ABB general purpose drives

Manual de Firmware

ACS580 Programa de control estandar

L 2

IT1]]
"I-

E2h
1
I'|
)
! 1111
.

Power and productivity

A 1D D
for a better world™ " I. I.



Lista de manuales relacionados

Manuales y guias del convertidor Cadigo (inglés) Cadigo (espaiiol)

ACS580 standard control program firmware manual 3AXD50000016097 3AXD50000019781

ACS580-04 quick installation and start-up guide for 3AXD50000015469 3AXD50000015469
frames R10 to R11

ACX-AP-x assistant control panels user’s manual 3AUA0000085685
ACS-BP-S basic control panels user’s manual 3AXD50000032527

Manuales y guias de opcionales

CPTC-02 ATEX-certified thermistor protection module, 3AXD50000030058
Ex Il (2) GD (+L537+Q971) user's manual

CDPI-01 communication adapter module user's manual 3AXD50000009929

DPMP-01 mounting platform for control panels 3AUA0000100140

DPMP-02/03 mounting platform for control panels 3AUA0000136205

FCAN-01 CANopen adapter module user's manual 3AFE68615500

FCNA-01 ControlNet adapter module user's manual 3AUA0000141650

FDNA-01 DeviceNet™ adapter module user's manual ~ 3AFE68573360

FECA-01 EtherCAT adapter module user's manual 3AUA0000068940 3AUA0000083937

FENA-01/-11/-21 Ethernet adapter module user's 3AUA0000093568
manual
FEPL-02 Ethernet POWERLINK adapter module user's 3AUA0000123527
manual

FPBA-01 PROFIBUS DP adapter module user's manual 3AFE68573271

FSCA-01 RS-485 adapter module user's manual 3AUA0000109533
Flange mounting kit installation supplement 3AXD50000019100
Flange mounting kit quick installation guide for 3AXD50000036610
ACX580-01 frames RO to R5

Flange mounting kit quick installation guide for 3AXD50000019099

ACS880-01 and ACX580-01 frames R6 to R9

Main switch and EMC CT1 filter options (+F278, +F316, 3AXD50000155132
+E223) installation supplement for ACS580-01,
ACH580-01 and ACQ580-01 frames R1 to R5

UL Type 12 hood quick installation guide for ACS580-01, 3AXD50000196067
ACH580-01 and ACQ580-01 frames R1 to R9

Herramientas, manuales y guias de mantenimiento

Drive composer PC tool user's manual 3AUA0000094606
Converter module capacitor reforming instructions 3BFE64059629
NETA-21 remote monitoring tool user's manual 3AUA0000096939

NETA-21 remote monitoring tool installation and start-up 3AUA0000096881
guide

En Internet podra encontrar manuales y otros
documentos sobre productos en formato PDF.
Véase el apartado Biblioteca de documentos en
Internet en el reverso de la contraportada. Para

Manuales del ACS580-01  obtener manuales no disponibles en la Biblioteca
de documentos, contacte con su representante de
Servicio de ABB.



http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000016097&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000015469&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AUA0000085685&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000032527&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000030058&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000009929&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AUA0000100140&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AUA0000136205&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AFE68615500&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AUA0000141650&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AFE68573360&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AUA0000068940&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AUA0000093568&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AUA0000123527&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AFE68573271&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AUA0000109533&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000019100&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000036610&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000019099&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000155132&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000196067&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AUA0000094606&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3BFE64059629&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AUA0000096939&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AUA0000096881&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=9AKK105713A8085&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect

Manual de Firmware

ACS580 Programa de control estandar

indice

1. Introduccién al manual

2. Puesta en marcha, control a
través de E/S y marcha de ID @

3. Panel de control

4. Ajustes principales, I/O y diagnoésticos en el panel
de control

5. Macros de control

6. Funciones del programa

7. Parametros

8. Datos adicionales sobre los parametros

9. Andlisis de fallos

10. Control del bus de campo a través de la interfaz de

bus de campo integrado (BCI)

11. Control de bus de campo a través de un adaptador
de bus de campo

12. Diagramas de la cadena de control

Informacién adicional



3AXD50000019781 Rev E

ES © 2018 ABB Oy. Todos los derechos reservados.
Traducido del original 3AXD50000016097

EFECTIVO: 15/02/2018



Indice 5

indice

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

1. Introduccion al manual

Contenido de este capitulo . ........ .. ... 13
AlCaNCE . . . 13
Instrucciones de seguridad . .. ........ ... 13
Destinatarios previstos . . ... ... .. e 14
Proposito del manual . . ... ... 14
Contenidodel manual .. ...... ... . . 14

Categorizacion por bastidores (tamafio) .. .......... ... i 15
Documentos relacionados . . ... .. 15
Exencion de responsabilidad sobre seguridad cibernética ........... ... ... ... ... ... 18

2. Puesta en marcha, control a través de E/S y marcha de ID

Contenidode este capitulo . ........ .. .. 19
Como poner en marcha el convertidor . ........ ... . . 20
Coémo poner en marcha el convertidor usando el asistente de Primera puesta
en marcha en el panel de control asistente . ........ ... ... ... .. ... ... ... ... 20
Como controlar el convertidor a través de lainterfazde E/S .......... ... ... ... . .... 31
Coémo efectuarlamarchade ID . ... ... . . e 33
Procedimientode marchade ID .. ... ... ... ... .. . . ... 34

3. Panel de control

Contenidode este capitulo ........ ... .. . . . . e 39
Extraer y reinstalar el panel de control . ........ ... ... .. . . . . 39
Disposicion del panel de control .. ... ... . e 40
Disposicion de la pantalla del panelde control . ........ ... ... ... ... ... . ... ... 41
Botones . ... 43
Accesos directos de botones . . . ... .. . 44

4. Ajustes principales, I/O y diagnodsticos en el panel de control

Contenidode este capitulo . ........ .. ... 45
Menu Ajustes principales . . . . ... .. e 46
Macro . . 48
MOtOr 48
Marcha, paro, referencia . .. ... ... .. e 50
RaAMPAS . . . e 52
Limites . .o 53
Pl 54
Control de bombas y ventiladores . .. ... .. . 55
Busdecampo . ... 57
Funciones avanzadas . ............. ... ... 59
Reloj, region, pantalla . . ... 61

Restaurar valores predeterminados . ............. ... .. 62




6 Indice

MenU /O . . 64
Menl DiagnOstiCos . . . . ..ot 65
Submenu Info. sistema . . .. ... . 66
Menu Eficiencia energética ... ...... ... ... 68
Menl BacKups . . ... e 70

5. Macros de control

Contenidode este capitulo . . ... ... 71
GeNeral . . o 71
Macro ABB estandar .. ... ... 72
Conexiones de control por defecto para la macro ABB estandar .................. 72
Macro ABB estandar (vectorial) . . ... ... .. 74
Conexiones de control por defecto para la macro ABB estandar (vectorial) . ......... 74
Macro B hilos .. ... 76
Conexiones de control por defecto paralamacro3hilos ........................ 76
Macro ARerna . . . ... 78
Conexiones de control por defecto paralamacroAlterna . ....................... 78
Macro Potencidmetro del motor . . ... . . 80
Conexiones de control por defecto para la macro Potenciometro del motor ... ....... 80
Macro Manual/AUtO . . ... ... s 82
Conexiones de control predefinidas para la macro Manual/Auto . . . ................ 82
Macro Manual/PID . .. ... 84
Conexiones de control por defecto para la macro Manual/PID .................... 84
Macro PID . . e 86
Conexiones de control por defecto paralamacroPID .......................... 86
Macro Panel PID ... .. e 88
Conexiones de control por defecto paralamacroPanelPID ..................... 88
Macro PR C . 90
Conexiones de control por defecto paralamacroPFC .......................... 20
Valores por defecto de parametros para diferentesmacros ......................... 92

6. Funciones del programa

Contenidode este capitulo . .. .. ... 97
Control local frente a control externo .. ... ... . . . . 97
Control local . . . ..o 98
Control eXterNO . . ... e 98
Modos de funcionamiento del convertidor .. ....... ... ... . ... . . . i .. 101
Modo de control de velocidad . ........... ... .. 103
Modo de control de par . ... . 103
Modo de control de frecuencia . . ... ... .. 103
Modos de control especiales .. ......... ... . . 103
Configuracion y programacioén del convertidor ... .......... ... ... . . . 104
Configuracion mediante parametros . ............ . ... 104
Programacion adaptativa . . .......... ... 105
Interfaces de control . . .. ... . e 108
Entradas analdgicas programables .. .......... .. ... 108
Salidas analdgicas programables .. ........... ... 108
Entradas y salidas digitales programables . . ... ....... ... ... .. ... . . .. 108

Entrada y salida de frecuencia programable ............. ... . ... ... .. ... 108




Indice 7

Salidas derelé programables .. ... . .. ... 109
Ampliaciones de E/S programables ... ....... ... ... ... 109
Control porbus de campo . ... ... 110
Control de aplicaciones . . ... ... e 111
Rampasdereferencia .. ........ ... ... . i e 111
Velocidades/frecuencias constantes ... ............. . . ... 112
Velocidades/frecuencias criticas . .. ............ i 112
Curvadecargadel Usuario . ........ ...ttt 113
Macros de Control . . ... ... e 114
Control PID de ProCESO . . . . vt ittt e e e e e e s 115
Control de bomba y ventilador (PFC) .. ... ... ... .. . 118
Funciones temporizadas . . ........... .. 119
Potencidmetrodel motor . . ... ... .. e 121
Control del freno mecaniCo . .. ... ... i 122
Control de Motor . ... . 126
TIPOS A€ MOTOr . .. o 126
Identificacion del motor . . ... ... .. 126
Controlde motor escalar . . ... ... i 126
Control vectorial .. ... ... e 127
Cifras de rendimiento del control de velocidad . ........... ... ... .. ........... 128
Cifras de rendimiento del control del par . ........ ... .. .. ... . ... . . 128
Funcionamiento con cortesdelared ......... ... ... .. . . ... 129
Relacion U/f . . ..o 129
Frenado por flujo . .. ... 129
Magnetizacion por CC . . ... .. . e 130
Optimizacion de energia . .. .. ...ttt 132
Frecuencia de conmutacion .. ...... ... . .. .. 133
Control de embalamiento . ... ... ... ... 133
Avance leNt0 . . ... 134
Paro con velocidad compensada . ......... ... ... 137
Control de tension CC . .. .. ..ot 138
Control de sobretension .. ... ... 138
Control de subtension (funcionamiento con cortesdelared) ..................... 138
Control de tension y limites de disparo .. ............. . i 140
Chopperdefrenado . ........ ... .. . i 141
Seguridad y proteCCioNeS . .. ... .ot 142
Protecciones Fijas/Estandar .. ........ ... ... . . . . . e 142
Parode emergencia . .......... ... 142
Proteccion térmica del motor . ... ... .. 143
Funciones de protecciéon programables ......... ... . . ... 148
Restauraciones automaticas de fallos ......... ... ... ... . . ... .. 149
DIagnOstiCos . ... 151
Supervision de sefales . ... . e 151
Calculadoras de ahorrode energia . . .. ...t 151
Analizador de carga ... ......... .t 152
MenU DiagnOstiCos . . .. ..ot e 153
Otr0S @SPECIOS . ...ttt 154
Copia de seguridad y restauracion . ............. ... 154
Juegos de parametros de USUArio . . .. .. ..ottt 155
Parametros de almacenamientodedatos ............. ... . ... . ... ... ... 156
Bloqueo de usuario . . ... ... 156

Soporte del filtro senoidal . ... ... ... .. .. 157




8 Indice

7. Parametros

Contenidode estecapitulo . .. ... .. . e 159
Términos y abreviaturas . . . ... . 160
Resumen de grupos de parametros . . ... ... . 161
Listado de pardmetros . .. ... ... 163
01 Valores actuales . ... ... ... ... . e 163
03 Entradas de Referencia ......... ... ... ... 167
04 AvisoS y Fallos . . .. ... .. 167
05 DiagnosStiCOS . . . ..ot e 169
06 Palabras de Control y EStado .. ........ ... . 171
07 Info SiStema . . . ... . e e 176
10 DI, RO Estandar . ... ... ... . 177
11 DIO, FI, FO Estandar ... ... ... ... e 183
T2AIESIANdar . . .. .. e 184
T3AO ESIANAAr . . . .. e 189
15 Médulo de ampliacion de I/O . ... ... . . . . . . 196
19 ModOo OPeracion . ... .. .. ... ... 205
20 Marcha/Paro/DireCCiONn . . ... ... ... ... e 207
21 Modo Marcha/Paro . ... ... ... ... . 218
22 Seleccion referencia de Velocidad ... ........ ... . .. . . . . . . i, 227
23 Rampas Acel/Decel Velocidad .. ........ ... .. . . . . . . i 237
24 Acondicionamiento ref de velocidad . . ......... ... .. .. . ... 242
25 Control Velocidad . ... ... ... ... . . . e 243
26 Par Cadena dereferencia ... ... ... ... ... i 247
28 Frecuencia Cadena de referencia .. .. .............. .. 251
BOLIMItES . . . oot e e 262
31 Funcionesde Fallo ... ... ... ... . .. . . e 270
B2 SUPEIVISION . . . . o e e 281
34 Funciones temporizadas . . .. ......... ... 288
35 Proteccion térmica del motor . ...... ... . ... .. 296
36 Analizadorde Carga . ...... ... ... 307
37 Curvade Cargade UsSUario . ........... ... 311
40 Conjunto PID proceso 1 . . .. ... e 314
41 Conjunto PID Proces0 2 .. .. ... ... 329
43 Chopperde Frenado . . ........ ... . 331
44 Control Freno MECANICO . . ... .. ... .. e 333
45 Eficiencia energética . .. .. .. ... ... . 334
46 Ajustes monitorizacion /escalado . . .. ... ... 339
47 Datos quardados . . . ... ... 342
49 Comunic Puerto Panel .. ... ... ... . ... .. . 343
50 Bus de Campo Adap. (FBA) . ... .o 344
STFBAAAJUSIES . . . o 349
B2FBAADataln . ... 350
S3FBA A Data OUt . ... . 351
58 Bus de campo integrado . .. ... ... ... 352
TTPIDT eXIern0 . ... .o e e e e e e 359
76 PFC ConfiguracCion .. ... .. .. ... ... e 362
77 PFC maintenance and monitoring . . ... ...« .ot s 369
95 Configuracion Hardware . ... ... ... .. ... . 370

96 SiStema . . . . .. 372




indice 9

97 Control de Motor . ... ... ... . . 380
98 Parametros Motor USUario . .. ....... ... e 385
99 Datos de MOTOr . . . .. .o 386
Diferencias en los valores por defecto de los ajustes de las frecuencias
de alimentacion de 50 y B0 Hz . .. ... ... . . 393

8. Datos adicionales sobre los parametros

Contenidode este capitulo . ........ .. ... 395
Términos y abreviaturas ... ... ... 395
Direcciones de bus de Campo . ... ... e 396
Grupos de parametros 1...9 .. ... . 397
Grupos de parametros 10...99 . .. ... . 400

9. Analisis de fallos

Contenidode este capitulo . ........ .. ... 427
Seguridad . ... 427
INICACIONES . . . . . o 427
Avisos y fallos . .. ..o 427
EVeNntos pUrOS . . ..o 428
Mensajes editables . . ... ... 428
Historial de avisos/fallos . ... ... ... .. e 428
Registrode eventos ... ... ... .. 428
Ver la informacion de avisos/fallos . ........ ... .. . 429
Generacion del cédigo QR para la aplicacion de serviciomovil ...................... 429
MeNSajes de AViSO . . ... .ottt e 430
Mensajes defallo . .. ... ... 441

10. Control del bus de campo a través de la interfaz de bus de campo
integrado (BCI)

Contenidode este capitulo . ... ... . 455
Descripcion general del sistema .. ... .. 455
Conexion del bus de campo al convertidor .. .......... .. ... i 456
Configuracion de la interfaz de bus de campointegrado .. ............ ... ... ... .... 457
Ajuste de los parametros de control del convertidor ... ........ ... ... ... . ... ... ... 459
Funcionamiento basico de la interfaz de bus de campointegrado .................... 460
Palabra de control y palabrade estado . ....... ... ... .. .. ... ... 461
Referencias . . ... .. 461
Valores actuales .. ... ... 461
Entradas/salidas de datos . . .. ... .. 461
Direccionamientode registro . .......... .. .. 462
Acerca de los perfiles de control .. ...... .. .. .. 463
Palabrade control . . ... ... . 464
Palabra de control para el perfl ABBDrives . ........... ... ..., 464
Palabra de control para el perfil DCU . .......... .. i 465
Palabrade estado .. ....... ... . 468
Palabra de estado para el perfl ABBDrives .. .......... ... i, 468
Palabra de estado para el perfil DCU . ...... ... . .. .. 469

Diagramas de transicionde estado .. ... ... . 471




10 Indice

Diagrama de transicién de estado para el perfil ABB Drives ... .................. 471
Referencias . ... ... e 473

Referencias para el perfil ABB Drives y el perfl DCU . ......................... 473
Valores actuales . . ... ... . 474

Valores actuales para el perfil ABB Drives y el perfil DCU . ..................... 474
Direcciones del registro de retencion de Modbus ... ........ ... ... ... .. . .. 475

Direcciones del registro de retencion de Modbus para el perfil ABB Drives

yelperfil DCU ... 475
Cadigos de funcidn Modbus . . ... ... 476
COdigos de eXCEPCION . . . . ..ottt 477
Bobinas (conjunto de referencia OXXXX) . . ... ..ot e 478
Entradas discretas (conjunto de referencia 1XXXX) . . .. ...t 480
Registros de cédigo de error (registros de retencién 400090...400100) ............... 482

11. Control de bus de campo a través de un adaptador de bus de campo

Contenidodeestecapitulo . ... ... .. . 483
Descripcion general del sistema .. .. ... . 483
Conceptos basicos de la interfaz de control porbusdecampo ...................... 485
Palabra de control y palabradeestado .......... ... ... ... . ... .. i 486
Referencias .. .... ... e 487
Valores actuales . . ... ... 488
Contenido de la palabra de controlde busdecampo .......................... 489
Contenido de la palabra de estado de busdecampo .......................... 491
Diagramade estado . . .. ... ... 492
Configuracién del convertidor para control porbusdecampo ....................... 493
Ejemplo de ajuste de parametros: FPBA (PROFIBUSDP) ......... ... ... .. .... 494

12. Diagramas de la cadena de control

Contenidodeestecapitulo . .......... .. . 497
Referencia de frecuencia, selecciondefuente ............. .. ... ... .. ... ... .... 498
Referencia de frecuencia, modificacion . ........ ... .. .. . . 499
Referencia de velocidad, seleccion de fuente | . .......... ... .. ... .. .. ... . .. ..., 500
Referencia de velocidad, seleccionde fuente Il .. ....... .. ... ... ... .. ... ... .... 501
Rampa y forma de referenciade velocidad ........... ... . ... . ... ... . ... . ... 502
Célculode errorde velocidad . . . ... ... . 503
Realimentacion de velocidad .. ........ ... .. .. e 504
Reguladorde velocidad . ... ..... .. ... . e 505
Referencia de par, seleccion de fuente y modificacion ................. ... ... .... 506
Seleccion de referencia de controladorde par . .......... .. i 507
Limitacion de par ... ... ... e 508
Seleccién de la fuente de realimentacion y la consigna del PID de proceso ............ 509
Regulador PID de proCeso . . .. ... ..ottt e 510
Seleccion de la fuente de realimentacion y la consigna del PID externo ... ............ 511
Regulador PID externo . . . ... ..o 512

Bloqueo de direCCiOn . . ... ... . . 513




indice 11

Informacion adicional

Consultas sobre productos y ServiCios .. ... ......... ..t 515
Formacion sobre productos . . ... ... .. 515
Comentarios acerca de los manuales de convertidores ABB . ....................... 515

Biblioteca de documentos en Internet




12 Indice




Introduccién al manual 13

Introduccion al manual

Contenido de este capitulo

Este capitulo describe el alcance, los destinatarios previstos y el propésito del
manual. En él también se describe el contenido del manual y hace referencia a un
listado de manuales relacionados en caso de que desee mas informacion.

