 21: 8 kHz var./opc./4 kHz min. kHz
P308:1 Control del motor Carga a 60 seg 150 %
P316:1 Control del motor Aumento de V/f: estatico 0,4%...2,5%
Depende de cddigo de tipo %
P324:0 Control del motor Corriente maxima 200,0 %

Si el rendimiento es insuficiente durante el accionamiento, consulte el capitulo “Configuracién del control del motor” para un ajuste avanzado de los parametros mencionados.

Seleccion de control

EI VLB3 puede controlarse desde distintas ubicaciones y de formas diversas.

N.2deP Tipo

Nombre

Valor predeterminado

Unidad

P200:0 Configuracion basica

Fuente de control

0: Flexible

Funcionalidades bésicas:
— Activacion del CF

Activa el CF. La sefial debe tener el estado TRUE (por entrada o ajuste) para poder arrancar o iniciar el motor.

— Marcha/Parada

Activa la marcha del motor. Se puede emplear como sefal Ginica 0 en combinacion con las sefiales Iniciar avance/ Iniciar inversion. La sefial debe tener el estado TRUE (por entrada o ajuste)

para poder arrancar o iniciar el motor.

— Iniciar avance / Iniciar inversion

Se emplea para arrancar el motor (Flanco positivo activado). Se para con la sefial Marcha/Parada.

— Avanzar / Invertir

Se emplea para poner en marcha y detener el motor (Sefiales mantenidas)

— Inversion de la rotacion

Invierte el punto de ajuste de la velocidad

— Restablecer fallo

Para poder restablecer un fallo con éxito, es necesario corregir el problema que originé el fallo en primera instancia. Posteriormente hay distintas posibilidades para restablecer el fallo:

Parada rdpida (QSP) funciona como una funcion de “pausa” / “velocidad cero”. (El tiempo de rampa de la parada rapida puede ajustarse en P225:0)

H En el modo de control flexible (P200:0) hay que asignar Activacion del CF (P400:1) o Marcha/Parada (P400:2) a la E/S para asegurarse de que el convertidor pueda detenerse siempre.

(Excepcion: El CF se controla desde la red, Activacion de red (P400:37) es ALTO)

Consulte el capitulo “5.2.3 Ejemplos de control” en la pdgina 44 para ver ejemplos de aplicaciones de control.
Consulte el capitulo “5.6.1 Lista de funciones (Marcha/Parada/Inicio/Regulacion/Inversion)” en la pdgina 74 para obtener més informacion.

N.2deP Tipo Nombre Valor predeterminado Unidad
P400:1 Configuracion de E/S Activacion de CF 1: TRUE -
P400:2 Configuracion de E/S Marcha/Parada 11: Entrada digital 1 -
P400:3 Configuracién de E/S Parada rdpida [QSP] 0: No conectado -
P400:4 Configuracién de E/S Restablecer fallo 12: Entrada digital 2 -
P400:5 Configuracion de E/S Freno de CC 0: No conectado -
P400:6 Configuracion de E/S Iniciar avance (CW) 0: No conectado -
P400:7 Configuracién de E/S Iniciar inversion (CCW) 0: No conectado -
P400:8 Configuracién de E/S Avanzar (CW) 0: No conectado -
P400:9 Configuracion de E/S Invertir (CCW) 0: No conectado -
P400:13 Configuracion de E/S Invertir rotacion 13: Entrada digital 3 -
N.2deP Tipo Nombre Valor predeterminado Unidad
P400:18 Configuracion de E/S Bit0 de seleccién de preajuste 14: Entrada digital 4 -
P400:19 Configuracién de E/S Bit1 de seleccion de preajuste 15: Entrada digital 5 -
P400:20 Configuracion de E/S Bit2 de seleccion de preajuste 0: No conectado -
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SELECCION DE SALIDA
= La salida digital y el relé pueden utilizarse como sefial de respuesta de su sistema de control.

N.2deP Tipo Nombre Valor predeterminado Unidad
P420:1 Configuracion de E/S Funcion de relé 51: Listo para la marcha -
P420:2 Configuracion de E/S Funcién DO1 115: Freno de sujecion -

ENTRADA ANALOGICA 1 PARA PUNTO DE AJUSTE DE VELOCIDAD

2 [Hz]/[PUnit] &
s
o Valor max. ====-1 s
g
Escalado min.** Escalado max.** [\7]/[“1”
I C ey 5/10v
A 20mA
Valor min. -—---7

** Disponibilidad de escalado dependiendo del tipo de unidad de control.

Fig. 4: Punto de ajuste de velocidad

Si ha definido Al1 como su punto de ajuste de velocidad, defina el escalado de entrada correcto.

N.2deP Tipo Nombre Valor predeterminado Unidad
P430:1 Configuracion de E/S Configuracion Al1 0:0..10V CC -
P430:2 Configuracion de E/S Frecuencia Al1 @ min. 0,0 Hz
P430:3 Configuracion de E/S Frecuencia Al1 @ méx. 50,0/60,0 *Depende de codigo de tipo Hz

SALIDA ANALOGICA 1
La salida anal6gica puede utilizarse como respuesta de su sistema de control. Seleccione el escalado e intervalo correctos (Consulte la Fig. 14 para Escalado):

N.2deP Tipo Nombre Valor predeterminado Unidad
P440:1 Configuracion de E/S Configuracion AO1 1:0..10VCC -
P440:2 Configuracion de E/S Funcion AO1 1: Frec. salida -
P440:3 Configuracion de E/S Funcion AO1 @ min. 0 -
P440:4 Configuracion de E/S Funcién AO1 @ max. 1000 -

FRECUENCIA DE PREAJUSTE
Defina su frecuencia basica de preajuste si fuera necesario:

N.2deP Tipo Nombre Valor predeterminado Unidad
P450:1 Configuracion de E/S Preajuste 01 20,0 Hz
P450:2 Configuracion de E/S Preajuste 02 40,0 Hz
P450:3 Configuracion de E/S Preajuste 03 50,0/60,0 *Depende de cddigo de tipo Hz
P450:4 Configuracion de E/S Preajuste 04 0,0 Hz

__electric
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5 DESCRIPCION DE FUNCIONES Y PARAMETROS

5.1 VISION GENERAL DE PARAMETROS Y FUNCIONES

La serie VLB3 es un CF multiusos con diversas funcionalidades. Para agilizar y facilitar la puesta en marcha, los parametros estan agrupados. El grupo 0 “Favoritos” contiene un enlace a los
pardmetros mas cominmente utilizados. El siguiente grafico muestra una vision general de las funcionalidades y dénde se pueden programar. Para obtener mas informacion, consulte el capitulo

correspondiente.

Fuentes de control /
punto de ajuste

10000 ©

1/0;
Lista de
conexiones

aar®  _GUOUD
[ IsTereTr |
28 Modbus-RTU

Red

MOTOR CONTROL

Teclado

Parametros del CF

Favoritos (Grupo 0)
Acceso a los parametros mas
importantes

Diagnéstico (Grupo 1)

Configuracion basica (Grupo 2)

* Seleccién de control

* Configuracién de Inicio/Parada

* Frecuencia max./min.

* Tiempo de aceleracion/ desaceleracion

* Tiempo de desaceleracion de parada
répida

Control del motor (Grupo 3)

* Configuracién del controlador VFC
* Configuracién del controlador SLVC
* Pardmetros del motor

* Supervisién del motor

* Frecuencia de salto

Configuracién de E/S (Grupo 4)
* E/Sdigitales

* E/S analdgicas

* Puntos de ajuste de preajuste

Configuracion del bus de campo
(Grupo 5)
* Configuracién del bus de campo

* Asignacion de red

Controlador de proceso (Grupo 6)

* Configuracion del controlador

* Alarmas del PID

* Modo en espera/enjuague de la
bomba

Funciones auxiliares (Grupo 7)

* Configuracion del teclado
Control de freno

Gestion de la energia de frenada
Inicio con giro

Grupo de usuario

Conjunto de pardmetros
Reaccion al fallo

Control de acceso

Motor / Funcionamiento

( M\} Motor
N/
~— Freno de motor
PID de retroalimentacion
®/ ®/ (opcional)

® Codificador HTL
L7} e
w
_,@ Transistor de
| freno

Cada pardametro tiene un niimero indice hexadecimal. Los pardmetros que son visibles en el teclado también tienen un niimero de pardmetro. En el software VLB3SWO1 el nimero de pardmetro y el
indice hexadecimal son visibles. Cada pardmetro tiene un subindice.

Ejemplo Nimero de pardmetro indice
Frecuencia base P303.02 0x2B01:002
Seleccion de control P200.00 0x2824:000
Nimero de parametro indice Subindice
i |
P510:1 \ 0x23A1:1 Direccion IP (*) 1550 RV
—... [192.168.124.16] ..— Valores de EtherNet/direccion IP
i |
Los parametros que no son visibles en el teclado estdn marcados en el manual como P (sin nimero).
Los pardmetros o selecciones marcados con (*) no estan disponibles en todos los tipos de unidades de control.
Ejemplo:
P510:1 ‘ 0x23A1:1 Direccion IP (*) | 1550 ‘ RV
—... [192.168.124.16] ..— Valores de EtherNet/direccion IP
26 .ILovato
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B
S 5.2 CONCEPTO DE CONTROL
= 5.2.1 ESTRUCTURA DEL PUNTO DE AJUSTE / MODO DE FUNCIONAMIENTO
EI VLB3 puede utilizarse para varias aplicaciones. El grafico inferior ofrece una vision general de los modos de funcionamiento y de la estructura del punto de ajuste.

Modos de funcionamiento

En general, el CF tiene 2 modos de funcionamiento:
— Modo velocidad (PID opcionalmente)

- Modo velocidad por CiA402

Fuente de punto de ajuste
© El primero de todos los puntos de ajuste depende del modo de funcionamiento seleccionado (P301:0). Cada modo tiene una fuente de punto de ajuste predeterminado (P201:1, P201:2, P201:3).
-, Esta fuente de punto de ajuste predeterminado se aplica si no se selecciona ninguna otra fuente. En la lista de conexiones (P400:15 to 400:21). En la lista inferior se aprecia la prioridad de las
& sefiales de distintas fuentes.

[l
s Consulte el capitulo “5.4.2 Punto de ajuste predeterminado®, en la pagina 55
Consulte el capitulo “5.6.2 Seleccion de punto de ajuste”, en la pgina 78

H Lafuente real del punto de ajuste de control se aprecia en P125:2

Prioridad de punto de ajuste
La prioridad del punto de ajuste depende de la siguiente lista:

Control flexible o teclado Modo de red
(P400:37 Activacion de red = False) (P400:37 Activacion de red = TRUE)

1. Activador para la fuente del punto de ajuste (Lista de conexiones) 1. El punto de ajuste de punto de ajuste/red se controla con:

P400:14 - P400:25 Palabra de control del CF

En el orden del activador seleccionado Palabra de control de C135

1. 1: TRUE constante NETWordIN1

2. 11: Entrada digital 1

3. 12: Entrada digital 2 2. Fuente de punto de ajuste predeterminado

4.13: Entrada digital 3 Frecuencia P201:1 (0x2860:1)

PID de P201:2 (0x2860:2)

2. Fuente de punto de ajuste predeterminado

Frecuencia de P201:1 (0x2860:1)

PID de P201:2 (0x2860:2)

B En el modo de red (P400:37 = TRUE) los activadores P400:14 — P400:25 no estén activos.
Para seleccionar la red como fuente del punto de ajuste en el modo de red (P400:37 = TRUE) utilice la “Fuente de punto de ajuste predeterminado” (P201:1-2) o los correspondientes bits de
control (Palabra de control del CF, palabra de control de G135, NETWordIN1).
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5.2.2 FUENTE DE CONTROL
= EI'VLB3 puede controlarse desde distintas ubicaciones como E/S digitales, teclado o red. El siguiente grafico ofrece una vision general de los parametros y su influencia.

1) Activacion de inversor / Marcha/Parada / Parada rapida

Acl.:ivacién Lista de conexiones o Inhibicién de la |Desactivar salida de la unidad
deinversor [Req unidad => «Parada por inercia» Ty
Marcha/ Lista de conexiones o Parada de la Método de parada 2
Parada  |Red unidad P203:3 (0x2838:3) i
Parada rapida | Lista de conexiones - Desaceleracion con rampa de
° >
(QsP) Red Parada rpida parada rapida en cero
11) Inicio / Parada / REGULACION
Regulacién Regulalr avar}ce (cw)
Regular inversion (CCW)
Teclado PARADA
Fuente de control activa
Teclado Iniciar avance (ESTADO)
Q P125:1 (0x282B:1)
0 =Flexible
1:Red
Iniciar avance/inversion 2:Teclado
Red -
Avanzar/Invertir 1 :
1 1 >
1= 1]
o A -+
Listade  [lniciar avance/inversion 0 . I
conexiones [ Avanzar/Invertir - I : :
| | |
1 1 1
Activacion de red Control de teclado Fuente de control
P400:37 (0x2631:37) P400:12 (0x2631:12) P200:0 (0x2824:0)
0=FALSE (Lista de conexiones activa) 0= FALSE (Funcionamiento normal dela | 0=Flexible
1=TRUE (Red activa) unidad) 1=50L0teclado
) . 1 = TRUE (Teclado activo)
. Otras opciones / activadores externos - )
Otras opciones / activadores extermnos

Control del
motor

Método de
inicio I

P203:1
(0x2838:1)

Método de
parada

P203:3
(0x2838:3)

B La fuente de control real puede apreciarse en P125:1

.JLovato

__electric

29



[s)
©
Y]

S 5.2.3 EJEMPLOS DE CONTROL

= EI CF puede configurarse con distintas sefiales de Marcha/Inicio/Parada. Los 3 ejemplos siguientes muestran las sefiales mas cominmente utilizadas con los correspondientes parametros y un

diagrama de flujos de sefiales que explica con detalle el comportamiento del CF.

Marcha/Parada (una sola sefial)

- Utilizando una sola sefial Marcha/Parada para iniciar y detener el CF. Marcha/Parada El nivel Alto iniciara el CF, el nivel Bajo detendra el CF de acuerdo con el método de parada seleccionado

(P203:3)

— Invertir rotacién El nivel Alto cambiara la direccién del motor

Parametro Nombre de pardmetro Valor predeterminado

©| P400:1 Activacion de inversor 1: TRUE constante

§ P400:2 Marcha/Parada 11: Entrada digital 1

§ P400:3 Parada rdpida 0: No conectado
P400:6 Iniciar avance (CW) 0: No conectado
P400:7 Iniciar inversion (CCW) 0: No conectado
P400:8 Avanzar (CW) 0: No conectado
P400:9 Invertir (CCW) 0: No conectado
P400:13 Invertir rotacion 13: Entrada digital 3

Cableado de control

" GND |

1k ... 10k el
Potenciémetro A2

AOL
10v |
2av
P400:2 Marcha/Parada [——" &— DIl
P400:6 Iniciar avance ((W) f——e—"o—— DIz
p400:7 Iniciarinversion (CCW) -~ —1! D3 |

Iniciar avance/inversion (Sefiales activadas por flanco de subida)

Comportamiento esperado
50 Hz

All

Red eléctrica

o I I
DIz l l ."' are
Elinicio debe volver a

I activarse para reiniciar

Di3 tras una parada

P221:0
Tiempo de
desaceleracion 1

Frecuencia
del motor

Método de parada
P220:0 en funcion del ajuste
Tiempo de -50 Hz de P203:3

aceleracion 1

- Iniciar utilizando las sefiales activadas por indicador Iniciar avance (CW) y Iniciar inversion (CCW)
- Marcha/Parada El nivel Bajo detendrd el CF en funcion del método de parada seleccionado (P203:3)

Pardametro Nombre de parametro Valor para este ejemplo
P400:1 Activacion de inversor 1: TRUE constante
P400:2 Marcha/Parada 11: Entrada digital 1
P400:3 Parada rédpida 0: No conectado
P400:6 Iniciar avance (CW) 12: Entrada digital 2
P400:7 Iniciar inversion (CCW) 13: Entrada digital 3
P400:8 Avanzar (CW) 0: No conectado
P400:9 Invertir (CCW) 0: No conectado
P400:13 Invertir rotacion 0: No conectado
Cableado de control| Comportamiento esperado
{ GnD | 50 Hz
+ AL
1k ... 10k All
Potenciémetro
Red eléctrica
P400:1  Activacion de inversor DI
P400:8 Avanzar (CW) DIz
P400:9 Invertir (CCW)
Di3
= S0z Método de parada |
ool 5 en funcién de P203:3
GND Velocidad
del motor
i o Meétodo de
com P220:0 parada en
T Tiempo de aceleracion 1 -50 Hz funcion de P203:3
30
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Avanzar/Invertir (Sefiales fijas)

- |Iniciar utilizando sefiales fijas Avanzar (CW) e Invertir (CCW). Si no hay activo ningln comando de Marcha, el motor se detendrd en funcion del método de parada seleccionado (P203:3)

— Activacion de inversor El nivel Bajo detendrd el CF con una parada por inercia.

Pardmetro Nombre de parametro Valor para este ejemplo
P400:1 Activacion de inversor 11: Entrada digital 1
P400:2 Marcha/Parada 1: TRUE constante
P400:3 Parada répida 0: No conectado
P400:6 Iniciar avance (CW) 0: No conectado
P400:7 Iniciar inversion (CCW) 0: No conectado
P400:8 Avanzar (CW) 12: Entrada digital 2
P400:9 Invertir (CCW) 13: Entrada digital 3
P400:13 Invertir rotacion 0: No conectado

Cableado de control| Comportamiento esperado

G | 50 Hz
AL
1k ... 10k el AL ‘
Potenciémetro |
A01

- 10V Redeléc"i‘a:—

P400:1 Activacion de inversor —01 D1 | o

P400:9 Invertir (CCW) *— DI3 | T ) i )
o HE

Di4
ois | 50 Hz
DO1

:Método de parada en
funcion de P203:3

GND Velocidad
del motor|

NO | v Método de
com P220:0 parada en funcion
Tiempo de aceleracion 1 | -50 Hz de P203:3

5.2.4 DIRECCION DE ROTACION
La rotacién del motor depende de distintos pardmetros.
— Comandos de Avance/Inversion

Los comandos de inversion invierten el punto de ajuste (multiplicado por el factor -1).

Excepcion: si la entrada es bidireccional (-10 V ... +10V), la direccion de Avance/Inversion de Iniciar y Marchar se ignora.
- Invertir rotacion

La funcion “Invertir rotacion” invierte el punto de ajuste de velocidad (multiplicado por el factor -1).
— Restriccion de rotacion

La rotacién puede restringirse al avance. Los puntos de ajuste negativos se ignoraran.

El siguiente gréfico ofrece una vision general de la direccion de rotacion:

Restriccion de rotacion

MARCHA/INICIO* ;
Escalado de . '[P3?4-0]
entrada ptsjﬁltf)c;fgjgsete i Rotacién del inversor i Limitacion ***
Entrada ' i {P40?:13} i Frecuencia minima (P210:0%*)
analégica | - : 4 i ! Frecuencia maxima (P211:0%*)
Preajuste ** _E_I* ) B e s s
Punto de ajuste de red REV El q lew — A

Teclado**

Nota:

Si la entrada es bidireccional (-10V...10V), la direccién AVANCE/INVERSION de Iniciar y Marchar se ignora.
** Solo puede introducirse un valor positivo.

*** La direccion cambia tinicamente si el punto de ajuste de la velocidad es mayor que la fmin.

.JLovato

__electric

31



31100285

1473 ES 06 16

5.3 GRUPO 1 - DIAGNOSTICO

General:
Las palabras de estado codificadas en bits aparecen en el teclado tal como se describe en la siguiente ilustracion:

Palabra de estado de 16 bits
Bit‘ 15 Bit 0

b.0000.0000. 0000.0100

X0004

R 0 SET8

Valores hexadecimales
Palabra de estado de 32 bits
Bit 31 Bit 16 Bit 15 Bit O

b.0000.0000.0000.0001 4 b.0000.0000.0000. 0000

HWX0001 - LWX0000

AUTO SET8 AUTO SET8

Valores hexadecimales
LW = Palabra baja
HW = Palabra alta

Fig. 5: Visualizacion de la palabra de estado codificada en bits del teclado

5.3.1 DATOS GENERALES DE DIAGNOSTICO

P100:0 \ 0x2DDD:0 Frecuencia real \
— ... [Valor real] ... — Hz Frecuencia real del motor

P101:0 \ 0x400D:0 Valor real escalado \
— ... [Valor real] ... — Unidades Velocidad real del motor en unidades de usuario.

Frecuencia real x factor de escalado (P702:0)

P102:0 ‘ 0x2BOE:0 Punto de ajuste de la frecuencia ‘
— ... [Valor real] ... — Hz Punto de ajuste real de la frecuencia

P103:0 \ 0x6078:0 Corriente real del motor \
— ... [Valorreal] ... — % Corriente real del motor en % de P323:0

P104:0 ‘ 0x2D88:0 Corriente real del motor ‘
— ... [Valorreal] ... — A Corriente real del motor

P105:0 \ 0x2D87:0 Tension CC del bus \
— ... [Valorreal] ... —V Tension real de enlace CC

P106:0 ‘ 0x2D89:0 Tension real del motor ‘
— ... [Valor real] ... — V CA Tension real del motor

P107:0 \ 0X6077:0 Par real \
— ... [Valorreal] ... — % Par real del motor (100% = Par méximo)

5.3.2 POTENCIA DE SALIDA

P108:1 ‘ 0x2DA2:1 Potencia efectiva ‘
— ... [Valor real] ... — kW Potencia efectiva real del motor

P108:2 ‘ 0x2DA2:2 Potencia aparente ‘
— ... [Valor real] ... — kVA Potencia aparente real del motor

5.3.3 ENERGIA DE SALIDA

P109:1 \ 0x2DA3:1 Motor \
— ... [Valor real] ... — kWh Energia estimada en la salida del CF cuando el motor esta siendo accionado

P109:2 \ 0x2DA3:2 Generador \
— ... [Valor real] ... — kWh Energia estimada en la salida del CF cuando el motor se esta regenerando

32
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5.3.4 DIAGNOSTICO DE ENTRADA ANALOGICA 1

P110:1 ‘ 0x2DA4:1 Valor porcentual

— ... [Valor real] ... — % Valor real de Al1 en % del intervalo de entrada seleccionado
P111:2 \ 0x2DA5:2 Valor de la frecuencia

— ... [Valor real] ... — Hz Valor real de Al1 como punto de ajuste de la frecuencia
P110:3 ‘ 0x2DA4:3 Valor del controlador del proceso

— ... [Valor real] ... — P Unidad Valor real de Al1 como entrada PID
P110:4 ‘ 0x2DA4:4 Valor de par

— ... [Valorreal] ... — % Valor real de Al1 como punto de ajuste de par
P110:16 ‘ 0x2DA4:16 Entrada analégica de estado 1

— ... [Vvalorreal] ... — Estado codificado en bits de Al1

5.3.5 DIAGNOSTICO DE ENTRADA ANALOGICA 2

P111:1 ‘ 0x2DA5:1 Valor porcentual

— ... [Valor real] ... — % Valor real de Al2 en % del intervalo de entrada seleccionado
P111:2 \ 0x2DA5:2 Valor de la frecuencia

— ... [Valor real] ... — Hz Valor real de Al2 como punto de ajuste de la frecuencia
P111:3 ‘ 0x2DA5:3 Valor del controlador del proceso

— ... [Vvalorreal] ... —P Unidad Valor real de Al2 como entrada PID
P111:4 \ 0x2DA5:4 Valor de par

— ... [Valorreal] ... — % Valor real de Al2 como punto de ajuste de par
P111:16 ‘ 0x2DA5:16 Entrada analégica de estado 2

— ... [Vvalorreal] ... — Estado codificado en bits de Al2

5.3.6 VALOR DE SALIDA ANALOGICA 1

P112:1 ‘ 0x2DAA:1 Tension

— ... [Valorreal] ... —V Tension real de salida de A01
P112:2 ‘ 0x2DAA:2 Corriente

— ... [Valor real] ... — mA Corriente real de salida de AO1

5.3.7 VALOR DE SALIDA ANALOGICA 2

P113:1 ‘ 0x2DAB:1 Tension (*)

— ... [Valorreal] ... —V Tension real de salida de A02
P113:2 ‘ 0x2DAB:2 Corriente (*)

— ... [Valor real] ... — mA Corriente real de salida de A02

5.3.8 TEMPERATURA DEL DISIPADOR DE CALOR

P117:1 0x2D84:1 Temperatura del disipador de calor
— ... [Valorreal] ... —°C Temperatura real del disipador de calor
5.3.9 ESTADO DE E/S
P118:0 0x60FD:0 Estado de entradas digitales
Descripcion de n.° de bit: Estado de entrada digital (codificado en bits)
16: Nivel en entrada digital 1 Muestra cambios entre LWX/HWX
17: Nivel en entrada digital 2 LWX Bit 0-15
18: Nivel en entrada digital 3 HWX Bit 16 - 31
19: Nivel en entrada digital 4
20: Nivel en entrada digital 5
21: Nivel en entrada digital 6
22: Nivel en entrada digital 7
25: Activo bajo - NPN
P119:0 0x2DAC:0 Estado de teclado
Descripcion de n.° de bit: Estado de teclado (codificado en bits)
0: Tecla de Inicio
1: Tecla de Parada
2: Tecla Arriba
3: Tecla Abajo
4: Tecla Intro
5: Tecla Escape
P120:0 0x2DAD:0 Estado de salidas digitales

Descripcion de n.° de bit:
0: Relé

1: Salida digital 1

2: Salida digital 2

10: Relé de carga

Estado de salidas digitales y relé (codificado en bits)
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5.3.10 DIAGNOSTICO DEL CONTROLADOR DE PROCESO

P121:1 \ 0x401F:1 Punto de ajuste del PID \ \
— ... [Valor real] ... — Unidad P Punto de ajuste real del PID

P121:2 \ 0x401F:2 Respuesta del PID \ \
— ... [Valor real] ... — Unidad P Respuesta real del PID

P121:3 \ 0x401F:3 Estado (PID) \ \

Descripcion de n.° de bit:

0: Desactivacion del controlador de proceso
1: Ajuste de salida de PID en 0

2: Ajuste de componente | de PID en 0

3: Influencia de PID mostrada

4: Punto de ajuste = valor real

5: Modo en espera activo

Estado de PID (codificado en bits)

5.3.11 PROTECCION DEL MOTOR I2XT

P123:0 0x2D4F:0

Utilizacion del motor (i*t)

— ... [Valorreal] ... — %

Carga térmica real del motor (I12xt)

5.3.12 FUENTE DE CONTROL / PUNTO DE AJUSTE

P125:1 ‘ 0x282B:1 Fuente de control activa ‘ ‘
— ... [Vvalorreal] ... — Fuente de control real activa
P125:2 \ 0x282B:2 Fuente de punto de ajuste activa \ \
— ... [Valor real] ... — Fuente de punto de ajuste real activa
P125:3 \ 0x282B:3 Estados de iconos de LCD \ \
— ... [Valorreal] ... — Estado real de LCD (codificado en bits)
P125:4 \ 0x282B:4 Modo de accionamiento activo \ \
— ... [Valor real] ... — Modo de accionamiento real
P125:5 ‘ 0x282B:5 Registro de control real ‘ ‘
— ... [Valorreal] ... — Modo de red:
Ultimo registro de control activo. El indice de pardmetro aparece como un cddigo hexadecimal:
Formato: Oxiiiiss00 (iiii = indice hexadecimal, ss = subindice hexadecimal)
Ejemplo: 0x400C0100 —> 0x400C:01
P125:6 0x282B:6 Registro de punto de ajuste real
— ... [Valor real] ... — Modo de red:
Ultimo registro de punto de ajuste activo. El indice de pardmetro aparece como un cddigo hexadecimal:
Formato: Oxiiiiss00 (iiii = indice hexadecimal, ss = subindice hexadecimal)
Ejemplo: 0x400B0300 —> 0x400B:03

34
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5.3.13 ESTADO DEL CF

P126:1 0x282A:1

Causa de desactivacion

Descripcion de n.° de bit:

0: E/S flexible: Inhibicion

1: Inhibicién de red

2: Inhibicion de eje

6: Tension CC del bus

7: Accionamiento sin preparar
9: Ident. pardametro de motor
10: Freno automético

12: CiA 402 desactivado

13: Inhibicidn de parada répida de CIA402
14: Inhibicién de STO

15: Modo CiA402 desactivado

Causa de parada del controlador (codificado en bits)

P126:2 0x282A:2

Causa de parada rdpida

Descripcion de n.° de bit:

0: E/S flexible: configuracion
1: Red

2: Comando de eje

Causa de parada répida (codificado en bits)

P126:3 0x282A:3

Causa de parada

Descripcion de n.2 de bit:

0: E/S flexible: Marcha/Parada

1: E/S flexible: Avanzar

2: E/S flexible: Invertir

3: E/S flexible: Regular avance

4: E/S flexible: Regular inversion
5: Red

6: Teclado

7: Transicion de modo de control
15: Espera para inicio

Causa de parada (codificado en bits)

P126:5 0x282A:5

Estado CiA402 de mdquina

0: Inicial

2: No preparado para el encendido
3: Encendido desactivado

4: Preparado para encendido

5: Encendido

6: Activacion de funcionamiento
7: Desactivar funcionamiento

8: Apagado

9: Parada rdpida activa

10: Reaccion al fallo activa

11: Fallo

Estado real del CF

5.3.14 UTILIZACION DEL DISPOSITIVO (IXT)

P135:4 ‘ 0x2D40:4 Utilizacion de dispositivo (i*t) ‘
— ... [Valorreal] ... — % Utilizacion real del CF

P135:5 ‘ 0x2D40:5 Utilizacion del dispositivo (i*t): respuesta de error ‘
2: Problema
3: Error Configuracion de respuesta de error ixt

53.15 CODIGO DE ERROR

P150:0 0x603F:0

Cadigo de error

— ... [Valorreal] ... —

Codigo de error real pendiente.

Consulte el capitulo “Localizacion de errores” para obtener una explicacion de los cddigos
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S 5.3.16 TEMPORIZADOR / CONTADOR

5 En el teclado, los temporizadores aparecen en el siguiente formato:
Dias (d), Horas (h), Minutos (m), Segundos (s) (Ejemplo: 05d15h13m12s)

1473 ES 06 16

P151:1 \ 0x2D81:1 Tiempo de funcionamiento \ \ \
— ... [Vvalorreal] ... —s Tiempo de funcionamiento total del CF (CF liberado)
P151:2 \ 0x2D81:2 Tiempo de encendido \ \ \
— ... [Valorreal] ... —s Tiempo total en que el CF estuvo encendido
P151:3 ‘ 0x2D81:3 Tiempo de funcionamiento de la unidad de control ‘ ‘ ‘
— ... [Valorreal] ... —ns Tiempo total en que la unidad de control estuvo encendida. Incluye el tiempo en que el adaptador USB encendid la seccién de control.
P151:4 \ 0x2D81:4 Ciclos principales de conmutacién \ \ \
— ... [Valor real] ... — Namero total de ciclos de encendido/apagado
P151:5 ‘ 0x2D81:5 Ciclos de conmutacion del relé ‘ ‘ ‘
— ... [Valorreal] ... — Namero total de conmutaciones del relé
P151:6 ‘ 0x2D81:6 Contador de cortocircuitos ‘ ‘ ‘
— ... [valorreal] ... — Namero total de detecciones de cortocircuitos
P151:7 ‘ 0x2D81:7 Contador de fallos de conexi6n a tierra ‘ ‘ ‘
— ... [Valorreal] ... — Namero total de fallos de conexion a tierra
P151:8 ‘ 0x2D81:8 Contador de pinzamientos ‘ ‘ ‘
— ... [Vvalorreal] ... — Namero total de pinzamientos activos
P151:9 \ 0x2D81:9 Tiempo de funcionamiento del ventilador \ \ \
— ... [Valorreal] ... —s Tiempo total de funcionamiento del ventilador.
5.3.17 MEMORIA INTERMEDIA DEL HISTORIAL
P155:0 0x2006:0 Memoria intermedia del historial de errores
— ... [Valor real] ... — Consulte el capitulo “Localizacion de errores”
5.3.18 DATOS DEL DISPOSITIVO
‘ P190:1 0x2000:1  Cddigo de producto ‘ ‘ ‘
— ... [Valor real] ... — Codigo de producto del CF
(Si la unidad de control y la unidad de alimentacion se pidieron por separado, indicara XXXXXXXXXXXXXXXXXXX)
P190:2 ‘ 0x2000:2 Namero de serie ‘ ‘ ‘
— ... [Valor real] ... — Namero de serie del CF
Ejemplo: 0000000000000000XYZXYZ
P190:4 \ 0x2000:4 Version del firmware de la unidad de control \ \ \
— ... [Valorreal] ... — Ejemplo: 01.00.01.00
P190:5 \ 0x2000:5 Unidad de control - tipo de firmware \ \ \
— ... [Vvalorreal] ... — Ejemplo: IOFW51AC10
P190:6 \ 0x2000:6 Version del cargador de arrangue de la unidad de control \ \ \
— ... [Valor real] ... — Ejemplo: 00.00.00.13
P190:7 ‘ 0x2000:7 Unidad de control - tipo de cargador de arranque ‘ ‘ ‘
— ... [Valor real] ... — Ejemplo: I0BL51AONn
P190:8 \ 0x2000:8 Version de directorio de objetos \ \ \
— ... [Valor real] ... — Ejemplo: 108478
P190:10 ‘ 0x2000:10 Unidad de alimentacion - version de firmware ‘ ‘ ‘
— ... [Valorreal] ... — Ejemplo: 00196
P190:11 \ 0x2000:11 Unidad de alimentacion - tipo de firmware \ \ \
— ... [Valor real] ... — Ejemplo: IDFW5AA
P190:12 ‘ 0x2000:12 Version del cargador de arranque de la unidad de alimentacion ‘ ‘ ‘
— ... [Valorreal] ... —
P190:13 ‘ 0x2000:13 Unidad de alimentacion - tipo de cargador de arranque ‘ ‘ ‘
— ... [Vvalorreal] ... —
5.3.19 NOMBRE DE DISPOSITIVO
P191:0 ‘ 0x2001:0 Nombre de dispositivo
— ... [Mi dispositivo] ... — Nombre configurable del CF
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53.20 MODULO DEL DISPOSITIVO

P192:4 \ 0x2002:4 Unidad de control - cédigo de tipo \ \ \
— ... [Vvalorreal] ... — Cadigo de tipo de unidad de control

P192:5 ‘ 0x2002:5 Unidad de alimentacion - cédigo de producto ‘ ‘ ‘
— ... [Valor real] ... — Cédigo de tipo de unidad de alimentacion

P192:6 \ 0x2002:6 Unidad de control - nimero de serie \ \ \
— ... [valorreal] ... —

P192:7 ‘ 0x2002:7 Unidad de alimentacion - nimero de serie ‘ ‘ ‘
— ... [Valorreal] ... —

5.3.21 ESTADO ADICIONAL
P197:0 0x2040:0 Estado de proteccion de acceso

Descripcion de n.2 de bit:
0: Acceso completo a escritura protegido
1: Acceso a escritura solo para Favoritos

Estado real de proteccion de acceso

0 = Sin proteccion

1 = Acceso solo lectura para todos los pardmetros

2 = Acceso solo lectura y escritura en el grupo Favoritos

P198:0 0x2827:0

Estado de parametro cargado

0: Ajustes de usuario

1: Restablecer ajustes de 60 Hz
2: Restablecer ajustes de 50 Hz
3: Ajustes OEM

Ajustes reales de pardmetros cargados

5.4 GRUPO 2 — CONFIGURACION BASICA
5.4.1 FUENTE DE CONTROL PREDETERMINADA

Consulte capitulo “5.2.1 Estructura del punto de ajuste / modo de funcionamiento”, pagina 41

Consulte el capitulo “5.2.2 Fuente de control”, pagina 43

P200:0 0x2824:0 Fuente de control
0: Flexible Define la fuente de control predeterminada para Inicio, Parada y Direccién de la rotacion. EI CF puede controlarse desde distintas
1: Teclado fuentes, como terminales (entradas digitales), bus de campo o teclado.

0: Control flexible
Inicio / Parada y Direccion de rotacion configurados en P400.xx

1: Teclado
Teclado montado de forma local o remota que proporciona al GF los comandos Inicio/Parada. En este modo se ignoran otras fuentes
para iniciar el CF.

NOTA: La entrada digital “Activacion del CF” (P400:1), “Marcha/Parada” (P400:2) y Parada de teclado estan siempre activas.

5.4.2 PUNTO DE AJUSTE PREDETERMINADO

El punto de ajuste predeterminado selecciona las fuentes del punto de ajuste que se volveran activas cuando no hay ningin otro punto de ajuste seleccionado por otros medios. Los valores del
punto de ajuste predeterminado pueden proceder de fuentes externas (entradas analdgicas, red, etc.) y de fuentes internas (Preajustes).

Consulte el capitulo 5.2.1 Estructura del punto de ajuste / modo de funcionamiento, en la pagina 41

P201:1 0x2860:1

Control de frecuencia: fuente de punto de ajuste predeterminado

1: Punto de ajuste de la frecuencia de teclado
2: Entrada analégica 1

3: Entrada analdgica 2

5: Punto de ajuste de la frecuencia de red
11: Valor de la frecuencia de preajuste 1
12: Valor de la frecuencia de preajuste 2
13: Valor de la frecuencia de preajuste 3
14: Valor de la frecuencia de preajuste 4
15: Valor de la frecuencia de preajuste 5
16: Valor de la frecuencia de preajuste 6
17: Valor de la frecuencia de preajuste 7
18: Valor de la frecuencia de preajuste 8
19: Valor de la frecuencia de preajuste 9
20: Valor de la frecuencia de preajuste 10
21: Valor de la frecuencia de preajuste 11
22: Valor de la frecuencia de preajuste 12
23: Valor de la frecuencia de preajuste 13
24: Valor de la frecuencia de preajuste 14
25: Valor de la frecuencia de preajuste 15
50: Potenciémetro del motor (MOP)

Punto de ajuste de la frecuencia predeterminado

1: Punto de ajuste de la frecuencia de teclado
Punto de ajuste mediante botones Arriba y Abajo en el teclado opcional local o remoto

2: Entrada analégica 1
Selecciona la entrada analégica 1 como punto de ajuste predeterminado.

3: Entrada analégica 2
Selecciona la entrada anal6gica 2 como punto de ajuste predeterminado.

5: Punto de ajuste de la frecuencia de red
Selecciona la red como punto de ajuste predeterminado

Frecuencia: 11..25: Valor de preajuste 1.15
Selecciona los valores de preajuste definidos en P450:1 - P450:15 como punto de ajuste predeterminado

PID: 11..18: Punto de ajuste de preajuste 1..18
Selecciona los valores de preajuste definidos en P451:1 - P451:8 como punto de ajuste predeterminado

Par: 11..18: Punto de ajuste de preajuste 1..18
Selecciona los valores de preajuste definidos en P452:1 - P452:8 como punto de ajuste predeterminado

31-38: Segmento de preajuste
Selecciona un segmento del secuenciador como punto de ajuste predeterminado

50: Potenciémetro del motor (MOP)
Punto de ajuste predeterminado definido por MOP (funcién del potenciémetro del motor). Dos entradas digitales
(aumento/reduccién) controlan el punto de ajuste

P201:2 \ 0x2860:2

Control del PID: fuente de punto de ajuste predeterminado ‘

1: Punto de ajuste del PID de teclado
(Referencia, consulte P201:1)

Punto de ajuste del PID predeterminado
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5.4.3 PUNTOS DE AJUSTE DE TECLADO

P202:1 0x2601:1 Punto de ajuste de la frecuencia
0,0...[20,0] ... 599,0 Hz Punto de ajuste real de teclado, definido por los botones Arriba y Abajo
P202:2 ‘ 0x2601:2 Punto de ajuste del controlador de proceso ‘ ‘ ‘

-300,00 ... [0,00] ... 300,00 Unidad P

Punto de ajuste real del PID de teclado, definido por los botones Arriba y Abajo

5.4.4 CONFIGURACION DE INICIO Y PARADA

El motor puede arrancarse y detenerse con diferentes métodos:

Sefales de entrada /
Condiciones

Comando
de frecuencia

Red eléctrica

TRUE
Comando de Marcha/Parada

50 Hz

0Hz

40 Hz

||

Salida

Método de inicio
=
2
QJ
=3
P203:1=0 g
Normal &
0
©
v
=
v
P203:1=1 2
Inicio con freno de CC £
0
©
o
c
GJ
o1
P203:1=2 o
Inicio con giro -
0

Método de parada

S

g 40 Hz

£ |
ko] P203:3=0
< Parada por inercia

Hz

g 40 Hz

(=}

E g P203:3=1

o T3 El freno de CC se aplica en el momento Rampa estandar

Hz del comando de Inicio/Marcha.

% S o 40 Hz

€ S 3

5 S8 P203:3=2 .

° ——£< Rampa de parada rapida

o
Hz

IDeteccion de velocidad del motor para capturar un motor
Ique gira. Se produce en cada comando de Inicio/ Marcha.

| Puede haber algo de velocidad rotacional en el momento de la
| orden de Inicio / Marcha debido a la inercia de la carga/ motor.

* El freno de CC puede aplicarse adicionalmente si fuera necesario

Fig. 6: Configuracion de Inicio y Parada

Consulte el capitulo “5.9.3 Configuracion del freno de CC”, pdgina 93 para ver la configuracion del freno de CC

P203:1

0x2838:1

Método de inicio

0: Normal
1: Inicio con freno de CC
2: Inicio con giro

Define el método de inicio del motor

0: Normal:
EI CF acelera el motor en la direccién seleccionada cuando comienza el inicio

1: Inicio con freno de CC:

EI CF aplica el freno de CC cuando comienza el inicio, antes de que el motor empiece a girar. Cuando el tiempo de demora del freno
de CC haya pasado, el motor volvera a acelerar.

Para activar el freno de CC hay que ajustar también P704:1 y P704:2.

2: Inicio con giro:
EI CF puede iniciarse en un motor que ya gira. Durante el inicio, el CF detecta la frecuencia real y se iguala con el motor.
Esta caracteristica ofrece un inicio mas suave para cargas con gran inercia como ventiladores, volantes, etc.

P203:3

0x2838:3

Método de parada

0: Parada por inercia
1: Rampa estandar
2: Rampa de parada rapida

Define el método de parada del motor

0: Inercia
El CF apagara la salida del motor y el motor se detendrd gradualmente en funcion de la inercia de la maquina.

1: Rampa estandar
EI CF disminuird la velocidad del motor de acuerdo con el tiempo de desaceleracion seleccionado

2: Rampa de parada répida
El CF disminuird la velocidad del motor en funcién de la rampa de parada rapida.
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S 5.4.5 INICIO TRAS EL ENCENDIDO

= La funcidn “Inicio tras el encendido” permite iniciar automaticamente el CF tras la aplicacion de corriente eléctrica si esta presente una sefial de inicio valida.

1473 ES 06 16

1k ... 10k
Potenciémetro

Marcha/

Pa0o:2 Parada

7 24v
=" | DIl

Cableado de control | Comportamiento esperado

| GND
All |
a2 ||
AO1

50 Hz

All

Di2
DI3
Di4
DI5 50 Hz
001 ' D E— 4/—\
. 1
\ P
| GND 2 Frecuencia 2 HzZ/, \
- 1 | | delmotor:
| NO Método de parada en
com Inicio en el encendido funcion de P203:3
P203:2 = ENCENDIDO [1] - §
NC Marcha/Parada = TRUE

P203:2 0x2838:2 Inicio tras el encendido
0: Apagado Configuracion de la funcion “Inicio tras el encendido”
1: Encendido
0: Apagado
La sefial de inicio/marcha ya presente en la aplicacion de corriente eléctrica se ignora. EI CF necesita una nueva sefial de
Inicio/Marcha para arrancar.
1: Encendido
El CF se inicia automaticamente cuando se aplica la corriente eléctrica y hay un comando vélido de inicio/marcha.
5.4.6 CONFIGURACION DE LA TENSION
P208:1 \ 0x2540:1 Tension nominal de la red eléctrica \ \ \
0: 230 Veff Configuracién de la tension real de la red eléctrica aplicada (V CA).
1: 400 Veff
2: 480 Veff Nota: el valor predeterminado depende del cddigo de tipo
P208:2 \ 0x2540:2 Nivel de advertencia, subtension \ \ \

0 ... [Depende del codigo de tipo] ... 800 V

Umbral de advertencia para subtension
Si la tension CC del bus cae por debajo del valor del umbral, el CF emite una advertencia. El restablecimiento de la advertencia se
realiza con una histéresis de 10 V.

P208:3 \ 0x2540:3 Nivel de error, subtension \ \ \
— ... [Valor real] ... 800 V Umbral de error para subtension
Si la tension CC del bus cae por debajo del valor del umbral, el CF cambia al estado de error.
P208:4 \ 0x2540:4 Nivel de borrado, subtension \ \ \
— ... [Vvalorreal] ... —V Umbral de restablecimiento de errores para subtension
P208:5 ‘ 0x2540:5 Nivel de advertencia, sobretension ‘ ‘ ‘

o

... [Depende del cddigo de tipo] ... 800 V

Umbral de advertencia para sobretension
Si la tension CC del bus supera el valor del umbral, el CF emite una advertencia. El restablecimiento de la advertencia se realiza con
una histéresis de 10 V.

P208:6 ‘ 0x2540:6 Nivel de error, sobretension ‘ ‘ ‘
— ... [Valorreal] ... —V Umbral de error para sobretension
Si la tension CC del bus supera el valor del umbral, el CF cambia al estado de error.
P208:7 ‘ 0x2540:7 Nivel de borrado, sobretension ‘ ‘ ‘
— ... [Valorreal] ... —V Umbral de restablecimiento de errores para sobretension

5.4.7 FRECUENCIA MiNIMA/MAXIMA

Frecuencia minima y Frecuencia méxima definen el intervalo operativo total de frecuencias (Hz) del CF. Todos los puntos de ajuste de referencia (puntos de ajuste de la frecuencia de la entrada
analdgica, puntos de ajuste de la frecuencia de preajuste, puntos de ajuste de la frecuencia de red, etc.) se limitan a estos valores.

P210:0 ‘ 0x2915:0 Frecuencia minima ‘ ‘ ‘
0,0...[0,0] ... 599.0 Hz Frecuencia minima del motor

P211:0 \ 0x2916:0 Frecuencia maxima \ \ \
0,0 ... [Depende del cddigo de tipo] ... 599.0 Hz Frecuencia maxima del motor
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S5.4.8 ACELERACION / DESACELERACION

= Hay dos conjuntos de rampas de Aceleracion/Desaceleracion disponibles. Se encuentran disponibles dos formas de cambiar entre AGE/DES 1y ACE/DES 2:
— Activador externo (por ejemplo, entrada digital)
- Nivel de conmutacion de tiempo de rampa para activar desde ACE/DES1 a ACE/DES2 segun la frecuencia

A
[Hz]
Frecuencia méxima
(P211:0) )
‘!.{_D 7]
8 2
B Q =
) S°
g N/ g5
Q L o
o
Nivel de interruptor de a"®
tiempo de rampa N~
(P224:0)
QU
3 _
kS) o3
QO N
& 25
Q5
28
[0}
Frecuencia minima =
(P210:0)
Fig. 7: Punto de ajuste de velocidad
P400:39 \ 0x2631:39 Seleccion de rampa 2 \ \ \
0: No conectado Activador para la seleccion ACE/DES2:
(Consulte la referencia P400:1)
TRUE: Selecciona ACE2/DES2 como tiempo de rampa
P220:0 ‘ 0x2917:0 Tiempo de aceleracion 1 ‘ ‘ ‘
0,0...[5,0] ... 3600,0 s Tiempo de aceleracion 1 de la frecuencia de salida para aumentar desde 0,0 Hz hasta la maxima frecuencia (P211:0)
P221:0 \ 0x2918:0 Tiempo de desaceleracion 1 \ \ \
0,0...[5,0] ... 3600,0 s Tiempo de desaceleracion 1 de la frecuencia de salida para disminuir desde la méaxima frecuencia P211:0 hasta 0,0 Hz
P222:0 ‘ 0x2919:0 Tiempo de aceleracion 2 ‘ ‘ ‘
0,0...[5,0] ... 3600,0 s Tiempo de aceleracion 2 de la frecuencia de salida para aumentar desde 0,0 Hz hasta la maxima frecuencia (P211:0)
Nota: MOP utiliza ACE/DES2
P223:0 ‘ 0x291A:0 Tiempo de desaceleracion 2 ‘ ‘ ‘
0,0...[5,0] ... 3600,0 s Tiempo de aceleracion 2 de la frecuencia de salida para disminuir desde la méxima frecuencia (P211:0) hasta 0,0 Hz
Nota: MOP utiliza ACE/DES2
P224:0 ‘ 0x291B:0 Nivel de conmutacion de tiempo de rampa ‘ ‘ ‘
0,0...[0,0] ... 599,0 Hz Punto de conmutacion entre ACE/DES1 y ACE/DES2:
Frecuencia de act. Nivel de conmutacion de tiempo de rampa (P224:0) —> Utiliza el tiempo de Acel/Desacel #1
Frecuencia de act. > Nivel de conmutacién de tiempo de rampa (P224:0) —> Utiliza el tiempo Acel/Desacel #2
0: Funcién desactivada
Nota:
Seleccion de ACE/DES mediante P400:39, ACE/DES de secuenciador ACE/DES de PID, las paradas répidas tienen prioridad superior
P226:1 0x291E:1 Factor suavizante
0,0...[0,0] ... 100,0 % Factor suavizante para rampa en S.
Nota:
El factor suavizante prolongara el tiempo de rampa:
50% —> 1,5 x tiempo de rampa configurado
100% —> 2 x tiempo de rampa configurado

5.49 TIEMPO DE RAMPA DE PARADA RAPIDA (QSP)
EI CF cuenta con un método de parada adicional llamado “Parada répida” (QSP). Funciona como velocidad cero o como funcién de pausa en la que el tiempo de rampa puede configurarse de forma
independiente.

P225:0 0x291C:0 Tiempo de desaceleracion de la parada rapida ‘ ‘
0,0...[1,0] ... 3600,0 s Tiempo de rampa de parada rapida de la frecuencia de salida para disminuir desde la frecuencia méxima (P211:0) hasta 0,0 Hz

Nota: En el modo de velocidad Cia402 (P301:0 = [2] modo de velocidad (vl) ) el tiempo de desaceleracion de la parada répida se
define mediante P790:0.
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8 5.5 GRUPO 3-CONTROL DEL MOTOR
& 5.5.1 MODO DE CONTROL DEL MOTOR
EI CF puede controlar el motor de diferentes modos:

Motores de induccion de CA:

Modo de control del motor Modos de funcionamiento Forma caracteristica de V/f
(P300:0) (P301:0) (P302:0)
Bucle abierto del CF [6] Modo de velocidad MS [-2 Lineal [0]
Cuadratica [1]

© Eco [3]
&1 Control de vector sin sensor [4] Modo de velocidad MS [-2]
% SLVC
S| Servo control ASM [2] Modo de velocidad MS [-2]

(Con codificador)

Bucle abierto del CF (Lineal / cuadrético)
Tipico de los motores de induccién de CA. Adecuado para numerosas aplicaciones generales como cintas transportadoras, bombas, ventiladores, etc. No se necesita retroalimentacion del motor.

Consulte los siguientes capitulos:
“5.5.2 V/f: Ajuste de curva”, pagina 64
“5.5.3 V/f: Compensacion de deslizamiento”, pdgina 65
“5.5.4 VV/f: Aumento de frecuencia”, pagina 65

Eco del CF
Control de ahorro de energia para motores asincronos (reduccién de pérdidas de cobre).