Alcance

Este manual corresponde al programa de control estandar del ACS580 ASCDX
version 2.05, el cual es compatible unicamente con las unidades de control CCU-23 y
CCU-24. Es posible diferenciar estas unidades de control de las versiones anteriores
por los terminales con color.

Nota: El programa de control estandar del ACS580 dispone de diferentes programas de
firmware, dependiendo de la estructura de la unidad de control y el bastidor.

Para los bastidores R1...R5, se utiliza el firmware ASCD2, y para los bastidores
R6...R11, se utiliza el firmware ASCD4.

Para comprobar la version de firmware del programa de control en uso, véase la
informacion del sistema (seleccione Menu - Informacién del sistema - Convertidor)
o el parametro 07.05 Versién Firmware (véase la pagina 176) en el panel de control.

Instrucciones de seguridad

Siga todas las instrucciones de seguridad.

* Lealas instrucciones de seguridad completas en el Manual de hardware del
convertidor antes de instalar, poner en marcha o usar el convertidor.

* Lea las notas y avisos especificos para la funcion de firmware antes de
cambiar los valores de los parametros. Estas advertencias y notas se incluyen en
las descripciones de los parametros que aparecen en el capitulo Parametros en
la pagina 159.
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Destinatarios previstos

Se presupone que el lector conoce los fundamentos relativos a la electricidad, las
conexiones eléctricas, los componentes eléctricos y los simbolos esquematicos
eléctricos.

El manual se ha redactado para lectores en todo el mundo. Las unidades utilizadas
son las imperiales y las del Sl. Se facilitan instrucciones especiales para la
instalacion en Estados Unidos.

Propésito del manual

Este manual proporciona la informacion necesaria para disefiar, poner en marcha u
operar el sistema de convertidor.

Contenido del manual

El manual consta de los capitulos siguientes:

» Introducciéon al manual (este capitulo, pagina 13) describe el alcance, los
destinatarios previstos, el propdsito y los contenidos del manual. Al final se
incluye una lista de términos y abreviaturas.

» Puesta en marcha, control a través de E/S y marcha de ID (pagina 19) describe
cémo realizar la puesta en marcha del convertidor y como arrancar, detener,
cambiar la direccion de giro y ajustar la velocidad del motor a través de la interfaz
de E/S.

» Panel de control (pagina 39) contiene instrucciones para desmontar y reinstalar el
panel de control asistente y describe brevemente su pantalla, sus botones y los
accesos directos de dichos botones.

» Ajustes principales, I/O y diagnésticos en el panel de control (pagina 45) describe
las funciones simplificadas de ajustes y diagnésticos disponibles en el panel de
control asistente.

* Macros de control (pagina 71) contiene una breve descripcion de cada macro
junto con un diagrama de conexiones. Las macros son aplicaciones predefinidas
que ahorran tiempo al usuario a la hora de configurar el convertidor de
frecuencia.

* Funciones del programa (pagina 97) describe caracteristicas del programa
mediante listas de ajustes de usuario, sefiales actuales y mensajes de avisos y
fallos relacionados.

» Parametros (pagina 159) describe los pardmetros usados para programar el
convertidor.

» Datos adicionales sobre los parametros (pagina 395) proporciona mas
informacién sobre los parametros.

» Control del bus de campo a través de la interfaz de bus de campo integrado (BCl)
(pagina 455) describe la comunicacion con una red de bus de campo mediante la
interfaz de bus de campo integrado del convertidor con el protocolo Modbus RTU.
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« Control de bus de campo a través de un adaptador de bus de campo
(pagina 483) describe la comunicacién con una red de bus de campo mediante
un modulo adaptador de bus de campo opcional.

» Analisis de fallos (pagina 427) enumera los mensajes de avisos y fallos junto con
las posibles causas y las soluciones.

» Diagramas de la cadena de control (pagina 497) describe la estructura de
parametros dentro del convertidor.

» Informacién adicional (en el reverso de la contraportada, pagina 515) describe
cémo realizar solicitudes de servicio o consultas sobre el producto, obtener
informacién sobre formacion, dar su opinién sobre los manuales de los
convertidores de ABB y encontrar documentaciéon en Internet.

Categorizacion por bastidores (tamafo)

El convertidor se fabrica en distintos tamafos de bastidor, que se representan como
RN, donde N es un numero entero. Alguna informacion que solamente concierne a
determinados bastidores se marca con el simbolo del bastidor (RN).

El bastidor se indica en la etiqueta de designacién de tipo adherida al convertidor.
Consulte el capitulo Principio de funcionamiento y descripcién del hardware,
apartado Etiqueta de designacion de tipo en el Manual de hardware del convertidor.
Documentos relacionados

Véase la Lista de manuales relacionados en la pagina 2 (reverso de la portada).
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Términos y abreviaturas

Término/abreviatura

Explicacion

ACS-BP-S

Panel de control basico, panel basico de operador para la
comunicacion con el convertidor.

ACX-AP-x Panel de control asistente, panel de operador avanzado para la
comunicacion con el convertidor.
EI ACS580 admite los tipos ACS-AP-I, ACS-AP-S y ACS-AP-W (con
una interfaz Bluetooth).

Al Entrada analdgica; interfaz para sefiales analdgicas de entrada

AO Salida analdgica; interfaz para sefales analdgicas de salida

Bastidor (tamario)

Se refiere al tamafio del convertidor, por ejemplo RO y R1. La etiqueta
de designacion de tipo adherida al convertidor muestra el bastidor del
convertidor. Consulte el capitulo Principio de funcionamiento y
descripcién del hardware, apartado Etiqueta de designacién de tipo en
el Manual de hardware del convertidor.

BCI Bus de campo integrado

Bus de CC Circuito de CC entre el rectificador y el inversor

CBAI-01 Médulo opcional de conversion de tension bipolar a unipolar

CCA-01 Adaptador de configuracién

CDPI-01 Modulo adaptador de comunicacion

CHDI-01 Médulo de ampliacién de entradas digitales 115/230 V opcional
Chopper de frenado | Reconduce la energia excedente del circuito intermedio del converti-

dor a la resistencia de frenado cuando es necesario. El chopper fun-
ciona cuando la tensién del bus de CC sobrepasa un limite maximo
determinado. El incremento de tensién se debe principalmente a la
deceleracion (el frenado) de un motor de alta inercia.

Circuito intermedio

Véase Bus de CC.

CMOD-01 Moédulo multifuncion de ampliacion opcional (ampliacion de E/S
digitales y 24 V CA/CC externos)
CMOD-02 Moédulo multifuncién de ampliacion opcional (interfaz para PTC aislado

y 24V CA/CC externos)

Condensadores del
bus de CC

Almacenamiento de energia que estabiliza la tensién de CC del
circuito intermedio

Control de red

Con los protocolos de bus de campo basados en el protocolo

Common Industrial Protocol (CIPTM), como en el caso de DeviceNet y

Ethernet/IP, se refiere al control del convertidor mediante los objetos

Net Ctrl y Net Ref del perfil ODVA AC/DC Drive. Para mas

informacion, véase www.odva.org, y los siguientes manuales:

* FDNA-01 DeviceNet adapter module user’s manual
(BAFE68573360 [Inglés]), y

* FENA-01/-11/-21 Ethernet adapter module user’s manual
(3AUA0000093568 [Inglés]).

Convertidor

Convertidor de frecuencia para el control de motores de CA
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Término/abreviatura

Explicacion

CPTC-02

Médulo multifuncién de ampliacion opcional (interfaz PTC con
certificado ATEX y 24 V externo)

DI Entrada digital; interfaz para sefales digitales de entrada

DO Salida digital; interfaz para sefales digitales de salida

DPMP-01 Plataforma de montaje para panel de control ACX-AP (montaje con
bridas)

DPMP-02/03 Plataforma de montaje para panel de control ACX-AP (montaje en
superficie)

E/S (1/0) Entrada(s)/Salida(s)

FBA Adaptador de bus de campo

FCAN-01 Médulo adaptador CANopen opcional

FCNA-01 Médulo adaptador ControlNet opcional

FDNA-01 Médulo adaptador DeviceNet opcional

FECA-01 Médulo adaptador EtherCAT opcional

FEIP-21 Médulo adaptador EtherNet/IP opcional

FENA-11/-21 Médulo adaptador opcional Ethernet para los protocolos EtherNet/IP,
Modbus/TCP y PROFINET 10

FEPL-02 Médulo adaptador Ethernet POWERLINK opcional

FMBT-21 Médulo adaptador Modbus/TCP opcional

FPBA-01 Médulo adaptador PROFIBUS DP opcional

FPNO-21 Médulo adaptador PROFINET 10 opcional

FSCA-01 Médulo adaptador RS-485 opcional

IGBT Transistor bipolar de puerta aislada

Inversor Convierte corriente y tension continua en corriente y tension alterna.

LSW Palabra menos significativa.

Macro Valores predeterminados de los parametros en el programa de control
del convertidor. Cada macro esta destinada a una aplicacion
especifica. Véase el capitulo Macros de control en la pagina 71.

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

NETA-21 Herramienta de monitorizacion remota

Parametro Instruccion de funcionamiento al convertidor ajustable por el usuario, o
bien sefial medida o calculada por el convertidor.

PLC Controlador loégico programable

PROFIBUS, Marcas registradas de Pl - PROFIBUS & PROFINET International

PROFIBUS DP,

PROFINET IO

PTC PTC (Positive Temperature Coefficient), termistor cuya resistencia
depende de la temperatura.

RO, R1, ... Bastidor (tamafio)
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Término/abreviatura | Explicacion

Rectificador Convierte corriente y tensién alterna en corriente y tensién continua.

Regulador PID Regulador proporcional-integral-derivada. El control de la velocidad
del convertidor se basa en el algoritmo PID.

Resistencia de Disipa en forma de calor la energia excedente del frenado, conducida

frenado por el chopper de frenado. Es una parte esencial del circuito de

frenado. Véase capitulo Chopper de frenado en el Manual de
Hardware del convertidor.

RO Salida de relé; interfaz para una sefal de salida digital. Implementado
con un relé.

STO Funcion “Safe Torque Off”. Consulte el capitulo Funcién Safe Torque
Off en el Manual de Hardware del convertidor.

Tarjeta de control Circuito en el que se ejecuta el programa de control.

Unidad de control Tarjeta de control integrada dentro de una carcasa

Exencion de responsabilidad sobre seguridad cibernética

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

Véase también el apartado Bloqueo de usuario en la pagina 156.
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Puesta en marcha, control a
través de E/S y marcha de ID

Contenido de este capitulo @

Este capitulo describe los procedimientos para:
» efectuar la puesta en marcha

+ arrancar, detener, cambiar la direccidn de giro y ajustar la velocidad del motor a
través de la interfaz de E/S

+ efectuar una marcha de identificacion (marcha de ID) para el convertidor.
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Cémo poner en marcha el convertidor

Cémo poner en marcha el convertidor usando el asistente de
Primera puesta en marcha en el panel de control asistente

Seguridad

C No ponga en marcha el convertidor a menos que sea un electricista cualificado.

Lea y obedezca las instrucciones del capitulo Instrucciones de seguridad al principio
del Manual de Hardware del convertidor. Si no se tienen en cuenta las instrucciones, pueden
producirse lesiones fisicas, muertes o dafios en el equipo.

0 Comprobar la instalacion. Véase el capitulo Lista de comprobacion de la instalacién en el
Manual de Hardware del convertidor.

0 Asegurese de que no haya ninguna puesta en marcha activada (DI1 en los ajustes
de fabrica, es decir, macro estandar de ABB). El convertidor se pone en marcha
automaticamente al recibir alimentacion si el comando de marcha externa esta

activado y el convertidor se encuentra en modo de control remoto.

Compruebe que la puesta en marcha del motor no entrafie ningun peligro.

Desacople la maquinaria accionada si:

+ existe riesgo de dafios en caso de una direccion de giro incorrecta, o

» se necesita una marcha de ID Normal durante la puesta en marcha del convertidor,

cuando el par de carga es superior al 20% o la maquinaria no es capaz de soportar el
par nominal momentaneo durante la marcha de ID.

Sugerencias al usar el panel de control asistente

Los dos comandos de la parte inferior de la
pantalla (Opciones y Menu en la figura de la
derecha) muestran las funciones de los dos
botones multifuncion y situadas
debajo de la pantalla. Los comandos asignados a
los botones multifuncién varian en funcién del
contexto.

Use los botones (€, (), (4] y (v] para mover el
cursor y cambiar los valores en funcién de la vista
activa.

El botén [?| muestra una pagina de ayuda que
depende del contexto.

Para mas informacion, consulte el ACS-AP-x
assistant control panels user’s manual
(3AUA0000085685 [Inglés]).

1 — Asistente de Primera puesta en marcha, ajustes guiados:
Idioma, fecha, hora y valores nominales del motor

0 Tenga a mano la informacion de la placa de datos
del motor.

Conecte el convertidor.
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El asistente de Primera puesta en marcha le
guiara durante la primera puesta en marcha. Detsch

El asistente se inicia automaticamente. Espere Suomi

hasta que en el panel de control aparezca la Francais

pantalla de la derecha. Italiaﬁn

Para seleccionar el idioma que desea utilizar, Nederlands

resaltelo (si no esta resaltado) y pulse (OK). Svenska

Nota: Después de haber seleccionado el idioma,

se necesitan unos minutos para descargar el OK»
archivo de idioma en el panel de control.

Seleccione Iniciar puesta en marcha y pulse Cocal ™ ACS530 =00H:

(Siguiente).

Asistente de puesta en ..——1
;Configurar el convertidor ahora®

Iniciar puesta en marcha
Salir y no mostrar al encender

Yolver 15:52 Siguiente
Seleccione el sistema de medidas que desea Locald ™ ALS530 =00H:
tili | — igui . .
utilizar y pulse (Siguiente) Tocalizacion
Unidades predeterminadas:

Internacional [51]

Estandar EE. UL {Impenial]

Yolver 15:52 Siguiente
Si fuera necesario, cambie las unidades que Locald 9 ACSEA0 =00 Hz
muestra el panel. - :

Unidades | E—

« Pulse (») para ir a la vista de edicién de la fila

) Si es necesario cambie las unidades
seleccionada.

de wisualizacidn.
» Desplace la informacién de la pantalla con los

botones @ y @

Patencia:

Temperatura; °Ce
Pulse (Siguiente) para pasar a la siguiente || p,. N
vista. - . oo
Yolver 1553 Siguiente
Establezca la fecha y la hora, asi como su Cocal ¥ ACSERD =00 Hz
formato. :
Fecha y hora [ —

« Pulse (») para ir a la vista de edicién de la fila
seleccionada.

» Desplace la informacion de la pantalla con los

Hora 15:54:04 w

botones @ y - o Mostrar fecha como  dia.mes.afio e
Pulse (Siguiente) para pasar a la siguiente || p1-ci-hora como 24 horas »

vista.

Yolver 15:54 Siguiente
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En una vista de edicion:

O Locald ™ ACSHED F00Hz
. .Use.[D y () para mover el cursor hacia la Fecha
izquierda y la derecha.
* Use @ y @ para cambiar el valor. dia_ Mes Afin
« Pulse (Guardar) para aceptar el nuevo 0 7 201
ajuste o pulse (Cancelar) para volvera la Vi
vista anterior sin hacer cambios. 1Brnes
Cancelar 15:54 Guardar
O Para darl(’a al convertidor un‘nombre que Local® ¥ ACS5A0 =010 Hz
aparecera en la parte superior, pulse (»]. Nomb | Ttid
Si no desea cambiar el nombre predeterminado ombrar el convertidor
(ACS580), vaya directamente a la configuracién Elugg;?ubrrﬁealr:l?;net;”'; ljelf?a;tﬁel ara
de los vglort_as nominales del motor pulsando que vea qué motor controla este
(Siguiente). convertidar

Mombre convert.
[Volver 15:54 Siguiente
0 Introduzca el nombre: Cocal® % ACS5A0 =00 H=
» Para seleccionar el modo de caracteres Nombre convert.
(minusculas / mayusculas / nimeros / - bt
caracteres especiales), pulse @ hasta resaltar z
el simbolo «» y luego seleccione ese modo hid
mediante (4) y (»). Ahora puede empezar a Acss80 [l
afadir caracteres. Ese modo permanecera a
seleccionado hasta que se seleccione otro. i1} Longitud: 7732
 Para agregar un caréacter, resaltelo con @ y Cancelar 15:54 Guardar
@ y pulse (»). Locald ™ ACSHAN 0.0 Hz

« Para eliminar una letra, pulse (<.

* Pulse (Guardar) para aceptar el nuevo
ajuste o pulse (Cancelar) para volver a la
vista anterior sin hacer cambios.

Mombre convert.
F

0 abc [REI 123 1°

i
Acssso [

& Longitud: 7732
Cancelar 15:54 Guardar
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Consulte la placa de caracteristicas del motor para conocer los siguientes valores nominales
del motor. Introduzca los valores exactamente de la forma mostrada en la placa de

caracteristicas del motor.

@ ABB Motors (€ @

3 ~ motor M2AA 200 MLA 4
IEC 200 M/L 55 [—
] No
[ins.cl. F IP_55
v Hz [kW | v/min | A |cos ¢|AIN|tE/s

690Y |50 [30 | 1475 | 32.5 |0.83
400D [ 50 [ 30 |1475 | 56 [0.83
660Y |50 |30 [1470 | 34 [0.83
380D |50 [30 |1470 | 59 |0.83
415D | 50 |30 [1475 | 54 [0.83
440D [ 60 | 85 [1770 | 59 [0.83
Cat. no 3GAA 202 001 - ADA

6312/C3 4 6210/C3 [ 180 kg

@ IEC 34-1 @

Ejemplo de placa de caracteristicas de un motor de induccién (asincrono):

0 Seleccione el tipo de motor.

Compruebe que los datos del motor sean
correctos. Los valores estan predefinidos segun
el tamafo del convertidor pero ha de verificar que
se corresponden con los del motor.

Empiece por la corriente nominal del motor.

Local® (™ ACSHE0 =0.0Hz

VYalores nominales de ... W]

Busque los valores en la placa de
caracteristicas del motor e
introdizcalos agui:

0 ncrono e
Carriente: 1.8 Aw

Si tiene que cambiar el valor, pulse (*] (cuando
se muestre ese simbolo al final de la fila) paraira ||——- Annn.
la vista de edicion de la fila seleccionada. Yolver 15:56 Siguiente
0 Establezca el valor correcto: Locald ¥ ACSERD =00 H:
+ Use (@) y (») para mover el cursor hacia la Corriente:
izquierda y la derecha.
- Use (4] y (v) para cambiar el valor. ‘I @
Pulse (Guardar) para aceptar el nuevo A
ajuste o pulse (Cancelar) para volver a la v
vista anterior sin hacer cambios. ! )
na 52
Cancelar 15:56 Guardar
0 Contintie para comprobar/editar los valores Cocal (¥ ACSH30 =00 Hz
nominales y seleccione el modo de control .
¥Yalores nominales de ... W

escalar o vectorial.