1. Ajuste del modo de control del motor:
P300:0 a “Bucle abierto del CF [6]”
2. Ajuste de la forma caracteristica de V/f:
P302:0 a “Eco [3]”
3. Configuracién avanzada del motor:
Ajuste los parametros del motor (5.5.12 Pardmetros del motor, pagina 70)
4. Ajuste de la tensién minima del modo ECO del CF:
P330:1 Ajuste de la tensién minima del modo ECO del CF

Consulte “5.5.2 V/f: Ajuste de curva” en la pagina 64

CONTROL DE VECTOR SIN SENSOR (SLVC)
EI SLVC se puede utilizar para obtener mayor rendimiento en la respuesta del par y en la regulacion de la velocidad. Para utilizar este modo, se necesitan los parametros del motor y el modo de
identificacion del motor. No se necesita retroalimentacion del motor.

1. Ajuste del modo de control del motor:
P300:0 a “Control de vector sin sensor [4]”
2. Configuracién avanzada del motor:
Ajuste los parametros del motor (5.5.12 Parametros del motor, pagina 70)

iAVISO!

Al utilizar el modo SLVC se aplican las siguientes restricciones:

» Solo para motores asincronos

» Solo se permite para un inico motor

» No se permite para elevadores

» El motor conectado puede ser como méaximo dos clases de potencia inferior al del motor asignado al CF

SERVOCONTROL (ASM)
Servocontrol controlado por vector (con codificador) para motores asincronos. Generalmente, el servocontrol ofrece las mismas ventajas que el control de vector sin sensor (SLVC) con mayor
rendimiento de la regulacion de la velocidad.
1. Ajuste del modo de control del motor:
P300:0 a “Servocontrol ASM [2]”
2. Configuracién avanzada del motor:
Ajuste los parametros del motor (5.5.12 Parametros del motor, pagina 70)
3. Configuracion del codificador (5.5.16 Configuracion del codificador HTL, péagina 72).
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FUNCIONES:
© X
w )
o =
= 173}
h=] <T
2 =l
£ = g
, 3 S g
indice Cédigo de visualizacion @ » A
5.5.8 Frecuencia de conmutacion 0x2939:0 P305:0 X X X
5.5.2 V/f: Ajuste de curva 0x2B00:0 P302:0 X
0x2B01:X P303:X
5.5.3 V/f: Compensacion de deslizamiento 0x2B09:X P315:X X
5.5.4 V/f: Aumento de frecuencia 0x2B12:X P316:X X
5.5.11 Frecuencia de salto 0x291F:X P317:X (X) X X
5.5.5 VV/f: Amortiguacion de la oscilacion 0x2BOA:X P318:X (X)
5.5.6 V/f: Debilitamiento del punto de campo de anulacién 0x2B0C:X P319:X (X)
5.5.12 Pardmetros del motor 0x2C01:X P320:X (X) X X
0x6075:0 P323:0
5.5.13 Limitacion de velocidad 0x6080:0 P322:0 (X) X X
5.5.14 Limitacion de corriente 0x6073:0 P324:0 (X) X X
0 0x6076:0 P325:0 X X
Limitacion de par 0x6072:0 P326:0
(X) Opcional
P300:0 ‘ 0x2C00:0 Modo de control del motor
2: Servocontrol ASM (*) Seleccion del modo de control del motor
4: Control de vector sin sensor
6: Bucle abierto del CF
P301:0 0x6060:0 Modos de funcionamiento

-2: Modo de velocidad MS
0: Modo sin cambio/asignado
2: Modo de velocidad (vl)

Seleccion del modo de funcionamiento del CF

-2: Modo de velocidad MS (Modo de velocidad especifico del fabricante)

Motor del controlador de velocidad con PID opcional (Modo de funcionamiento normal)

0: Modo sin cambio/asignado
Sin modo de funcionamiento seleccionado. CF desactivado.

2: Modo de velocidad (vl):

Modo de velocidad CiA402. Palabra de control 0x6040 sigue a CiA402 estandar

5.5.2 V/f: AJUSTE DE CURVA

um g

P208:1
P303:1
P330:1
P303:2
P211:0

ey o By =

e 0
P302 = 0: Lineal

f [Hz]

® 0
P302: Cuadratico

fHz]

Tension nominal de la red eléctrica
Tensién base

ECO del CF: tensién minima
Frecuencia base

Frecuencia méaxima

P302; Eco

(6

f[Hz]
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P302:0 0x2B00:0 Forma caracteristica de V/f
0: Lineal Configuracion de la forma de V/f
1: Cuadratica 0: Lineal
3: Eco La curva tiene una relacion constante de V/f que proporciona par constante al motor. Las curvas de V/f se emplean en numerosas

aplicaciones generales.
1: Cuadréatica
La curva de V/f es una funcion cuadratica. Se emplea para aplicaciones de ventilador o de bomba.

3: Eco
Control de ahorro de energia para motores asincronos
P303:1 \ 0x2B01:1 Tension base \ \ \
0 ... [Depende del codigo de tipo] ... 5000 V Tension base de V/f
Para ajustarse a la tension nominal del motor
P303:2 ‘ 0x2B01:2 Frecuencia base ‘ ‘ ‘
0 ... [Depende del codigo de tipo] ... 5000 V Frecuencia base de V/f
Para ajustarse a la frecuencia nominal del motor
P330:1 \ 0x2BOD:1 Tension minima \ \ \
20 ... [20] ... 100 % Tensién minima (Solo se usa para el modo Eco)
Elintervalo de eficiencia del modo Eco del CF esta limitado por la curva estandar de V/f y la curva Eco del CF. (Consulte el grafico
anterior)

Este parametro describe el punto de funcionamiento en relacion con el valor de porcentaje elegido de tension base (P303:1) en la

frecuencia base (P303:2). Consulte el grafico anterior.

5.5.3 V/f: COMPENSACION DE DESLIZAMIENTO
En un motor de induccion de CA estandar, la velocidad del eje disminuye a medida que aumenta la carga y aumenta a medida que la carga disminuye. La compensacion de deslizamiento se emplea
para contrarrestar los cambios de velocidad del motor (deslizamiento) provocados por los cambios en la carga.

1. CONFIGURACION DEL SIGUIENTE PARAMETRO DEL MOTOR.

(Fuera de este pardmetro, el CF calcula automdticamente el deslizamiento nominal)
P320:4 Parametros del motor: velocidad nominal

P320:5 Parametros del motor: frecuencia nominal

2. CONFIGURACION DE LA GANANCIA DE INFLUENCIA DE DESLIZAMIENTO
100% significa que el deslizamiento nominal total del motor se aplica con par total. Si la compensacion de deslizamiento no es exacta (por ejemplo: los datos del motor no son exactos) la
compensacion puede ajustarse con este valor.

P315:1 \ 0x2B09:1 Ganancia \ \ \
-200,00 ... [100,00] ... 200,00 % Configuracion de la influencia de la compensacion de deslizamiento.
100% significa que el deslizamiento nominal total del motor se aplica con par total.
P315:2 \ 0x2B09:2 Tiempo de filtrado \ \ \
1...[5] ... 6000 ms Configuracién del tiempo de filtrado de la compensacién de deslizamiento.
El valor predeterminado se optimiza para aumentar el rendimiento del tiempo de recuperacion de la pérdida de velocidad de
deslizamiento de los motores normales. Si se produce oscilacion o inestabilidad a plena carga (o casi plena carga), entonces se
recomienda aumentar el tiempo de filtrado de la compensacion de deslizamiento.

5.5.4 V/f: AUMENTO DE FRECUENCIA
El aumento de tension (fijo o durante la aceleracion) puede incrementar el par de inicio en aplicaciones con cargas de mucha inercia o cargas de mucha friccion.

P316:1 \ 0x2B12:1 Aumento fijo \ \ \
0,0 ... [Depende del cddigo de tipo] ... 20.0 % El aumento fijo de tension incrementa la tension de salida con el porcentaje configurado de la tension base (P303:1)
P316:2 ‘ 0x2B12:2 Aumento en la aceleracion ‘ ‘ ‘
0,0...10,0] ... 20,0 % El aumento de tension de la aceleracion incrementa la tension de salida durante la aceleracion con el porcentaje [%] configurado de
tension base (P303:1)

5.5.5V/f: AMORTIGUACION DE LA OSCILACION
La funcién de amortiguacion de la oscilacion se emplea para reducir las oscilaciones de velocidad que puedan producirse en una operacion sin carga o con carga ligera.

Consulte el software VLB3SWO01 para la configuracion y para obtener mas informacion

5.5.6V/f: DEBILITAMIENTO DEL PUNTO DE CAMPO DE ANULACION

Consulte el software VLB3SWO01 para la configuracion y para obtener mas informacion
5.5.7 RESTRICCION DE LA ROTACION

La rotacion del motor puede restringirse al avance nicamente.

Consulte el capitulo “5.2.4 Direccién de la rotacién”, en la pagina 47

P304:0 0x283A:0 Restriccion de la rotacion

0: Solo avance EI CF puede limitarse a la rotacion de avance (FWD) inicamente. Esto afecta al punto de ajuste de salida final de la velocidad y el
punto de ajuste de PID

1: Avance e inversion
Nota:

Este comando solo impide puntos de ajuste de velocidad negativos. Por tanto, todavia es posible que el motor funcione en inversién
(ejemplo: error de escritura).
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$5.5.8 FRECUENCIA DE CONMUTACION

= La salida del CF es tension de CC que se modula en anchura de pulsos (PWM) de forma sinusoidal para aproximar la tension de CA de la frecuencia variable. La frecuencia de los pulsos PWM es
ajustable. Este ajuste se denomina frecuencia de conmutacion PWM.

General:

— Las frecuencias de conmutacién mayores supondran un ruido menos audible pero provocaran que el CF genere mas calor y funcione de forma menos eficiente.
— Las frecuencias de conmutacién menores supondran un ruido més audible pero provocaran menos corriente de fuga de conexion a tierra, aumento de la eficiencia del CF y mayor intervalo de

temperaturas ambiente de funcionamiento.

P305:0 0x2939:0

Frecuencia de conmutacion

1: 4 kHz var. / optimizada

2: 8 kHz var. / optimizada

3: 16 kHz var. / optimizada

5: 2 kHz fija/ optimizada

6: 4 kHz fija / optimizada

7: 8 kHz fija / optimizada

8: 16 kHz fija / optimizada

11: 4 kHz var. / Pv min.

12: 8 kHz var. / Pv min.

13: 16 kHz var. / Pv min.

15: 2 kHz fija / PV min.

16: 4 kHz fija / Pv min.

17: 8 kHz fija / Pv min.

18: 16 kHz fija / Pv min.

21: 8 kHz var./ opt./ 4 kHz min.
22: 16 kHz var./opt./4 kHz min.
23: 16 kHz var./opt./8 kHz min.
31: 8 kHz var./ Pv/4 kHz min.
32: 16 kHz var./ Pv/ 4 kHz min.
33: 16 kHz var./ Pv/8 kHz min.

1473 ES 06 16

Definicion de frecuencia de conmutacién

1,2,3

Optimizada para mejorar el rendimiento del CF (modulacién simétrica)

Frecuencia de conmutacion variable: el CF reduce la frecuencia de conmutacion si la corriente de salida o la temperatura del CF
son demasiado altas.

La frecuencia minima de conmutacion esta limitada a 2 kHz.

5,6,7,8:
Optimizada para mejorar el rendimiento del CF (modulacién simétrica)
La frecuencia de conmutacion es fija.

11,12,13:

Optimizada para mejorar el rendimiento del CF (modulacion asimétrica)

Frecuencia de conmutacion variable: el CF reduce la frecuencia de conmutacion si la corriente de salida o la temperatura del CF
son demasiado altas.

La frecuencia minima de conmutacion esta limitada a 2 kHz.

15,16,17,18:
Optimizada para mejorar la eficiencia del CF (modulacién asimétrica).
La frecuencia de conmutacion es fija.

21,22, 23:

Optimizada para mejorar la eficiencia del CF (modulacién simétrica)

Frecuencia de conmutacion variable: el CF reduce la frecuencia de conmutacién si la corriente de salida o la temperatura del CF son
demasiado altas.

La frecuencia de conmutacion minima esta limitada a 4 u 8 kHz.

31,32, 33:

Optimizada para mejorar la eficiencia del CF (modulacién asimétrica).

Frecuencia de conmutacion variable: el CF reduce la frecuencia de conmutacion si la corriente de salida o la temperatura del CF son
demasiado altas.

La frecuencia de conmutacion minima esta limitada a 4 u 8 kHz.

559 SOBRECARGA TERMICA DEL MOTOR (i2xt)

La funcién monitoriza la disipacién térmica de la energia a partir de las corrientes medidas del motor con la base de un modelo matematico. Esto puede utilizarse para proteger el motor de la
sobrecarga. Solo se puede utilizar para proteccion funcional, es decir, para garantizar la vida Gtil de servicio del motor. No es adecuado como proteccion relevante de seguridad frente a los peligros

inducidos de energia.

A iPELIGRO!

PELIGRO DE INCENDIO DEBIDO A SOBRECARGA DEL MOTOR

Hay que proporcionar medios adicionales para evitar que surja peligro de incendio por sobrecarga del motor.
» Monitorizacién de temperatura del motor independiente con apagado.

& iPELIGRO!

COMPORTAMIENTO INCONTROLADO DEL MOTOR

Si se produce sobrecarga del motor, el CF detiene la modulacién y no hay ningtin par disponible en el motor. En motores con carga sin freno de sujecion, esto puede conllevar movimientos

incontrolados del motor.
» Use el CF solo en las condiciones de carga especificadas.

P308:1 \ 0x2D4B:1

Utilizacion méxima [60 5] . \ \ |

30.... [150] ... 200 %

Configuracion del tiempo de activacion 12xt.
Si el motor funciona con corriente nominal (P323) més alla del tiempo de activacion configurado, el CF se activara de acuerdo con la
reaccion configurada.

P308:2 \ 0x2D4B:2

Compensacion de velocidad . ‘ ‘ ‘

0: Encendido
1: Apagado

Compensacion de velocidad lenta (40 Hz)

0: Encendido

El tiempo de activacion de sobrecarga en el motor se reduce para compensar la menor refrigeracion de los motores de induccion de
CA autorrefrigerados cuando funcionan a baja velocidad.

1: Apagado

Funcién desactivada, sin reduccion.

Notas:
- Para respetar la normativa UL, el usuario debe activar esta funcion o utilizar un PTC adecuado para proteger el motor.
- Funcién para proteger motores a velocidades inferiores a 40 Hz

P308:3 \ 0x2D4B:3

Respuesta de error

3: Fallo
(Referencia: consulte P310:1)

Configuracion de la reaccion de fallo por sobrecarga de i2xt. Si el nivel de activacion se alcanza, el motor reaccionard como se definio.
Notas:
- Para respetar la normativa UL, el usuario debe activar esta funcién o utilizar un PTC adecuado para proteger el motor.
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S5.5.10 SENSOR DE TEMPERATURA DEL MOTOR

= Para detectar y monitorizar la temperatura del motor, puede conectarse un termistor PTC (DIN 44081 tnico, DIN 44082 triple) o un termocontacto (contacto NC) a los terminales T1y T2.

1473 ES 06 16

jParada!

jAVISO!

iEl CF solo puede evaluar un dnico termistor PTC!

No conecte varios termistores PTC en serie o en paralelo.
» Sivarios motores se accionan con un solo CF, utilice los termocontactos (contactos NC) conectados en serie.

» Paralograr la plena proteccion del motor, debe instalarse una monitorizacion de temperatura adicional con evaluacion independiente.

Hl Se recomienda utilizar siempre esta funcion si el motor esta equipado con termistores PTC o termocontactos.

P309:2

0x2D49:2

Reaccion

3: Fallo

(Referencia, consulte P310:1)

Reaccion al fallo del sensor de temperatura del motor.

0: Sin respuesta

Sin reaccion en el CF.

1: Advertencia

Aparecerd una advertencia. El CF continuara funcionando normalmente.

2: Problema

EI CF ira al estado Problema y reducira la velocidad del motor con el tiempo de rampa de parada réapida.
3: Fallo

EI CF ird al estado Fallo y detendra el motor con una parada por inercia.

5.5.11 FRECUENCIA DE SALTO

Hay tres frecuencias de salto disponibles para bloquear las frecuencias criticas que provocan resonancia mecanica.

Ejemplo:

Frecuencia de salto
Ancho de banda de salto
Zona de frecuencia

20 Hz
10 Hz
15 Hz .. 25 Hz se salta

H Las frecuencias de salto son absolutas.

Funcidn de desactivacion: Ancho de banda de salto = 0

Las frecuencias de salto no pueden ajustarse para incluir 0 Hz (es decir, si se ha ajustado 2 Hz como frecuencia de salto y se ha seleccionado un ancho de banda de 4 Hz o més, el intervalo de

salto se ignora).
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Fig. 8: Frecuencia de salto

P317:1 \ 0x291F:1 Frecuencia de salto 1 \ \
0,0...[0,0] ... 599,0 Hz Frecuencia de salto 1

P317:2 ‘ 0x291F:2 Ancho de banda de salto 1 ‘ ‘
0,0...[0,0] ... 10,0 Hz Ancho de banda de salto 1

P317:3 \ 0x291F:3 Frecuencia de salto 2 \ \
0,0...[0,0] ... 599,0 Hz Frecuencia de salto 2

P317:4 \ 0x291F:4 Ancho de banda de salto 2 \ \
0,0...[0,0] ... 10,0 Hz Ancho de banda de salto 2

P317:5 0x291F:5 Frecuencia de salto 3
0,0...[0,0] ... 599,0 Hz Frecuencia de salto 3

P317:6 \ 0x291F:6 Ancho de banda de salto 3 \ \

0,0...[0,0] ... 10,0 Hz

Ancho de banda de salto 3
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5512 PARAMETROS DEL MOTOR

o
Bl Para el modo “Control de vector sin sensor”, es necesario configurar y calibrar el parametro “Servocontrol ASM”, y “Modo Eco del CF”.
Para el “Bucle abierto del CF” lineal/cuadratico no es necesario pero puede aumentar el comportamiento de control.

1473 ES 06 16

MOTOR O TECLADO DE TERCEROS

Ajuste los parametros del motor descritos abajo y ejecute la “identificacion” (P327:4) o la “estimacién” (P327:4)

P320:4 \ 0x2001:4 Velocidad nominal \ \ \
50 ... [1450] ... 50000 rpm Velocidad nominal del motor (placa de serie del motor)
P320:5 ‘ 0x2C01:5 Frecuencia nominal ‘ ‘ ‘
1,0 ... [50,0] ... 1000,0 Hz Frecuencia nominal del motor (placa de serie del motor)
P320:6 ‘ 0x2C01:6 Potencia nominal ‘ ‘ ‘
— ... [Depende del codigo de tipo] ... — kW Potencia nominal del motor (placa de serie del motor)
P320:7 \ 0x2C01:7 Tensién nominal \ \ \
— ... [Depende del codigo de tipo] ... —V Tensién nominal del motor (placa de serie del motor)
P320:8 \ 0x2001:8 Coseno de fi nominal \ \ \
0,00 ... [0,80] ... 1,00 rpm Coseno de fi nominal del motor (placa de serie del motor)
P323:0 ‘ 0x6075:0 Corriente nominal del motor ‘ ‘ ‘
0,001 ... [Depende del cddigo de tipo] ... Coseno de fi nominal del motor (placa de serie del motor)
500,000 A
P335:1 \ 0x2910:1 Motor \ \ \
0,00 ... [Depende del codigo de tipo] ... Momento de inercia del motor (Ajuste en funcion del motor)
20.000.000,00 kg cm?
P335:2 \ 0x2910:2 Carga \ \ \
0,00 ... [Depende del codigo de tipo] ... Momento de inercia de la carga (Ajuste en funcion de la aplicacion)
20.000.000,00 kg cm?
P \ 0x2910:3 Acoplamiento \ \ \
0: Agarrotado Acoplamiento de motor y carga (Ajuste en funcién de la aplicacion)
1: Eléstico
2: Con juego axial
P327:4 \ 0x2822:4 Identificacion del motor \ \ \
0..[0]..1 Identificacion del motor (Energizado)
1: Activa la identificacion del motor (Energizado). Tras ajustar el pardmetro, un comando vélido Marcha/Inicio comienza la
identificacion.
Para ese ciclo DI1 (Comando Marcha/Parada). Esto inicia la identificacion energizada. La identificacion puede tardar varios
segundos/minutos: mide las caracteristicas del motor y calcula los parametros de control del motor (Bucle de control de
velocidad/corriente) en funcion de los pardmetros identificados.
Durante la identificacion, el LED azul de estado estda ENCENDIDO. El LED azul destellando y el LED rojo APAGADO indican que la
identificacion se complet6 con éxito. EI LED rojo ENCENDIDO indica que la identificacion fallg.
P327:5 0x2822:5 Estimacion del motor \ \
0..[0]..1 Estimacion del motor (No energizado)
1: Activa la estimacion del motor. La estimacion tarda menos de 1 segundo vy calcula los datos equivalentes del circuito y los
parémetros de control del motor (Bucle de control de velocidad/corriente) en funcién de los valores nominales del motor.
EI LED azul destellando y el LED rojo APAGADO indican que la calibracion se complet6 con éxito. EI LED rojo ENCENDIDO indica que
la calibracion fallo.

5.5.13 LIMITACION DE VELOCIDAD
La velocidad maxima total puede limitarse.

Bl Lalimitacion de velocidad se activa después del generador de rampa.

P322:0 0x6080:0

Velocidad méx. del motor

0. [6075] ... 480.000 rpm

Velocidad méxima total del motor

5.5.14 LIMITACION DE CORRIENTE

La corriente méxima puede limitarse. Si se alcanza el limite de corriente, la frecuencia de salida se reduce en el funcionamiento del motor y aumenta en el funcionamiento del generador. Cuando la
situacion de sobrecorriente pasa, el CF volverd al funcionamiento normal y volvera a acelerar hasta el punto de ajuste.
Si la limitacion no puede corregir la situacién y el CF permanece en el limite de corriente demasiado tiempo, se activara el error de motor 12T.

P324:0 0x6073:0

Corriente max.

0,0...[200,0] ... 3000,0 %

Corriente maxima del motor en % de P323:0
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55.15 LIMITACION DE PAR

31100285

El par mdximo puede limitarse.

Bl Nota: la limitacién no esta activa en el modo V/f

P325:0 ‘ 0x6076:0 Par nominal del motor ‘ ‘ ‘
0,001 ... [Depende del cddigo de tipo] ... 1000.000 Nm Par nominal del motor en [Nm]
P326:0 \ 0x6072:0 Par maximo en [%] \ \ \
©| 0,0...[250,0] ... 3000,0 % Par méximo del motor en % de P325:0
8 P329:1 ‘ 0x2D67:1 Monitor de par: respuesta ‘ ‘ ‘
w
o | 0:Sin reaccion Reaccion de fallo de limitacién de par
S| 1:Advertencia Nota: el bit de estado “MotorTorqueMax” se ajusta de forma independiente de la respuesta seleccionada.
2: Problema
3: Fallo
P329:2 0x2D67:2 Monitor de par: demora obturador
0,000 ... [0,000] ... 10.000 s Demora por fallo de limitacion de par

5.5.16 CONFIGURACION DE CODIFICADOR DE HTL

Un codificador de HTL puede conectarse a DI3 y DI4 del CF. El codificador puede utilizarse:

— como codificador de motor para controlar la velocidad

- como codificador de proceso, como punto de ajuste (como la velocidad web verdadera para una aplicacion de devanado) o como valor real para el controlador PID, por ejemplo

Configuracion:
1. Seleccione el codificador en P410:2

2. Ajuste el incremento/revolucion del codificador P341:1

3. Seleccione la funcion del codificador:

P600:2 PID de retroalimentacion / P201:2 Punto de ajuste de PID / P201:1 Punto de ajuste de la frecuencia
Nota: Si se selecciona el modo SC o SLPSM, el codificador se asigna autométicamente como retroalimentacion.
La retroalimentacion real del codificador aparece en 0x2C42:6

P341:1 ‘ 0x2C42:1 Incrementos/ revolucion ‘ ‘ ‘
1...[128] ... 16384 Ajuste del nimero de incrementos por revolucion del codificador conectado (Consulte la hoja de datos técnicos del codificador)
P410:2 ‘ 0x2630:2 Seleccion de modo ‘ ‘ ‘

0: Entrada digital
1: Codificador (AB) (*) Seleccion de modo para funcionalidades de entrada digital (D14 / DI3)

P \ 0x2042:6 Velocidad real \ \ \
— ... [Valor real] ... — rpm Retroalimentacion de velocidad real del codificador

5.5.17 MONITORIZACION DE SOBREVELOCIDAD

EI CF incluye deteccion de sobrevelocidad del motor. Si se supera el umbral especificado, el CF reaccionard como se haya definido.

Bl L2 monitorizacion de sobrevelocidad solo estd activa si el motor se encuentra en el modo de monitorizacion.

P350:1 \ 0x2D44:1 Umbral \ \ \
50 ... [8000] ... 50.000 rpm Umbral de sobrevelocidad
P350:2 \ 0x2D44:2 Reaccion \ \ \

3:Fallo
(Referencia, consulte P310:1)

Reaccion al fallo de sobrevelocidad

5.5.18 MONITORIZAGION DE SOBRECORRIENTE

EI CF monitoriza la corriente de salida y la compara con un valor de umbral. Si se supera el umbral especificado, el CF reaccionard como se haya definido.

H este pardmetro solo puede ajustarse y sobreescribirse utilizando el proceso de calibracion no energizado. El usuario debe ajustar este valor predeterminado para obtener una proteccion

adecuada.
P353:1 \ 0x2D46:1 Umbral \ \ \
0,0 ... [Depende del codigo de tipo] ... 1000,0 A Umbral de sobrecorriente
P353:2 \ 0x2D46:2 Reaccion \ \ \
3:Fallo Reaccién al fallo de sobrecorriente
(Referencia, consulte P310:1)
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5.6 GRUPO 4 — CONFIGURACION DE E/S

5.6.1 LISTA DE FUNCIONES (MARCHA/PARADA/INICIO/REGULACION/INVERSION)
Los pardmetros P400:1...P400:49 contienen las principales funciones del CF. La funcién puede asignarse a un activador. Si el activador se activa, la funcion se ejecuta. Los valores del activador
digital pueden proceder de fuentes externas (entradas digitales, red, etc.) y de fuentes internas (estado del CF, fallos, etc.) Es posible asignar mas de una funcién a un Gnico activador.

Funcionalidades bésicas:
— Activacion del CF
Activa el CF. La sefial debe tener el estado TRUE (por entrada o ajuste) para poder arrancar o iniciar el motor.
— Marcha/Parada
Activa la marcha del motor. Se puede emplear como sefal Ginica 0 en combinacion con las sefiales Iniciar avance/ Iniciar inversion. La sefial debe tener el estado TRUE (por entrada o ajuste)
para poder arrancar o iniciar el motor.
Iniciar avance / Iniciar inversion
Se emplea para arrancar el motor (Flanco positivo activado). Se para con la sefial Marcha/Parada.
Avanzar / Invertir
Se emplea para poner en marcha y detener el motor (Sefiales mantenidas)
— Inversi6n de la rotacion
Invierte el punto de ajuste de la velocidad
— REGULACION avance/ REGULACION inversion
REGULA el motor con una velocidad fija. Regulacion tiene mayor prioridad que los comandos de Marcha/Parada, Inicio o Marcha.
— Restablecer fallo
Para poder restablecer un fallo con éxito, es necesario corregir el problema que origind el fallo en primera instancia. Posteriormente hay distintas posibilidades para restablecer el fallo:

Funci6n para restablecer un fallo: Pardmetro Transicion

Restablecer fallo P400:4 FALSE > TRUE (Flanco de subida)
Activacion del CF P400:1 TRUE > FALSE (Flanco de bajada)
Marcha/Parada P400:2 TRUE > FALSE (Flanco de bajada)
PARADA de teclado - FALSE > TRUE (Flanco de subida)

Consulte el capitulo “5.2.2 Fuente de control”, pdgina 43
Consulte el capitulo “5.2.3 Ejemplos de control”, pagina 44

H En el modo de control flexible (P200:0) hay que asignar Activacion del CF (P400:1) o Marcha/Parada (P400:2) a la E/S para asegurarse de que el convertidor pueda detenerse siempre.
(Excepcion: El CF se controla desde la red, Activacion de red (P400:37) es ALTO)

IAVISO!

Las funciones de REGULACION tienen prioridad sobre los comandos de Parada. Si el CF esta actualmente en regulacion, pulsar la tecla Parada del teclado o activar el comando Parada NO detendra
el motor.

P400:1 0x2631:1 Activacion del CF
0: No conectado Estado:
1: TRUE constante TRUE activa el CF.
11: Entrada digital 1 FALSE inhibe el CF y el motor se detendra por inercia.
12: Entrada digital 2
13: Entrada digital 3 Nota:
14: Entrada digital 4 La sefial debe tener el estado TRUE (por entrada o ajuste) para poder arrancar el motor

15: Entrada digital 5

16: Entrada digital 6 (*)

17: Entrada digital 7 (*)

50: En marcha

51: Preparado para ponerse en marcha
53: Parada activa

54: Parada rapida activa

58: Advertencia de dispositivo

59: Fallo de dispositivo activo

60: Advertencia de temp. de disipador de calor
69: Rotacion invertida

70: Umbral de frecuencia superado

71: Velocidad real = 0

78: Umbral de corriente superado

79: Par méximo

80: Pérdida de sefial de seguidor

81: Entrada analdgica 1 de error

82: Entrada analégica 2 de error

83: Pérdida de carga

104: Control local activo

105: Control remoto activo

106: Punto de ajuste manual activo
107: Punto de ajuste automatico activo

P400:2 ‘ 0x2631:2 Marcha/Parada

11: Entrada digital 1 Sefial Marcha/Parada del CF
(Referencia, consulte P400:1)

Estado
TRUE preparard el CF para ponerse en marcha
FALSE detendra el motor en funcién del método de parada definido

Nota:
Ajuste 01 TRUE para desactivar la funcion

La sefial debe tener el estado TRUE (por entrada o ajuste) para poder arrancar el motor
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P400:3 ‘ 0x2631:3 Parada rapida
0:No conectado La funcién de parada répida actia como una pausa o una funcién de velocidad cero. Si se aplica la parada répida, el motor
desacelerard con la rampa QSP definida.
(Referencia, consulte P400:1)
Nota:
0: FALSE desactiva esta funcionalidad
P400:4 \ 0x2631:4 Restablecer fallo \ \ \
12:Entrada digital 2 Activador para restablecimiento de fallo
(Referencia, consulte P400:1) La transicion de FALSE->TRUE restablecerd los fallos.
P400:6 \ 0x2631:6 Iniciar avance (CW) \ \ \
0:No conectado Sefial de Iniciar avance (Flanco activado)
(Referencia, consulte P400:1)
Estado
La transicion FALSE—>TRUE hara que el motor se inicie avanzando
Nota:
— Use la sefial Marcha/Parada de P400:2 para detener el motor
—Ajuste la sefial en 0: FALSE para desactivar la funcion
— Si se emplea una entrada bipolar (-10 V..+10 V), la direccién se controla mediante una sefial de referencia
P400:7 ‘ 0x2631:7 Iniciar inversion (CCW)
0:No conectado Sefial de Iniciar inversion (Flanco activado)
(Referencia, consulte P400:1)
Estado
La transicion FALSE—>TRUE hara que el motor se inicie avanzando
Nota:
— Use la sefial Marcha/Parada de P400:2 para detener el motor
— Ajuste la sefial en 0: FALSE para desactivar la funcion
— Si se emplea una entrada bipolar (-10 V..+10 V), la direccién se controla mediante una sefial de referencia
P400:8 ‘ 0x2631:8 Avanzar (CW)
0:No conectado Sefial de Avanzar (Sefial mantenida)
(Referencia, consulte P400:1)
Estado
TRUE iniciard el avance del motor
La tltima sefial activada de avance o inversion define la direccion.
El valor FALSE de Avanzar o de Invertir detendra el motor en funcion del método de parada definido
Nota:
— Ajuste la sefial en 0: FALSE para desactivar la funcién
— Si se emplea una entrada bipolar (-10 V..+10 V), la direccién se controla mediante una sefial de referencia
P400:9 ‘ 0x2631:9 Invertir (CCW)
0:No conectado Sefial de Invertir (Sefial mantenida)
(Referencia, consulte P400:1)
Estado
TRUE iniciard el motor invirtiendo
La Gltima sefial activada de avance o inversion define la direccién.
El valor FALSE de Avanzar o de Invertir detendra el motor en funcion del método de parada definido
Nota:
— Ajuste la sefial en 0: FALSE para desactivar la funcién
— Si se emplea una entrada bipolar (-10 V..+10 V), la direccion se controla mediante una sefial de referencia
P400:10 ‘ 0x2631:10 Regular avance (CW)
0: No conectado Regular avance con frecuencia de preajuste 5
(Referencia, consulte P400:1)
Estado
TRUE arrancara el motor avanzando con la frecuencia de preajuste 5
FALSE detendra el motor )
Si Regular avance y Regular inversion se aplican a la vez, el motor se detendrd y la REGULACION tendra que volver a activarse.
ADVERTENCIA: ]
Las funciones de REGULACION tienen prioridad sobre los comandos de Parada. Si el CF estd actualmente en regulacion, pulsar la
tecla Parada del teclado o activar el comando Parada NO detendrd el motor.
P400:11 ‘ 0x2631:11 Regular inversion (CCW)
0: No conectado Regular avance con frecuencia de preajuste 6
(Referencia, consulte P400:1)
Estado
TRUE iniciard la inversion del motor con la frecuencia de preajuste 6
FALSE detendrd el motor )
Si Regular avance y Regular inversion se aplican a la vez, el motor se detendrd y la REGULACION tendra que volver a activarse.
ADVERTENCIA: )
Las funciones de REGULACION tienen prioridad sobre los comandos de Parada. Si el CF estd actualmente en regulacion, pulsar la
tecla Parada del teclado o activar el comando Parada NO detendrd el motor.
P400:12 ‘ 0x2631:12 Control de teclado
0:No conectado Seleccion de teclado para el comando Inicio/Parada
(Referencia, consulte P400:1)
Estado
TRUE: Comandos Inicio y Parada procedentes del teclado
FALSE: Comandos Inicio y Parada definidos por la lista de conexiones
P400:13 ‘ 0x2631:13 Invertir rotacion ‘

13:Entrada digital 3
(Referencia, consulte P400:1)

Sefial de inversion de la rotacion

Estado
TRUE: el punto de ajuste objetivo de referencia esté invertido (como hora -1)
FALSE: el punto de ajuste objetivo de referencia no esté invertido

.ILovato

__electric

49



56.2 SELECCION DE PUNTO DE AJUSTE

31100285

Prioridad de punto de ajuste
La prioridad del punto de ajuste depende de la siguiente lista:

Control de terminal/flexible o teclado Modo de red
(P400:37 = False) (P400:37 = TRUE)
1. Activador para la fuente del punto de ajuste (Lista de conexiones) 1. El punto de ajuste de punto de ajuste/red se controla con:
P400:14 - P400:25 Palabra de control de unidad de CA
En el orden del activador seleccionado Palabra de control de C135
e 1.1: TRUE NETWordIN1
8 2.11: Entrada digital 1 (DI1)
&8 3. 12: Entrada digital 2 (DI2) 2. Punto de ajuste predeterminado
[ 4.13: Entrada digital 3 (DI3) Velocidad P201:1 (0x2860:1)
N PID P201:2 (0x2860:2)
2. Punto de ajuste predeterminado
Velocidad P201:1 (0x2860:1)
PID P201:2 (0x2860:2)

B En el modo de red (P400:37 = TRUE) los activadores P400:14 — P400:25 no estén activos.
Para seleccionar la red como fuente del punto de ajuste en el modo de red (P400:37 = TRUE) utilice la “Fuente de punto de ajuste predeterminado” (P201:1-2) o los correspondientes bits de
control (Palabra de control de la unidad de CA, palabra de control de C135, NETWordIN1).

H Lafuente del punto de ajuste de control real puede apreciarse en P125:2

Consulte el capitulo “5.4.2 Punto de ajuste predeterminado®, en la pagina 54
Consulte el capitulo “5.2.1 Estructura del punto de ajuste / modo de funcionamiento”, pagina 41

P400:14 \ 0x2631:14 Seleccion de punto de ajuste Al \ \ \
0:No conectado Selecciona Entrada analdgica 1 como fuente de punto de ajuste
(Referencia, consulte P400:1)
P400:15 \ 0x2631:15 Seleccion de punto de ajuste Al2 \ \ \
0:No conectado Selecciona Entrada analdgica 2 como fuente de punto de ajuste
(Referencia, consulte P400:1)
P400:16 ‘ 0x2631:16 Seleccion de punto de ajuste de teclado ‘ ‘ ‘
0:No conectado Selecciona Teclado como fuente de punto de ajuste
(Referencia, consulte P400:1)
P400:17 \ 0x2631:17 Punto de ajuste = Red \ \ \
0: No conectado Selecciona Red como fuente de punto de ajuste (SW 02.01) en el modo de terminal.
116: Ref. activa de red Nota: En el modo de red (P400:37 = TRUE) los activadores P400:14 — P400:25 no estdn activos. Para seleccionar la red como
(Otras referencias, consulte P400:1) fuente del punto de ajuste en el modo de red (P400:37 = TRUE) utilice la “Fuente de punto de ajuste predeterminado” (P201:1-2) o

los correspondientes bits de control (Palabra de control de la unidad de CA, Palabra de control de G135, NET-WordIN1).

116: TRUE si el bit 6 de Palabra de control de la unidad de CA (0x400B:1) esté activo

P400:18 \ 0x2631:18 Bit 0 de seleccion de preajuste \ \ \
14:Entrada digital 4 Bit 0 de seleccion de punto de ajuste de la frecuencia de preajuste
(Referencia, consulte P400:1) Ejemplo de combinacion:

bit0 y bit2 resultan en la frecuencia de preajuste 5

P400:19 ‘ 0x2631:19 Bit 1 de seleccion de preajuste ‘ ‘ ‘
15:Entrada digital 5 Bit 1 de seleccion de punto de ajuste de la frecuencia de preajuste
(Referencia, consulte P400:1)

P400:20 \ 0x2631:20 Bit 2 de seleccion de preajuste \ \ \
0: No conectado Bit 2 de seleccion de punto de ajuste de la frecuencia de preajuste
(Referencia, consulte P400:1)

P400:21 \ 0x2631:21 Bit 3 de seleccion de preajuste \ \ \
0: No conectado Bit 3 de seleccion de punto de ajuste de la frecuencia de preajuste

(Referencia, consulte P400:1)
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56.3 POTENCIOMETRO DEL MOTOR

Con el modo de potenciémetro del motor (MOP), el punto de ajuste se controla con los dos activadores Aumentar y Disminuir (Ejemplo: 2 entradas digitales).

— El'modo MOP se activa con el activador P400:25 o puede ajustarse como fuente de punto de ajuste predeterminado.

— Potenciémetro del motor arriba TRUE: el punto de ajuste aumentard con tiempo de aceleracion 2.

— Potenciémetro del motor abajo TRUE: el punto de ajuste disminuira con tiempo de desaceleracion 2.

- MOP aumenta o disminuye el punto de ajuste de acuerdo con el tiempo de aceleracion o desaceleracion 2. EI motor sigue al punto de ajuste con tiempo de aceleracion/desaceleracion 1 también

en modo MOP.

— Siambos activadores son TRUE o FALSE a la vez, el punto de ajuste permanecera constante.

El valor de inicio de MOP se define con P413:0.

P400:23 0x2631:23 Potencidémetro del motor arriba
0:No conectado El estado TRUE aumentard el punto de ajuste de velocidad en el modo MOP.
(Referencia, consulte P400:1)

P400:24 \ 0x2631:24 Potenciémetro del motor abajo \ \ \
0:No conectado El estado TRUE disminuird el punto de ajuste de velocidad en el modo MOP.
(Referencia, consulte P400:1)

P400:25 ‘ 0x2631:25 Seleccion del potenciémetro del motor ‘ ‘ ‘
0:No conectado Activador para activar el modo MOP. Tras la activacién, la velocidad se controla mediante las entradas digitales MOP arriba/MOP abajo.
(Referencia, consulte P400:1)

P413:0 ‘ 0x4003:0 Modo de inicio de potenc. del motor ‘ ‘ ‘
0: Ultimo valor Define el valor del punto de ajuste de inicio cuando el MOP esta activado.

1: Valor inicial 0: Ultimo valor
2: Valor minimo MOP inicia con el ltimo valor establecido de MOP.
1: Valor inicial
EI MOP se inicia con el valor de P414:1 0 P414:2
2: Valor minimo
EI MOP se inicia con la frecuencia minima (P210:0) o el valor minimo de PID (P605:1)
P414:1 \ 0x4004:1 Velocidad \ \ \
0,0...[0,0] ... 599,0 Hz Valor de inicio de la frecuencia en el modo MOP
Nota: solo activo si P413:0 se ajusta en 1
P414:2 \ 0x4004:2 Controlador del proceso (PID) \ \ \
-300,00 ... [0,00] ... 300,0 Unidad P Valor de inicio del controlador del proceso en el modo MOP
Nota: solo activo si P413:0 se ajusta en 1

5.6.4 FALLOS DEFINIDOS POR EL USUARIO

Se pueden configurar dos fallos definidos por el usuario. (Ejemplo: detener el motor en caso de fallo del proceso) Si se produce un fallo definido por el usuario, el CF entra en estado de fallo. Tras

borrar el fallo, es necesario restablecer el CF.

P400:43 \ 0x2631:43 Fallo definido por el usuario 1 \ \ \
0:No conectado Configuraci6n del fallo definido por el usuario 1
(Referencia, consulte P400:1)

P400:44 \ 0x2631:44 Fallo definido por el usuario 2 \ \ \

0:No conectado
(Referencia, consulte P400:1)

Configuraci6n del fallo definido por el usuario 2
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5.6.5 CONFIGURACION DE ENTRADA DIGITAL

La entrada digital se emplea para operaciones de control. Las siguientes configuraciones estan disponibles para las sefiales de entrada digital:

- Nivel de afirmacion (solo VLB3)

Las entradas digitales del VLB3 pueden emplearse con sefiales PNP o NPN. El valor se aplica a todas las entradas digitales.

— Inversion de sefal

Cada entrada digital puede invertirse individualmente
— Lista de conexiones/ Funcién

En general, una entrada digital se asigna a una funcion especifica como Iniciar inversion o Parada répida. Con lo que es posible tener mds de una funcion en la misma entrada digital.

Consulte el capitulo 5.6.1 Lista de funciones (Marcha/Parada/Inicio/Regulacién/Inversion), en la pdgina 74 para ver las funciones configurables.

©
©o
%) P410:1 0x2630:1 Nivel de afirmacion
£ 0: BAJO activo Afirmacion de sefial de entrada para seleccion de PNP/NPN
1: ALTO activo 0: Bajo
Para sefales de entrada NPN
1: Alto
Para sefales de entrada PNP
P410:2 \ 0x2630:2 Seleccion de modo \ \ \
0: Entrada digital Seleccion de modo para funcionalidades de entrada digital (D14 / DI3):
1: Codificador (AB) (*) 0: D14/ DI3 = entradas digitales
1: Codificador (AB)
P411:1 \ 0x2632:1 Entrada digital 1 \ \ \
0: No invertido Inversion de entrada digital
1: Invertido
P411:2 \ 0x2632:2 Entrada digital 2 \ \ \
0: No invertido Inversion de entrada digital
1: Invertido
P411:3 \ 0x2632:3 Entrada digital 3 \ \ \
0: No invertido Inversion de entrada digital
1: Invertido
P411:4 \ 0x2632:4 Entrada digital 4 \ \ \
0: No invertido Inversion de entrada digital
1: Invertido
P411:5 \ 0x2632:5 Entrada digital 5 \ \ \
0: No invertido Inversion de entrada digital
1: Invertido
P411:6 \ 0x2632:6 Entrada digital 6 (*) \ \ \
0: No invertido Inversion de entrada digital
1: Invertido
P411:7 \ 0x2632:7 Entrada digital 7 (*) \ \ \
0: No invertido Inversion de entrada digital
1: Invertido

56.6 CONFIGURACION DE UMBRAL DE FRECUENCIA

Se puede emplear un umbral de frecuencia para activar una funcién, una salida digital o el relé. El activador tiene como referencia la frecuencia de salida real del CF. Este activador es TRUE cuando
la frecuencia de salida real esta por encima de un umbral de frecuencia programable.

P412:0

0x4005:0

Umbral de frecuencia

0,0...[0,0] ... 599,0 Hz

Umbral de frecuencia

56.7 CONFIGURACION DE SALIDA DIGITAL

Las salidas digitales (Relé, DO) pueden configurarse:
— Se puede seleccionar la funcionalidad
— Inversion de salida (solo relé y DO)

P420:1

0x2634:1

Relé

0: No conectado

1: TRUE constante

11: Entrada digital 1
12: Entrada digital 2
13: Entrada digital 3
14: Entrada digital 4
15: Entrada digital 5
16: Entrada digital 6 (*)
17: Entrada digital 7 (*)
34: NETWordIN2 - bit 0
35: NETWordIN2 - bit 1
36: NETWordIN2 - bit 2
37: NETWordIN2 - bit 3
38: NETWordIN2 - bit 4
39: NETWordIN2 - bit 5
40: NETWordIN2 - bit 6
41: NETWordIN2 - bit 7
42: NETWordIN2 - bit 8
43: NETWordIN2 - bit 9

0: No conectado/siempre false

1: TRUE siempre

11-17: TRUE cuando se afirma la correspondiente entrada digital

34-49: TRUE cuando el bit seleccionado de NETWordIn es alto.

50: TRUE cuando el CF estd en marcha.

FALSE cuando el CF esta desactivado, el freno de CC activo, con parada répida y velocidad 0,2Hz, con fallo o detenido.
51: TRUE cuando el CF no esté en fallo, la seguridad estd bien y tiene el enlace de CC cargado (SW 02.01)
52: TRUE cuando el CF esté desactivado.

53: TRUE cuando el CF esté desactivado, la salida =0 V, sin estar en marcha ni con fallo

54: TRUE cuando se selecciona y activa la parada réapida.

55: TRUE cuando la desactivacion segura del par estd activa

56: TRUE cuando el CF tiene un fallo.

57: TRUE cuando el CF tiene un fallo que se bloquea y no puede restablecerse.

58: TRUE cuando hay una advertencia.

59: TRUE cuando hay un problema.

60: TRUE cuando la temperatura del disipador de calor supera el nivel de advertencia

65: TRUE cuando hay un fallo de PTC.

66: TRUE cuando se activa un inicio con giro o un reinicio

67: TRUE cuando el freno de CC esta encendido.
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44: NETWordIN2 - bit 10

45: NETWordIN2 - bit 11

46: NETWordIN2 - bit 12

47 NETWordIN2 - bit 13

48: NETWordIN2 - bit 14

49: NETWordIN2 - bit 15

50: En marcha

51: Preparado para accionamiento

52: Activacion del CF

53: Parada activa

54: Parada répida activa

55: Desactivacion segura del par

56: Fallo

57: Interbloqueo de fallo

58: Advertencia de dispositivo

59: Fallo de dispositivo activo

60: Advert. de temp. de disipador de calor activa
65: Fallo de PTC

66: Reinicio con giro

67: Freno de CC activo

69: Invertir rotacion

70: Umbral de frecuencia superado

71: Velocidad real

72: Velocidad del punto de ajuste alcanzada
73: Retroalimentacion del PID = punto de ajuste
74: Modo en espera encendido

75: Alarma minima

76: Alarma méxima

77: Alarma minima/méxima

78: En el limite de corriente

79: En el limite del par

80: Pérdida de sefial de seguidor

81: Entrada analdgica 1 de error

82: Entrada analdgica 2 de error

83: Pérdida de carga

104: Control local activo

105: Control remoto activo

106: Punto de ajuste manual activo

107: Punto de ajuste automatico activo
108: Conjunto de pardmetros 1 activo
109: Conjunto de parametros 2 activo
110: Conjunto de pardmetros 3 activo
111: Conjunto de pardmetros 4 activo
112: Carga de conjunto de pardmetros OK
113: Carga de conjunto de pardmetros fallida
114: Control de red

115: Liberacion del freno de sujecion

69: TRUE cuando la frecuencia de salida es negativa

70: TRUE cuando la frecuencia de salida es > el umbral de frecuencia (P412:0)

71: TRUE cuando la frecuencia de salida es cero +/- 0,01 Hz

72: TRUE cuando el CF alcanza el punto de ajuste solicitado y el punto de ajuste <> 0 Hz

73: TRUE cuando la retroalimentacion de PID es igual al punto de ajuste programado +/- 2%

74: TRUE cuando estd en modo en espera

75: TRUE cuando se activa una alarma minima (referencia a P608:1)

76: TRUE cuando se activa una alarma maxima (referencia a P608:2)

77: TRUE cuando no hay ninguna alarma minima o maxima activa. (referencia a P608:1 y P608:2)

78: TRUE cuando la corriente real del motor ha superado el nivel de P324:0.

79: TRUE cuando el par real ha superado el nivel de P326:0, 0x60E0:0 o 0x60E1:0.

80: TRUE cuando Al1 /A2 se configuran para 4...20 mA, la fuente del punto de ajuste esta activa y la sefial cae por debajo de los 2 mA.
81: TRUE cuando se ha detectado una pérdida de la entrada anal6gica 1. P430:8-10

82: TRUE cuando se ha detectado una pérdida de la entrada analdgica 2. P431:8-10

83: TRUE cuando no se detecta ninguna carga

104: TRUE cuando el modo local (LOC) esta activo (control local de INICIO en el teclado)

105: TRUE cuando el modo remoto (REM) esta activo (todas las fuentes de control EXCEPTO el control del teclado)
106: TRUE cuando el modo manual (MAN) esta activo (control del punto de ajuste en el teclado)

107: TRUE cuando el modo automatico (AUTO) estd activo (Todas las fuentes de punto de ajuste distintas del teclado)
108: TRUE cuando el conjunto de pardmetros n.2 1 esté cargado y activo.

109: TRUE cuando el conjunto de pardmetros n.° 1 estd cargado y activo.

110: TRUE cuando el conjunto de pardmetros n.2 1 estéa cargado y activo.

111: TRUE cuando el conjunto de pardmetros n.° 1 esté cargado y activo.

112: TRUE después de que se haya completado sin errores el cambio de cualquier conjunto de parametros del 1 al 4.
113: TRUE cuando falla la carga de cualquier conjunto de parametros.

114: TRUE cuando la palabra de control de la unidad de CA (P592:1) Bit 5 = TRUE (especificamente para perfil de unidad de CA)
115: TRUE cuando la sefial de liberacion del freno sea TRUE (bien sea mediante un activador automatico o manual).

P420:2 \ 0x2634:2

Salida digital 1 ‘ ‘ ‘

115:Liberacion del freno de sujecion
(Referencia, consulte P420:1)

Funcién de salida digital 1
(Lista de referencia, consulte P420:1)

56:Fallo
(Referencia, consulte P420:1)

Funcidn de salida digital 2
(Lista de referencia, consulte P420:1)

Nota: solo con aplicacion de E/S

0: No invertido Inversion de salida de relé
1: Invertido

0: No invertido Inversion de salida digital 2
1: Invertido

0: No invertido Inversion de salida digital 2
1: Invertido

Nota: solo con aplicacion de E/S
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5.6.8 AJUSTES DE ENTRADA ANALOGICA

EI CF estd equipado con dos entradas analdgicas. Estas se pueden configurar como referencia o sefial de retroalimentacion.

Los siguientes ajustes estan disponibles:
— Configuracién de entrada

— Tiempo de filtrado de entrada/ Tiempo muerto de entrada

— Funcién de monitorizacion de entrada
— Escalado de entrada

Escalado de
velocidad

%

Configuracion de entrada Filtro Monitorizacion
v/i _ >?
—* =
% <?
[Hz)/[PUnit] &
Valor max. -....f..._.