Use @ para descender y ver la ultima fila de la
vista.

Después de editar la ultima fila, el panel pasara a
la vista siguiente.

Para ir directamente a la siguiente vista, pulse

(Siguiente).

El valor nominal del cos ® y del par son opcionales.

Busque los valores en la placa de
caracteristicas del motor e
introdizealos agui:

e e e

Par [Opcional): 0.000 Nmw

Yolver 15:58 Siguiente
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La prueba de direccion es opcional y requiere
hacer girar el motor. No lo lleve a cabo si ello
pudiera ocasionar algun riesgo o si la
configuracion mecanica no lo permite.

Para hacer la prueba de direccién, seleccione
Girar el motor y pulse (Siguiente).

Local® (™ ACS580

¢Prueba de direccion?

i Girar el motor para comprobar la
direccign?

+0.0 Hz
_—

Ahora no

Girar el motar

Yolver 15:58 Siguiente
O Para poner en marcha el convertidor, pulse el Local® ¥ ALS5A0 =50 Hz
5 ©
boton Start en el panel. Pulse Marcha

Ayiso: hasta que no acabe la
configuracion, las medidas de
seguridad no estan actvas y la
velocidad del motor es de 5 Hz.

Pulse Marcha ahora para hacer girar
| 1 | P | | 1

15:54

Yolver

Compruebe la direccion de giro del motor.

Si gira hacia adelante, seleccione Si, el motor
gira hacia adelante y pulse (Siguiente)
para continuar.

Si no, seleccione No, cambiar direccion y pulse
(Siguiente) para continuar.

Localg 7 ACSHAD 5.0 Hz

¢Esto es hacia adelante? NN |

Si selecciona “Mo, cambiar direccion”™
le indica al conwerndaor que cambie la
direccion v la defina como el nuevo
“avance”

3i, el motor gira hacia adelante U
hWo cambiar diraccidn
[Volver 15:59 Siguiente
O Si quiere hacer una copia de seguridad de los Local® ¥ ACSER0 =00 H:z
ajustes hechos hasta ahora, seleccione Backup y “Hacer backup?

pulse (Siguiente).
Si no quiere hacer una copia de seguridad,
seleccione Ahora no y pulse (Siguiente).

Copia todos los ajustes del archivo de
backup guardado en panel de control.
Para restaurarlo use Meni = Backups.

Ahora no

Backup

Yolver 16:00

Siguiente
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Ahora la primera puesta en marcha esta Cocal® ™ ACS5A0 =00 Hz

completada y el convertidor esta listo para usar. Primer arranaoe comol

Pulse (Hecho) para ir a la Vista de Inicio. Converidar |istqo para supu:e..;u
Marcha/paro: o
Direccidn: 0iz
Referencia [frec): AlT Escalada

Yolver 16:00 Hecho
En el panel se muestra la Vista de Inicio con la Locald ™ ALS50 =00 Hz

monitorizacion de los valores de las sefales
seleccionadas.

erecuencia Salida 000|
P L:utensidad Matar UUU]’
;ar maotor UU

Opciones 16:00 Meni
2 — Ajustes adicionales en el menu Ajustes principales
Para realizar ajustes adicionales como macros, Local® ™ ACS530 =00 1z

rampas y limites, comenzando desde la Vista

principal , pulse (Menu) para ir al Menu

principal.

Seleccione Ajustes principales y pulse

(Seleccionar) (o (»)).

ABB recomienda definir al menos los siguientes

ajustes adicionales:

» Seleccione una macro o establezca
individualmente valores de marcha, paro y
referencia

* Rampas

» Limites

Con el menu Ajustes también podra ajustar la

configuracion relacionada con el motor, PID, bus

de campo, funciones avanzadas, reloj, regiéon y

pantalla. Ademas, dicho menu contiene un

elemento para restaurar el panel de la Vista de

Inicio.

Para obtener mas informacién acerca de los

elementos del menu Ajustes principales, pulse

@ para abrir la pagina de ayuda.

Menii principal

E: Ajustes principales S

-]
B 140 .
EE Diagnosticos .
| = IS .. L. .
Salir 16:00  Seleccionar
Locald ™ ALSERD *00Hz
Ajustes principales
/“‘: Macro: 3
Matar S
Marcha, paro, referencia 3
Rampas -
Limites -
Atras 16:00  Seleccionar
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2 — Ajustes adicionales: Macro

0 Selet::]cione Macro: y pulse (Seleccionar) |[Tozald ¢ ACSHAD e
(o ().

Ajustes principales
/¥x Macro:

Maotor

Marcha, paro, referencia
Rampas

Limites

Atras 'IB:.D.D ISeléccil;nar

0 Para cambiar la macro en uso, seleccione la Cocal® % ACShA0 =00 Hz

nueva macro y pulse (Seleccionar). Para

. : Macro de control
retroceder sin hacer cambios, pulse

(Atras) Pulse [7] para descripcidn del
' cableado.
Notas: AVISO: Restaura todos los valores.

» Al cambiar una macro se restauran todos los
ajustes (excepto los datos de motor) a los

valores por defecto de la macro seleccionada. i
Yolver 16:01  Seleccionar
» Cuando se cambia la macro, también se Cocal® T ALS5A0 =00 Hz

cambia el uso de las sefiales de E/S en el
convertidor. Asegurese de que el cableado de @ ABB estandar

E/S real concuerda con el uso de E/S en el lUna sefial para marcha/paro; otra
programa de control. Puede comprobar el uso para dIFEC_CIﬁn- Este es _E| valor
de E/S actual en el ment 1/0O en el Menu predeterminada de fabrica.

principal (véase la pagina 28). Conexiones de |/0 para esta macro
Para obtener informacion acerca de una macro de contral:

seleccionada, pulse |? . La pagina de ayuda Salir 16:01

muestra el uso de sefiales y conexiones de Tocald % ACS5ED =00z

E/S. Puede consultar los diagramas detallados
de conexiones de E/S en el capitulo Macros de e ABB estandar

control, pagina 71. UIT: Marcha/para

Desplacea pagina medianto (£ (7). HEfoblie A

Para regresar al subomenu Macro de control, Constante

pulse (Salir). D14 Seleccion de velocidad
+ Todas las macros, excepto la macro ABB constante

estandar (vectorial), utilizan por defecto el Salir 602

control de motor escalar. En el primer arranque,

puede seleccionar el uso del control de motor
escalar o vectorial. Si posteriormente desea
modificar la seleccion, seleccione Menu -
Ajustes principales - Motor - Modo de
control y siga las instrucciones.




Puesta en marcha, control a través de E/S y marcha de ID 27

2 — Ajustes adicionales: Valores de marcha, paro y referencia

Si no desea usar una macro, defina los ajustes
para marcha, paro y referencia:

Seleccione Marcha, paro, referencia y pulse

(Seleccionar) (o0 ().

Local (™ ALS5ED =0.0Hz
Ajustes principales

A Macra: ABB estandar
Matar -

MWarcha, paro, referencia "
Rampas -
Limites 3
Atris 16:02  Seleccionar
Ajuste los parametros segun sus necesidades. Local® 4 ACSEAD =00 Hz

Elija un parametro y pulse (Seleccionar).
Cuando se cambian los ajustes, también se
cambia el uso de las sefiales de E/S en el
convertidor. Asegurese de que el cableado de E/S
real concuerda con el uso de E/S en el programa
de control. Puede comprobar el uso de E/S actual
en el menu I/0 en el Menu principal (véase la

Marcha, paro, referencia

AIT directamente
Al Escalada [
Marcha/paro/direcc..; DIT marcha...
Lugar de control secundario Desa.. »

péagina 28). Atris 16:02 Editar
Después de hacer los ajustes, pulse
(Atras) para regresar al menu Ajustes
principales.
2 — Ajustes adicionales: Rampas
(tiempos de aceleracion y deceleracion para el motor)
Seleccione Rampas y pulse (Seleccionar) | i ™ ACSEAD <00 H2
(o O)). - —
Ajustes principales
A Macro: ABB estandar

Matar 3

Marcha, paro, referencia 3
[
Limites -
Atras 16:02 Seleccionar
Ajuste los parametros segun sus necesidades. Locald ™ ACSHA0 =010 Hz
Seleccione un parametro y pulse (Editar). |Rampas

Después de hacer los ajustes, pulse
(Atras) para regresar al menu Ajustes
principales.

Tiempn de acelerac
Tiempo de deceleracidn
Tiempo de forma: 0100 s
Modo de paro: Paro por ee libre
® Usar dos juegos de rampa

20,000 =

Atras 502 Editar
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2 — Ajustes adicionales: Limites

Seleccione Limites y pulse (Seleccionar)

(0 ().

Locald ™ ACS5ED +0.0 Hz

Ajustes principales

A Macra: ABE estandar
Morar -
Marcha, paro, referencia 3
Rampas -
Limites 3

15:.0.2 ISeIl-accillmar

[Atras
[]| Aluste los parametros seglin sus necesidades. Cocals ¥ ACS5E0 =00 Hz
Elija un parametro y pulse (Seleccionar). |[[Tmites
Después de hacer los ajustes, pulse Frecuencia minima; -50.00 Hz
(Atras) para regresar al menu Ajustes Frecuencia maxima: 50.00 He
principales. Corriente méxima: 324 A
Atras 16:03 Editar
3 -Menu l/O
O Después de los ajustes adicionales, asegurese de Locald ¥ ALS530 =00H:
que el cableado de E/S real concuerda con el uso Ment orinci :
end principal
de E/S en el programa de control. ) o
En el Menu principal, seleccione /0 y pulse E: Ajustes principales >
(Seleccionar) para entrar en el ment I/O. i-= 1/0 .
-
EE Diagnosticos .
.. be .. .
Salir 16:03  Seleccionar
0 Elija la conexién que desea comprobar y pulse Local® ACSRA0 “n0H
(Seleccionar) (o (»)). 70 i :
-0 March =
Di2:0 Direccion »
Oi3: o0 Usado en varios lugares »
D40 Usado en varios lugares »
O15: @ Cambiar a juego de rampas 2w
Atris 16:03  Seleccionar
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Para ver los detalles de un parametro que no se Locald ™ ACSHA0 =010 Hz
pueden ajustar en el menu I/O, pulse (Ver). -

Marcha/paro

Afiadir usn
Atras 16:04 Yer
Para ajustar el valor de un parametro, pulse Local® ¥ ACSEERD %010 Hz
(Editar), ajuste el valor usando los botones @ DIt -
(v), @y (), ypulse (Guardar). Tenga en :
Walor actual: 0

cuenta que el cableado real debe concordar con

el nuevo valor. ! r'u"|ElI'|::|'|:51_.-""p;a|'|:|
Afiadir uso
Para regresar al Ment principal, pulse
(Atras) repetidamente.
Atras 16:04 Editar
Local¢ (™ ACS6E0 0.0 H:
Usado para:
Sin uso
01T marcha/paro

DI rmarch

DI avance, DIZ retrocesa
OITP rarcha, D12 paro
Cancelar 16:04 Guardar

4 — Menu Diagnésticos

Después de hacer los ajustes adicionales y Locald ™ ALSERD =00 Hz
comprobar las conexiones de E/S, use el menu -
Diagnésticos para asegurarse de que la

Meni principal

configuracion funciona correctamente. E] Ajustes principales .
En el Menu principal, seleccione Diagnoésticos y ie 1/0 .
pulse (Seleccionar) (o (). o

-
I

EE Diagnésticos
| _m |

Salir 1504 . S.elecciunar

Seleccione el elemento de diagndstico que desea Cocal® ™ ACSHAD =010 Hz
ver y pulse (Seleccionar). Diagnostices '
Para regresar al menu Diagnésticos, pulse P—p— N —
(Atras). S e ——

Estadno de los limites 3

Ahtré.s — 16:04 Seleccionar
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5 — Copia de seguridad

O Después de completar la puesta en marcha, ABB
recomienda hacer una copia de seguridad.
En el Menu principal, seleccione Backups y

pulse (Seleccionar) (o ().

Local® (™ ACSBEED +0.0 Hz

Meni principal
L ) =

ﬂ Informacion del sistema »
@ Eficiencia energética 3

Salir 16:05 Seleccionar

0 Pulse (Seleccionar) para iniciar la copia de
seguridad.

Local® (™ ACS580 +0.0Hz
Backups

Cr P
[ ACSH80_AM 05.03.2015

[ AC5580 04.07.2014

Atras 1836 Seleccionar
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Cémo controlar el convertidor a través de la interfaz de E/S
La tabla siguiente describe el manejo del convertidor a través de las entradas
digitales y analdgicas cuando:

» se efectla la puesta en marcha del motor, y

+ se estan usando los ajustes de los parametros por defecto de la macro estandar
ABB.

Ajustes preliminares

Si tiene que cambiar la direccién de giro, compruebe
que los limites permiten la direccion de retroceso:
Acceda a Menu - Ajustes principales - Limites y
compruebe que el limite minimo tiene un valor
negativo y el limite maximo tiene un valor positivo.

Asegurese de que las conexiones de control estén Véase el apartado Macro ABB
conectadas segun el diagrama de conexiones estandar en la pagina 72.

facilitado para la macro estandar ABB.

Asegurese de que el convertidor se encuentre en En control remoto, la pantalla del
control remoto. Pulse el boton para cambiar panel muestra el texto Remoto en la
entre control remoto y local. parte superior izquierda.

Arranque y control de la velocidad del motor
Empiece activando la entrada digital DI1. Femoto ¥ ACSSE0 09 He
La flecha empieza a girar. Hasta que se alcanza el Frecuencia Salida
punto de ajuste, la flecha es de tipo discontinua. Hz 1 4 g 3 ‘
Intensidad Matar
A 0.39 ‘P

Regule la frecuencia de salida del convertidor
(velocidad del motor) ajustando la tensién de la 4
Par motor
% 1.8
Opciones 1351 Menii

entrada analogica Al1.

Cambio de la direccién de giro del motor

Direccion de retroceso: Active la entrada digital DI2. Bemoto R ACGRAD 03 Hz

erecuencia Salida _-I 363|
< Etensidad Motor 039]>

;ar rnatar _1 1

Opciones 14:03 Meni

Direccion de avance: Desactive la entrada digital DI2.
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Paro del motor

Desactive la entrada digital DI1. La flecha deja de

girar.

Remato Yy ALSHEN

-20.3 Hz

Frecuencia Salida
Hz

0.00|

Intensidad Motor

\

0.00p

Par matar

%

0.0

Opciones 1352

Meni
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Como efectuar la marcha de ID

El convertidor hace una estimacion de forma automatica de las caracteristicas del
motor mediante la marcha de ID En reposo cuando se arranca por primera vez en
control vectorial y cada vez que se hace algun cambio en los parametros del motor
(grupo 99 Datos de Motor). Esto es valido cuando:

+ la seleccion del parametro 99.13 Marcha ID solicitada es En reposo 'y

» la seleccion del parametro 99.04 Modo Control Motor es Vectorial.

En la mayoria de las aplicaciones no existe la necesidad de efectuar una marcha de
ID por separado. La marcha de ID debe seleccionarse manualmente si:

+ se utiliza el modo de control vectorial (el parametro 99.04 Modo Control Motor se
ajusta a Vectorial), y

* se usa un motor de imanes permanentes (PM) (el parametro 99.03 Tipo Motor se
ajusta a Motor de imanes permanentes), o

* se usa un motor sincrono de reluctancia (SynRM) (el parametro 99.03 Tipo Motor
se ajusta a SynRM) o

» el convertidor funciona cerca de las referencias de velocidad cero, o

» se requiere el funcionamiento en el rango de par por encima del par nominal del
motor, sobre un amplio rango de velocidades.

Ejecute la marcha de ID con el asistente de marcha de ID seleccionando Men -
Ajustes principales - Motor - Marcha de ID (véase la pagina 34) o con el parametro
99.13 Marcha ID solicitada (véase la pagina 36).

Nota: Si se cambian los parametros del motor (grupo 99 Datos de Motor) tras la
marcha de ID, ésta debe repetirse.

Nota: Si ya ha parametrizado su aplicacion usando el modo de control de motor
escalar (99.04 Modo Control Motor se ha ajustado a Escalar) y debe cambiar el
modo de control de motor a Vectorial,

+ cambie el modo de control a vectorial mediante el asistente Modo de control
(vaya a Menu - Ajustes principales - Motor - Modo de control) y siga las
instrucciones. El asistente de marcha de ID le guiara por la marcha de ID.

o bien

+ ajuste el parametro 99.04 Modo Control Motor a Vectorial, y

« para un convertidor controlado por E/S, compruebe los parametros de los
grupos 22 Seleccion referencia de Velocidad, 23 Rampas Acel/Decel
Velocidad, 12 Al Estandar, 30 Limites y 46 Ajustes monitorizacion / escalado.

« para un convertidor controlado por par, compruebe también los parametros
del grupo 26 Par Cadena de referencia.
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Procedimiento de marcha de ID

Con el asistente de marcha de ID

Comprobacion previa

f 2 ADVERTENCIA: El motor funcionara hasta aproximadamente un 50...80% de

la velocidad nominal durante la marcha de ID. El motor girara en direccién de
avance. Verifique que sea seguro accionar el motor antes de efectuar la
marcha de ID.

No realice una marcha de ID en un motor que esta girando. Asegurese de
que el motor esta parado antes de iniciar la marcha de ID.

[ | Desacople el motor del equipo accionado.
O Compruebe que los valores de los parametros de datos del motor son los que figuran en
la placa de caracteristica del motor.
Compruebe que el circuito STO esta cerrado.
El asistente le preguntara si desea usar los limites temporales del motor. Estos deben
cumplir las siguientes condiciones:
O | Velocidad minima < 0 rpm
O | Velocidad maxima = velocidad nominal del motor (el procedimiento de marcha de ID
normal requiere que el motor marche al 100% de velocidad).
O | Intensidad maxima > Iyp
O | Par maximo > 50%
0 Asegurese de que el panel se halle en control local (arriba a la izquierda se muestra
Local). Pulse el boton para cambiar entre control local y remoto.
Marcha de ID
[] | Para entrar en el Mend principal, pulse Tocal® (™ ACSEA0 =001
(Menu) en la Vista de Inicio. Mend principal
Seleccione Ajustes principales y pulse . _—
(Seleccionar) (o (3). E: Ajustes principales 3
mS /0 .
EE Diagndsticos 3
Fm . i e
Salir 16:00  Seleccionar
[] | Seleccione Motor y pulse (Seleccionar) | i ¢% ACSEa0 00H-
(0 C&J). Ajustes principales ——
AAMacro: ABB estandar
Marcha, paro, referencia 3
Rampas -
Limites -

Atras 15:-Dh ISeIéccil;nar
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Seleccione Marcha de ID (sélo se muestra
cuando el convertidor se encuentra en el modo
de control vectorial) y pulse (Seleccionar)
(0 ®)).

Locald (™ ALS5RD 0.0 rpm
Motor
A Mado de control Wectorial

A Valores nominales
AMarchade ID

Hecho
Proteccidn térmica estimada 29 °C w
Proteccidn térmica medida (2

1800

Atras Seleccionar

Seleccione el tipo de marcha de ID que desea y

pulse (Seleccionar) (o ().

Local¢ ™ ACSERD
(Marcha de ID?

0.0 rpm
| I—

Seleccionar el tipo de identificacion de
motor a realizar, de requerirse. Para
mas informacian pulse 7).