Escalado min.**

Valor min. et

Hz

Escalado de PID

%

10/0/2v
-0/4mA 20 mA

Escalado max.** [\7] /[mA]
oV

Unidad P

** Disponibilidad de escalado dependiendo del tipo de unidad de control.

P430:1 ‘ 0x2636:1 Configuracion de Al 1
0:0..10V CC Configuracion de sefial de entrada analégica 1
1:0..5V CC
2:2..10V CC Nota: solo esté disponible entrada unipolar de tension y corriente.
3:-10..+10 V CC (*)
4:4..20 mA
5 0..20mA
P430:2 \ 0x2636:2 Entrada analogica 1: valor minimo [Hz] \ \ \
-1000,0 ... [0,0] ... 1000,0 Hz Escalado de frecuencia de la entrada analégica
Representa el minimo del valor de la entrada analégica
P430:3 \ 0x2636:3 Entrada analGgica 1: valor maximo [Hz] \ \ \
-1000,0 ... [50,0] ... 1000,0 Hz Escalado de frecuencia de la entrada analégica
Representa el maximo del valor de la entrada analdgica
P430:4 \ 0x2636:4 Entrada anal6gica 1: valor min. [Unidad P /%] \ \ \

-300,00 ... [0,00] ... 300,00 Unidad P/%

Escalado del PID/par de la entrada analdégica
Representa el minimo del valor de la entrada analégica

P430:5 \ 0x2636:5

Entrada analdgica 1: valor méx. [Unidad P /%]

-300,00 ... [100,00] ... 300,00 Unidad P/%

Escalado del PID/par de la entrada analdgica
Representa el maximo del valor de la entrada analdgica

3:-10...+10 V CC (*)VLB34: 4..20 mA (*)
5:0..20 mA (*)

P430:6 ‘ 0x2636:6 Entrada analégica 1: tiempo de filtrado ‘ ‘ ‘
0..[10]...10.000 ms Tiempo de filtrado de entrada anal6gica constante
P430:7 ‘ 0x2636:7 Entrada analégica 1: banda muerta ‘ ‘ ‘
0,0...[0,0] ... 100,0 % Configuracion de la banda muerta de forma que cualquier valor de entrada por debajo de este porcentaje se tratara como 0 Hz.
(En % de valor de entrada méx.)
Ejemplo: banda muerta 10% de 50 Hz:
-10V ... 10 V banda muerta-5 Hz ... 5 Hz
0...10Vbanda muertaO Hz ... 5 Hz
P430:8 ‘ 0x2636:8 Entrada analdgica 1: nivel de monitorizacion ‘ ‘ ‘
-100,0 ... [0,0] ... 100,0 % Condicién de monitorizacion de la entrada analdgica
P430:9 ‘ 0x2636:9 Entrada analégica 1: accion de monitorizacion ‘ ‘ ‘
0: Nivel inferior 1 Condicién de monitorizacion de la entrada analdgica
1: Nivel superior 1
P430:10 ‘ 0x2636:10 Entrada analégica 1: respuesta de error ‘ ‘ ‘
3:Fallo Reaccion de fallo de monitorizacion de la entrada analdgica.
(Referencia, consulte P310:1)
P431:1 \ 0x2637:1 Configuraci6n de AI2 \ \ \
0:0..10V CC Configuracion de sefial de entrada analégica 2
1:0..5VCC
2:2..10V CC Nota: solo esté disponible entrada unipolar de tension.
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P431:2 \ 0x2637:2 Entrada analogica 2: valor minimo [Hz] \ \ \
-1000,0 ... [0,0] ... 1000,0 Hz Escalado de frecuencia de la entrada analégica
Representa el minimo del valor de la entrada anal6gica
P431:3 \ 0x2637:3 Entrada analogica 2: valor maximo [Hz] \ \ \
-1000,0 ... [50,0] ... 1000,0 Hz Escalado de frecuencia de la entrada analdgica
Representa el maximo del valor de la entrada analdgica
P431:4 \ 0x2637:4 Entrada anal6gica 2: valor min. [Unidad P /%] \ \ \

-300,00 ... [0,00] ... 300,00 Unidad P/%

Escalado del PID/par de la entrada analégica
Representa el minimo del valor de la entrada analégica

P431:5 \ 0x2637:5 Entrada analogica 2: valor max. [Unidad P /%] \ \ \
-300,00 ... [100,00] ... 300,00 Unidad P/% Escalado del PID/par de la entrada analdgica
Representa el maximo del valor de la entrada analdgica
P431:6 ‘ 0x2637:6 Entrada analégica 2: tiempo de filtrado ‘ ‘ ‘
0..[10]...10.000 ms Tiempo de filtrado de entrada anal6gica constante
P431:7 \ 0x2637:7 Entrada anal6gica 2: banda muerta \ \ \
0,0...[0,0] ... 100,0 % Configuracion de la banda muerta de forma que cualquier valor de entrada por debajo de este porcentaje se tratara como 0 Hz.
(En % de valor de entrada méx.)
Ejemplo: banda muerta 10% de 50 Hz:
-10V ... 10 V banda muerta-5 Hz ... 5 Hz
0...10Vbanda muertaO Hz ... 5 Hz
P431:8 \ 0x2637:8 Entrada analdgica 2: nivel de monitorizacion \ \ \
-100,0 ... [0,0] ... 100,0 % Condicién de monitorizacion de la entrada analdgica
P431:9 ‘ 0x2637:9 Entrada anal6gica 2: accion de monitorizacion ‘ ‘ ‘
0: Nivel inferior 1 Condicién de monitorizacion de la entrada analdgica
1: Nivel superior 1
P431:10 ‘ 0x2637:10 Entrada analdgica 2: respuesta de error ‘ ‘ ‘

3:Fallo
(Referencia, consulte P310:1)

Reaccion de fallo de monitorizacion de la entrada analdgica.

5.6.9 AJUSTES DE SALIDA ANALOGICA

La salida anal6gica puede emplearse para enviar una sefial de retroalimentacion al sistema de control (por ejemplo: corriente del motor, frecuencia Se encuentran disponibles distintas funciones y

configuraciones de salida.

Funcionalidad Escalado Configuracion de salida

Unidad
—

Vv/i

Senal de salida 4
[Vl/ImA]
5/10V aaee - -
20mA

L

o/2v
0/4mA

v

Seial minima Sefal maxima
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P440:1 0x2639:1 Configuracién de AO1
0: Desactivado Configuracion de la sefial de salida analdgica 1
1:0..10V CC
2:0..5VCC
3:2.10V CC
4:4..20 mA
5:0...20mA
P440:2 0x2639:2 Funcién
0: No conectado Funcién de salida analégica
1: Frecuencia de salida
2: Punto de ajuste de la frecuencia Factores de escalado:
3: Entrada analégica 1 1: 10,1 Hz]
4: Entrada analdgica 2 2:[0,1 Hz]
5: Corriente del motor 3:10,1 %]
6: Potencia real 4:10,1 %]
20: NETWordIN3 5:10,1A]
21: NETWordIN4 6:[0,001 kW]
20: [0,1 %]
21:[0,1 %]
P440:3 0x2639:3 Sefial minima
— ... [0]..— Escalado minimo de la salida analégica 1
Ajuste del factor de escalado x = valor minimo de salida analdgica:
Ejemplo: ajuste 10, ‘Frecuencia de salida real’
Valor minimo de salida analdgica = 10 x 0,1 Hz =1 Hz
P440:4 0x2639:4 Sefal méaxima
—...[1000] ... — Escalado méximo de la salida anal6gica 1
Ajuste del factor de escalado x = valor maximo de la salida analdgica:
Ejemplo: ajuste en 500 la ‘Frecuencia de salida real’
Valor maximo de salida analdgica = 500 x 0,1 Hz = 50 Hz
56
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5.6.10 PUNTOS DE AJUSTE DE PREAJUSTE (FRECUENCIA, PID)
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EI CF tiene 15 puntos de ajuste de la frecuencia, 8 puntos de ajuste del PID de preajuste. Pueden seleccionarse de dos formas:

— Como punto de ajuste predeterminado (Frecuencia: P201:1, PID: P201:2)

— Activado por entradas digitales (P400:18 — 400:21)
La seleccion del punto de ajuste de preajuste se realiza mediante una combinacion binaria de bits que activan las funciones de seleccion del punto de ajuste de preajuste. Ejemplo de
combinacién: bit0 y bit2 resultan en Preajuste 6

Consulte el capitulo 5.2.1 Estructura del punto de ajuste / modo de funcionamiento, en la pagina 41

© P450:1 \ 0x2911:1 Preajuste 1 \ \ \
8| 0,0...[20,0] ... 599,0 Hz Punto de ajuste de la frecuencia de preajuste 1
g P450:2 \ 0x2911:2 Preajuste 2 \ \ \
= 0,0 ... [40,0] ... 599,0 Hz Punto de ajuste de la frecuencia de preajuste 2
P450:3 \ 0x2911:3 Preajuste 3 \ \ \
0,0 ... [Depende del cddigo de tipo] ... 599,0 Hz Punto de ajuste de la frecuencia de preajuste 3
P450:4 \ 0x2911:4 Preajuste 4 \ \ \
0,0...[0,0] ... 599,0 Hz Punto de ajuste de la frecuencia de preajuste 4
P450:5 \ 0x2911:5 Preajuste 5 \ \ \
0,0...10,0] ... 599,0 Hz Punto de ajuste de la frecuencia de preajuste 5
?grtr?t')ién se utiliza para Regular avance
P450:6 0x2911:6 \ Preajuste 6 \ \ \
0,0...[0,0] ... 599,0 Hz Punto de ajuste de la frecuencia de preajuste 6
"I\'Igr:?bién se utiliza para Regular inversion
P450:7 \ 0x2911:7 Preajuste 7 \ \ \
0,0...[0,0] ... 599,0 Hz Punto de ajuste de la frecuencia de preajuste 7
P450:8 \ 0x2911:8 Preajuste 8 \ \ \
0,0...[0,0] ... 599,0 Hz Punto de ajuste de la frecuencia de preajuste 8
P450:9 \ 0x2911:9 Preajuste 9 \ \ \
0,0...[0,0] ... 599,0 Hz Punto de ajuste de la frecuencia de preajuste 9
P450:10 \ 0x2911:10 Preajuste 10 \ \ \
0,0...[0,0] ... 599,0 Hz Punto de ajuste de la frecuencia de preajuste 10
P450:11 \ 0x2911:11 Preajuste 11 \ \ \
0,0...[0,0] ... 599,0 Hz Punto de ajuste de la frecuencia de preajuste 11
P450:12 \ 0x2911:12 Preajuste 12 \ \ \
0,0...[0,0] ... 599,0 Hz Punto de ajuste de la frecuencia de preajuste 12
P450:13 \ 0x2911:13 Preajuste 13 \ \ \
0,0...[0,0] ... 599,0 Hz Punto de ajuste de la frecuencia de preajuste 13
P450:14 \ 0x2911:14 Preajuste 14 \ \ \
0,0...[0,0] ... 599,0 Hz Punto de ajuste de la frecuencia de preajuste 14
P450:15 \ 0x2911:15 Preajuste 15 \ \ \
0,0...[0,0] ... 599,0 Hz Punto de ajuste de la frecuencia de preajuste 15
P451:1-8 ‘ 0x4022:1-8 Preajuste del controlador del proceso 1-8 ‘ ‘ ‘
-300,00 ... [0,00] ... 300,00 Unidad P Punto de ajuste PID de preajuste 1-8
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8 5.7 GRUPO 5-BUS DE CAMPO
o
Consulte el capitulo 6 Bus de campo en la pagina 100

5.8 GRUPO 6 — CONFIGURACION DEL PID
Para regular la velocidad del motor relacionada con un valor de proceso, el CF cuenta con un controlador PID integrado. Esto es un control de bucle cerrado.

Ejemplo:
Gracias a una sefial de retroalimentacion (como un transductor de presion) el CF puede regular la velocidad.

© Procedimiento de configuracion:
— 1. Seleccione el modo de funcionamiento correcto del PID (P600:1)
. Seleccione la fuente de retroalimentacion del PID (P600:2) y configure la entrada analGgica en consecuencia
. Seleccione la fuente del punto de ajuste predeterminado del PID (P201:2)
. Ajuste el intervalo de velocidad del PID (P600:3) en un valor adecuado

Pruebe y ajuste més su control PID

(Inicie primero con los valores de configuracion predeterminados)
6. Ajuste funciones adicionales (si fuera necesario)

Tiempo de rampa del punto de ajuste, tiempo de rampa del PID, alarma minima/maxima, velocidad de linea, funcién de influencia.

1473 ES 0
[SIE NN Y

PUNTO DE AJUSTE DE VELOCIDAD

Modo de funcionamiento Desactivacion del PID
lel PID_ (activador)
PEOO:1(0x4020:1) PA00:45 = [FALSE

Punto de ajuste real del PID

0 . - | ; (oW2631:45)
P121.1[0-MI)1F 1] [PUnit] Pr;;;g-;;g%:u;";l',g“’ Lo wa‘a“\_‘;(‘_’fu':’:;"ml,‘] ) Aceler. /desaceler. ;
Rampa de punto de 6 {Ox404E:2)[PUINIt] st Intervalo de velocidad de_l PID
| ajuste (PID) PEOS:1 (0x404€:1) [Punit) | 1 PE020(0x40450)ms]  _ controlads P606:2 (0x4021:2)5) !
I PE04:0 (0xa048:0) [s] { D: P603:0 (0xa044:0)s] o B = P606:1 (0x4021:2](s) b | Hz
Fuentedepunto deajuste | P
I p fnado del PID ¥ I\ . 2l | _»O’ enespera/ || Reguiar || o
P201:2 (0x2860:2) | < 7~ N T enjuagar parada

Integrador del PID desactivado
PA00:47 (0x2631:47)

Alarma del PID
Retroalimentacion real del PID PEOS:1 (Owd040:1) |
P121:2 (0x401F:2) [PUnit) PEOR:2 (0

] E (

Fuente de |
i Y

| salida del PID forzada a 0
400:46 (Ox2631:46)

6n del PID. - "
PG00:2 (0x4020:2) Rampa de influencia del PID
Rampas de influencia activas: P40
Tiempo de rampa positiva: P07

Tiempo de rampa negativa: p7:2 {0wa04C:2)

<?

Rampas esténdar
Fuente de velocidad de Hz
avance del PID Pt

PEO0-4 (Owa020:4)

5.8.1 CONFIGURACION DEL PID

P600:1 0x4020:1 Modo de funcionamiento
0: Desactivado Modo de funcionamiento del PID
1: Funcionamiento normal
2: Funcionamiento inverso 0: Desactivado:
3: Bidireccional normal PID desactivado

4: Bidireccional inverso
1: Funcionamiento normal

Sistema de actuacién directa. EI motor necesita aumentar la velocidad para aumentar la sefial de retroalimentacion.

Ejemplo: bomba de sobrealimentacion regulada con presion. (EI aumento de la velocidad del motor resulta en un aumento de la presion)
El motor solo puede girar en una direccion

2: Funcionamiento inverso

El motor tiene que aumentar la velocidad para disminuir la sefial de retroalimentacion.

Ejemplo: bomba de agua de refrigeracion regulada con la temperatura. (EI aumento de la velocidad de la bomba de refrigeracion
resulta en una disminucion de la temperatura.)

El motor solo puede funcionar en una direccion

3: Bidireccional normal
Modo de actuacién normal. El motor puede funcionar en ambas direcciones.

4: Bidireccional inverso
Modo de actuacién inverso. El motor puede funcionar en ambas direcciones.

P600:2 0x4020:2 Fuente de retroalimentacion
1: Entrada analdgica 1 Seleccion de fuente de retroalimentacion del PID
2: Entrada analégica 2 Nota: el punto de ajuste del PID y la retroalimentacion del PID pueden ser sefiales diferentes.

3: Tension CC del bus
4: Corriente del motor

5: Red
P600:3 0x4020:3 Intervalo de velocidad controlada

0...[100] ... 100 % Define el % de la frecuencia de salida del CF que regulara el PID.
Ejemplo:
Frecuencia méxima de P211:0 = 50 Hz
Intervalo de velocidad controlada del PID P600:3 = 80 %
—> Punto de ajuste méximo calculado del PID 40 Hz
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P600:4 0x4020:4 Fuente de prealimentacion de velocidad ‘
0: Sin velocidad afiadida Seleccion de la fuente de prealimentacion de velocidad
1: Punto de ajuste de la frecuencia de teclado Salida de velocidad de PID = Fuente de prealimentacion de velocidad + velocidad controlada de PID
2: Entrada analégica 1 (utilizada para control de trim, control de dancer). El valor de la velocidad de linea (prealimentacion) se afiade al valor calculado de la
frecuencia de salida del PID
3: Entrada analégica 2 (consulte el diagrama de bloques del PID anterior).
4: Punto de ajuste de la frecuencia de preajuste 1
5: Punto de ajuste de la frecuencia de preajuste 2
6: Punto de ajuste de la frecuencia de preajuste 3
7: Punto de ajuste de la frecuencia de preajuste 4
8: Red
P601:0 0x4048:0 Ganancia de componente P
0,0 ... [5,0] ... 1000,0 % Ganancia P del controlador PID
% de frecuencia maxima que resulta de un error de PID del 1 %
Ejemplo:
Error de PID = 20 Unidades P
Ganancia de componente P de P601:0 = 2%
Frecuencia maxima de P211:0 = 50 Hz
—> Salida de PID = Error de PID Error * Ganancia P * (frecuencia méxima / 100)
—> Salida de PID =10 Hz
P602:0 ‘ 0x4049:0 Tiempo de restablecimiento del componente | ‘
20 ... [400] ... 6000 ms Tiempo de ajuste del controlador PID Tn
- El valor “6000 ms” desactiva el componente I.
- Con P400:47 la pieza | puede desactivarse
P603:0 ‘ 0x404A:0 Ganancia de componente D ‘
0,0..[0,0]...20,0 s Ganancia D de controlador PID
% de frecuencia maxima que resulta del cambio del error de PID del 1%
P604:0 \ 0x404B:0 Rampa de punto de ajuste (PID) \
0,0...[20,0] ... 100,0 s Tiempo de subida/bajada de rampa de punto de ajuste de PID
(tiempo desde min. analdgica hasta méx. analégica)
5.8.2 ACTIVADORES DEL PID
P400:45 ‘ 0x2631:45 Desactivacion del controlador de proceso
0:No conectado Apagado del controlador PID mediante activador externo
(Referencia, consulte P400:1) Estado:
TRUE: EI CF cambia a modo de velocidad.
FALSE: el control PID se determina con el modo de funcionamiento del PID P600:1
P400:46 ‘ 0x2631:46 Salida del PID forzada a 0
0:No conectado Apagado de la salida del controlador PID a cero
(Referencia, consulte P400:1) Estado:
TRUE: la salida del controlador PID se fuerza a 0.
FALSE: sin accion
P400:47 ‘ 0x2631:47 Integrador PID desactivado
0:No conectado Desactiva el integrador del PID con un activador externo
(Referencia, consulte P400:1)

5.8.3 LIMITES DEL PUNTO DE AJUSTE DEL PID

P605:1 \ OX404E:1 Punto de ajuste minimo \
-300,00 ... [-300,00] ... 300,00 Unidad P Limitacion minima del punto de ajuste del PID
P605:2 \ 0X404E:2 Punto de ajuste maximo \

-300,00 ... [300,00] ... 300,00 Unidad P

Limitacién maxima del punto de ajuste PID

5.8.4 ACELERACION /DESACELERACION DEL PID

P606:1 ‘ 0x4021:1 Tiempo de aceleracion ‘
0,0...[1,0] ... 3600.0 s Tiempo de aceleracion de salida del PID
(Tiempo desde 0 hasta la frecuencia méxima)
P606:2 ‘ 0x4021:2 Tiempo de desaceleracion ‘

0,0...[1,0] ... 3600,0 s

Tiempo de desaceleracion de salida del PID
(Tiempo desde la frecuencia maxima)
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5.8.5 INFLUENCIA DEL PID

31100285

La influencia del PID puede aumentar o disminuir el giro con un activador externo.
Uso de ejemplo: aplicacion de devanado.

P400:48 ‘ 0x2631:48 Rampas de influencia del PID activas
1:TRUE constante Activa la rampa de influencia del PID con un activador externo
(Referencia, consulte P400:1) Estado:

TRUE: el tiempo de rampa de influencia no tiene efecto en el PID
Estados de transicion:

© FALSE —> TRUE: rampa positiva del PID de acuerdo con P607:1
8 TRUE —> FALSE: rampa negativa del PID de acuerdo con P607:2
w
E P607:1 ‘ 0x404C:1 Tiempo de rampa positiva ‘ ‘ ‘
= 0,0...[5,0]...999,9s Tiempo de rampa positiva durante el encendido de la influenciacion (Las rampas de influencia del PID estén activas, P400:48)
(Tiempo desde 0 hasta la frecuencia méxima)
P607:2 ‘ 0x404C:2 Tiempo de rampa negativa ‘ ‘ ‘
0,0...[5,0]...999,9s Tiempo de rampa negativa durante el apagado de la influenciacion (Las rampas de influencia del PID estdn activas, P400:48)

(Tiempo desde frecuencia méxima hasta 0)

5.8.6 ALARMAS DEL PID
P608:1 \ 0x404D:1 Umbral MiN. de alarma \ \ \

-300,00 ... [0,00] ... 300,00 Unidad P Alarma minima de sefial de retroalimentacion del PID
Si la sefial de retroalimentacion del PID es inferior al nivel de alarma minimo, la sefial se activa. La sefial puede utilizarse para
conmutar las salidas digitales / relés / salida de red (Seleccion 75-77)

P608:2 \ 0x404D:2 Umbral MAX. de alarma \ \ \

-300,00 ... [100,00] ... 300,00 Unidad P Alarma maxima de sefial de retroalimentacion del PID
Si la sefial de retroalimentacion del PID es superior al nivel de alarma minimo, la sefial se activa. La sefial puede utilizarse para
conmutar las salidas digitales / relés / salida de red (Seleccién 75-77)

5.8.7 FUNCION EN ESPERA/ENJUAGUE DEL PID

EI PID tiene una funcién integrada en espera y de enjuague.

— Funcion en espera: detiene el PID si no hay demanda desde el proceso

— Funcién de enjuague: inicia el CF periédicamente durante el modo en espera para evitar la acumulacién de depésitos en las tuberias o en el sistema de bombeo.

Consulte el software VLB3SWO01 para la configuracion y para obtener mas informacion
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5.9 GRUPOQ 7 - FUNCIONES AUXILIARES

5.9.1 FUNCIONES DEL DISPOSITIVO (RESTABLECIMIENTO A VALORES DE FABRICA, CARGAR/GUARDAR PARAMETROS)

Para regular la velocidad del motor relacionada con un valor de proceso, el GF cuenta con un controlador PID integrado. Esto es un control de bucle cerrado.

CARGA ~] GUARDAR
P700:3
Arranque o P700:4 (0x2022:3)
(0x2022:4) Memoria del
USUARIO
P700:4
(0x2022:5)
Médulo de memoria
P704:1
(0x2022:1)
Valores de fabrica
P700:6
N Memoria RAM del |(0x2022:6)
L inversor (pardmetros
4 reales para que el
7 inversor funcione)
Firmware del inversor

P700:1 0x2022:1

Cargar valores de fabrica

0: Apagado / preparado

1: Encendido / inicio

2: En proceso

3: Accion cancelada

4: Sin acceso

5: Sin acceso / desactivado

Todos los parametros se restablecen al valor de fabrica optimizado para una frecuencia de linea de 50 o 60 Hz. La frecuencia de
linea se selecciona con la tecla de tipo de dispositivo.

1: Encendido / inicio

Funcién de inicio del restablecimiento a los valores de fabrica
0,2,3,4,5:

Estado de la funcion de restablecimiento a los valores de fébrica

Nota: posible cuando el CF estd inhibido.

2: AleménSelecciona el idioma del teclado

P700:3 \ 0x2022:3 Guardar datos en la EPM \ \ \
0: Apagado / preparado Guarda valores RAM en la seccién USUARIO de la EPM.
(Referencia, consulte P700:1)
P700:4 \ 0x2022:4 Cargar datos desde la EPM \ \ \
0: Apagado / preparado Vuelve a cargar los parametros del USUARIO de la EPM a la RAM.
(Referencia, consulte P700:1)
P700:5 \ 0x2022:5 Cargar datos OEM desde la EPM \ \ \
0: Apagado / preparado Vuelve a cargar los parametros OEM de la EPM a la RAM.
(Referencia, consulte P700:1)
P700:6 \ 0x2022:6 Guardar datos OEM en la EPM \ \ \
0: Apagado / preparado Guarda valores RAM en la seccion OEM de la EPM.
(Referencia, consulte P700:1)
5.9.2 CONFIGURACION DEL TECLADO
P701:0 ‘ 0x2862:0 Puntos de ajuste del teclado ‘ ‘ ‘
1..[1]...100 Define el incremento del punto de ajuste pulsando los botones ARRIBA/ABAJO del teclado.
(Frecuencia de escalado = 0,1, PID = 0,01)
P702:0 ‘ 0x4002:0 Escalado de visualizacion de velocidad
0,00 ... [0,00] ... 650,00 La unidad del usuario puede verse en el teclado durante el funcionamiento del motor. (Ejemplo: velocidad calculada después de la
caja de cambios)
El factor de escalado de P702:0 define la unidad del usuario:
Unidad del usuario = “Frecuencia real” x P702:0
La unidad de usuario escalada también aparece en P101:0 (0x400D:0)
Nota:
0: Funcién desactivada
En el modo PID, la unidad del usuario tiene que seleccionarse ajustando P703:0 en la unidad del usuario escalada (Ajuste P703:0 =
0x400D0000)
P703:0 0x2864:0 Visualizacion del teclado ‘
0x0 ... [0x0] ... OXFFFFFFO0 El pardmetro que aparece en el teclado durante el funcionamiento del motor puede configurarse.
Formato: Oxiiiiss00 (iiii = Indice hexadecimal, ss=subindice)
Nota:
0: Funcién desactivada
Solo pueden seleccionarse pardmetros del grupo 1.
P705:0 0x2863:0 Seleccion de idioma del teclado
0: Sin idioma
1: Inglés
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5.9.3 CONFIGURACION DEL FRENO DE CC

El freno de GC crea un par de frenado al inyectar corriente CC en el motor. Esto resulta Gtil para ayudar a desacelerar una carga que tardaria mucho tiempo por culpa de la inercia. Es también (til
para bloquear el rotor del motor antes de arrancar o en la parada.