Marcha de |10 en reposo U
Ad___L_ .I_ 1M _..I...Z.I.
[Valver 16:03 Siguiente
En la parte superior se muestra durante unos Local® ¥ ALS5A0 <00 pm

segundos el mensaje de aviso Marcha de
identificacion.

El LED del panel empieza a parpadear en verde
para indicar que hay un aviso activo.

Compruebe los limites del motor que muestra el

Limites temporales motor EEE——

Sinecesita limites especiales en la
marcha de 10, apistelos ahora, Los
actuales se restauran tras la marcha
de 10

panel. Si necesita otros limites durante la marcha ||EEE LR it -1500.00 rpm |i|
de ID, puede introducirlos aqui. Los limites elomiolnd bl dniens 19RN NN rree =
originales se restauraran tras la marcha de ID. Yolver 16:03 Siguiente
Pulse (Siguiente).

Pulse el boton Start (<> ]) para iniciar la Tocal® (¥ ACSERD 200 rpm

marcha de ID.

En general, ABB recomienda no pulsar ninguno
de los botones del panel de control durante la
marcha de ID. No obstante, en cualquier
momento puede pulsar el boton Stop ()
para detener la marcha de ID.

Durante la marcha de ID se muestra una vista de
progreso.

Después de terminar la marcha de ID, se
muestra el texto Marcha de ID realizada. EI LED
deja de parpadear.

Si no se completa la marcha de ID, se muestra el
fallo FF61 Marcha ID. Para obtener mas
informacion véase el capitulo Analisis de fallos,
pagina 427.

Pulse Marcha para inic... W]

Al pulsar Marcha, el motor gira unos
90 segundos y acelera hasta su
velocidad nominal.

Tras la |0 el convertidor se para.

Yolver 16:04

Local® & ACSEED
Marcha de ID en curso
Esto puede tardar unos minutos,
Yelocidad motor utiliz... 133317 rpm
Intensidad Motor 082 A
Par motor 0.0 %

0.0 rpm

16:04
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Con el parametro 99.13 Marcha ID solicitada

Comprobacion previa

2 2 ADVERTENCIA: El motor funcionara hasta aproximadamente un 50...80% de

la velocidad nominal durante la marcha de ID. El motor girara en direccion de
avance. Verifique que sea seguro accionar el motor antes de efectuar la
marcha de ID.

No realice una marcha de ID en un motor que esta girando. Asegurese de
que el motor esta parado antes de iniciar la marcha de ID.

|

O ooao

Desacople el motor del equipo accionado.

Compruebe que los valores de los parametros de datos del motor son los que figuran en
la placa de caracteristica del motor.

Compruebe que el circuito STO esta cerrado.

Si se cambian valores de parametros (desde el grupo 70 DI, RO Estandar hasta el grupo
99 Datos de Motor) antes de la marcha de ID, compruebe que los nuevos ajustes
satisfagan los siguientes requisitos:

30.11 Velocidad Minima < 0 rpm

30.12 Velocidad Maxima = velocidad nominal del motor (el procedimiento de marcha de
ID normal requiere que el motor marche al 100% de velocidad).

30.17 Intensidad Maxima > Ip

30.20 Par Maximo 1 >50% o 30.24 Par Maximo 2 >50%, dependiendo de cual sea el
conjunto de limite de pares utilizado segun el parametro 30.18 Limite Par Seleccion.

Comprobar que las sefales

permiso de marcha (parametro 20.712 Permiso de marcha 1 fuente) esta activada
habilitar marcha (parametro 20.19 Habilit comando marcha) esta activada
permiso de giro (parametro 20.22 Habilitar para giro) esta activada.

Asegurese de que el panel se halle en control local (arriba a la izquierda se muestra
Local). Pulse el boton para cambiar entre control local y remoto.

Marcha de ID

Para entrar en el Menu principal, pulse Tocal® (™ ACSEA0 =000

(Menu) en la Vista de Inicio.

Meni principal

Pulse @

Ajustes principales 3

ig 1/0 v

EE Diagndsticos 3
| » |

Salir 1EDEI . S.elecciunar
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Seleccione Parametros y pulse
(Seleccionar) (o (»)).

Local¢ (™ ACS5E0

+0.0 rpm

Meni principal
| =]

16:00

g Eficiencia energética 3

Seleccionar

Seleccione Lista completa y pulse
(Seleccionar) (o ().

Locald® (™ ACSHED

0.0 rpm

Desplace la pagina mediante @ y @
seleccione el grupo de parametros 99 Datos de

Motor y pulse (Seleccionar) (o ().

Atras 16:00

Parametros
ista completa
Favoritos 3
Madificado >
Atras 16:00  Seleccionar
Locald (™ ALS5RD 0.0 rpm
Lista completa
95 Configuracian Hardware -
46 Sistema 3
97 Contral de Motor S
98 Parametraos Mator Usuario [
99 Datos de Mator [

Seleccionar

Desplace la pagina mediante @ y @
seleccione el parametro 99.13 Marcha ID
solicitada (99.13 Marcha ID solicitada) y pulse
(Seleccionar) (0 ().

Locald (™ ACSHED

=0.0rpm

89 Datos de Motor

89.12 Par Maminal Matar

16:01

89.09 Welocidad Mominal M... 1360 rpm
898.10 Porencia Mominal Motor 0.18 kW
99.11 Cos ¢ Nominal Mator .00

39.73 Marcha 1D solicitada

0.000 MNm

Editar

Seleccione el tipo de marcha de ID y pulse
(Guardar) (o ().

Locald® (™ ACS5ED

0.0 rpm

[2] Reducida
[3] En reposo
[6] Awanzada

8913 Marcha ID solicitada
(0] Minguno
[1] Mormal

Cancelar 16:01

Guardar
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O El panel vuelve a la vista previa y en la parte /T Marcha de identfic
superior se muestra durante unos segundos el U0 Daios de Motor
mensaje de aviso Marcha de identificacion. _ _
EI LED del panel empieza a parpadear en verde || 29-04 Yelocidad Naminal Mator
para indicar que hay un aviso activo (AFF6). 3310 Potencia qu'“al Motor
) . 8911 Cos ¢ Nominal Motar
La vista de aviso AFF6 se muestra cuando no se 99.12 Par Morminal M
ha pulsado ninguin botén durante un minuto. e ——T —n
Pulsar (Ver solucion) muestra un texto que || EcARRUCUSIGRIY
informa de que la marcha de ID se llevara a cabo || Atras 16:02 Editar
durante el siguiente arranque. Puede ocultar la Local® ™~ ACSHA0 =00 mm
vista de aviso pulsando (Ocultar). : £
Awiso AFFG
A . Cadigo AU 0000 0000
Pulse el boton Start (9> ) para iniciar la Marcha de identificacion 16:12:10
marcha de ID. A punto de ejecutar la idenuficacion
En general, ABB recomienda no pulsar ninguno del motor
de los botones del panel de control durante la
marcha de ID. No obstante, en cualquier - —
momento puede pulsar el botén Stop () Ocultar 16:02_Ver solucidn
para detener la marcha de ID.
O Durante la marcha de ID la flecha permanece Cocal< s ACSEE] =0.0 rpm

girando en la parte superior.

Después de terminar la marcha de ID, se
muestra el texto Marcha de ID realizada. El LED
deja de parpadear.

Sino se completa la marcha de ID, se muestra el
fallo FF61 Marcha ID. Para obtener mas
informacion véase el capitulo Anélisis de fallos,
pagina 427.

89 Datos de Motor

89.09 Welocidad Mominal M... 1360 rpm
898.10 Porencia Mominal Motor 0.18 kW
99.11 Cos ¢ Nominal Mator

0.00

89.12 Par Maminal Matar

a

0.000 MNm

Editar

16:03




Panel de control 39

Panel de control

Contenido de este capitulo

Este capitulo contiene instrucciones para extraer y reinstalar el panel de control
asistente y describe brevemente su pantalla, sus botones y los accesos directos de
dichos botones. Para mas informacion, véase el ACX-AP-x assistant control panels
user’s manual (3AUA0000085685 [Inglés]).

Extraer y reinstalar el panel de control

Para sacar el panel de control, presione la presilla de sujecion de la parte superior
1a) y tire hacia adelante del borde superior (1b).

—




Para reinstalar el panel de control, coloque la parte inferior del dispositivo en posicion
(1a), presione la presilla de sujecion en la parte superior (1b) y empuje el panel de

Disposicion de la pantalla del panel de control Botones de navegacion

Botén multifuncién izquierdo Paro (véase Start y Stop)

Boton multifuncion derecho Marcha (véase Start y Stop)

Al w| N =
©| o N| »

LED de estado, consulte el capitulo
Mantenimiento y diagnéstico del hardware,
apartado LEDs en el Manual de hardware del
convertidor.

Local/Remoto (véase Loc/Rem)

5 | Ayuda 10 | Conector USB
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Disposiciéon de la pantalla del panel de control

En la mayoria de las vistas, la pantalla muestra los elementos siguientes:

o X\ [ @) 2o

@—« Local®  a& ¢ ACSEE0 $144
®&—

;rzecuenn::la salida -I 440
{Itensidad Motor 039’

L;ar motor 06

Opciones 10:07 Meni

o—" o 0

1. Lugar de control e iconos relacionados: Indica como se controla el
convertidor:

« Sin texto: El convertidor esta en control local, pero esta controlado desde
otro dispositivo. Los iconos del panel superior indican qué acciones estan

permitidas:
Texto/lconos Arranque desde este | Paro desde este Referencias desde
panel de control panel de control este panel
No se permite No se permite No se permite

* Local: El convertidor esta en control local y se controla desde este panel de
control. Los iconos del panel superior indican qué acciones estan permitidas:

Texto/lconos Arranque desde este | Paro desde este Referencias desde
panel de control panel de control este panel

Local ¢4y % |Permitido Permitido Permitido
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* Remoto: El convertidor esta en control remoto, es decir, esta controlado a
través de E/S o bus de campo. Los iconos del panel superior indican qué
acciones estan permitidas con el panel de control:

Texto/lconos

Arranque desde este
panel de control

Referencias desde
este panel

Paro desde este
panel de control

Remoto No se permite No se permite No se permite
Remoto ., Permitido Permitido No se permite
Remoto % | No se permite Permitido Permitido
Remoto {;} = | Permitido Permitido Permitido

2. Bus del panel:

Indica que hay mas de un convertidor conectado a este panel.

Para cambiar a otro convertidor, vaya a Opciones - Seleccionar convertidor.

3. lcono de estado: Indica el estado del convertidor y del motor. La direccion de la
flecha indica giro de avance (hacia la derecha) o de retroceso (hacia la izquierda).

Icono de estado | Animacién Estado del convertidor

o - Parado

[y - Parado, arranque inhibido

el Parpadeante |Parado, orden de marcha emitida pero arranque inhibido.

Véase Menu - Diagnésticos en el panel de control

Fod Parpadeante | En fallo

(Mo Parpadeante | En marcha, en referencia, pero el valor de referencia es 0
(e Girando En marcha, no en referencia

e Girando En marcha, en referencia

1] - Precalentamiento (calentamiento del motor) activo

Z, - PID Modo Dormir activo
4. Nombre del convertidor: Si se le ha asignado un nombre, se muestra en el

panel superior. Por defecto, es “ACS580”. Para cambiar el nombre, seleccione en
el panel de control Menu - Ajustes principales - Reloj, region, pantalla (véase

la pagina 61

).

5. Valor de referencia: Se muestran velocidad, frecuencia, etc. con sus unidades.
Para obtener informacion sobre como cambiar el valor de referencia en el menu
Ajustes principales, véase la pagina 46.

Area de contenido: En esta area se muestra el contenido actual de la vista. El

contenido cambia de una vista a otra. La vista de ejemplo de la pagina 47 es la
vista principal del panel de control que se denomina Vista de Inicio.

7. Selecciones de botones multifunciéon: Muestra las funciones de los botones
multifuncion ((=> y &=)) en un contexto dado.

Reloj: El reloj muestra la hora actual. Para cambiar el formato de la fecha y la

hora, seleccione en el panel de control Menu - Ajustes principales - Reloj,
region, pantalla (véase la pagina 617).
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Para ajustar el contraste de la pantalla y la funcionalidad de la luz de
retroiluminacion, seleccione en el panel de control Menu - Ajustes principales, /0 y
diagnosticos en el panel de control - Reloj, region, pantalla (véase la pagina 67).

Botones

A continuacién se describen los botones del panel de control.

Hop Lot/ Rem Sram

Boton multifuncion izquierdo

El botén multifuncion izquierdo ((—) normalmente se usa para salir y cancelar. Su
funcién en una situacion dada se muestra en la seleccion de botén multifuncién en la
esquina inferior izquierda de la pantalla.

Al mantener pulsado se sale de cada vista sucesivamente hasta regresar a la
Vista de Inicio. Esta funcién no funciona en pantallas especiales.

Boton multifunciéon derecho

El boton multifuncion derecho (G—)) normalmente se usa para seleccionar, aceptar
y confirmar. La funcion del boton multifuncién derecho en una situacion dada se
muestra en la seleccién del botén multifuncién en la esquina inferior derecha de la
pantalla.

Botones de navegacion

Los botones de navegacion arriba y abajo ((4] y (v)) se usan para resaltar
selecciones en menus y listas de seleccion, para desplazarse arriba y abajo en
paginas de texto y para ajustar valores cuando, por ejemplo, se configura la hora, se
introduce un cédigo de acceso o se cambia un valor de un parametro.

Los botones de navegacion izquierda y derecha ((«) y (»)) se usan para mover el
cursor a izquierda y derecha al editar parametros y para avanzar y retroceder en los
asistentes. En los menus, () y (¥ funcionan del mismo modo que y (&),
respectivamente.

Ayuda

El botén de ayuda ( ) abre una pagina de ayuda. La pagina de ayuda es sensible al
contexto, en otras palabras, el contenido de la pagina es aplicable al menu o a la
vista en cuestion.

Start y Stop

En control local, el boton Start (< ]) y el boton Stop ((@)) ponen en marcha y
paran el convertidor, respectivamente.
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Loc/Rem

El botdn de lugar de control () se utiliza para cambiar el control entre el panel
de control (Local) y conexiones remotas (Remoto). Cuando se cambia de Remoto a
Local mientras el convertidor esta en marcha, el convertidor mantiene la marcha a la
misma velocidad. Cuando se cambia de Local a Remoto, se adopta el estado de la

ubicacion remota.

Accesos directos de botones

La tabla a continuacion enumera los accesos directos y las combinaciones de
botones. Las pulsaciones simultaneas de botones se indican con el signo mas (+).

+ ¢

Acceso Disponible en Efecto
directo
+ cualquier vista Guarda una captura de pantalla. En la memoria de

panel de control se pueden guardar hasta quince
imagenes.

Para transferir imagenes al PC, conecte el panel de
control asistente al PC con un cable USB y el panel se
montara automaticamente como un dispositivo MTP
(protocolo de transferencia de medios). Las imagenes
se guardan en la carpeta de capturas de pantalla.
Para mas informacion, véase el ACX-AP-x assistant
control panels user’s manual (3AUA0000085685
[Inglés])).

+ 6, cualquier vista Ajusta el brillo de retroiluminacion.

st

+ (4], | cualquier vista Ajusta el contraste de la pantalla.

+ (¢

@ o @ Vista de Inicio Ajusta la referencia.

6 + @ vistas de edicién de | Restaura un parametro editable a su valor por defecto.
parametros

O+ vista que muestra | Muestra/oculta los nimeros del indice de seleccion.
una lista de
selecciones para un
parametro

cualquier vista Para regresar a la Vista de Inicio, pulse el botén hasta

(mantener que se muestre esta vista.
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Ajustes principales, /Oy
diagnosticos en el panel de
control

Contenido de este capitulo

Este capitulo ofrece informacion detallada acerca de los menus Ajustes principales,
1/0 y Diagnésticos del panel de control.

Para acceder al menu Ajustes principales, I/0 o Diagnoésticos desde la Vista de
Inicio, primero seleccione Menu para ir al Menu principal. En el Ment principal,
seleccione Ajustes principales, 1/0 o Diagnésticos.

Local¢

(™ ACSHED

=0.0 Hz

Localg®

™ ACSHED

+0.0 Hz

Frecuencia Salida
Hz

0.00

Intensidad Motor

\n

0.00p

Par matar

%

0.0

16:00

Opciones

Menii

Meni principal

E] Ajustes principales -

-]
mS 170 .
EE Diagnosticos -
[ = I e . .
Salir 16:00 Seleccionar
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Menu Ajustes principales

Locald ™ ACSHE0 F00Hz
Ajustes principales

/3‘: Macro:

Maotor 3
Marcha, paro, referencia 3
Rampas -
Limites 3
Atras 16:00  Seleccionar

Para ir al menu Ajustes principales desde la Vista de Inicio, seleccione Menu -
Ajustes principales.

El menu Ajustes principales le permite ajustar y definir ajustes adicionales usados
en el convertidor.

Después de hacer los ajustes guiados usando el asistente de primera puesta en
marcha, ABB recomienda hacer al menos estos ajustes adicionales:

» Seleccione una Macro o establezca los valores de Marcha, paro, referencia
* Rampas
* Limites

Con el menu Ajustes principales también podra ajustar la configuracion relacionada
con el motor, PID, bus de campo, funciones avanzadas, reloj, region y pantalla.
Ademas, puede restaurar el fallo y los registros de eventos, la Vista de Inicio, los
parametros no relacionados con el hardware, los ajustes del bus de campo, los datos
del motor y los resultados de la marcha de ID, todos los parametros, los textos de
usuario final, asi como restaurar todo a los valores por defecto de fabrica. Tenga en
cuenta que el menu Ajustes principales solo le permite modificar algunos de los
ajustes, la configuracion mas avanzada se realiza a través de los parametros:
seleccione Menu - Parametros. Para obtener mas informacién acerca de los
distintos parametros, véase el capitulo Parametros en la pagina 759.

En el menu Ajuste, el simbolo /T4 indica que hay diferentes sefiales/parametros
conectados. El simbolo % indica que el ajuste dispone de un asistente al modificar
los parametros.

Para obtener mas informacion acerca de los elementos del menu Ajustes
principales, pulse el botén [?| para abrir la pagina de ayuda.




Ajustes principales, I/0 y diagnésticos en el panel de control 47

La figura siguiente muestra como navegar por el menu Ajustes principales.

Lol ™ AC55A0 S00H;

[ 0.00)
e 0.00)y
[;:.. maer UU]

Dpcionos 16400 Mend

Vv )

-'IE JJ : E:e'lnccionar
A v

Locald P"-"r:-:|L|_-|_4I¢ P.-'-\l" 1

Ajustes principalie: £_“Hlocal® (> ALS5M0 00 H:
el Nu:]h's [T pyrmr s rr— | T ] ik (4]
M otr A Macro A Macro ABB standar | Ajustes prinvipales
Marcha, paro, refer Mutor |II| [ Mo selsctmnads @
Rampas Bus de campo Desactvads »
meRs F Funpizmes weanradas -
e [ R
Atris 16 . faloi, reg .
1602 Seleccionar -

=

Local® (% ALS500 ziih] (&)
Marcha, paro, referencia
Relerenc desde. Al directarme.. ¢

All Ex Al Escalads "
P Warcha/sgog
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Luger da| _
i FREEUBNEY | ugar de conered secundana Desa, s
ALras — £
Arris

Atris 1502 Lditar
A N

Locald !’.-'-d". Lacaler :ﬁ.‘-qlr‘.'::'!r_ =00 Hz
Marcha fpare/diry e oy Sparafdireccian derda:

No selecownsdo
DT snarcha/pare

B

© ¢

Mo seleceensda

2 diraceitn
Bus dz campa

Bus da campo it ¢ iy Campo innegraca

Lanoslar L] Lancelar 1642 Guardar
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Locald ™ AC55410 00 H;z

Marcha, paro, referencia
Relerenc desde. Al directame...
All Evesl "

Lugar de conered secundana Daga. »

/t Atras 16412 Editar ﬁ
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Los apartados siguientes proporcionan informacion detallada acerca del contenido
de los distintos submenus disponibles en el menu Ajustes.