El freno de CC puede utilizarse como se indica a continuacion:

1. Inicio del motor

El freno de CC puede seleccionarse como método de inicio en P203:1. Al iniciar el motor, se aplica el freno de CC con el valor de P704:1 durante el tiempo definido en P704:2. Después de eso, la

velocidad aumenta progresivamente.

o
- 2. Parada del motor

& Sidurante la parada, la frecuencia del motor baja por debajo del nivel P704:3, el CF detiene la desaceleracion de la velocidad y aplica el freno de CC con el valor de P704:1 durante el tiempo

- definido en P704:2.
s

3. Activado manualmente (como entrada o salida digital)
El activador P400:5 activa el freno de CC manualmente.

Nota: el freno de CC esté encendido en tanto la funcién esté activada.

iAVISO!

Fallo o dafio del motor

Durante la frenada de CC el motor se calienta.

» Lafrenada de CC solo puede utilizarse en aplicaciones en las que la carga se detenga en contadas ocasiones y solo deberia aplicarse el minimo tiempo posible.

Senales de entrada /
Condiciones

60 Hz

Comando de velocidad 40'He
0Hz

Red eléctrica

Marcha/Parada

38
B o
S E P704:3
3 23
8 0Hz
P704:2 P704:2
e St e S—._
25 25
Y o (S
w T w T
P400:5 \ 0x2631:5 Freno de CC

0:No conectado
(Referencia, consulte P400:1)

Sefal de activacion manual del freno de CC

Nivel:
TRUE: El freno de CC se activard.
FALSE: El freno de CC se desactivara.

P704:1 \ 0x2B84:1 Corriente \ \
0,0...[0,0] ... 200,0 % cC Corriente del freno a partir del % de corriente nominal del motor

P704:2 ‘ 0x2B84:2 Tiempo de retencién automatica ‘ ‘
0,0...[0,0] ... 999,9 s Tiempo de freno de CC

P704:3 ‘ 0x2B84:3 Umbral de activacién automatica ‘ ‘

0,0...[0,0] ... 599,0 Hz

Umbral de frecuencia para aplicar al freno de CC durante la desaceleracion del motor.
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5.9.4 GESTION DE LA ENERGIA REGENERATIVA

0: Resistencia de freno

Si la tension del umbral se supera, la resistencia del freno se energiza.

1: Anulacién de desaceleracion

El motor dejard de desacelerar momentaneamente si se supera la tension del umbral. (Maximo 4 s).

2: Resistencia y anulacion de desaceleracion

Combinacion de resistencia de freno y anulacion de la desaceleracion.

3: Compuesto y anulacion de desaceleracion

Combinacion de freno compuesto y anulacion de la desaceleracion.

El compuesto es una alternativa en la que el CF superpondra un aumento temporal en el punto de ajuste de velocidad para forzar a la unidad a apagarse y encenderse entre la desaceleracion y la
- aceleracion y mantener el control del bus de CC. La frenada compuesta provocara que la energia regenerativa se escape del motor en forma de calor. Esto se traduce en un aumento de la
-, temperatura del motor que debe utilizarse con cuidado para no acortar la vida (til del motor.

& 4: Resistencia/compuesto/anulacion

Combinacion de resistencia del freno, freno compuesto y anulacion de la desaceleracion.

jAVISO!

Fallo de la resistencia de freno

Una resistencia de freno mal dimensionada puede conducir a un fallo de componente.
» Use la resistencia de freno especificada para el CF.

» Evite la sobrecarga térmica del freno

» Ajuste el parametro correcto para la resistencia de frenado

jAVISO!

Sobrecarga térmica del motor

Durante la frenada compuesta, la monitorizacion de la sobrecarga del motor (12xt) no estd adaptada. Si la frenada es demasiado frecuente, existe el riesgo de que el motor se sobrecargue
térmicamente.

» Evite largas frenadas con el freno compuesto.

» La funcion de frenada compuesta no debe utilizarse con mecanismos transportadores verticales (polipastos) o con cargas activas.

31100285
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0: Resistencia de freno 1: Anulacion de desaceleracion

oo
®eoF

i
R
2: Resistencia y anulacion de desaceleracion 3: Compuesto y anulacion de desaceleracion
' 1: Valor fijo Umbral de activacion del freno
2:P706:3 Umbral reducido
3:P706:2 Umbral activo
4:P706:4 Frecuencia adicional

o9

4: Resistencia/compuesto/anulacion
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P706:1 \ 0x2541:1

Modo de funcionamiento

0: Resistencia de freno (*)

1: Anulacion de desaceleracion

2: Resistencia y anulacion de desaceleracion (*)
3: Compuesto y anulacion de desaceleracion

4: Resistencia/compuesto/anulacion (*)

Seleccion de modo de frenado

P706:2 \ 0x2541:2 Umbral activo \ \ \
— ... [Valor real] ... —V Umbral de tension de enlace de CC al que se activa la frenada.
El umbral depende de la “Tensién nominal de la red” seleccionada y del parametro “Umbral reducido” (P706:3)
P706:3 \ 0x2541:3 Umbral reducido \ \ \
0..[0]..100V La activacion del método de frenado se reduce con este pardmetro
P706:4 ‘ 0x2541:4 Frecuencia adicional ‘ ‘ ‘
0,0...[0,0] ... 10,0 Hz Frecuencia adicional para el modo de frenado de compuesto de la desaceleracion
P706:5 ‘ 0x2541:5 Tiempo de anulacion de desaceleracion ‘ ‘ ‘
0,0..[2,0]...60,0s Tiempo maximo en modo de frenado de anulacién de desaceleracion. Si la tensién de CC no cae por debajo en el tiempo definido, el
CF va al estado de fallo
P706:6 ‘ 0x2541:6 Respuesta de la resistencia de freno ‘ ‘ ‘

0: Apagado: Desactivacion del CF / Error

1: Encendido: Desactivacion /Apagado: Error
2: Apagado: Desactivacion / Encendido: Error
3: Encendido: Desactivacion / Error

Define el comportamiento de la unidad de frenado en caso de estado de Inhibicién y Error (usado por los CF conectados con
el enlace de CC)

P707:2 \ 0x2550:2

Valor de la resistencia ‘ ‘ ‘

0,0 ... [Depende del cddigo de tipo] ... 500,0 ohmios

Configuracion de la resistencia de freno
Ajuste la resistencia nominal del freno

P707:3 \ 0x2550:3

Potencia nominal ‘ ‘ ‘

0 ... [Depende del codigo de tipo] ... 800.000 W

Configuracion de la resistencia de freno
Ajuste la potencia nominal de la resistencia de freno

P707:4 \ 0x2550:4

Carga térmica maxima ‘ ‘ ‘

0,0 ... [Depende del cddigo de tipo] ... 100.000,0 kW

Configuracion de la resistencia de freno
Ajuste la carga térmica maxima de la resistencia de freno

P707:7 ‘ 0x2550:7 Carga térmica ‘ ‘ ‘
— ... [Valorreal] ... — % Carga térmica real de la resistencia de frenado

P707:8 \ 0x2550:8 Nivel de advertencia \ \ \
50,0 ... [90,0] ... 150,0 % Si la carga térmica real de la resistencia de frenado supera el nivel definido, se ejecuta la reaccion en P707:10

P707:9 \ 0x2550:9 Umbral de error \ \ \
50,0 ... [100,0] ... 150,0 % Si la carga térmica real de la resistencia de frenado supera el nivel definido, se ejecuta la reaccion en P707:11

P707:10 ‘ 0x2550:10 Respuesta a la advertencia ‘ ‘ ‘
1:Advertencia Configuracion de la reaccion de advertencia de la resistencia de freno
(Referencia, consulte P310:1)

P707:11 ‘ 0x2550:11 Respuesta al error ‘ ‘ ‘

3:Fallo
(Referencia, consulte P310:1)

Configuracion de la reaccion de error de la resistencia de freno

5.9.5 PERDIDA DE DETECCION DE CARGA

Una pérdida de carga puede detectarse y puede activarse una funcion (ejemplo: un relé).

Consulte el software VLB3SWO01 para la configuracion y para obtener mas informacion

5.9.6 CONTROL DEL FRENO DEL MOTOR

EI' VLB3 cuenta con una funcién integrada para controlar un freno mecanico.

Consulte el software VLB3SWO01 para la configuracion y para obtener mas informacion
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5.9.7 PROTECCION DE ACCESO

El acceso de escritura al conjunto de parametros puede protegerse total o parcialmente. El acceso de lectura no puede prohibirse. Estan disponibles para PIN1 y PIN2.

Activacion de la proteccion de acceso:

Estableciendo un PIN (1-9999) la proteccion de acceso se configura automaticamente como se indica a continuacion:

Encendido Solo Favoritos

Inicio de sesién con PIN1 = Acceso de escritura total
Encendido Sin acceso de escritura
Inicio de sesién con PIN2 = Acceso de escritura total
Encendido Sin acceso de escritura
Inicio de sesion con PIN1 - Solo Favoritos

Inicio de sesién con PIN2 = Acceso de escritura total

Inicio de sesion (teclado)

EI PIN se solicita automdticamente si se entra en el mend.

Cierre de sesion (teclado)

Salir del menu cierra su sesion de forma automatica.

Desactivar proteccion de acceso:

1.Inicio de sesion

2.Ajustar el parametro correspondiente del PIN de nuevo en 0 desactiva la proteccion de acceso

P730:0 \ 0x203D:0 Proteccion de acceso con PIN1 \
-1...10] ... 9999 Configure PIN1 para la proteccion de acceso
El ajuste del PIN en 1-9999 activa la proteccion de acceso
El ajuste del PIN en 0 desactiva la proteccion de acceso
P731:0 \ 0x203E:0 Protecci6n de acceso con PIN2 \
-1...[0] ... 9999 Configure PIN2 para la proteccion de acceso

El ajuste del PIN en 1-9999 activa la proteccion de acceso
El ajuste del PIN en 0 desactiva la proteccion de acceso

jAVISO!

El comportamiento desde el teclado y la herramienta del PC es el mismo. Si el PIN1/PIN2 se pierde, la Gnica forma de desbloquear el dispositivo es restablecerlo a los valores de fabrica con la

herramienta de software.

5.9.8 CONFIGURACION DE FAVORITOS

El men( Favoritos puede configurarse libremente.

Consulte el software VLB3SWO01 para la configuracion y para obtener mas informacion

5.9.9 CONFIGURACION MULTIPLE DE LOS CONJUNTOS DE PARAMETROS

EI CF puede conmutar entre 4 conjuntos de 32 pardmetros. Los 32 pardmetros pueden configurarse libremente.

Consulte el software VLB3SWO01 para la configuracion y para obtener mds informacion

.JLovato
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6 BUS DE CAMPO
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ACTIVACION DE LA RED

Con el fin de controlar el CF desde la red, es necesario ajustar la activacion de la red 0x2631:37 (P400:37) (bien ajustando “TRUE” o asignando una entrada digital a una sefial de activacion). Una

vez confirmado, el CF entra en el modo de control de red.

Es importante tener en cuenta que en el modo de control de red siguen activas las siguientes funciones:

— Activacion del CF

— Marcha/Parada

— Parada rapida

— Restablecer fallo

— Freno de CC

— Regular avance (CW)

1473 ES 06 16

0x2361:1 (P400:1)
0x2361:1 (P400:2)
0x2361:3 (P400:3)
0x2361:4 (P400:4)
0x2361:5 (P400:5)

0x2361:10 (P400:10)
- Regular inversién (CCW) 0x2361:11 (P400:11)
Todos los restantes activadores de funciones de 0x2361:6-25 (P400:6-25) no estan activos mientras la unidad esté en el modo de control de red.

Para seleccionar la red como fuente del punto de ajuste en el modo de red utilice la “Fuente de punto de ajuste predeterminado” (P201:1-2) o los correspondientes bits de control (Palabra de
control de la unidad de CA, palabra de control de G135, NETWordIN1).

P400:37

\ 0x2631:37

Activacion de red ‘ ‘

0: No conectado
114: Control de red activo

(Otra referencia, consulte P400:1)

Activa la red para controlarla
114: TRUE si el bit 5 de la palabra de control del control de la unidad de CA (0x400B:1) esté activo

Estado

TRUE: la red esté activada

FALSE: la red estd desactivada

Nota:

Si la red esta activada (Activacion de red 0x2361:37, P400:37 es ALTO) no es obligatorio que se asignen la activacion del CF
(0x2361:1, P410:1) o Marcha/Parada (0x2361:2, P410:2) a una entrada digital (DI1-7).

Se pueden ajustar en [1] TRUE constante para activar y poner en marcha el CF sin utilizar entradas digitales (DI1-7).

Estan disponibles varias palabras de comando, estado y puntos de ajuste para controlar la unidad a distancia:

— CIA402

- Perfil de la unidad
— LOVATO Electric

— Entrada/salida de red

(Asignacion predefinida)
(Asignacién predefinida)
(Asignacion predefinida)
(Asignacion configurable)

Usada para EtherCAT/CAN
Usada para EtherNet/IP

Consulte el capitulo 7 Perfil de la unidad en la pagina 108 para obtener mas informacion.

6.1 INICIO RAPIDO DE CANOPEN
La red Can se comunica con la unidad a través de identificadores COB. Estos identificadores COB acceden a los registros RPDO y TPDO que se han asignado a los registros de parametros.

En el manual de instalacion del VLB3 se facilita mas informacion sobre los ajustes del interruptor DIP para la direccién del nodo, la tasa de baudios y la terminacion de red.

1. Registre el archivo eds en su software de configuracion de maestro CANOpen
2. Ajuste una direccion de nodo individual:

: Ajuste de parametro P510:1 (0x2301:1)

VLB3: Ajuste de interruptores Dip o pardmetro P510:1 (0x2301:1)
3. Ajuste la tasa de baudios

. Ajuste de parametro P510:2 (0x2301:2)

VLB3: Ajuste de interruptores Dip o pardmetro P510:2 (0x2301:2)
4. Configure la terminacion de red y ambos extremos de red (resistencia)

- Instale la resistencia externa de 120 ohmios y a4 W

VLB3: Ajuste de los interruptores Dip
5. CANOpen esclavo/ minimaestro

CANOpen entra en un estado preoperativo tras el arranque. EI CANOpen maestro envia un mensaje NMT para activar la unidad y se va al estado operativo. El VLB3 puede configurarse
como CANOpen esclavo o minimaestro. Un “minimaestro” arrancard en un estado “operativo” y tras el tiempo de demora programado en 0x2301:4 (P510.4) enviard el mensaje NMT para
ajustar todos los esclavos de la red en el estado “operativo”.

6. Temporizador

De manera predeterminada, el temporizador se activa con un ajuste de P540:5 (0x1400:5) de 100 ms. (El ajuste 0 desactiva el temporizador)
Para garantizar la seguridad en su funcionamiento, se recomienda enormemente activar el temporizador.
7. Guarde los parametros (Ajuste P700:3, 0x2022:3=1) y apague y vuelva a encender el CF por completo hasta que surja efecto la configuracion.
8. Para poder controlar la red, es necesario realizar la siguiente configuracion:

(Esto también puede hacerse con mensajes SDO)

— Para controlar la red, hay que ajustar el pardmetro “Activacion de la red” P400:37 (0x2631:37).
- Ajuste P201:1 (0x2860:1) “Punto de ajuste de la frecuencia predeterminado” en la red

9. Cambie la asignacion como se indica a continuacion:
Controlador a CF:
ID COB Registro Pardmetro al que se ha accedido

0x200+nodelD

RPDO1, Entrada 1

0x4008:1 NetWordIN1

0x200+nodelD

RPDO1, Entrada 2

Punto de ajuste de velocidad de red 0x400B:3 [0,1 Hz]

CF a controlador

ID COB

Registro

Pardmetro al que se ha accedido

0x180+nodelD

TPDO1, Entrada 1

0x400A:1 NetWordOut1

0x180+nodelD

TPDO1, Entrada 2

Velocidad real de red 0x400C:3 [0,1 Hz]
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H . asignacion puede realizarse facilmente con una pantalla guiada en el software VLB3SWO01 (version > 1.9)
Si la asignacion no funciona durante el PLC maestro, hay que seguir el procedimiento indicado en el punto 10-11.

31100285

10. Asignacion de RPDO1 (Usado para enviar 6rdenes a la unidad)
RPDO1 debe tener ajustados, en primer lugar, sus identificadores Cob y luego desbloqueado el PDO para que se pueda cambiar su asignacion.
Para ello, debe ajustar el bit 31 en 0x1400:1. Esto bloqueard el PDO para la edicion (convierte en invélido el PDO).

Identificador COB predeterminado RPDO1:  0x200+el identificador del nodo (hex)

Ejemplo:
« Elidentificador del nodo es 10 (0xA) y la asignacion de RPDO1 debe cambiarse
[{=]
§ 1. Desbloqueo de la asignacion:
g Identificador COB = 0x200+A. Ajuste del bit 31
= Ajuste 0x1400:1 en 0x8000020A
2. Ajuste el nimero de subindices asignados para RPDO1 = 0. Esto permite cambiar la asignacion predeterminada de datos del PDO.
Ajuste 0x1600:0 = 0
3. Ajuste la asignacion de datos para los dos primeros bytes de RPDO1 en NetWordIN1:

Ajuste 0x1600:1 = 0x40080110.
4. Ajuste la asignacion del 3 y de RPDO1 en el punto de ajuste de velocidad de red [0,1 Hz]
Ajuste 0x1600:2 =0x400B0310.
La segunda palabra de RPDO1 serd ahora el comando de velocidad de la unidad en 0,1 Hz (es decir, 412 = 41,2 Hz, valor absoluto)
5. Ajuste el nimero de subindices asignados para RPDO1 = 2.
Ajuste 0x1600:0 = 2
6. Ajuste el intervalo de espera para el valor de monitorizacion de RPDO1 en milisegundos
Ajuste 0x1400:5 = mseg, ajuste de la reaccion de fallo en 0x2857:1
7. Bloquee la asignacion
Bit31 de 0x1400:1 debe volver a ajustarse en 0. Escriba de nuevo el identificador COB en 0x1400:1
Identificador COB = 0x200+A (si fuera necesario, el identificador COB puede ajustarse aqui individualmente)
Ajuste 0x1400:1 en 0x20A
11. Asignacion de TPDO1 (usado para obtener el estado de la unidad)
TPDO1 debe tener ajustados, en primer lugar, sus identificadores COB y luego desbloqueado el PDO para que se pueda cambiar su asignacion.
Para ello, debe ajustar el bit 31 en 0x1800:1. Esto bloqueard el PDO para la edicion (convierte en invélido el PDO).

Identificador COB predeterminado de TPDO1:  0x180+el identificador de nodo (hex)
(Nota: Bit 30=La desactivacion remota del bastidor siempre debe ajustarse - 0x40000180)

Ejemplo:
El'identificador del nodo es 10 (0xA) y la asignacion de TPDO1 debe cambiarse
1. Desbloqueo de la asignacion:
Identificador COB = 0x40000180+A. Ajuste del bit 31
Escritura de 0xCO00018A en 0x1800:1
2. Ajuste el nimero de subindices asignados para RPDO1 = 0. Esto permite cambiar la asignacion predeterminada de datos del PDO.
Ajuste 0x1A00:0 = 0
3. Ajuste la asignacion de datos para los dos primeros bytes de TPDO1 en NetWordOut1:
Ajuste 0x1A00:1 = 0x400A0110.
4. Ajuste la asignacion del byte 3 de TPDO1 en la velocidad real de red [0,1 Hz]
Ajuste 0x1a00:2 = 0x400C0310
5. Ajuste el nimero de subindices asignados para TPDO1 = 2.
Ajuste 0x1A00:0 = 2
6. De manera predeterminada, el TPDO transmitira al producirse un evento (0x1800:2 = 255). EIl temporizador del evento es, de manera predeterminada, de 20 milisegundos (0x1800:5 = 20) El
TPDO1 se transmitira cada 20 milisegundos.
7. Bloquee la asignacion
Bit31 de 0x1800:1 debe volver a ajustarse en 0. Escriba de nuevo el identificador COB en 0x1800:1
Identificador COB = 0x40000180+A (si fuera necesario, el identificador COB puede ajustarse aqui individualmente)
Ajuste 0x1800:1 en 0x4000018A
12. Control del CF:
—Con el ajuste de E/S predeterminado, DI1 necesita confirmacion (Marcha/Parada).
— Ajuste el bit 4 de NetWordIN1 para arrancar el dispositivo

Ajuste predeterminado de NetWordIN1 / NetWordOUT1 (SW 02.01)

Palabra de control (NetWordIN1) Palabra de estado (NetWordOUT1)

Bits Funci6n Bits Funcién

0 No conectado 0 Listo para funcionar

1 No conectado 1 No conectado

2 Parada rapida 2 Activacién de CF

3 No conectado 3 Fallo

4 Avance (CW) 4 No conectado

5 Seleccion de preajuste de bit0 5 Parada répida activa

6 Seleccion de preajuste de bit1 6 En marcha

7 Restablecer fallo 7 Advertencia de dispositivo

8 No conectado 8 No conectado

9 Freno de CC 9 No conectado

10 No conectado 10 Velocidad de ajuste alcanzada
11 No conectado 1 Al limite de corriente

12 Invertir rotacion 12 Velocidad real = 0

13 No conectado 13 Invertir rotacion

14 No conectado 14 Liberar freno de sujecion

15 No conectado 15 Par seguro desactivado
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6.2 INICIO RAPIDO DE MODBUS
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. Informacion general sobre Modbus.
La red Can se comunica con el CF a través de los nimeros de registro de Modbus. Este nimero accede a los registros de parametros.
Admite los siguientes codigos de funcién:
— 3 (Registros pendientes de lectura)
-6 (Registro Unico de preajuste)
— 16 (10 hex. - Registros de preajuste muiltiples)
—23 - (17 hex - Registros de lectura/escritura 4X)

H Todos los datos de las unidades son solo accesibles a través de Modbus como registros pendientes 4X.
En Modbus, el cédigo de funcion utilizado define cudl es el carécter lider de la direccién Modbus (por tanto, el lider 4 no se transmite en el mensaje).

registraria como 40001, 0001 como 40002, 0002 como 40003, etc.).
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B e forma predeterminada, los pardmetros importantes ya estan asignados a los registros de Modbus.

Pardmetros de control de Modbus

Es importante tener en cuenta que el fabricante cumpla el sistema de direcciones base 1 de Modbus. Por tanto, hay un desfase entre la direccion transmitida y la solicitada (es decir, 0000 se

Registro de Modbus n.° indice Descripcion
42101 0x4008B:1 Palabra de comando de la unidad (Palabra de control de la unidad de CA)
42102 0x400B:5 Punto de ajuste de la frecuencia de red ABS [0.01Hz]
42103 0x4008:2 NetWordIN2 (activador para salida digital/relé)
42104 0x4008:3 NetWordIN3 (fuente de salida analdgica)
42105 0x2DA7:0 Punto de ajuste del PID de la red
42106 0x6071:0 Par objetivo
42107 0x4008:1 NetWordIN1 (se activa para funciones en PAR0400)
42108 0x4008:4 NetWordIN4 (fuente de salida anal6gica)
42109 - 42121 Reservado

Pardmetros de estado de la unidad de Modbus (Solo lectura)

Registro de Modbus n. indice Descripcion
42001 0x400C:1 Palabra de estado de la unidad (Consulte més adelante los detalles de bit)
42002 0x400C:6 Frecuencia real ABS [0,01Hz]

42003 0x603F:0 Cadigo de error

42004 0x400C:0 Estado de la unidad

42005 0x2D89:0 Tension del motor

42006 0x2D88:0 Corriente del motor

42007 0x6078:0 Carga del motor

42008 0x2DA2:2 Salida efectiva de potencia [PALABRA ALTA]
42009 Salida efectiva de potencia [PALABRA BAJA]
42010 0x2D84:1 Temperatura del disipador de calor (valor real)
42011 0x2D87:0 Tension de bus de CC

42012 0x60FD:0 Entradas digitales

(Solo superior a 16 bits: —
bits del 16 al 31)

42013 0x6077:0 Valor real del par

42014 - 42021 Reservado

Informacion detallada sobre ajustes del interruptor Dip para la direccion del nodo, tasa de baudios, formato de datos y terminacién de red se describen en el manual de instalacion de VLB3.

2. Ajuste una direccién de nodo individual:
Direccion predeterminada 1
Ajuste de parametro (P510:1, 0x2321:1)
VLB3: Ajuste de interruptores Dip o pardmetro (P510:1, 0x2321:1)
3. Ajuste la tasa de baudios:
Predeterminado: deteccion automatica. Los primeros 5 — 10 mensajes se perderan-
Ajuste de parametro (P510:2, 0x2321:2)
VLB3: Interruptor Dip b=0  Deteccion automéatica
Interruptor Dip b=1 Ajuste de pardmetros (P510:2, 0x2321:2)
4. Ajuste el formato de datos:
Predeterminado: deteccion automatica. Los primeros 5 — 10 mensajes se perderan-
Ajuste de parametro (P510.3, 0x2321:3)
VLB3: Interruptor Dip a=0  Deteccion automatica
Interruptor Dip a=1 Ajuste de parametros (P510.3:2, 0x2321:3)
5. Configure la terminacion de red y ambos extremos de red (resistencia)
Instale la resistencia externa de 120 ohmiosy ¥4 W
VLB3: Ajuste de los interruptores Dip
6. Guarde el parametro con P700:3 (0x2022:3) y apague y vuelva a encender el CF por completo hasta que surta efecto la configuracion.
7. Para poder controlar la red, es necesario realizar la siguiente configuracion:
— Para controlar la red, hay que ajustar el pardmetro “Activacion de la red” P400:37 (0x2631:37).
— Ajuste P201:1 (0x2860:1) “Punto de ajuste de la frecuencia predeterminado” en la red

B De manera predeterminada, la respuesta del tiempo de espera del temporizador para la comunicacion se configura en fallo (P515.1, 0x2858:1).