Macro

Local® ™ ACSHAD 0.0 Hz
Macro de control

Pulse [?] para descripcidn del
cableado.
AWYIS0: Restaura todos los valores.

Yolver 16:01  Seleccionar

Use el submenu Macro para configurar rapidamente el control del convertidor y una
fuente de referencia. Para ello, seleccione entre un conjunto predefinido de
configuraciones de cableado.

Nota: Para obtener informacion detallada acerca de las macros disponibles, véase
Macros de control en la pagina 45.

Si no desea usar una macro, defina manualmente los ajustes para Marcha, paro,
referencia. Tenga en cuenta que aunque seleccione usar una macro también puede
modificar los otros ajustes para adaptarlos a sus necesidades.

Motor
Localg ™ ACSEE0 +00H:z Localg ™ ACSEE0 =0.0 rpm
Motor Motor
/)ﬁ Modo de control zCald /)ﬁ Modo de control Wectorial
AValores nominales AValores nominales
Proteccion térmica esumada 21 °Cw AEMarcha de ID Hecho
Proteccidn térmica medida - Proteccidn térmica estimada 20 °Cw
Mada de marcha: Marmal Proteccidn térmica medida >
Atras 16:00  Seleccionar| |Atras 16:00  Seleccionar

Use el submenu Motor para hacer los ajustes relacionados con el motor, como
valores nominales, modo de control o proteccion térmica.

Tenga en cuenta que los ajustes que son visibles dependen de otras selecciones, por
ejemplo del modo de control vectorial o escalar, del tipo de motor usado o de la
funcion de marcha seleccionada.

Hay disponibles tres asistentes: Modo de control, Valores nominales y Marcha de ID
(s6lo para el modo de control vectorial).
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La tabla siguiente proporciona informacion detallada acerca de los elementos de
configuracion disponibles en el menu Motor.

Elemento de
menu

Descripcién

Parametro
correspondiente

Modo de control

Selecciona el uso del modo de control vectorial o escalar.
Para obtener informacién acerca del modo de control
escalar, véase Paro con velocidad compensada en la
pagina 137.

Para obtener informacién acerca del modo de control
vectorial, véase Control de embalamiento en la

pagina 7133.

99.04 Modo Control
Motor

Valores nominales

Introduzca los valores nominales del motor que figuran
en la placa de caracteristicas del motor.

99.06 Intensidad
Nominal Motor ...
99.12 Par Nominal
Motor

Proteccion térmica
estimada

Los ajustes de este submenu sirven para proteger el
motor frente al sobrecalentamiento. Se dispara automati-
camente una condicion de fallo o aviso al superarse una
temperatura determinada.

Por defecto, la proteccion térmica estimada del motor
esta activada. ABB recomienda comprobar que los valo-
res de proteccion funcionan correctamente.

Para mas informacion, véase Proteccion térmica del
motor en la pagina 143.

35 Proteccion
térmica del motor

Proteccion térmica
medida

Los ajustes de este submenu sirven para proteger el motor
frente al sobrecalentamiento mediante una medicion de
temperatura. Se dispara automaticamente una condicién
de fallo o aviso al superarse una temperatura determinada.
Para mas informacion, véase Proteccion térmica del
motor en la pagina 143.

35 Proteccion
térmica del motor

Modo de marcha: |Establece como el convertidor pone en marcha el motor (27 Modo
(p. €j., si se premagnetiza o no). Marcha/Paro
Frenado por flujo: |Establece cuanta corriente se usara para el frenado, es |97.05 Frenado por
decir, cdmo se magnetiza el motor antes de iniciar el fre-|Fuo

nado. Para mas informacién, véase Frenado por flujo en
la pagina 7129.

Relacién U/f:

La forma de la relacion tension-frecuencia por debajo del
punto de debilitamiento de campo. Para mas informa-
cion, véase Paro con velocidad compensada en la
pagina 137.

97.20 Relacion U/f

Compensacion IR:

Establece cuanto se debe incrementar la tension a velo-
cidad cero. Aumente este parametro para obtener mayor
par de arranque. Para mas informacion, véase Compen-
sacion IR para control de motor escalar en la pagina 127.

97.13
Compensacioén IR

Precalentamiento

Activa o desactiva el precalentamiento. El convertidor
puede evitar la condensacion en un motor parado sumi-
nistrandole una corriente fija (un % de la intensidad
nominal del motor). Se utiliza en condiciones de hume-
dad o frio para impedir la condensacion.

21.14 Fuente
entrada
precalentamiento
21.16
Precalentamiento
Corriente
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Elemento de
menu

Descripcion

Parametro
correspondiente

Orden de fases:

orden de las fases en el cable de motor.

Si el motor gira en la direcciéon equivocada, cambie este
ajuste para cambiar la direccion en vez de cambiar el

99.16 Orden fases
motor

Marcha, paro, referencia

Locald

(™ ALE580

+0.0Hz

All Escalada

Marcha, paro, referencia

Marcha/paro/direce..: DIT marcha...
Lugar de control secundario Desa... »

»

Atras 16

02

Eljitar

Use el submenu Marcha, paro, referencia para configurar 6rdenes de marcha/paro,
referencia y funciones relacionadas, como velocidades constantes o permisos de

marcha.

La tabla siguiente proporciona informacion detallada acerca de los elementos de
configuracion disponibles en el menu Marcha, paro, referencia.

Elemento de
menu

Descripcion

Parametro
correspondiente

Referencia desde:

Configura de donde obtiene el convertidor su
referencia cuando esta activado el control remoto
(EXT1).

Ajustes relaciona-
dos con la referen-
cia (p. €j.,
escalado de Al,
escalado de Al2,
ajustes de Poten-
ciometro del
motor) en funcion
de la referencia
seleccionada

La tensién o la corriente suministrada a la entrada se
convierte en un valor que puede utilizar el
convertidor (p. ej., referencia).

28.11 Ext1 Frecuencia
Refl o

22.11 Ext1 Velocidad
Ref1

12.19 Al1 Escala en Al1
Min

12.20 Al1 Escala en Al1
Max

Marcha/paro/direc
cion desde:

Configura de dénde obtiene el convertidor las
ordenes de marcha, paro y (opcionalmente) direccién

cuando esta activado el control remoto (EXT1).

Marcha/Paro/Dir

20.01 Ext1
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Elemento de
menu

Descripcion

Parametro
correspondiente

Lugar de control
secundario

Ajustes para el lugar de control remoto secundario,
EXT2. Estos ajustes incluyen fuente de referencia,
fuentes de marcha, paro, direccién y érdenes para
EXT2.

Por defecto, EXT2 esta ajustado a Desactivado.

19.11 Ext1/Ext2
Seleccion

28.15 Ext2 Frecuencia
Ref1 o

22.18 Ext2 Velocidad
Ref1

12.17 Al1 Min

12.18 Al1 Méx

12.27 Al2 Min

12.28 Al2 Méx

20.06 Ext2
Marcha/Paro/Dir
20.08 Ext2 in1 fuente
20.09 Ext2 in2 fuente
20.10 Ext2 in3 fuente

Velocidades
constantes /
Frecuencias
constantes

Estos ajustes son para usar un valor constante como
referencia. Por defecto, este esta ajustado a
Activado. Para mas informacion, véase
Velocidades/frecuencias constantes en la

pagina 112.

28.21 Frecuencia
Constante Funcion o
22.21 Velocidad
Constante Funcion
28.26 Frec Constante 1
28.27 Frec Constante 2
28.28 Frec Constante 3
22.26 Vel constante 1
22.27 Vel constante 2
22.28 Vel constante 3

Avance lento

Estos ajustes le permiten usar una entrada digital
para hacer funcionar el motor brevemente usando
velocidades y rampas de aceleracion/deceleracion
predefinidas. Por defecto, el avance lento esta
desactivado y solo se puede usar en el modo de
Control vectorial. Para mas informacion, véase
Avance lento en la pagina 134.

20.25 Avance Lento
Habilitar

22.42 Avance lento 1
Ref

22.43 Avance lento 2
Ref

23.20 Avance Lento
Tiempo acel

23.21 Avance Lento
Tiempo decel

Permisos de
marcha

Ajustes para impedir que el convertidor se ponga en
marcha cuando una entrada digital especifica esté a
nivel bajo.

20.12 Permiso de
marcha 1 fuente

20.11 Permiso de
marcha Modo paro
20.19 Habilit comando
marcha

20.22 Habilitar para giro
21.05 Paro Emergencia
Fuente

21.04 Paro Emergencia
Modo

23.23 Paro Emergencia
Tiempo




52 Ajustes principales, I/O y diagnésticos en el panel de control

Rampas
Local< {™ ACSHB0 +00Hz
Rampas

Tiem po de

Tiempo de forma:
Modo de paro:

Tiempo de deceleracidn

Paro por eje libre
® Usar dos juegos de rampa

20.000 =
0.100 s

Atras

02

Editar

Use el submenu Rampas para configurar los ajustes de aceleracion y deceleracion.

Nota: Para ajustar las rampas, también debe especificar el parametro
46.01 Escalado Velocidad (en el modo de control de velocidad) o 46.02 Escalado
Frecuencia (en el modo de control de frecuencia).

La tabla siguiente proporciona informacion detallada acerca de los elementos de
configuracion disponibles en el ment Rampas.

Elemento de menu [Descripcion Parametro
correspondiente
Tiempo de Es el tiempo entre reposo y el “escalado de 23.12 Tiempo
aceleracion: velocidad” cuando se usan las rampas por defecto ';‘;e;zrlaf"é”;
H . rec Iiempo
(conjunto 1). Aceleracion 1 P
Tiempo de Es el tiempo entre reposo y el “escalado de 23.13 Tiempo

deceleracion:

velocidad” cuando se usan las rampas por defecto
(conjunto 1).

Deceleracion 1
28.73 Frec Tiempo
Deceleracion 1

Escalado de
frecuencia para
rampas:

Este es el valor de velocidad/frecuencia maxima
para la tasa de rampa de aceleracion y el valor
inicial para la tasa de rampa de deceleracion. Se
aplica a ambos conjuntos de rampas.

46.02 Escalado
Frecuencia

Tiempo de forma:

Establece la forma de las rampas por defecto
(conjunto 1).

23.32 Tiempo de
forma 1

28.82 Tiempo de
forma 1

Modo de paro:

Establece como el convertidor para el motor.

21.03 Funcion Paro

Usa dos conjuntos
de rampas

Habilita el uso de un segundo conjunto de rampas
de aceleracién/deceleracién. Si no se selecciona,
solo se utiliza un conjunto de rampas.

Tenga en cuenta que si no esta habilitada esta
seleccion, la siguiente seleccion no esta disponible.

Activar conjunto de
rampa 2:

Para cambiar de conjunto de rampas puede, o bien:
+ usar una entrada digital (baja = conjunto 1;
alta = conjunto 2), o bien
+ cambiar automaticamente al conjunto 2 por
encima de una cierta frecuencia/velocidad.

23.11 Seleccion
Rampa

28.71 Frec seleccion
Rampa

Tiempo de
aceleracion 2:

Establece el tiempo entre reposo y el “escalado de
velocidad” cuando se usa el conjunto de rampas 2.

23.14 Tiempo
Aceleracion 2

28.74 Frec Tiempo
Aceleracion 2
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Elemento de menu |Descripcion Parametro
correspondiente

Tiempo de Establece el tiempo entre reposo y el “escalado de |23.75 Tiempo

deceleracion 2: velocidad” cuando se usa el conjunto de rampas 2. |Deceleracion 2
28.75 Frec Tiempo

Deceleracion 2

Tiempo de forma 2:

Establece la forma de las rampas del conjunto 2.

23.33 Tiempo de
forma 2

28.83 Tiempo de
forma 2

Limites
Local® ™ ALSHA0 s00Hz
a: -50.00 Hz
Frecuencia maxma: 50.00 Hz
Carriente maxima: 324 A
Atras 16:03 Editar

Use el submenu Limites para establecer el rango operativo permitido. El objetivo de
esta funcion es proteger el motor, el hardware conectado y la mecanica. El
convertidor permanece dentro de estos limites, independientemente del valor de
referencia que reciba.

Nota: Para ajustar las rampas, también debe especificar el parametro

46.01 Escalado Velocidad (en el modo de control de velocidad) o 46.02 Escalado
Frecuencia (en el modo de control de frecuencia); estos parametros de limite no
afectan a las rampas.

La tabla siguiente proporciona informacion detallada acerca de los elementos de
configuracion disponibles en el menu Limites.

Elemento de menu

Descripcion

Parametro
correspondiente

Frecuencia minima

Establece la frecuencia de funcionamiento minima.
Sélo afecta al control escalar.

30.13 Frecuencia
Minima

Frecuencia maxima

Establece la frecuencia de funcionamiento maxima.
Solo afecta al control escalar.

30.14 Frecuencia
Maxima

Velocidad minima

Establece la velocidad de funcionamiento minima.
Sélo afecta al control vectorial.

30.11 Velocidad Minima

Velocidad maxima

Establece la velocidad de funcionamiento maxima.
Soélo afecta al control vectorial.

30.12 Velocidad Maxima

Par minimo Establece el par de funcionamiento minimo. Sélo |30.719 Par Minimo 1
afecta al control vectorial.
Par maximo Establece el par de funcionamiento maximo. Sélo |30.20 Par Méaximo 1

afecta al control vectorial.

Intensidad maxima

Establece la intensidad de salida maxima.

30.17 Intensidad
Maxima
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PID
Locald ™ ACSER0 F00Hz
PID
PID Salida 0.00 % w
Unidad: %
Desviacion: 0.00 % w»
Punto de ajuste: 0.00 % w
Atras 16:02 Editar

El submenu PID contiene ajustes y valores actuales para el regulador PID de
proceso que permiten controlar multiples bombas y ventiladores mediante las salidas
de relé del convertidor.

La tabla siguiente proporciona informacion detallada acerca de los elementos de
configuracion disponibles en el menu PID.

* No seleccionado: PID no se usa.

+ Referencia de frecuencia (o Referencia de
velocidad, segun el modo de control del motor):
Usa la salida PID como referencia de frecuencia
(velocidad) cuando esta activado el control
remoto (EXT1).

Elemento de menu |Descripcion Parametro
correspondiente
Controles PID: Establece para qué se usa la salida PID: 40.07 PID proceso

Modo operacion

Salida PID: Para ver la salida de PID de proceso o establecer |40.07 PID Proceso
su rango. Salida actual
40.36 Conj 1 salida min
40.37 Conj 1 salida max
Unidad: Unidad PID de usuario. Establece el texto
mostrado como unidad para punto de ajuste,
realimentacion y desviacion.
Desviacion: Para ver o invertir la desviacion de PID de proceso.|40.04 PID Proc.

desviacion actual
40.31 Conj 1 Invertir
desviacion

Punto de ajuste:

Para ver o configurar el punto de ajuste de PID de
proceso, es decir, el valor de proceso objetivo.

También puede usar un valor de punto de ajuste
constante en vez de (o ademas de) una fuente de
punto de ajuste externa. Cuando esta activado un
punto de ajuste constante, tiene preferencia sobre
el punto de ajuste normal.

40.03 PID Proc. punto
ajuste act.

40.16 Conj 1 Punto
ajuste 1 Fuente

Realimentacion:

Para ver o configurar la realimentacién de PID de
proceso, es decir, el valor medido.

40.02 PID Proceso
retroalim actual

40.08 Conj 1 realiment 1
fuente

40.11 Conj 1 realim
Tiempo filtro
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Elemento de menu |Descripcion Parametro
correspondiente
Ajuste El submenu Ajuste contiene ajustes para la 40.32 Conj 1 ganancia
ganancia, el tiempo de integracion y el tiempo de  |40.33 Conj 1 tiempo
derivacion. integracion
., 40.34 Conj 1 tiempo
1. Asegurese de que resulta seguro poner en derivacion
marcha el motor y hacer funcionar el proceso  |40.35 Conj 1 derivacién
existente. filtro de tiempo
2. Ponga en marcha el motor en control remoto.
3. Cambie ligeramente el punto de ajuste.
4. Observe como reacciona la realimentacion.
5. Ajuste ganancia/integracién/derivacion.
6. Repita los pasos 3-5 hasta que la realimentacion

reaccione como desea.

Funcién dormir La funcion dormir se puede usar para ahorrar 40.43 Conj 1 Dormir
energia parando el motor durante periodos de baja |Vive/ ,
demanda. Por defecto, la funcién dormir esta g%:)igon/ 7 Dormir
desactivada. Si se habilita, el motor se para 40.45 Conj 1 Dormir
automaticamente cuando la demanda es baja y se |tiempo exten

pone en marcha de nuevo cuando la desviacion se (40.46 Conj 1 Dormir
hace demasiado grande. Esto ahorra energia nivel incr

cuando es innecesario o improductivo hacer girar |#0-47 Conj 1 Despertar

el motor a baja velocidad desviacion
J ’ 40.48 Conj 1 Despertar

Véase el apartado Funciones dormir y refuerzo demora
para el control PID de proceso en la pagina 116.

Control de bombas y ventiladores
Locald (™ ALS5RD +0.0 Hz

Pump and fan control

Configure PFC 1400 -
Configure PFC control -
Configure Autochange Mot selected »

Back 16:02 Edit

El submenu Control de bombas y ventiladores contiene ajustes para la légica de
control de bomba y ventilador. El control de bomba y ventilador se admite solamente
en el lugar de control externo EXT2.
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La tabla siguiente proporciona informacion detallada acerca de los elementos de
configuracion disponibles en el menu Control de bombas y ventiladores.

Elemento de menu

Descripcion

Parametro
correspondiente

Modo PFC:

Véase el apartado Control de bomba y ventilador
(PFC) en la pagina 118.

Selecciona el control PFC o el control SPFC.

76.21 PFC Configuracion

Configurar 1/0 PFC

Configura las E/S de PFC/SPFC.
« Salidas de relé
« Enclavamientos

« Comprueba la configuracion de E/S (véase
Mend I/0O en la pagina 64)

76.25 Numero de motores
76.27 Num max motores
permit

76.59 PFC demora
contactor

10.24 RO1 Fuente
10.27 RO2 Fuente

10.30 RO3 Fuente

76.81 PFC 1
enclavamiento

76.82 PFC 2
enclavamiento

76.83 PFC 3
enclavamiento

76.84 PFC 4
enclavamiento

Configurar control
PFC

Configura el control de PFC/SPFC

76.30 Velocidad marcha 1
76.31 Velocidad marcha 2
76.32 Velocidad marcha 3
76.41 Velocidad paro 1
76.42 Velocidad paro 2
76.43 Velocidad paro 3
76.55 Demora de marcha
76.56 Demora de paro

Configurar
Autocambio

Configura el autocambio

76.70 Autocambio

76.71 Intervalo autocambio
76.72 Max desequilibrio
desgaste

76.73 Nivel autocambio
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Bus de campo

Local¢ ™ ACSERD s00Hz| |Locald ™ ACSAED =00 H:z
Bus de campo

Bus de campo

Seleccidn de bus de campo

3

Configuracian de control del converts
Datos recibidos del maestro -

Atras 602 Editar| |Atras 602 Editar

Use los ajustes del submenu Bus de campo para usar el convertidor con un bus de
campo:

* CANopen

» ControlNet

+ DeviceNet™

* ETH Pwrlink (Ethernet POWERLINK)

» EtherCAT

« Ethernet/IP™

+ RS-485

* Modbus (RTU o TCP)

+ PROFIBUS DP

* PROFINET IO

También puede configurar todos los ajustes relacionados con el bus de campo
mediante parametros (grupos de parametros 50 Bus de Campo Adap. (FBA), 51 FBA

A Ajustes, 52 FBA A Data In, 53 FBA A Data Out, 58 Bus de campo integrado), pero
la finalidad del menu Bus de campo es facilitar las configuraciones de protocolo.

Tenga en cuenta que solo viene integrado el Modbus RTU y que los demas modulos
de bus de campo son adaptadores opcionales. Para los médulos opcionales, se
requieren los siguientes adaptadores para habilitar los protocolos necesarios:

+ CANopen: FCAN-01

» ControlNet: FCNA-01

« DeviceNet™: FDNA-01

« ETH Pwrlink (Ethernet POWERLINK): FEPL-02
« EtherCAT: FECA-01

«  Ethernet/IP™: FENA-11/-21

«  Modbus/TCP: FENA-11/-21

+ RS-485: FSCA-01

- PROFIBUS DP: FBPA-01

« PROFINET IO: FENA-11/-21
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La tabla siguiente proporciona informacion detallada acerca de los elementos de
configuracion disponibles en el menu Bus de campo. Tenga en cuenta que algunos
elementos so6lo se activan una vez que se haya habilitado el bus de campo.

Elemento de menu

Descripcion

Parametro
correspondiente

Seleccioén de bus de
campo

Seleccione esta opcidn si desea utilizar el
convertidor con un bus de campo.

51.01 FBA A Tipo
58.01 Habilitar protocolo

Ajuste de
comunicacion

Para establecer comunicaciones entre el
convertidor y el maestro de bus de campo,
defina estos ajustes y luego seleccione
Aplicar ajustes a médulo de bus de
campo.

51 FBA A Ajustes

51.01 FBA A Tipo

51.02 FBA A Par 2

51.27 FBA A Refresco par
51.31 D2FBA Estado Com
50.13 FBA A Palabra de
Control

50.16 FBA A Palabra de
estado

58 Bus de campo integrado
58.01 Habilitar protocolo
58.03 Nodo

58.04 Velocidad Transmision
58.05 Paridad

58.25 Perfil de control

Configuracion de
control del
convertidor

Establece cémo un maestro de bus de campo
puede controlar este convertidor y como
reacciona el convertidor si fallan las
comunicaciones de bus de campo.

20.01 Ext1 Marcha/Paro/Dir
19.11 Ext1/Ext2 Seleccion
22.11 Ext1 Velocidad Ref1
28.11 Ext1 Frecuencia Ref1
22.41 Ref Velocidad Segura
28.41 Ref. frecuencia segura
50.03 FBA A Tout Perd
Comunic

46.01 Escalado Velocidad
46.02 Escalado Frecuencia
23.12 Tiempo Aceleracion 1
23.13 Tiempo Deceleracion 1
28.72 Frec Tiempo
Aceleracion 1

28.73 Frec Tiempo
Deceleracion 1

51.27 FBA A Refresco par
58.14 Perdida Comunic
Accion

58.15 Perdida Comunic Modo
58.16 Tiempo Pérdida
Comunic

Datos recibidos del
maestro

Establece qué espera recibir el médulo de
bus de campo del convertidor desde el
maestro de bus de campo (PLC). Después de
cambiar estos ajustes, seleccione Aplicar
ajustes a médulo de bus de campo.

50.13 FBA A Palabra de
Control

53 FBA A Data Out

51.27 FBA A Refresco par
58.18 EFB control word

03.09 BCI Referencia 1
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Elemento de menu

Descripcion

Parametro
correspondiente

Enviar datos al
maestro

Establece qué envia el médulo de bus de
campo del convertidor al maestro de bus de
campo (PLC). Después de cambiar estos
ajustes, seleccione Aplicar ajustes a
maédulo de bus de campo.

50.16 FBA A Palabra de
estado

52 FBA A Data In

51.27 FBA A Refresco par
58.19 BClI palabra de Estado

Aplicar ajustes a
modulo de bus de

campo

Aplica los ajustes modificados al médulo de
bus de campo.

51.27 FBA A Refresco par
58.06 Ctrl comunicacién

Funciones avanzadas

Locald ™ ACSHD

1 =0.0Hz

Event 3
O Restauracidn de fal

St
R

rnos

£

Restaurar fallos a

Funciones avanzadas

maticamente ... »

lo adicional

uta
Superyision -
Atras 16:02  Seleccionar

El submenu Funciones avanzadas contiene ajustes para funciones avanzadas,
como activacion o restauracion de fallos a través de E/S, supervision de sefales, uso
del convertidor con funciones temporizadas o cambio entre distintos conjuntos
completos de ajustes.

La tabla siguiente proporciona informacion detallada acerca de los elementos de
configuracion disponibles en el menu Funciones avanzadas.

Elemento de menu

Descripcion

Parametro
correspondiente

Eventos externos

Le permite definir avisos o fallos personaliza-
dos que puede disparar a través de una
entrada digital. Los textos de estos mensajes
son personalizables.

31.01 Evento Externo 1
Fuente

31.02 Evento Externo 1 Tipo
31.03 Evento Externo 2
Fuente

31.04 Evento Externo 2 Tipo
31.05 Evento Externo 3
Fuente

31.06 Evento Externo 3 Tipo

Restauracion de fallo
adicional

Puede restaurar un fallo activo a través de
E/S: un pulso ascendente en la entrada
seleccionada significa restaurar.

Un fallo se puede restaurar desde el bus de
campo aunque Restaurar fallos manual-
mente no esté seleccionado.

31.11 Restauracion Fallo
Seleccion

Restauracion desde
el panel/botonera y

Define desde donde se desea restaurar fallos
manualmente. Tenga en cuenta que este
submenu sdlo se activa si se selecciona Res-

taurar fallos manualmente.

31.11 Restauracion Fallo
Seleccion
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Elemento de menu

Descripcion

Parametro
correspondiente

Restaurar fallos
automaticamente

Restaura los fallos automaticamente. Para
mas informacién, véase Restauraciones auto-
maticas de fallos en la pagina 749.

31.12 Rearme Automatico
Seleccion

1.14 Numero Tentativas
31.15 Tiempo total de
tentativas
31.16 Tiempo de Demora

Supervisiéon

Pueden seleccionarse tres sefiales para su
supervision. Si una sefial supera los limites
predefinidos se genera un fallo o aviso.
Para ajustes completos, véase el grupo

32 Supervisioén en la pagina 281.

32.01 Estado supervision
32.05 Supervisiéon 1 Funcion
32.06 Supervisién 1 Accion
32.07 Supervisién 1 Senal
32.09 Supervisién 1 baja
32.10 Supervisién 1 alta
32.11 Supervisién 1 histéresis

32.25 Supervisién 3 Funcion
32.26 Supervisién 3 Accion
32.27 Supervisiéon 3 Senhal
32.29 Supervisién 3 baja
32.30 Supervisién 3 alta
32.31 Supervisién 3 histéresis

Proteccion de

El convertidor puede detectar el bloqueo del

31.24 Funcién Bloqueo

bloqueo motor y mostrar un mensaje de aviso o acti- [37.25 Blogueo Limite
var un fallo automaticamente. Intensidad
31.26 Bloqueo limite
El estado de bloqueo se detecta cuando: velocidad
« la corriente es elevada (esta por encima de |37-27 Bloqueo limite
un % de una cierta intensidad nominal del |écuéncia
31.28 Tiempo de bloqueo
motor) y
« lafrecuencia de salida (control escalar) o la
velocidad del motor (control vectorial) esta
por debajo de un cierto limite y
« las condiciones anteriores se mantienen
durante un tiempo minimo determinado.
Funciones Permite el uso del convertidor con funciones |34.700 Funcion temporizada 1
temporizadas temporizadas. Para ajustes completos, véase |34.7107 Funcion temporizada 2

el grupo 34 Funciones temporizadas en la
pagina 288.

34.102 Funcioén temporizada 3
34.11 Temporizador 1
Configuracion

34.12 Temporizador 1 Hora de
inicio

34.13 Temporizador 1
Duracion ...

34.44 Temporizador 12
Configuracion

34.45 Temporizador 12 Hora
de inicio

34.46 Temporizador 12
Duracion

34.111 Tiempo Extra Fte
activac

34.112 Tiempo Extra Duracion
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Elemento de menu |Descripcion Parametro
correspondiente

Juegos de usuario  [Este submen le permite guardar varios con- 96.77 Guard/cargar juego
juntos de ajustes para cambiar facilmente usuario
entre ellos. Para mas informacion acerca de |79 70 Estado Juego de

. . . , |usuario
los ajustes de usuario, véase Juegos de para-|ge 15 Juego Usuario Modo
metros de usuario en la pagina 155. 1O in1
96.13 Juego Usuario Modo
/O in2

Reloj, region, pantalla

Local< ™ ALS5ED =0.0Hz
Reloj, regidgn, pantalla

Idiorna [

Facha v hora -

Unidades 3

MNombre convert, ALCSHED

Inf. de contacto en vista de fallo D »

Atfés 16:02  Seleccionar

El submenu Reloj, region, pantalla contiene ajustes para idioma, fecha y hora,
pantalla (p. ej., brillo) y ajustes para cambiar como se muestra la informacion en
pantalla.

La tabla siguiente proporciona informacion detallada acerca de los elementos de
configuracion disponibles en el menu Reloj, region, pantalla.

Elemento de menu |Descripcion Parametro
correspondiente
Idioma Cambia el idioma usado en la pantalla del panel de |96.01 Idioma

control. Tenga en cuenta que el idioma se carga
desde el convertidor y tarda cierto tiempo.

Fecha y hora Establece la hora, la fecha y sus formatos.

Unidades Selecciona las unidades usadas para potencia,
temperatura y par.

Nombre del El nombre del convertidor definido en este ajuste

convertidor: se muestra en la barra de estado en la parte

superior de la pantalla mientras se usa el
convertidor. Si hay mas de un convertidor
conectado al panel de control, los nombres de
convertidor permiten identificarlos faciimente.
También identifica las copias de seguridad creadas
para cada convertidor.
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Elemento de menu

Descripcion

Parametro
correspondiente

Inf. de contacto en
vista de fallo

Define un texto fijo que se muestra durante los
fallos (por ejemplo, la persona de contacto en caso
de fallo).

Si se produce un fallo, en la pantalla del panel se
mostrara esta informacion (ademas de la
informacién especifica del fallo).

Ajustes de pantalla

Permite ajustar brillo, contraste y demora para
ahorro de energia de la pantalla del panel o invertir
blanco y negro.

Mostrar en listas

Mostrar u ocultar la identificaciéon numérica de:

* parametros y grupos

» elementos de listas de opciones

* bits

+ dispositivos en Opciones > Seleccionar
convertidor

Mostrar aviso de
inhibicién

Activa o desactiva las vistas de aviso que
muestran informacion acerca de inhibiciones, por
ejemplo cuando intenta arrancar el convertidor
pero esta inhibido.

Restaurar valores predeterminados

Localg

(™ ACS580

+0.0Hz

W Borrar reg

Restaurar valores predetermina...

WA Restaurar formato vista inicio

waBest. pardm. no hardware
WA Restaurar ajustes bus campo
waBest datos motor y marcha 10

Atras

T02

Seleccionar

El submenu Restaurar valores predeterminados le permite restaurar parametros y

otros ajustes.

Elemento de menu

Descripcion

Parametro
correspondiente

Borrar regist fallos y
eventos

Borra todos los eventos del registro de fallos y
eventos del convertidor.

96.51 Borrar regist.
fallos y event

Restaurar formato
vista inicio

Restaura el formato de la Vista de inicio para que
muestre los valores de los parametros por defecto
definidos mediante la macro de control en uso.

96.06 Restauracion de
Parametros, seleccion
Restaurar vista de Inicio
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Elemento de menu

Descripcion

Parametro
correspondiente

Rest. param. no
hardware

Restaura todos los valores de parametros edita-
bles a los valores por defecto, excepto:

» datos del motor y resultados de marchas de ID
 ajustes del médulo de ampliacién de E/S

« textos de usuario final, como avisos y fallos per-
sonalizados, y el nombre del convertidor

 ajustes de comunicacion con el PC/panel de
control

» ajustes del adaptador de bus de campo

» selecciéon de macro de control y parametros por
defecto implementados por la misma

» parametro 95.01 Tensién Alimentacion

« valores por defecto diferenciados implementa-
dos por los parametros 95.20 Opciones HW pal-
abra 1y 95.21 Opciones HW palabra 2

» parametros de configuracién del bloqueo de
usuario 96.700...96.102.

96.06 Restauracion de
Parametros, seleccion
Restaurar val defecto

Restaurar ajustes
bus de campo

Restaura todos los ajustes de buses de campo y
comunicaciones a sus valores por defecto.

Nota: La comunicacién del bus de campo, el panel
de control y la herramienta de PC se interrumpe
durante la restauracion.

96.06 Restauracion de
Parametros, seleccion
Restaurar ajustes bus
de campo

Rest datos motor y
marcha ID

Restaura todos los valores nominales del motor y
los resultados de marcha de ID del motor a los
valores por defecto.

96.06 Restauracion de
Parametros, seleccion
Restaurar datos de
motor

Rest. todos los
parametros

Restaura todos los valores de parametros edita-

bles a los valores por defecto, excepto:

« textos de usuario final, como avisos y fallos per-
sonalizados, y el nombre del convertidor

* ajustes de comunicacion con el PC/panel de
control

» seleccién de macro de control y parametros por
defecto implementados por la misma

* parametro 95.01 Tension Alimentacion

« valores por defecto diferenciados implementa-
dos por los parametros 95.20 Opciones HW pal-
abra 1y 95.21 Opciones HW palabra 2

» parametros de configuracién del bloqueo de
usuario 96.700...96.102.

» grupo 49 Comunic Puerto Panel parametros.

96.06 Restauracion de
Parametros, seleccion
Borrar todo

Rest textos usuario
final

Restaura todos los textos de usuario final a los
valores por defecto, incluyendo el nombre del con-
vertidor, la informacién de contacto, los textos de
fallos y avisos personalizados, la unidad de PID y
la unidad de moneda.

96.06 Restauracion de
Parametros, seleccion
Restaurar textos usuario
final

Todo a valor por
defecto

Restaura todos los parametros y ajustes del con-

vertidor a los valores de fabrica iniciales, excepto:

« valores por defecto diferenciados implementa-
dos por los parametros 95.20 Opciones HW pal-
abra 1y 95.21 Opciones HW palabra 2.

96.06 Restauracion de
Parametros, seleccion
Todo a valor por defecto
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Menu 1/O
Local<d {™ ACSHED +0.0 Hz
1/0
March E
Di2:o Direccidn
DI3: o Usado envarios lugares »
040 Usado envarios lugares »

DI5: 0 Cambiar a juego de rampas 2 »

Atras 16:03  Seleccionar

Para ir al menu I/O desde la Vista de Inicio, seleccione Menu - /0.

Use el menu I/O para asegurarse de que el cableado de E/S existente concuerda con
el uso de E/S en el programa de control. Responde a las preguntas:

» ¢ Para qué se usa cada entrada?

» ¢ Cual es el significado de cada salida?

En el menu I/0, cada fila ofrece la siguiente informacion:
* Nombre y numero del terminal

» Estado eléctrico

» Significado légico en el convertidor

Cada fila también ofrece un submenu que proporciona mas informacion sobre el
elemento de menu y permite hacer cambios en las conexiones de E/S.

La tabla siguiente proporciona informacion detallada acerca del contenido de los
distintos submenus disponibles en el menu /0.

Elemento de menu |Descripcion

DI1 Este submenu enumera las funciones que usan DI1 como entrada.

DI2 Este submenu enumera las funciones que usan DI2 como entrada.

DI3 Este submenu enumera las funciones que usan DI3 como entrada.

Di4 Este submenu enumera las funciones que usan DI4 como entrada.

DI5 Este submenu enumera las funciones que usan DI5 o Fl como entrada.
El conector se puede usar como entrada digital o como entrada de
frecuencia.

DIi6 Este submenu enumera las funciones que usan DI6 como entrada. El
conector se puede usar como entrada digital o como entrada de
termistor.

Al1 Este submenu enumera las funciones que usan Al1 como entrada.

Al2 Este submenu enumera las funciones que usan Al2 como entrada.

RO1 Este submenu enumera qué informacion sale por la salida de relé 1.

RO2 Este submenu enumera qué informacion sale por la salida de relé 2.

RO3 Este submenu enumera qué informacion sale por la salida de relé 3.

AO1 Este submenu enumera qué informacion sale por AO1.

AO2 Este submenu enumera qué informacion sale por AO2.
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Menu Diagnésticos

Local¢

(™ ACSEE0

=0.0 Hz

Diagnésticos

urnen M

Estado de los limites

Atras

16:04

Seleccionar

Para ir al menu Diagnésticos desde la Vista de Inicio, seleccione Menu -

Diagnésticos.

El menu de Diagnésticos proporciona informacion de diagnéstico, p. €j. fallos y
avisos, y sirve de ayuda para resolver problemas potenciales. Use este menu para
asegurarse de que la configuracion del convertidor funciona correctamente.

La tabla siguiente proporciona informacion detallada acerca del contenido de las
distintas vistas disponibles en el menu Diagnésticos.

Elemento de menu

Descripcion

Resumen Marcha,
paro, referencia

Esta vista muestra de donde esta tomando el convertidor en este
momento sus 6rdenes de marcha/paro y referencia. La vista se actualiza
en tiempo real.

Si el convertidor no se pone en marcha o no se para como cabe esperar,
o0 marcha a una velocidad no deseada, use esta vista para averiguar de
donde proviene el control.

Estado de limites

Esta vista describe los limites que estan afectando al funcionamiento en
ese momento.

Si el convertidor esta en marcha a una velocidad no deseada, use esta
vista para averiguar si hay alguna limitacién activada.

Fallos activos

Esta vista muestra los fallos activos actualmente y proporciona
instrucciones para solucionarlos y restaurarlos.

Avisos activos

Esta vista muestra los avisos activos actualmente y proporciona
instrucciones para solucionarlos.

Inhibiciones activas

Esta vista muestra las inhibiciones de arranque activas y proporciona
instrucciones para solucionarlas.

Registro de fallos y
eventos

Esta vista enumera fallos, avisos y otros eventos que se han producido
en el convertidor.

Bus de campo

Esta vista ofrece informacién de estado y datos enviados y recibidos por
el bus de campo para resolver problemas.

Cargar perfil

Esta vista ofrece informacion de estado relativa a la distribucion de la
carga (es decir, cuanto tiempo del convertidor se ha dedicado a cada
nivel de carga) y los niveles de carga maximos.
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Submenu Info. sistema

Locald (™ ALCS5E0 =0.0 Hz

Info. sistema

Convertidor
Panel de contral
0R code

Atras

Seleccionar

Para ir al menu Info. sistema desde la Vista de Inicio, seleccione Menti - Info.

sistema.

El menu Info. sistema muestra informacién acerca del convertidor y el panel de
control. En situaciones problematicas, también puede solicitar al convertidor que
genere un cédigo QR para que el Servicio de ABB pueda asistirle mejor.

La tabla siguiente muestra las diferentes vistas del menu Info. sistema.