8. Con el ajuste de E/S predeterminado, DI1 necesita confirmacién (Marcha/Parada).

9. Control del CF:
Ajuste los siguientes bits en el registro 42101 (Palabra de control de la unidad) con el cddigo de funcién 0x06 o 0x10 para iniciar:
0x61 (Bit0 - Avance, Bit5 - Control de red, Bit6 - Punto de ajuste de red)

10. Ajuste el punto de ajuste de la velocidad:
Ajuste el registro 42102 (Punto de ajuste de frecuencia de red ABS[0,01 Hz]) con el punto de ajuste con el cédigo de funcién 0x06
Ejemplo: 1234 = 12,34 Hz
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o
En el manual de instalacion del VLB3 se describe informacion detallada sobre la configuracion de la red y los ajustes de los interruptores Dip para la direccion de nodo.

1. Ajuste una direccién de nodo individual:

VLB3: Ajuste de interruptores Dip o pardmetro P510:1 (0x2341.1:1)
La direccion de nodo activa aparecerd en P511:1 (0x2342.1)

e

3. Configuracion del host:

Guarde los pardmetros (P700:3, 0x2022:3) y apague y vuelva a encender el CF por completo hasta que surta efecto la configuracion.

Lea el archivo de descripcion del dispositivo (GSD) en el maestro Profibus.

(méx. de 32 bytes) en cada direccion.

1473 ES 06 16

b

Configuracion de los datos de proceso

La configuracion de los datos de proceso debe configurarse en la herramienta de configuracion del maestro Profibus.
La configuracion predeterminada del archivo GSD del VLB3 es:

PLC a unidad:

Palabra de control (NetWordIN1)

Punto de ajuste de la frecuencia de red de 0,01 Hz
Datos de salida seleccionables de 6 bits

Unidad a PLC:
Palabra de estado (NetWordOUT1)

P590:1 (0x4008:1)
P592:5 (0x400B:5)

P591:1 (0x400A:1)

La longitud de los datos del usuario se define durante la fase de inicializacion del maestro. El VLB3 admite la configuracién de un maximo de 16 palabras de datos de proceso

Velocidad real [0,01 Hz] P593:6 (0x400C:6)
Corriente real del motor [0,1 A] P104 (0x2D88)
Steckplatz DP-Kunnung Bestellnummer / Bezeichnung E-Adresse A-Adresse
1 132 L-Controlword 0x4008:01 254...265
2 131 Net freq. 0,01 Hz 0x400B:05 266...267
3 129 Datos de salida seleccionables de 16 bits 268...269
4 68 L-Statusworld 0x400A:01 264...265
5 67 Act. freq. 0,01 Hz 0x400C:06 266...267
6 67 Corriente de motor A 0x2D88:00 268...269
| . configuracion de los datos de proceso se envia automaticamente a la unidad. También, la configuracion bit de NetWordIN1 y NetWordOUT1.
El ajuste predeterminado para la palabra de control (NetWordIN1) y la palabra de estado (NetWordOUT1) es como sigue (SW 02.01):
Palabra de control (NetWordIN1) Palabra de estado (NetWordOUT1)
Bits Funcion Bits Funcién
0 No conectado 0 Listo para funcionar
1 No conectado 1 No conectado
2 Parada rapida 2 Activacion de CF
3 No conectado 3 Fallo
4 Avance (CW) 4 No conectado
5 Seleccion de preajuste de bit0 5 Parada répida activa
6 Seleccion de preajuste de bit1 6 En marcha
7 Restablecer fallo 7 Advertencia de dispositivo
8 No conectado 8 No conectado
9 Freno de CC 9 No conectado
10 No conectado 10 Velocidad de ajuste alcanzada
11 No conectado 1 Al limite de corriente
12 Invertir rotacion 12 Velocidad real = 0
13 No conectado 13 Invertir rotacion
14 No conectado 14 Liberar freno de sujecion
15 No conectado 15 Par seguro desactivado
5. Para poder controlar la red, es necesario realizar la siguiente configuracion:
— Para controlar la red, hay que ajustar el pardmetro “Activacion de la red” P400:37 (0x2631:37).
— Ajuste P201:1 (0x2860:1) “Punto de ajuste de la frecuencia predeterminado” en la red
6. Control del CF:
—Con el ajuste de E/S predeterminado, hay que confirmar DI1 (Marcha/Parada)
— Ajuste “Punto de ajuste de la frecuencia de red de 0,01 Hz”, (Ejemplo 1234 = 12,34 Hz)
— Ajuste el bit 4 de la “Palabra de control (NetWordIN1)” para iniciar la unidad
H De manera predeterminada, la respuesta al tiempo de espera del temporizador para las comunicaciones se ajusta en fallo (P515:1, 0x2859:1).
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7 PERFIL DE LA UNIDAD (BUS DE CAMPO)
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Estan disponibles varias palabras de comando, estado y puntos de ajuste para controlar la unidad a distancia:
* ClA402 (Asignacion predefinida) usada para EtherCAT/CAN
« Perfil del CF (asignacion predefinida) usada para EtherNet/IP
* LOVATO Electric (asignacion predefinida)
* Entrada/salida de red  (asignacion individual)

Comunicacion Control / Estado CONTROL DELA
UNIDAD
©
8 Elementos d
f CAN 1l a Palabra de control de la unidad CIA402 06040 ementos de
o - control:
@ . B § 3 Palabra de estado de la unidad CIA402 0x6041 | 10 ~ Control
= IAsignacién de PDO 2 Velocidad objetivo de CIA402 [RPM] 0x6042 - Estado
- RPDO: 0x1601-2 | 3 Velocidad real de CIA402 [RPM] 0x6044 )
- TPDO: Ox1AD0-2 - Punto de ajuste
|1 - Velocidad real
g |2 | Palabra de control de la unidad de CA 0x400B:1 | elocidadrea
Config. para PDO T« R | Palabra de estado de la unidad de CA Ox400C:1 | - =10)
(Identificador COB, Tipo, etc.) | U
RPDO: 1400:x -1402:x g Nota
TPDO: 1800:x -1802:x . - Activar control de red
con P400:37
PROFIBUS a Palabra de control de C135 Ox4008:2 (Activacion de red)
[ Palabra de estado de C150 0x4008:2 - Activar punto de
Asignacién de PDO: Punto de ajuste de velocidad de red ABS [0,1 Hz] 0x4008B:3 ajuste de red

Red

Punto de ajuste de velocidad de red ABS [RPM] Ox400B:4 |
Punto de ajuste de velocidad de red ABS [001Hz] O400B:5 . FIO
Punto de ajuste de velocidad de red con signo [0,1 Hz] Ox400B:6 | |

Velocidad real ABS [0,1 Hz] Ox400C:3
B Velocidad real ABS [RPM] 0x400C:4
Velocidad real ABS [0,01Hz] 0x400C:5

mediante la seleccion
en P202:1 (Punto de
ajuste de velocidad
predeterminado) o
con palabra de control

La asignacion se hace en el
maestro Profibus (config. de
hardware) y se envia a la
unidad autométicamente

Legado LOVATO
e

NetWordInl 0x4008:1 FignacnPS05 116

Modbus Bits del activador de funcién

Asignacion al registro de g . Salﬁj::\i‘l;:adll?ieﬁ:lﬁzgr Asignacién P‘z"'ﬂ'zf';

!sz:li)sltlrsos asignables 24x E Neﬂf\irrﬂleggj\%cﬂ\s(g As:ignadé"”‘.‘?-'l P"‘i-'_l.'

ﬁjPaar comun de asignacion ;g Net:::;:l[ﬁao:g%.; As?gnadén PR, 9“1-:1.
‘ " Acceso directo/aciclico a parametros Configuracién /
; 1 Parametro

7.1 CiA402

Este capitulo describe el formato CIA402.

Hl Este formato se utiliza normalmente para EtherCAT y CAN.

H con los valores predeterminados, el estado de la maquina es activo. Para conseguir la completa compatibilidad con el estado de la maquina CIA402, es necesario seleccionar el modo CiA402
en 0x6060. (Seleccion: [2] “Modo de velocidad CIA402”)
Para una descripcion detallada del estado de la maquina CiA402, consulte la documentacion de CiA402.

7.1.1 PALABRA DE CONTROL

0x6040 Palabra de control de la unidad CIA402

Bit Funcion Nota
0 Encendido 0 = Apagado del CF
1 = Interruptor VSD Activado
1 Activar voltaje 0 = Desactivar voltaje
1 = Activar voltaje
2 Activar parada rdpida 0 = Parada rdpida activa
1 = Parada rapida inactiva
3 Activar funcionamiento 0 = Inhibir controlador
1 = No inhibir controlador
4 Especifico del modo de funcionamiento
5 Especifico del modo de funcionamiento
6 Especifico del modo de funcionamiento
7 Restablecer fallo Transicion de 0 a 1 restablece el fallo
8 n/d
9 Especifico del modo de funcionamiento
10 Reservado
11 Reservado
12 Reservado
13 Reservado
14 Liberar freno de sujecion 1 = Libera freno de sujecion
15 Reservado
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7.1.2 Palabra de estado
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0x6041:0 P780:0 Palabra de estado de la unidad CIA402

Bit Funcién Nota
0 Preparado para encendido
1 Encendido
2 Funcionamiento activado
3 Fallo activo
f 4 Tensi6n activada
5 5 Parada rapida 0 = Parada réapida activa
2 1 = Parada répida inactiva
6 Encendido desactivado
7 Advertencia activa
8 Desactivar RPDOs
9 Remoto Modo de control de red activo
10 Objetivo alcanzado Velocidad objetivo alcanzada
11 Limite interno activo Limite interno del punto de ajuste de velocidad activo
12 Reservado
13 Reservado
14 Freno liberado
15 STO no activo
7.1.3 PUNTO DE AJUSTE DE VELOCIDAD/ VELOCIDAD REAL
P781:0 \ 0x6042:0 Velocidad objetivo v
—...[0] ... —rpm Punto de ajuste de velocidad de red CiA402
P783:0 ‘ 0x6044:0 Valor real de velocidad vl
— ... [Valor real] ... — rpm Velocidad real CiA402
7.2 FORMATO DE LOVATO ELECTRIC
Este capitulo describe el formato de LOVATO Electric.
7.2.1 PALABRA DE CONTROL DE G135
0x400B:2 P592:2 Palabra de control de C135
Bit Funcién Comentarios
0 Bit 0 de seleccion de punto de ajuste | Decodificacion de los bits 0,1:
0 = Flexible (el punto de ajuste predeterminado esté activo)
1 = Punto de ajuste de preajuste n.2 1
2 = Punto de ajuste de preajuste n.2 2
1 Bit 1 de seleccion de punto de ajuste | 3 = Punto de ajuste de preajuste n.2 3
2 Rotacién (0-CW/1-CCW)
3 Activar parada rapida 0= No activa
1 = Activa
4 Reservado
5 Reservado
6 Reservado
7 Reservado
8 Reservado
9 Desactivar (1-activo/0-inactivo) 0 = Controlador liberado
1 = Controlador inhibido
10 Fallo de usuario de red
11 Restablecimiento de fallo (0-1) Flanco 0->1 causa el restablecimiento de TRIP
12 Reservado
13 Reservado
14 Freno de CC activo 0 = No activo
1 = Activa
15 Reservado

.JLovato
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7.2.2 PALABRA DE ESTADO

0x400C:2 P593:2 Palabra de estado de C150

Bit Funcién Comentarios

0 Activar conjunto de pardmetros 0 = Conjunto de pardmetros 1 o 3 activo
1 = Conjunto de pardmetros 2 0 4 activo

1 Etapa de potencia inhibida 0 = activada
1 = inhibida

2 Limite de corriente/par alcanzado Limite de corriente alcanzado
Limite de par alcanzado (en modo par)

3 Punto de ajuste de la frecuencia alcanzado

4 Generador de rampa Entrada = Salida

5 Umbral inferior de frecuencia indice Qmin del umbral inferior de frecuencia 0x4005
(f 0x4005) Qmin

6 Frecuencia real = 0

7 Inhibicion (1-activ./0-inactiv.) 0 = Unidad activada
1 = Unidad inhibida

8 Codificar bit 0 de estado 0000 = Inicializacion

9 Codificar bit 1 de estado 0001 = Desact?vaci(:)n dela tens@(:)n de red

P 0010 = Desactivacion de la tension de red

10 Codificar bit 2 de estado 0011 = Funcionamiento inhibido

11 Codificar bit 3 de estado 0100 = Reinicio con giro
0101 = Freno de CC activo
0110 = Funcionamiento activado
0111 = Mensaje activo
1000 = FALLO

12 Advertencia por exceso de temperatura

13 Sobretension del bus de CC

14 Rotacién (0-CW/1-CCW)

15 Preparado para funcionar

0x400C:5 P593:5 Estado de la unidad

Bit Funcién Comentarios

0 Fallo bloqueado

1 Fallo

2 Iniciar pendiente

3 Identificacion sin realizar

4 Inhibicién

5 Parada

6 Secuencia de encendido

7 Identificacion en progreso

8 En marcha

9 Aceleracion

10 Desaceleracion

11 Anulacion de la desaceleracion

12 Freno de CC

13 Inicio con giro

14 Limite de corriente

16 Modo en espera

7.2.3 PUNTO DE AJUSTE DE VELOCIDAD/ VELOCIDAD REAL

También estan disponibles varios formatos de comandos de velocidad:

P592:3 \ 0x4008:3

Punto de ajuste de la frecuencia de red ‘

0,0...[0,0] ... 599,0 Hz

Punto de ajuste de la frecuencia de red
Escalado: 0,1 Hz sin signo (la informacion de direccion procede de la palabra de control)

P592:4 \ 0x400B:4

Velocidad de punto de ajuste de red ‘

0...[0] ... 50.000 rpm

Punto de ajuste de velocidad de red
Escalado: RPM sin signo (la informacidn de direccion procede de la palabra de control)

P592:5 \ 0x400B:5

Frecuencia de punto de ajuste de red ‘

0,00 ... [0,00] ... 599,00 Hz

Punto de ajuste de la frecuencia de red
Escalado: 0,01 Hz sin signo (la informacién de direccion procede de la palabra de control)

P592:6 \ 0x400B:6

Punto de ajuste de velocidad de red ‘

-599,0 ... [0,0] ... 599,0 Hz

Punto de ajuste de la frecuencia de red
Escalado: 0,1 Hz con signo
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También estan disponibles varios formatos de velocidad real:

P593:3 ‘ 0x400C:3 Frecuencia real en hertzios ‘ ‘ ‘
— ... [Valor real] ... — Hz Frecuencia real
Escalado de 0,1 Hz, sin signo
P593:4 \ 0x400C:4 RPM de velocidad real del motor \ \ \
— ... [Valor real] ... — rpm Velocidad real
Escalado de RPM, sin signo
P593:6 ‘ 0x400C:6 Frecuencia real ‘ ‘ ‘
— ... [Valorreal] ... — Hz Frecuencia real
Escalado de 0,01Hz, sin signo
7.3 Perfil del CF

Este capitulo describe el formato del CF.

B Este formato se utiliza normalmente para EtherNet/IP.

7.3.1 PALABRA DE CONTROL
0x400B:1 P592:1  Palabra de control del CF

[ | Algunos de los bits se ignoraran si no se ajusta bit5 NetCtrl; consulte la tabla que sigue para obtener més informacion.

Bit Funci6n Comentarios
0 Avanzar (CW) Avanzar: consulte la tabla de transiciones que sigue para conocer la l6gica exacta
NOTA: Bit procesado solo cuando NetCtrl = 1
1 Invertir (CCW) Invertir: consulte la tabla de transiciones que sigue para conocer la ldgica exacta
NOTA: Bit procesado solo cuando NetCtrl = 1
2 Restablecimiento de fallo (0 -> 1) Restablecer fallo existente. Solo en transicion desde 0->1
3 Reservado
4 Reservado
5 Control desde la red (NetCtrl) Si bit5 NetCtrl es 1y la activacion de red 0x2631:37 = 114 (Network ControlEnableRequest.Bit): todos los bits de esta palabra de

control se procesan.

Si bitd NetCRI es 0 o la activacion de red 0x2631:37 no se confirma: los bits de control 0, 1, 12, 13, 14, 15 NO se procesan; sus
estados se ignoran y la unidad esté en control local con funciones activadas por los ajustes de 0x2631 (P400)

6 Fuente de punto de ajuste de red Si NetRef = 1
El punto de ajuste de red se convierte en el punto de ajuste de la unidad activa. El punto de ajuste de red puede ser la velocidad, la
frecuencia, el punto de ajuste del PID o el punto de ajuste del par

Si NetRef = 0
El punto de ajuste predeterminado seleccionado 0x2860:1-2 (0x201:1-2) esté activo.

Nota: el bit 6 también puede utilizarse para ajustar la red como fuente de punto de ajuste en el modo terminal. Consulte 0x2631:17

(P400:17)
7 Reservado
8 Reservado
9 Reservado
10 Reservado
11 Reservado
12 Inhibicién NOTA: Bit procesado solo cuando NetCtrl = 1
13 Activar parada rapida NOTA: Bit procesado solo cuando NetCtrl = 1
14 Desactivacion del PID (1 — off) NOTA: Bit procesado solo cuando NetCtrl = 1
15 Freno de CC NOTA: Bit procesado solo cuando NetCtrl = 1

.ILovato

__electric

73



31100285

1473 ES 06 16

7.3.2 PALABRA DE ESTADO

0x400C:1 P593:1 Palabra de estado de la unidad

Bit Funcién Comentarios
0 Fallo/Act. 0 = Sin fallo
1 =Con fallo
1 Advertencia activa
2 Avanzando (CW) 0 = No avanzando
1 = Avanzando
3 Invirtiendo (CCW) 0 = No avanzando
1 = Avanzando
4 Preparado 0= NO preparado
1 = Preparado
5 Control desde la red 0 = Control local
1 = Control de red
6 Referencia de la red 0 = Referencia local
1 = Referencia de red
7 A referencia 0 = Punto de ajuste no alcanzado
1 = Punto de ajuste alcanzado
8 Estado de perfil bit0
9 Estado de perfil bit1
10 Estado de perfil bit2
11 Estado de perfil bit3
12 PID activo 0 =PID NO activo
1=PID Activo
13 Modo par activo 0=NO en modo par
1 =Modo par activo
14 Limite de corriente alcanzado 0 =NO en limite de corriente
1 =en limite de corriente
15 Freno de CC activo 0 = Freno de CC NO activo
1 =Freno de CC activo
Estado del CF: estado de méaquina CIA402 a tabla de conversion de estado de CF Ethernet/IP:
Estado més de CiA402 Estado de CF de perfil de CF
INIT (0, 1) 0 - Especifico de proveedor
NOT_READY_TO_SWITCH_ON (2) 1= Arranque
SWITCH_ON_DISABLED (3) 2 = No preparado
READY_TO_SWITCH_ON (4)
SWITCHED_ON (5) 3 = Preparado
OPERATION_ENABLED (6) 4 = Activado
DISABLE_OPERATION (7)
SHUT_DOWN (8)
QUICK_STOP (9) 5 = Parada
FAULT_REACTION_ACTIVE (10) 6 = Fallo de parada
FAULT (11) 7 = Con fallo

7.3.3 PUNTO DE AJUSTE DE VELOCIDAD/ VELOCIDAD REAL

También estan disponibles varios formatos de comandos de velocidad:

P592:3 \ 0x4008:3

Punto de ajuste de la frecuencia de red ‘

0,0...[0,0] ... 599,0 Hz

Punto de ajuste de la frecuencia de red
Escalado: 0,1 Hz sin signo (la informacién de direccién procede de la palabra de control)

P592:4 \ 0x400B:4

Velocidad de punto de ajuste de red ‘

0...[0] ... 50.000 rpm

Punto de ajuste de velocidad de red
Escalado: RPM sin signo (la informacién de direccion procede de la palabra de control)

P592:5 \ 0x400B:5

Frecuencia de punto de ajuste de red ‘

0,00 ... [0,00] ... 599,00 Hz

Punto de ajuste de la frecuencia de red
Escalado: 0,01 Hz sin signo (la informacién de direccion procede de la palabra de control)

P592:6 \ 0x400B:6

Punto de ajuste de velocidad de red ‘

-599,0 ... [0,0] ... 599,0 Hz

Punto de ajuste de la frecuencia de red
Escalado: 0,1 Hz con signo

También estan disponibles varios formatos de velocidad real:

P593:3 \ 0x400C:3 Frecuencia real en hertzios \
— ... [Valor real] ... — Hz Frecuencia real
Escalado de 0,1 Hz, sin signo
P593:4 \ 0x400C:4 RPM de velocidad real del motor \
— ... [Valor real] ... — rpm Velocidad real
Escalado de RPM, sin signo
P593:6 \ 0x400C:6 Frecuencia real \
— ... [Valorreal] ... — Hz Frecuencia real

Escalado de 0,01Hz, sin signo
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7.4 CONFIGURACION DE NETWORD

En vez de utilizar el comando predefinido y la palabra de estado, hay NETWords generales que pueden configurarse.

[ | Dependiendo del bus de campo, la asignacion se puede hacer en modo esclavo (CF) o maestro (PLC).

Nota: si la asignacion se hace en modo maestro (ejemplo: PROFIBUS) la asignacion en el modo esclavo se sobreescribe.

Maestro » CF (NETWordIn)
— NETWordIn1: bit de activacién de funcion

Valor: 0x4008:1 (P590:1)
Configuracion: 0x400E:1 (P505:1-16)
- NETWordIn2: Salidas digitales/relé del interruptor
Valor: 0x4008:2 (P590:2)
Configuracion: 0x2643:1 (P420:1-3)
— NETWordIn3: Fuente para AO1/A02
Valor: 0x4008:3 (P590:3)
Configuracion AO1: 0x2639:2 (P440:2)
Configuracién AO1: 0x263A:2 (P441:2)
— NETWordIn4: Fuente para AO1/A02
Valor: 0x4008:4 (P590:4)
Configuracion AO1: 0x2639:2 (P440:2)
Configuracion AO1: 0x263A:2 (P441:2)

CF - Maestro (NETWordOut)
— NETWordOut1: bits de estado de CF

Valor: 0x400A:1 (P591:1)

Configuracion: 0x2635:10-25 (P420:10-25)
- NETWordOut2: conmutada por el secuenciador

Valor: 0x400A:2 (P591:2)

Configuracion: Pardametro del secuenciador

7.4.1 CONFIGURACION DE NETWORDIN

Valor real:

P590:1 \ 0x4008:1

NETWordIN1

Valor real de red asignable en colector de bits de palabra 1
(Funcién de activador)
—> asignacion de activador 0x400E1-16 (P505:1-16)

P590:2 \ 0x4008:2

NETWordIN2

Valor real de red asignable en colector de bits de palabra 2
(Activador para salidas digitales)
—> asignacion de activador 0x2634-3 (P420:1-3)

P590:3 \ 0x4008:3

NETWordIN3

0,0...[0,0] ... 100,0 %

Valor real de red asignable en palabra 3
(Fuente para salidas analégicas 1y 2)
—> asignacion de 0x2639:2 (P440:2), 0x263A:2 (P441:2)

P590:4 \ 0x4008:4

NETWordIN4

0,0...[0,0] ... 100,0 %

Valor real de red asignable en palabra 3
(Fuente para salidas analégicas 1y 2)
—> asignacion de 0x2639:2 (P440:2), 0x263A:2 (P441:2)
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Configuracion:

P505:1 0x400E:1

NETWordIN1.00

0: No conectado

1: CF desactivado
2: Parada

3: Parada rapida
4: Restablecer fallo
5: Freno de CC

8: Avanzar (CW)

9: Invertir (CCW)

Funcién de bit 0 de palabra de entrada de red

13: Invertir rotacién
14: Seleccion de punto de ajuste Al
15: Seleccion de punto de ajuste Al2
17: Seleccion de punto de ajuste de red
18: Seleccion de preajuste de bit0
19: Seleccidn de preajuste de bit1
20: Seleccion de preajuste de bit2
21: Seleccion de preajuste de bit3
39: Seleccion de rampa 2
40: Cargar conjunto de pardmetros
41: Seleccion de conjunto de parametros 1
42: Seleccion de conjunto de pardmetros 2
43: Fallo de red de usuario 1
44: Fallo de red de usuario 2
45: Desactivacion del controlador de proceso
46: Ajustar salida de PID en 0
47: Integrador del PID desactivado
48: Rampas de influencia del PID activas
P505:2 \ 0x400E:2 NETWordIN1.01 \
0:No conectado Funcién de bit 1 de palabra de entrada de red
(Referencia, consulte P505:0)
P505:3 ‘ 0x400E:3 NETWordIN1.02 ‘
3:Parada réapida Funcidn de bit 2 de palabra de entrada de red
(Referencia, consulte P505:0)
P505:4 \ 0x400E:4 NETWordIN1.03 \
0:No conectado Funcién de bit 3 de palabra de entrada de red (SW 02.01: Nuevo predeterminado)
(Referencia, consulte P505:0)
P505:5 \ 0x400E:5 NETWordIN1.04 \
8:Avanzar (CW) Funcion de bit 4 de palabra de entrada de red (SW 02.01: Nuevo predeterminado)
(Referencia, consulte P505:0)
P505:6 \ Ox400E:6 NETWordIN1.05 \
18:Seleccion de preajuste de bit0 Funcién de bit 5 de palabra de entrada de red (SW 02.01: Nuevo predeterminado)
(Referencia, consulte P505:0)
P505:7 \ OX400E:7 NETWordIN1.06 \
19:Seleccion de preajuste de bit1 Funcién de bit 6 de palabra de entrada de red (SW 02.01: Nuevo predeterminado)
(Referencia, consulte P505:0)
P505:8 ‘ 0x400E:8 NETWordIN1.07 ‘
4:Restablecer fallo Funcién de bit 7 de palabra de entrada de red
(Referencia, consulte P505:0)
P505:9 ‘ 0x400E:9 NETWordIN1.08 ‘
0:No conectado Funcidn de bit 8 de palabra de entrada de red (SW 02.01: Nuevo predeterminado)
(Referencia, consulte P505:0)
P505:10 \ 0x400E:10 NETWordIN1.09 \
5:Freno de CC Funcidn de bit 9 de palabra de entrada de red (SW 02.01: Nuevo predeterminado)
(Referencia, consulte P505:0)
P505:11 \ 0x400E:11 NETWordIN1.10 \
0:No conectado Funcién de bit 10 de palabra de entrada de red
(Referencia, consulte P505:0)
P505:12 \ 0x400E:12 NETWordINT.11 \
0:No conectado Funcién de bit 11 de palabra de entrada de red
(Referencia, consulte P505:0)
P505:13 \ 0x400E:13 NETWordINT.12 \
13:Invertir rotacion Funcién de bit 12 de palabra de entrada de red (SW 02.01: Nuevo predeterminado)
(Referencia, consulte P505:0)
P505:14 \ 0x400E:14 NETWordIN1.13 \
0:No conectado Funcién de bit 13 de palabra de entrada de red
(Referencia, consulte P505:0)
P505:15 \ 0x400E:15 NETWordIN1.14 \
0:No conectado Funcién de bit 14 de palabra de entrada de red
(Referencia, consulte P505:0)
P505:16 \ 0x400E:16 NETWordIN1.15 \
0:No conectado Funcién de bit 15 de palabra de entrada de red
(Referencia, consulte P505:0)
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7.4.2 CONFIGURACION DE NETWORDOUT