Elemento de menu

Descripcion

Parametro
correspondiente

Convertidor

Muestra la informacion siguiente acerca del

07.05 Versiéon Firmware

07.07 Versién de
paquete de carga

Panel de control

convertidor:
Local¢ ™ ACSHED F00Hz
Convertidor
|0 de bus de panel: 1
Mombre del producto: ACSHEN
Tipo de producto: ACSHE0
Wersian de firmware: ASCKZ v2.04.0.0
Wersian de LP: ASCD2w204.00
Wersion de hackup: 00.01.00.00
Atras 1712
Muestra la informacion siguiente acerca del panel
de control:
Local® ™ ACSHE0 +00Hz
Panel de control ——
Tipo de producta: ACS-AP-3
Wersian de hardwrare: D
Flash AT32
Versian de firmwrare: GPAPS v5.80
Mamerao de serie: 0339163358
Fecha de fabricacion: 11.10.2013

Atras 1712
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Elemento de menu |Descripcion Parametro
correspondiente

Cédigo QR El convertidor genera un cédigo QR (o una serie
de cédigos QR) con los datos de identificacion del
convertidor, la informacion de los Ultimos eventos,
los valores de estado y los parametros del
contador. El cédigo puede leerse con un
dispositivo movil que cuente con la aplicacion de
servicio de ABB, la cual envia el codigo QR a ABB
para su analisis.
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Menu Eficiencia energética

Local® ™ ACSERD

=500 Hz

Eficiencia energética
45.07 Eantldad ahorrada

01.50 k'vh hora actual
01.51 kWh hnra anterlor

w T
D18
4510 CO2 ahorrado total 0.0 ton. mét

0.00 kiih
0.00 kWh

Atras 17 DD

Ver

Para ir al menu Eficiencia energética desde la Vista de Inicio, seleccione Menu -
Eficiencia energética.

El menu Eficiencia energética proporciona informacion de eficiencia energética,
como la energia ahorrada o la energia consumida. También puede configurar los
ajustes de calculo de energia.

La tabla siguiente enumera los valores de eficiencia energética que muestra el menu
Eficiencia energética, asi como los ajustes de calculo de energia configurables.

Elemento de menu

Descripcion

Parametro
correspondiente

Energia ahorrada

Energia ahorrada en kWh en comparacion con la
conexion del motor directo a linea.

45.04 Energia ahorrada

Cantidad ahorrada

Ahorro econémico correspondiente en comparacion
con la conexién del motor directo a linea.

Puede definir la moneda que desea utilizar en el
submenu Configuracién.

45.07 Cantidad ahorrada

CO2 ahorrado total

Reduccién de emisiones de CO2 en toneladas
métricas en comparacion con la conexion del
motor directo a linea.

45.10 CO2 ahorrado total

kWh hora actual

Consumo energético de la hora actual. Esta es la
energia de los ultimos 60 minutos (no
necesariamente continuos) en los cuales ha
estado funcionando el convertidor, no la energia
de una hora de calendario.

01.50 kWh hora actual

kWh hora anterior

Consumo energético de la hora anterior. El valor
01.50 kWh hora actual se guarda aqui cuando sus
valores se han acumulado durante 60 minutos.

01.50 kWh hora actual

kWh dia actual

Consumo energético del dia actual. Esta es la
energia de las ultimas 24 horas (no
necesariamente continuas) en las cuales ha
estado funcionando el convertidor, no la energia
de un dia de calendario.

01.52 kWh dia actual

kWh dia anterior

Consumo energético del dia anterior. El valor
01.52 kWh dia actual se guarda aqui cuando su
valor se ha acumulado durante 24 horas.

01.53 kWh dia anterior
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Elemento de menu

Descripcion

Parametro
correspondiente

Configuracion

En este submenu puede configurar el calculo de
energia.

Optimizador de
energia

Habilita/deshabilita la funcién de optimizacion de
la energia. Esta funcion optimiza el flujo del motor
de forma que se reduce el consumo total de
energia y el nivel de ruido del motor cuando el
convertidor funciona por debajo de la carga
nominal. El rendimiento total (motor y convertidor)
puede aumentarse de un 1% a un 20% en
funcion de la velocidad y el par de la carga.

45.11 Optimizador de
energia

Tarifa energética 1

Define la tarifa eléctrica 1 (precio por kWh). En
funcién del ajuste del parametro 45.14 Seleccion
de tarifa, se utiliza este valor o 45.13 Tarifa
energética 2 como referencia cuando se calcula
el ahorro econémico.

45.12 Tarifa energética 1

Tarifa energética 2

Define la tarifa eléctrica 2 (precio por kWh).

45.13 Tarifa energética 2

Seleccion de tarifa

Selecciona (o define una fuente que selecciona)
qué tarifa eléctrica predefinida se utiliza.

45.14 Seleccion de tarifa

Factor conversion
CO2

Define un factor para la conversién de energia
ahorrada en emisiones de CO2 (kg/kWh o
tn/MWh).

45.18 Factor conversion
Cco2

Potencia de
comparacion

Potencia actual que absorbe el motor cuando
esta conectado en conexidn directa a linea y
operando la aplicacion. Este valor se utiliza como
referencia al calcular el ahorro de energia.

45.19 Potencia de
comparacion

Restablecer calc.
energia

Restaura los parametros de contador de ahorro,
como 45.04 Energia ahorrada...45.10 CO2
ahorrado total.

45.21 Restablecer célc.
energia

Moneda

Define la moneda que desea utilizar para los
calculos de energia.
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Menu Backups

Local< {™ ACSHB0 $00Hz| [Locald (™ ACSER0 =500 Hz
Backups ACSHhB0 27.11.2017 Backup aute. -
Crear backup il -
[y ACS580_AM 05.03.2015 - &A Festaurar todos los pardmetros
[ ACS580 04.07.2014 - seleccionar grupo restaur. par..  »
Seleccionar juegos usuario
seleccionar elementos de dat.. -
Atras 18:38 Seleccionar | |Atris 1700 SHslsocioner

Para ir al menu Backups desde la Vista de Inicio, seleccione Menu - Backups.

Para las funciones de copia de seguridad y restauracion, véase el apartado Copia de
seguridad y restauracion en la pagina 154.
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Macros de control

Contenido de este capitulo

Este capitulo describe el uso previsto, el manejo y las conexiones de control por
defecto de la aplicacion. Al final del capitulo se incluyen tablas que muestran los
valores por defecto de los parametros que no son los mismos para todas las macros.

General

Las macros de control son conjuntos de valores de parametros por defecto
adecuados para una cierta configuracion de control. Cuando el usuario pone en
marcha el convertidor, normalmente selecciona la macro de control mas adecuada
como punto de partida y luego hace los cambios necesarios para adaptar los ajustes
a su proposito. Esto exige un niumero mucho menor de cambios realizados por el
usuario, en comparacion con la forma tradicional de programar un convertidor.

Las macros de control se pueden seleccionar en el menu Ajustes: Menu - Ajustes
principales - Macro o con el parametro 96.04 Seleccion de macro (pagina 373).

Nota: Todas las macros son para el control 71 Marcha de identific
escalar excepto la macro ABB estandar, de la
que hay disponibles dos versiones. Si desea Estos limites del moror se aplican al

utilizar control vectorial, haga lo siguiente: contral vectarial. Ajuste los valores si

Comprobar limites motor EE——

+ Seleccione la macro. BS NECEANO.

d Minima

* Compruebe los valores nominales del Velocidad Maxima  1500.00 rpm »
motor: Menu - Ajustes principales - Motor Ly ik - aos
- Valores nominales. Yolver 16:02 Siguiente

» Cambie el modo de control del motor a
vectorial: Menu - Ajustes principales - Motor - Modo de control, y siga las
instrucciones (véase la figura de la derecha).
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Macro ABB estandar

Es la macro por defecto. Ofrece un uso general, una configuracion de E/S de 2 hilos con tres
velocidades constantes. Una sefial se usa para poner en marcha o parar el motor y la otra para
seleccionar la direccién. La macro ABB estandar usa el control escalar; para control vectorial,
use la macro ABB estandar (vectorial) (pagina 74).

Conexiones de control por defecto para la macro ABB estandar

X

- o
max. (D

500 ohmios Q

©oo~NOGORWN=

Tension de referencia y entradas y salidas analégicas

SCR Pantalla del cable de sefial (apantallamiento)
Al Referencia de frecuencia ext. 1: 0...10 V%
AGND Comun del circuito de entrada analdgica
+10V Tension de referencia +10 V. CC
Al2 No configurado®
AGND Comun del circuito de entrada analdgica
AO1 Frecuencia de salida: 0...20 mA®)
AO2 Intensidad del motor: 0...20 mA
AGND Comun del circuito de salida analdgica

on auxiliar y entradas digitales programables

+24V Salida de tension auxiliar +24 V CC, max. 250 mA
DGND Comun de la salida de tensién auxiliar
DCOM Comun de todas las sefiales digitales
DI1 Paro (0) / Marcha (1)
DI2 Avance (0) / Retroceso (1)
DI3 Seleccion de frecuencia constante”)
Dl4 Seleccién de frecuencia constante”
DI5 Conjunto de rampa 1 (0) / Conjunto de rampa 2 (1)2
DI6 No configurado

RO1C

Listo para marcha
250 VCA/30V CC
2A

En marcha
250V CA/30VCC
2A

RO3B

Fallo (-1)
250 VCA/30V CC
2A

d/da

Bus de campo

integrado

29 B+ Modbus RTU integrado (EIA-485). Véase el capitulo
30 A- Control del bus de campo a través de la interfaz de
31 DGND bus de campo integrado (BCI) en la pagina 455.
S4 TERM Interruptor de terminacién de la comunicacion serie
S5 BIAS Interruptor de resistencias Bias de la comunicacion serie
X4 Safe Torque Off
34 OUT1 Safe Torque Off. Conexion de fabrica. Ambos
7 35 ouT2 circuitos deben estar cerrados para que el

4) ) 36 SGND convertidor pueda ponerse en marcha. Consulte

37 IN1 el capitulo Funcién Safe Torque Off en el Manual
de Hardware del convertidor.

38 IN2
X10 24 V CA/ICC

Véanse las notas en
la siguiente pagina.

5) 24V CA/CC+in
24 V CAICC-in

Solo R6...R11: Entr. ext. de 24 V CA/CC para
alimentar la unidad de control cuando se

desconecta la alimentacion principal.
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Tamafios de terminales:
RO...R5: 0,2...2,5 mm? (terminales +24 V, DGND, DCOM, B+, A-)
0,14...1,5 mm? (terminales DI, Al, AO, AGND, RO, STO)
R6...R9: 0,14...2,5 mmZ (todos los terminales)

Pares de apriete: 0,5...0,6 N-m (0,4 Ibf-ft)

Notas:

1) vease Menti - Ajustes principales - Marcha, paro, referencia - Frecuencias constantes o
el grupo de parametros 28 Frecuencia Cadena de referencia.

DI3 DI4 Operacion/Parametro
0 0 Frecuencia ajustada a través de Al1
1 0 28.26 Frec Constante 1
0 1 28.27 Frec Constante 2
1 1 28.28 Frec Constante 3

2) véase Menu - Ajustes principales- Rampas o el grupo de parametros 28 Frecuencia

Cadena de referencia.

DI5 |Conjunto de |Parametros
rampa
o |1 28.72 Frec Tiempo Aceleracion 1
28.73 Frec Tiempo Deceleracion 1
1 2 28.74 Frec Tiempo Aceleracion 2
28.75 Frec Tiempo Deceleracion 2

3) Conecte atierrala pantalla exterior del cable a 360 grados bajo la abrazadera de conexién a

tierra de la pletina de conexién a tierra para los cables de control.

4) Conectado con puentes en la fabrica.

5) Sélo los bastidores R6...R11 tienen los terminales 40 y 41 para la entrada de 24 V CA/CC

externos.

6) Seleccione la tension o la intensidad para las entradas Al1 y A2 y la salida AO1 con los

parametros 12.15, 12.25y 13.15, respectivamente.

Sefales de entrada

» Referencia de frecuencia analogica (Al1)

* Seleccién de Marcha/Paro (DI1)

* Seleccion de direccion (DI2)

* Seleccioén de frecuencia constante (DI3, DI4)
* Seleccién de conjunto de rampa (1 de 2) (DI5)

Senales de salida

* Salida analdgica AO1: Frecuencia de salida
* Salida analdgica AO2: Intensidad del motor
* Salida de relé 1: Listo para marcha

* Salida de relé 2: En marcha

* Salida de relé 3: Fallo (-1)
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Macro ABB estandar (vectorial)

La macro ABB estandar (vectorial) usa el control vectorial; por lo demas es similar a la macro
ABB estandar, que ofrece un uso general y una configuraciéon de E/S de 2 hilos con tres
velocidades constantes. Una sefial se usa para poner en marcha o parar el motor y la otra para
seleccionar la direccién. Para habilitar la macro, seleccidnela en el menu Ajustes principales o
ajuste el parametro 96.04 Seleccion de macro a ABB estandar (vectorial).

Conexiones de control por defecto para la macro ABB estandar
(vectorial)

X

Tension de referencia y entradas y salidas analdgicas

o 1 SCR Pantalla del cable de sefial (apantallamiento)
16-kohmio|§ 2 Al1 Referencia de velocidad ext. 1: 0...10 VT:®)
I‘.— 3 AGND Comun del circuito de entrada analdgica
4 +10V Tension de referencia +10 V. CC
[ Al2 No configurado®
6 AGND Comun del circuito de entrada analdgica
méx. 7 AO1 Frecuencia de salida: 0...20 mA®)
500 ohmi 8 AO2 Intensidad del motor: 0...20 mA
] AGND Comun del circuito de salida analdgica

X2y X3 Salida de tensién auxiliar y entradas digitales programables
+24V Salida de tension auxiliar +24 VV CC, max. 250 mA

4 DGND Comun de la salida de tensién auxiliar
DCOM Comun de todas las sefiales digitales
" DI1 Paro (0) / Marcha (1)
" DI2 Avance (0) / Retroceso (1)
—" DI3 Seleccion de velocidad)
—" Dl4 Seleccion de velocidad™
I:: DI5 Conjunto de rampa 1 (0) / Conjunto de rampa 2 (1)2
DI6 No configurado
X8 Salidas de relé

RO1C Listo para marcha
:, 250 VCA/30V CC
—! 2A
En marcha
:; 250 VCA/30V CC
—! 2A
Fallo (-1)
:; 250V CA/30VCC
RO3B —! 2A
Bus de campo integrado
29 B+ Modbus RTU integrado (EIA-485). Véase el capitulo
30 A- Control del bus de campo a través de la interfaz de
31 DGND bus de campo integrado (BCI) en la pagina 455.
S4 TERM Interruptor de terminacién de la comunicacién serie
S5 BIAS Interruptor de resistencias Bias de la comunicacion serie
X4 Safe Torque Off
34 ouTt Safe Torque Off. Conexion de fabrica. Ambos
7 35 ouT2 circuitos deben estar cerrados para que el
4) ) 36 SGND convertidor pueda ponerse en marcha. Consulte
37 IN1 el capitulo Funcién Safe Torque Off en el Manual
38 IN2 de Hardware del convertidor.
24 V CA/CC
Véanse las notas en 5) 24\ CA/CC+ in| Sélo R6...R11: Entr. ext. de 24 V CA/CC para

la siguiente pagina. alimentar la unidad de control cuando se

24V CA/CC- in | desconecta la alimentacion principal.
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Tamafios de terminales:
RO...R5: 0,2...2,5 mm? (terminales +24 V, DGND, DCOM, B+, A-)
0,14...1,5 mm? (terminales DI, Al, AO, AGND, RO, STO)
R6...R9: 0,14...2,5 mmZ (todos los terminales)

Pares de apriete: 0,5...0,6 N-m (0,4 Ibf-ft)
Notas:

1) véase Menu - Ajustes principales - Marcha, paro, referencia - Velocidades constantes o
el grupo de parametros 22 Seleccion referencia de Velocidad.

DI3 DI4 Operacion/Parametro

0 0 Velocidad ajustada a través de Al1
1 0 22.26 Vel constante 1

0 1 22.27 Vel constante 2

1 1 22.28 Vel constante 3

2) véase Menu - Ajustes principales - Rampas o el grupo de parametros 23 Rampas

Acel/Decel Velocidad.

DI5 [Conjunto de |Parametros
rampa
0o 1 23.12 Tiempo Aceleracion 1
23.13 Tiempo Deceleracion 1
1 2 23.14 Tiempo Aceleracion 2
23.15 Tiempo Deceleracion 2

3) Conecte a tierra la pantalla exterior del cable a 360 grados bajo la abrazadera de conexion a

tierra de la pletina de conexién a tierra para los cables de control.
4) Conectado con puentes en la fabrica.

5) Sdlo los bastidores R6...R11 tienen los terminales 40 y 41 para la entrada de 24 V CA/CC
externos.

6) Seleccione la tension o la intensidad para las entradas Al1 y A2 y la salida AO1 con los

parametros 12.15, 12.25y 13.15, respectivamente.

Sefales de entrada

» Referencia de velocidad analdgica (Al1)

* Selecciéon de Marcha/Paro (DI1)

* Seleccion de direccion (DI2)

» Seleccién de velocidad constante (DI3, DI4)

* Seleccién de conjunto de rampa (1 de 2) (DI5)

Senales de salida

* Salida analdgica AO1: Frecuencia de salida
» Salida analdgica AO2: Intensidad del motor
* Salida de relé 1: Listo para marcha

* Salida de relé 2: En marcha

* Salida de relé 3: Fallo (-1)
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Macro 3 hilos

Esta macro se utiliza cuando la unidad se controla mediante pulsadores momentaneos.
Proporciona tres velocidades constantes. Para habilitar la macro, selecciénela en el menu
Ajustes principales o ajuste el parametro 96.04 Seleccion de macro a 3 hilos.

Conexiones de control por defecto para la macro 3 hilos

X

Tension de referencia y entradas y salidas analégicas

o 1 SCR Pantalla del cable de sefial (apantallamiento)
1. . 2 Al Referencia de frecuencialvelocidad 1: 0...10 V'8
10 kohmios = 3 AGND Comun del circuito de entrada analdgica
4 +10V Tension de referencia +10 V. CC
[ Al2 No configurado®
o 6 AGND Comun del circuito de entrada analdgica
max. %: 7 AO1 Frecuencia de salida: 0...20 mA®)
500 ohmioe 57 8 AO2 Intensidad del motor: 0...20 mA
9 AGND Comun del circuito de salida analdgica
Salida de tension auxiliar y entradas digitales programables
+24V Salida de tension auxiliar +24 V CC, méx. 250 mA
DGND Comun de la salida de tensién auxiliar
DCOM Comun de todas las sefiales digitales
DI Marcha (pulso 4 )
DI2 Paro (pulso V)
DI3 Avance (0) / Retroceso (1)
" Di4 Seleccion de velocidad/frecuencia constante?)
\:j DI5 Seleccion de velocidad/frecuencia constante®)
DI6 No configurado

X8 Salidas de relé

RO1C Listo para marcha
:; 250V CA/30V CC
—! 2A
En marcha
:; 250 VCA/30V CC
—! 2A
Fallo (-1)
:; 250 VCA/30V CC
RO3B —! 2A
Bus de campo integrado
29 B+ Modbus RTU integrado (EIA-485). Véase el capitulo
30 A- Control del bus de campo a través de la interfaz de
31 DGND bus de campo integrado (BCI) en la pagina 455.
S4 TERM Interruptor de terminacién de la comunicacién serie
S5 BIAS Interruptor de resistencias Bias de la comunicacion serie
X4 Safe Torque Off
34 ouTH Safe Torque Off. Conexion de fabrica. Ambos
35 ouT2 circuitos deben estar cerrados para que el
4) 4) 36 SGND convertidor pueda ponerse en marcha. Consulte
37 IN1 el capitulo Funcién Safe Torque Off en el Manual
38 IN2 de Hardware del convertidor.
24 V CA/CC
Véanse las notas en 5) 24V CA/CC+ in| S6lo R6...R11: Entr. ext. de 24 V CA/CC para

la siguiente pagina.