Valor real:

P591:1 \ 0x400A:1

NetWordOUT1

Descripcion de n.° de bit:

Valor real de colector de bits de palabra 1 de salida de red asignable

0: Asignacion de bit 0 (Bits de estado)
1: Asignacion de bit 1
-> asignacion de activador 0x2634:1-3 (P420:1-3)

P591:2 ‘ 0x400A:2 NetWordOUT2

Descripcion de n.° de bit:
0: Asignacion de bit 0
1: Asignacion de bit 1

Sin asignacion

Configuracion:

P420:10 ‘ 0x2634:10

NETWordOUT1 - bit 0

51:Preparado para funcionar
(Referencia, consulte P420:1)

Funcién de bit 0 de red

P420:11 ‘ 0x2634:11

NETWordOUT1 - bit 1

0:No conectado
(Referencia, consulte P420:1)

Funcion de bit 1 de red (SW 02.01: Nuevo predeterminado)

P420:12 ‘ 0x2634:12

NETWordOUT1 - bit 2

52:Activacion de CF
(Referencia, consulte P420:1)

Funcién de bit 2 de red (SW 02.01: Nuevo predeterminado)

P420:13 ‘ 0x2634:13 NETWordOUTT - bit 3
56:Fallo Funci6n de bit 3 de red
(Referencia, consulte P420:1)

P420:14 ‘ 0x2634:14 NETWordOUTT - bit 4

0:No conectado
(Referencia, consulte P420:1)

Funcién de bit 4 de red (SW 02.01: Nuevo predeterminado)

P420:15 ‘ 0x2634:15

NETWordOUT1 - bit 5

54:Parada répida activa
(Referencia, consulte P420:1)

Funcién de bit 5 de red

P420:16 ‘ 0x2634:16

NETWordOUT1 - bit 6

50:En marcha
(Referencia, consulte P420:1)

Funcion de bit 6 de red (SW 02.01: Nuevo predeterminado)

P420:17 \ 0x2634:17

NETWordOUT1 - bit 7

58:Advertencia de dispositivo
(Referencia, consulte P420:1)

Funcidn de bit 7 de red

P420:18 ‘ 0x2634:18

NETWordOUT1 - bit 8

0:No conectado
(Referencia, consulte P420:1)

Funcion de bit 8 de red (SW 02.01: Nuevo predeterminado)

P420:19 ‘ 0x2634:19

NETWordOUT1 - bit 9

0:No conectado
(Referencia, consulte P420:1)

Funcion de bit 9 de red (SW 02.01: Nuevo predeterminado)

P420:20 ‘ 0x2634:20

NETWordOUT1 - bit 10

72:Velocidad de punto de ajuste alcanzado
(Referencia, consulte P420:1)

Funcién de bit 10 de red

P420:21 ‘ 0x2634:21

NETWordOUT1 - bit 11

78:Al limite de corriente
(Referencia, consulte P420:1)

Funcion de bit 11 de red (SW 02.01: Nuevo predeterminado)

P420:22 ‘ 0x2634:22

NETWordOUT1 - bit 12

71:Velocidad real
(Referencia, consulte P420:1)

Funcién de bit 12 de red (SW 02.01: Nuevo predeterminado)

P420:23 ‘ 0x2634:23

NETWordOUT1 - bit 13

69:Invertir rotacion
(Referencia, consulte P420:1)

Funcion de bit 13 de red (SW 02.01: Nuevo predeterminado)

P420:24 ‘ 0x2634:24

NETWordOUT1 - bit 14

115:Liberacién de freno de sujecion
(Referencia, consulte P420:1)

Funcidn de bit 14 de red (SW 02.01: Nuevo predeterminado)

P420:25 \ 0x2634:25

NETWordOUT1 - bit 15

55:Desactivacion de par seguro
(Referencia, consulte P420:1)

Funcidn de bit 15 de red (SW 02.01: Nuevo predeterminado)
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8.1 VISUALIZACION DE LOS LED DE ESTADO

EI CF tiene dos LED (RDY = READY (PREPARADO), ERR = ERROR) en
la cubierta delantera para identificar el estado del CF:

1473 ES 06 16

8.2 VISUALIZACION DE LOS LED DE ESTADO CAN

Los LED CAN-RUN y CAN-ERR en combinacion indican cuando el CF no
estd todavia activo en el Bus CAN:

En general, el LED CAN-RUN indica el estado de CANopen:

En general, el LED CAN-ERR indica estados de error:

8.3 VISUALIZACION DE LOS LED DE ESTADO DE MODBUS

El médulo Modbus tiene dos LED (RDY = READY (PREPARADO), ERR
=ERROR) en la cubierta delantera para identificar el estado:

8.4 VISUALIZACION DE LOS LED DE ESTADO DE PROFIBUS

El médulo profibus tiene dos LED (NS = estado, NE = ERROR) en la
cubierta delantera para identificar el estado:

RDY ERR Estado
(azul) (rojo)
- - Sin tensién eléctrica
H B - STO activo
1Hz BERIRDNN | STOactivo, advertencia activa
- CF inhibido
EREN 11 CF inhibido: sin tensién de CC
2Hz BRRRRRNN | CFinhibido: advertencia activa
CF inhibido: fallo activo
3s ON/1s OFF - Modo en espera del PID activo
- CF liberado, unidad en marcha O parada répida activa
I  IRRNDEND | cFliberado, unidad en marcha, advertencia activa
H B CF liberado, reaccién a problemas activa
CAN-RUN CAN-ERR Estado
(verde) (rojo)
- I | CF no activo en Bus CAN / Bus desactivado

LU

Deteccion automética de tasa de baudios

CAN-RUN Estado de CANopen
(verde)
BORNRNNN | Preoperativo
I | Operativo
| | Detenido
CAN-ERR Error de CANopen
(rojo)
| | Limite de advertencia alcanzado
11 11 Evento de proteccion de nodo
BO0 BB | Error de mensaje de sincr. (solo puede producirse en el estado “Operativo”)
RDY ERR Estado
(verde) (rojo)
- Sin recepcion / transmision
CUALQUIERA
[ ] Recepcion o transmision de bastidor
- Sin error
CUALQUIERA [ B | Fallo de comunicaciones
I | rallointerno

Ly

Deteccion automética de tasa de baudios

NS NE Estado
(verde) (rojo)
- Bus de campo desactivado, no inicializado, apagado o descarga de firmware
_ - Conectado al maestro PLC en estado de marcha, el estado actual es “intercambio de datos”
| . | No conectado, PARADA de PLC o sin intercambio de datos
_ - - Ajuste incorrecto de la direccion de la estacion, funcionamiento con valores predeterminados
| . | Temporizador expirado
- I | rallo irrecuperable
| | Error de parametrizacién de PROFIBUS
CUALQUIERA
11 11 Error de configuracion de PROFIBUS
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8.5 HISTORIAL DE ERRORES
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8.5.1 TECLADO DEL HISTORIAL DE ERRORES

Cualquier ocasion en que el GF experimente una condicion de error durante el funcionamiento es capturada en la memoria no volatil del CF. Con el fin de realizar el seguimiento del historial de

errores, los errores pueden visualizarse en P155.00. Este pardmetro contiene los cddigos de errores reales, la hora (en horas de funcionamiento) en que se produjo el error y el recuento de errores
(en caso de que existan distintos ejemplos de la misma circunstancia de error). El historial de errores conserva los 32 errores mas recientes.

Los datos del historial de errores se describen a continuacion:
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8.5.2 SOFTWARE VLB3SWO01 DEL HISTORIAL DE ERRORES

Error memory

P155.XX

aumo

Pulse 4

Over Voltage

01.F.3210

ICédigo de error
IF = Fallo
T=Problema
'W = Advertencia
| NUmero de entrada en historial (01...32)
[El nimero inferior (01) es el error mas reciente

Pulse 4

Time:12d15h13mi2s [ Hora del error en Dia, Horas, Minutos, Sequndos
(segun el tiempo de funcionamiento de P151.03)
L, M
Recuento de veces en que se ha producido este error

CT = abreviatura para «Recuento»

| INGmero de entrada en historial (01...32)
El nimero inferior (01) es el nimero mas reciente

Pulsar el botén 1 cambiara entre las dos pantallas descritas arriba.

Pulsar los botonesv y A permitira desplazarse desde el Error 01 al Error 32.

Abre el libro de registro de errores

2 [

Restablece el error de la unidad

=
s Logbook [S5)
Time Type occuredin @ CiA 402 emorcode  Ted Count
12:18:38:02 Emor Device 04310 motor temperature has reached emor level 8
12:16:31:59 Emor Device OxFF&4 power stage communication is out of synchronization 1
12:16:31:55 Waming Device OxFF15 DC link circuit - undervoltage waming 0
12:16:31:55 Emor Device x3220 DC link circuit - undervoltage . 1V 1
12:16:31:55 Waming Device OcFF15 DC link circuit - undervoltage waming 1
12:15:02:09 Emor Device 4310 motor temperature has reached eror level 10
12:14:30:25 Waming Device OxFF18 DC link circuit - overvoltage waming 1
12:14:26:35 Emor Device 04310 motor temperature has reached emor level 1
12:14:26:20 Emor Device OxFFe4 power stage communication is out of synchronization 1
12:14:26:17 Emor Device 3220 DC link circuit - undervoltage , 1V 1
12:14:25:37 Emor Device Bx4310 motor temperature has reached emor level 2
12:14:23:26 Emor Device OxFFG4 power stage communication is out of synchronization 1
12:14:23:23 Waming Device OxFF15 DC link circuit - undervoltage waming 0
12:14:23:23 Emor Device x3220 DC link circutt - undervoltage . 1V 1
12:14:23:22 Waming Device OxFF15 DC link circuit - undervoltage waming 1
12:05:56:20 Emor Device OxFF53 connection list wrong connected (not safe manner) 2
Hora Hora en que se produjo el error seglin la “hora de funcionamiento (unidad de control)” P150.03.

Si se contabiliza més de un fallo del mismo tipo (Recuento >1) aparece la hora en que se produjo el primer fallo.
[dd:hh:mm:ss]

Tipo Tipo de error (Advertencia, Error, Problema)

Sucedido en Momento en que se produjo el evento
Cadigo de error CiA 402 Cadigo de error

Texto Texto de error

Recuento Namero de ocurrencias secuenciales del fallo

.JLovato

—_electric

79




31100285

1473 ES 06 16

8.6 MENSAJES DE ERROR

Error Error Tipo de fallo Texto de la herramienta Descripcion
(Hex.) (Dec.)
0x2250 8784 Error PU over current Cortocircuito (interior dispositivo). Se activard debido a los siguientes eventos:
— Sobrecorriente de la unidad de freno
— Sobrecorriente de la etapa de potencia
— Relé de carga sin cerrar
0x2320 8992 Error Earth leak fault Cortocircuito/fuga a tierra (interior dispositivo)
0x2340 9024 Error Motor shorted Cortocircuito (lateral motor)
0x2350 9040 Configurable i2t motor Fallo nivel de carga (I2t, estado térmico). (P308:1-3)
0x2382 9090 Configurable ixt Fault Fallo de Ixt. (P135:5)
0x2383 9091 Advertencia ixt Warning Advertencia de Ixt
0x2387 9095 Error Clamp timeout Pinzamiento responde con mucha frecuencia
0x3120 12576 Error Mains Phase fail Fallo de monofase de la red
0x3210 12816 Error DC Bus OV Sobretension en el circuito del enlace de CC
0x3211 12817 Advertencia Warn.DC Bus OV Advertencia de sobretension en el circuito del enlace de CC
0x3220 12832 Problema DC Bus UV Subtensién en el circuito del enlace de CC
0x3221 12833 Advertencia Warn.DC Bus UV Advertencia de subtension en el circuito del enlace de CC
0x3222 12834 Advertencia DC Bus on-UV Tension del enlace de CC baja para el encendido
0x4210 16912 Error PU Qvertemp. Fallo de exceso de temperatura en el modulo de potencia
0x4281 17025 Advertencia Heats. fan error Fallo del ventilador del disipador de calor. Comprobar el ventilador del disipador de calor
0x4285 17029 Advertencia Warn.PU Overtemp Advertencia de exceso de temperatura en el médulo de potencia
0x4310 17168 Configurable Overtemp. motor La temperatura del motor ha alcanzado el nivel de error. (P309:2)
0x5112 20754 Advertencia 24V supply low Nivel critico de alimentacion de 24 V
0x5380 21376 Error Incomp. OEM HW El tipo de hardware OEM de la unidad de control no es compatible con el tipo de hardware
OEM de la unidad de potencia
0x6010 24592 Advertencia Watchdog timeout Agotado tiempo de espera del temporizador
0x618A 24970 Advertencia Int. fan error Fallo interno del ventilador
0x6280 25216 Error P400 config err Lista de conexiones incorrecta conectada.
Iniciar avance/Iniciar inversion y Avanzar/Invertir no pueden utilizarse juntos.
EnSeI modo de control flexible, la activacion del CF o Marcha/Parada deben asignarse a una
E/S.
(Excepcidn: El CF se controla desde la red, Activacion de red (P400:37) es ALTO)
0x6281 25217 Error User fault 1 Fallo del usuario 1 (Definido en P400:43)
0x6282 25218 Error User fault 2 Fallo del usuario 2 (Definido en P400:44)
0x6290 25232 Advertencia Invert rotation Advertencia de proteccion de la direccion de inversion. (P304:0)
0x6291 25233 Error Trouble overflow Superado el nimero maximo de problemas permitidos. (P760:2-5)
0x62A0 25248 Error AC User fault Fallo del usuario de control de CA
0x62A1 25249 Error Netw.UserFault 1 Fallo del usuario de red 1
0x62A2 25250 Error Netw.UserFault 2 Fallo del usuario de red 2
0x62B1 25265 Error NetwordIN1 error Fallo de conexion de bit duplicado de NetwordIN1
0x7080 28800 Error Assertionlevel El dltimo ajuste del nivel de confirmacion es distinto al pardmetro guardado.
Comprobar ajuste de P410:1, guardar los parametros y reiniciar el GF.
0x7081 28801 Configurable Al1 monitoring Fallo de entrada analdgica 1 (P430:8-10)
0x7082 28802 Configurable Al2 monitoring Fallo de entrada analdgica 2 (P431:8-10)
0x70A1 28833 Advertencia AO01 monitoring Fallo de salida analdgica 1
0x70A2 28834 Advertencia A02 monitoring Fallo de salida analégica 2
0x7121 28961 Error Pole posi error Fallo de identificacién de la posicion de los polos
0x7180 29056 Configurable Mot max current Sobrecorriente del motor. (P353:1-2)
0x7385 29573 Advertencia F.fdb spd limit Sistema de retroalimentacion: limite de velocidad
0x7580 30080 Configurable Diag TX error Error en el bufer del anillo del mensaje de transmision del diagndstico (0x218B:0)
0x7581 30081 Configurable Diag RX error Error en el bafer del anillo del mensaje de recepcion del diagndstico (0x218B:0)
0x7680 30336 Advertencia EPM full Hay demasiados parametros en la EPM.
Reaccion al fallo:
El dispositivo copiara la actual copia de seguridad en el bloque del usuario y no
sobreescribira los datos de la RAM.
Localizacion de errores
Active el comando P700:3. El dispositivo borrara el bloque del usuario y creara uno nuevo
con los datos actuales de la RAM.
0x7681 30337 Error EPM not present La EPM no esta presente.
Reaccion al fallo:
Se cargaran los valores de fabrica. El usuario no puede restablecer este fallo.
Localizacion de errores
Apague el dispositivo, enchufe una EPM y vuelva a encender.
0x7682 30338 Error EPM invalid data El ajuste del pardmetro del usuario es invalido. Ambos bloques (bloque del usuario y
bloque de la copia de seguridad) son invalidos.
Reaccion al fallo:
El ajuste del pardmetro del usuario se ha perdido. Los valores predeterminados se cargaran
autométicamente.
Localizacion de errores
Guarde de nuevo los pardmetros del usuario con P700:3. Los valores predeterminados se
guardaran en la EPM.
El antiguo ajuste de parametros del usuario se perdera.
0x7684 30340 Advertencia Save incomplete El comando de guardar se ha interrumpido debido a una interrupcion inesperada del
suministro eléctrico.
Los datos del usuario no se han guardado totalmente.
Reaccion al fallo:
En el encendido, los datos se cargardn desde la copia de seguridad y se copiaran en el
bloque del usuario (La copia de seguridad es més antigua).
Localizacion de errores
Comprobar el ajuste de los pardmetros y guardarlos de nuevo.
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Error Error Tipo de fallo Texto de la herramienta Descripcion
(Hex.) (Dec.)
0x7686 30342 Error Net.config.error Fallo de coincidencia en la configuracion del médulo del bus de campo
0x7689 30345 Advertencia OEM data invalid Uno o més parametros son invélidos o el bloque OEM esta vacio.
Reaccion al fallo:
El conjunto de pardmetros del usuario se cargara automaticamente.
Localizacion de errores
Guarde los parametros OEM (P700:6). En este caso, el conjunto de parametros del usuario
se perderd.
0x768A 30346 Error Wrong EPM EPM: el tipo de EPM no coincide
0x7690 30352 Error OEM CU not match La version de firmware no coincide con los datos actuales usados en la EPM.
Reaccion al fallo:
Los datos se cargaran en la RAM.
Localizacion de errores
Hay que cargar los valores de fabrica (P700:1)
0x7691 30353 Error PU Data not matc El tipo de firmware no coincide con los datos actuales usados en la EPM.
Reaccion al fallo:
Los datos se cargaran en la RAM.
Localizacion de errores
Hay que cargar los valores de fébrica (P700:1)
0x7692 30354 Error User CU not matc Nuevo tipo de firmware detectado. El tipo de firmware es compatible con los datos actuales
de la EPM.
Reaccion al fallo:
Los datos se cargardn en la RAM.
Localizacion de errores
Acepte el nuevo tipo de firmware (P700:27) (Cambios en el ajuste del pardmetro).
Alternativa: cargue los valores de fabrica (P700:1).
0x7693 30355 Error EPM PU size inco El tipo de PU no coincide con los datos actuales de la EPM.
Reaccion al fallo:
Los datos se cargardn en la RAM.
Localizacion de errores
Hay que cargar los valores de fébrica (P700:1)
0x7694 30356 Error EPM new PU size Nuevo tipo de PU detectado. El tipo de PU es compatible con los datos actuales de la EPM.
Reaccion al fallo:
Los datos se cargardn en la RAM.
Localizacion de errores
Acepte el nuevo tipo de PU (P700:27) (Cambios en el ajuste del parametro).
Alternativa: cargue los valores de fabrica (P700:1).
0x7695 30357 Advertencia InvalidChgovrCfg Uno o més pardmetros no son utilizables para el cambio de pardmetros.
Reaccion al fallo:
El cambio de pardmetros se desactiva.
Localizacion de errores
Comprobar el estado de fallo en P756:1 y corregir el indice incorrecto indicado en P756:2.
0x7697 30359 Error Param. lost Datos de la EPM: los pardametros modificados se han perdido a causa del
apagado/encendido de 24 V
0x8112 33042 Configurable TO expl. msg Fieldbus - Mensaje explicito de tiempo de espera agotado (P515:6)
0x8114 33044 Configurable TO overall comm Fieldbus - Tiempo de espera de comunicaciones totalmente agotado (P515:7)
0x8182 33154 Configurable CAN bus off Desactivacion del bus CAN. (0x2857:10)
0x8183 33155 Configurable CAN bus warning Advertencia de CAN. (0x2857:11)
0x8184 33156 Configurable CAN hearth. C1 Consumidor 1 del tiempo de espera de la sefial de actividad de CAN. (0x2857:5)
0x8185 33157 Configurable CAN heartb. C2 Consumidor 2 del tiempo de espera de la sefial de actividad de CAN. (0x2857:6)
0x8186 33158 Configurable CAN hearth. C3 Consumidor 3 del tiempo de espera de la sefial de actividad de CAN. (0x2857:7)
0x8187 33159 Configurable CAN hearth. C4 Consumidor 4 del tiempo de espera de la sefial de actividad de CAN. (0x2857:8)
0x8190 33168 Configurable Watchdog timeout Temporizador del bus de campo expirado. (P515:1)
0x8191 33169 Configurable Cycl data error Interrupcion del intercambio de datos ciclicos del bus de campo. (P515:2)
0x8192 33170 Configurable Net. Init. error Error de inicializacion de la pila de comunicaciones del bus de campo (P515:4)
0x8193 33171 Configurable Inv. cyclic data Datos de proceso ciclicos del bus de campo no vélidos. (P515:5)
0x81A0 33184 Advertencia Modbus TX error Error del bifer del anillo del mensaje de transmision del Modbus
0x81A1 33185 Configurable Timeout Modbus Tiempo de espera de la red de Modbus agotado. (P515:1-2)
0x81A2 33186 Advertencia Modbus request Solicitud errdnea al Modbus desde el maestro
0x8286 33414 Configurable PDO map error Error de asignacion de PDO del bus de campo. (P515:3)
0x8291 33425 Configurable Timeout RPDO1 PDO 1 de recepcion de tiempo de espera de CAN (0x2857:1)
0x8292 33426 Configurable Timeout RPD02 PDO 2 de recepcion de tiempo de espera de CAN (0x2857:2)
0x8293 33427 Configurable Timeout RPD0O3 PDO 3 de recepcion de tiempo de espera de CAN (0x2857:3)
0x8311 33553 Configurable F.TrgExc Par méaximo superado (P329:1)
0x9080 36992 Error Keypad removed Fallo de extraccion de teclado
0xFF02 65282 Configurable Brk Resistor OL Fallo de sobrecarga de la resistencia de freno. (P707:9, P707:11)
OxFF05 65285 Error STO error Fallo de supervision de seguridad
0xFF06 65286 Configurable Motor overspeed Exceso de velocidad del motor. (P350:1-2)
0xFF09 65289 Configurable Mot.PhaseFailure Fallo de fase del motor (P310:1-3)
OxFFOA 65290 Configurable Phase U failure Fallo de fase U del motor. (P310:1-3)
OxFFOB 65291 Configurable Phase V failure Fallo de fase V del motor. (P310:1-3)
0xFFOC 65292 Configurable Phase W failure Fallo de fase W del motor. (P310:1-3)
OxFF19 65305 Error Motor ID fault Fallo de identificacion de pardmetro del motor
OxFF36 65334 Configurable BrkResistor OL Advertencia de sobrecarga de la resistencia de freno. (P707:8, P707:10)
OxFF37 65335 Error Auto start disab El inicio automético estaba inhibido. La sefial Marcha/Inicio estaba presente durante el
encendido y el inicio se inhibié debido al ajuste en P203:2. Elimine la sefial Marcha/Inicio y
restablezca el fallo
OxFF56 65366 Advertencia Warn. Max. Freq Frecuencia maxima de salida alcanzada

Para otros fallos, reinicie el CF. Si no puede resolver el problema, pdngase en contacto con el distribuidor.

.ILovato

__electric

81




9 MANTENIMIENTO

31100285

El convertidor de frecuencia VLB3 no necesita ningtin tipo de mantenimiento si se respetan las condiciones previstas de funcionamiento.

9.1 INSPECCIONES RUTINARIAS

jAVISO!

Es una buena practica comprobar el CF durante una inspeccion de rutina del sistema del convertidor de frecuencia:
» Elimine el polvo de la carcasa del CF si fuera necesario.

» Compruebe que las ranuras de ventilacion no estén cubiertas ni obstruidas.

» Compruebe el estado y la firmeza de las conexiones eléctricas.

» Laintegridad de todas las conexiones a tierra / masa debe comprobarse periddicamente.

ES 06 16

[l
EA {PELIGRO!
Tension eléctrica peligrosa
Posibilidad de muerte o lesiones graves por descarga eléctrica.
» Todas las tareas de inspeccion del CF deben realizarse en estado de desconexion de la red eléctrica.
» Después de apagar la tension eléctrica de la red, los capacitadores del CF pueden seguir cargados. Respete el tiempo de espera indicado en la etiqueta del CF antes de comenzar cualquier trabajo.

9.2 ASISTENCIA DE PRODUCTO

LOVATO ELECTRIC S.P.A.
Via Don E. Mazza, 12
24020 Gorle, Bérgamo, Italia

Teléfono: +39 0354282422
Fax: +39 0354282295
Email:  serviceLOVATOElectric.com

10 RETIRADA DEL SERVICIO
10.1 INSTRUCCIONES DE SEGURIDAD

A jADVERTENCIA!

Tension eléctrica peligrosa

Una descarga eléctrica puede provocar la muerte o lesiones personales graves.

» Aplique los procedimientos de bloqueo/etiquetado para llevar a cabo el proceso de retirada del servicio.

» Conecte y desconecte todas las conexiones enchufables del CF solo tras haber desactivado el suministro eléctrico.
» Extraiga el CF de la instalacion inicamente si el suministro eléctrico esté totalmente desactivado.

10.2 EXTRACCION Y ELIMINACION
Recicle los materiales metdlicos y plasticos del CF. Aseglrese de realizar una eliminacién profesional de los PCB montados.

[ | Respete todas las normativas nacionales aplicables para la eliminacion de equipos electrénicos desechados.
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