24 V CA/ICC-in

alimentar la unidad de control cuando se

desconecta la alimentacion principal.
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Tamafios de terminales:

RO...R5: 0,2...2,5 mm?2 (terminales +24 V, DGND, DCOM, B+, A-)
0,14...1,5 mm? (terminales DI, Al, AO, AGND, RO, STO)
R6...R9: 0,14...2,5 mmZ (todos los terminales)

Pares de apriete: 0,5...0,6 N-m (0,4 Ibf-ft)

Notas:

1) Al1 se utiliza como una referencia de velocidad si se selecciona control vectorial.

2)

3)

4)

5)

6)

En control escalar (por defecto): Véase Menu - Ajustes principales - Marcha, paro,

referencia - Frecuencias constantes o el grupo de parametros 28 Frecuencia Cadena de
referencia.

En control vectorial: Véase Menu - Ajustes principales - Marcha, paro, referencia -
Velocidades constantes o el grupo de parametros 22 Seleccién referencia de Velocidad.

DI4 (DI5 Operacion/Parametro
Control escalar (por defecto) Control vectorial
0 |0 |Frecuencia ajustada a través de Al1 Velocidad ajustada a través de Al1
1 0 28.26 Frec Constante 1 22.26 Vel constante 1
0 1 28.27 Frec Constante 2 22.27 Vel constante 2
1 1 28.28 Frec Constante 3 22.28 Vel constante 3

Conecte a tierra la pantalla exterior del cable a 360 grados bajo la abrazadera de conexion a

tierra de la pletina de conexién a tierra para los cables de control.

Conectado con puentes en la fabrica.

Solo los bastidores R6...R11 tienen los terminales 40 y 41 para la entrada de 24 V CA/CC
externos.

Seleccione la tensién o la intensidad para las entradas Al1 y Al2 y la salida AO1 con los
parametros 12.15, 12.25y 13.15, respectivamente.

Sefales de entrada

Referencia de velocidad/frecuencia analégica (Al1)
Marcha, pulso (DI1)

Paro, pulso (DI2)

Seleccién de direccion (DI3)

Seleccién de velocidad/frecuencia constante (DI4, DI5)

Senales de salida

Salida analégica AO1: Frecuencia de salida
Salida analogica AO2: Intensidad del motor
Salida de relé 1: Listo para marcha

Salida de relé 2: En marcha

Salida de relé 3: Fallo (-1)
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Macro Alterna

Esta macro proporciona una configuracion de E/S en la cual una sefial pone en marcha el motor
en direccion de avance y otra sefial pone en marcha el motor en direccion de retroceso. Para
habilitar la macro, seleccionela en el menu Ajustes principales o ajuste el parametro 96.04
Seleccion de macro a Alterna.

Conexiones de control por defecto para la macro Alterna

X

| Tension de referencia y entradas y salidas analégicas

1. P 1 SCR Pantalla del cable de sefial (apantallamiento)
10 kohmios 2 Al1 Referencia de frecuencialvelocidad 1: 0...10 V®)
I‘._ 3 AGND Comun del circuito de entrada analdgica
4 +10V Tension de referencia +10 V. CC
[ Al2 No configurado®
6 AGND Comun del circuito de entrada analdgica
max. 7 AO1 Frecuencia de salida: 0...20 mA®)
500 ohmios 8 AO2 Intensidad del motor: 0...20 mA
9 AGND Comun del circuito de salida analdgica

Salida de tension auxiliar y entradas digitales programables
+24V Salida de tension auxiliar +24 V CC, max. 250 mA
DGND Comun de la salida de tensién auxiliar
DCOM Comun de todas las sefiales digitales

— DI1 Marcha hacia delante; Si DI1 = DI2: Paro

—" DI2 Marcha en retroceso
—" DI3 Seleccion de velocidad/frecuencia constante”)
—" Dl4 Seleccion de velocidad/frecuencia constante”)
I:: DI5 Conjunto de rampa 1 (0) / Conjunto de rampa 2 (1)?)
DI6 Permiso de marcha; si es 0, el convertidor para
X8 Salidas de relé

RO1C

Listo para marcha
S :; 250 VCA/30VCC
= — 2A
En marcha
S :; 250V CA/30V CC
1 = 2A
Fallo (-1)
S :| 250V CA/30V CC
= RO3B 2A
Bus de campo integrado
B+ Modbus RTU integrado (EIA-485). Véase el capitulo
A- Control del bus de campo a través de la interfaz de
DGND bus de campo integrado (BCI) en la pagina 455.
TERM Interruptor de terminacién de la comunicacion serie
BIAS Interruptor de resistencias Bias de la comunicacion serie
Safe Torque Off
ouT Safe Torque Off. Conexion de fabrica. Ambos
ouT2 circuitos deben estar cerrados para que el
SGND convertidor pueda ponerse en marcha. Consulte
IN1 el capitulo Funcién Safe Torque Off en el Manual
IN2 de Hardware del convertidor.
24 V CA/ICC

24 \/ CA/CC+ in| Sélo R6...R11: Entr. ext. de 24 VV CA/CC para
— alimentar la unidad de control cuando se
24V CAICC- in | desconecta la alimentacion principal.

Véanse las notas en
la siguiente pagina.
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Tamafios de terminales:

RO...R5: 0,2...2,5 mm?2 (terminales +24 V, DGND, DCOM, B+, A-)
0,14...1,5 mm? (terminales DI, Al, AO, AGND, RO, STO)
R6...R9: 0,14...2,5 mmZ (todos los terminales)

Pares de apriete: 0,5...0,6 N-m (0,4 Ibf-ft)

Notas:

1)

2)

3)

4)
5)

6)

En control escalar (por defecto): Véase Menu - Ajustes principales - Marcha, paro, referencia -
Frecuencias constantes o el grupo de parametros 28 Frecuencia Cadena de referencia.

En control vectorial: Véase Menu - Ajustes principales - Marcha, paro, referencia -
Velocidades constantes o el grupo de parametros 22 Seleccion referencia de Velocidad.

DI3 (DI4 Operacion/Parametro
Control escalar (por defecto) Control vectorial
0 |0 |Frecuencia ajustada a través de Al1 Velocidad ajustada a través de Al1
1 0 |28.26 Frec Constante 1 22.26 Vel constante 1
0 1 28.27 Frec Constante 2 22.27 Vel constante 2
1 1 28.28 Frec Constante 3 22.28 Vel constante 3

En control escalar (por defecto): Véase Menu - Ajustes principales - Rampas o el grupo de
parametros 28 Frecuencia Cadena de referencia.

En control vectorial: Véase Menu - Ajustes principales- Rampas o el grupo de parametros
23 Rampas Acel/Decel Velocidad.

DI5 |Conjunto Parametros
de rampa |Control escalar (por defecto) Control vectorial
0o |1 28.72 Frec Tiempo Aceleracion 1 23.12 Tiempo Aceleracion 1
28.73 Frec Tiempo Deceleraciéon 1 |23.13 Tiempo Deceleracion 1
1 |2 28.74 Frec Tiempo Aceleracion 2 |23.14 Tiempo Aceleracion 2
28.75 Frec Tiempo Deceleracion 2 |23.15 Tiempo Deceleracion 2

Conecte a tierra la pantalla exterior del cable a 360 grados bajo la abrazadera de conexion a
tierra de la pletina de conexién a tierra para los cables de control.

Conectado con puentes en la fabrica.

Sélo los bastidores R6...R11 tienen los terminales 40 y 41 para la entrada de 24 VV CA/CC
externos.

Seleccione la tensioén o la intensidad para las entradas Al1 y Al2 y la salida AO1 con los
parametros 12.15, 12.25y 13.15, respectivamente.

Senales de entrada

Referencia de velocidad/frecuencia analégica (Al1)
Poner en marcha motor en avance (DI1)

Poner en marcha motor en retroceso (DI2)

Seleccién de velocidad/frecuencia constante (DI3, DI4)
Seleccién de conjunto de rampa (1 de 2) (DI5)
Permiso de marcha (DI6)

Senales de salida

Salida analégica AO1: Frecuencia de salida
Salida analogica AO2: Intensidad del motor
Salida de relé 1: Listo para marcha

Salida de relé 2: En marcha

Salida de relé 3: Fallo (-1)
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Macro Potenciometro del motor

Esta macro proporciona un modo de ajustar la velocidad con la ayuda de dos pulsadores, o una
interfaz econémica para PLC que varian la velocidad del motor usando Unicamente sefiales
digitales. Para habilitar la macro, selecciénela en el menu Ajustes principales o ajuste el
parametro 96.04 Selecciéon de macro a Potenciémetro del motor.

Conexiones de control por defecto para la macro Potenciéometro del
motor

X Tension de referencia y entradas y salidas analégicas
1 SCR Pantalla del cable de sefial (apantallamiento)
2 Al No configurado®
3 AGND Comun del circuito de entrada analdgica
4 +10V Tension de referencia +10 V. CC
[ Al2 No configurado®
6 AGND Comun del circuito de entrada analdgica
méx. 7 AO1 Frecuencia de salida: 0...20 mA®)
500 ohmios 8 AO2 Intensidad del motor: 0...20 mA
9 AGND Comun del circuito de salida analdgica
Salida de tension auxiliar y entradas digitales programables
+24V Salida de tension auxiliar +24 V CC, max. 250 mA
DGND Comun de la salida de tensién auxiliar
DCOM Comun de todas las sefiales digitales
— DI1 Paro (0) / Marcha (1)
—" DI2 Avance (0) / Retroceso (1)
— DI3 Incremento de la referencia’
— Dl4 Reduccién de la referencia”’
I:; DI5 Frecuencia/velocidad constante 17
DI6 Permiso de marcha; si es 0, el convertidor para
X7, X8 Salidas de relé
RO1C Listo para marcha
S :; 250 VCA/30V CC
K} ! 2A
En marcha
S :; 250V CA/30VCC
K] — 2A
Fallo (-1)
e :‘ 250 VCA/30V CC
- RO3B — 2A
Bus de campo integrado
29 B+ Modbus RTU integrado (EIA-485). Véase el capitulo
30 A- Control del bus de campo a través de la interfaz de
31 DGND bus de campo integrado (BCI) en la pagina 455.
S4 TERM Interruptor de terminacién de la comunicacion serie
S5 BIAS Interruptor de resistencias Bias de la comunicacion serie
X4 Safe Torque Off
34 ouT Safe Torque Off. Conexion de fabrica. Ambos
35 ouT2 circuitos deben estar cerrados para que el
4) 4) 36 SGND convertidor pueda ponerse en marcha. Consulte
37 IN1 el capitulo Funcién Safe Torque Off en el Manual
38 IN2 de Hardware del convertidor.
X10 24 V CA/CC
Véanse las notas en 5) 24 \/ CA/CC+ in| Sélo R6...R11: Entr. ext. de 24 V CA/CC para
la siguiente pagina. alimentar la unidad de control cuando se
24 V CA/CC- in| desconecta la alimentacion principal.
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Tamafios de terminales:
RO...R5: 0,2...2,5 mm? (terminales +24 V, DGND, DCOM, B+, A-)
0,14...1,5 mm? (terminales DI, Al, AO, AGND, RO, STO)
R6...R9: 0,14...2,5 mmZ (todos los terminales)

Pares de apriete: 0,5...0,6 N-m (0,4 Ibf-ft)

Notas:
" sipI3 y Dl4 estan ambas activas o inactivas, la referencia de frecuencia/velocidad no varia.
La referencia de frecuencia/velocidad existente se guarda durante el paro y tras la
desconexion del convertidor.

2) En control escalar (por defecto): Véase Menu - Ajustes principales - Marcha, paro,
referencia - Frecuencias constantes o el parametro 28.26 Frec Constante 1.
En control vectorial: Véase Menu - Ajustes principales - Marcha, paro, referencia -
Velocidades constantes o el parametro 22.26 Vel constante 1.

3) Conecte atierrala pantalla exterior del cable a 360 grados bajo la abrazadera de conexién a

tierra de la pletina de conexion a tierra para los cables de control.
4) Conectado con puentes en la fabrica.

5) S6lo los bastidores R6...R11 tienen los terminales 40 y 41 para la entrada de 24 V CA/CC
externos.

6) Seleccione la tension o la intensidad para las entradas Al1 y A2 y la salida AO1 con los

parametros 12.15, 12.25y 13.15, respectivamente.

Sefales de entrada

* Selecciéon de Marcha/Paro (DI1)

* Seleccion de direccion (DI2)

* Incremento de la referencia (DI3)

* Reduccion de la referencia (DI4)

* Frecuencia/velocidad constante 1 (DI5)
* Permiso de marcha (DI6)

Senales de salida

* Salida analdgica AO1: Frecuencia de salida
* Salida analdgica AO2: Intensidad del motor
* Salida de relé 1: Listo para marcha

* Salida de relé 2: En marcha

* Salida de relé 3: Fallo (-1)
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Macro Manual/Auto

Esta macro se puede utilizar cuando se necesite el cambio entre dos dispositivos de control
externo. Ambos tienen sus propias sefiales de referencia y control. Se usa una sefial para
cambiar entre estos dos. Para habilitar la macro, seleccionela en el menu Ajustes principales
0 ajuste el parametro 96.04 Selecciéon de macro a Manual/Automatico.

Conexiones de control predefinidas para la macro Manual/Auto

X

Tension de referencia y entradas y salidas analégicas

1. o 1 SCR Pantalla del cable de sefal (apantallamiento)
10 kohmios 2 Al1 Referencia (Manual) de velocidad/frec. ext.: 0...10 VY
= 3 AGND Comun del circuito de entrada analdgica
4 +10V Tension de referencia +10 V. CC
I",_ 5 Al2 Referencia (Auto) de velocidad/frec. ext.: 4...20 mA"5)
=] 6 AGND Comun del circuito de entrada analdgica
max. % 7 AO1 Frecuencia de salida: 0...20 mA®
500 ohmios - 8 AO2 Intensidad del motor: 0...20 mA
9 AGND Comun del circuito de salida analdgica
Salida de tension auxiliar y entradas digitales programables
+24V Salida de tension auxiliar +24 V CC, méx. 250 mA
DGND Comun de la salida de tensién auxiliar
DCOM Comun de todas las sefiales digitales
—"" DI1 Paro (0) / Marcha (1) (Manual)
" DI2 Avance (0) / Retroceso (1) (Manual)
" DI3 Control manual (0) / Control automatico (1)
—" Dl4 Permiso de marcha; si es 0, el convertidor para
‘:j DI5 Avance (0) / Retroceso (1) (Auto)
DI6 Paro (0) / Marcha (1) (Auto)

X8 Salidas de relé

i

RO1C

Listo para marcha
250 VCA/30V CC
2A

En marcha
250V CA/30VCC
2A

A | P

RO3B

Fallo (-1)
250 V CA/30V CC
2A

d/dld

Bus de campo

integrado

B+ Modbus RTU integrado (EIA-485). Véase el capitulo

A- Control del bus de campo a través de la interfaz de
DGND bus de campo integrado (BCI) en la pagina 455.
TERM Interruptor de terminacién de la comunicacién serie
BIAS Interruptor de resistencias Bias de la comunicacion serie

Safe Torque Off

OouT1

Safe Torque Off. Conexion de fabrica. Ambos

ouT2

circuitos deben estar cerrados para que el

SGND

convertidor pueda ponerse en marcha. Consulte

IN1

el capitulo Funcién Safe Torque Off en el Manual

IN2

de Hardware del convertidor.

24 V CA/ICC

Véanse las notas en
la siguiente pagina.

24 V CA/CC+in

24 V CA/ICC-in

Sélo R6...R11: Entr. ext. de 24 V CA/CC para
alimentar la unidad de control cuando se
desconecta la alimentacion principal.
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Tamafios de terminales:
RO...R5: 0,2...2,5 mm? (terminales +24 V, DGND, DCOM, B+, A-)
0,14...1,5 mm? (terminales DI, Al, AO, AGND, RO, STO)
R6...R9: 0,14...2,5 mmZ (todos los terminales)

Pares de apriete: 0,5...0,6 N-m (0,4 Ibf-ft)

Notas:

1) La fuente de la sefial recibe alimentacion externa. Véanse las instrucciones del fabricante.
Para usar sensores alimentados por la salida de tension auxiliar del convertidor, consulte el
capitulo Instalacion eléctrica, apartado Ejemplos de conexion de sensores de dos y tres hilos
en el Manual de hardware del convertidor.

2) Conecte a tierra la pantalla exterior del cable a 360 grados bajo la abrazadera de conexion a

tierra de la pletina de conexién a tierra para los cables de control.
3) Conectado con puentes en la fabrica.
4) S6lo los bastidores R6...R11 tienen los terminales 40 y 41 para la entrada de 24 V CA/CC
externos.

%) Seleccione la tension o la intensidad para las entradas Al1 y Al2 y la salida AO1 con los

parametros 12.15, 12.25y 13.15, respectivamente.

Senales de entrada

* Dos referencias analdgicas de velocidad/frecuencia (Al1, Al2)
* Seleccioén de lugar de control (Manual o Automatico) (DI3)

* Seleccién de Marcha/paro, Manual (DI1)

* Seleccion de direccion, Manual (DI2)

* Seleccién de Marcha/paro, Auto (DI6)

* Seleccién de direccion, Auto (DI5)

* Permiso de marcha (Dl4)

Senales de salida

* Salida analdgica AO1: Frecuencia de salida
» Salida analégica AO2: Intensidad del motor
» Salida de relé 1: Listo para marcha

* Salida de relé 2: En marcha

» Salida de relé 3: Fallo (-1)
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Macro Manual/PID

Esta macro controla el convertidor con el regulador PID de proceso incorporado. Ademas esta
macro tiene un segundo lugar de control para el modo de control directo de
velocidad/frecuencia. Para habilitar la macro, seleccionela en el menu Ajustes principales o
ajuste el parametro 96.04 Seleccioén de macro a Manual/PID.

Conexiones de control por defecto para la macro Manual/PID

X

| Tension de referencia y entradas y salidas analégicas

1 1 SCR Pantalla del cable de sefial (apantallamiento)
10 kohmios 2 Al1 Ref. manual externa o ref. PID externa: 0...10 V1"7)
3 AGND Comun del circuito de entrada analdgica
4 +10V Tension de referencia +10 V. CC
5 Al2 Realimentacién actual de PID: 4...20 mA%7)
6 AGND Comun del circuito de entrada analdgica
max. 7 AO1 Frecuencia de salida: 0...20 mA”)
500 ohmios, 8 AO2 Intensidad del motor: 0...20 mA
9 AGND Comun del circuito de salida analdgica

Salida de tension auxiliar y entradas digitales programables

+24V Salida de tension auxiliar +24 V CC, méx. 250 mA

DGND Comun de la salida de tensién auxiliar

DCOM Comun de todas las sefiales digitales

" DI1 Paro (0) / Marcha (1) (Manual)
e DI2 Seleccion Manual (0) / PID (1)
—" DI3 Seleccion de frecuencia constante®
—" Dl4 Seleccion de frecuencia constante
‘:j DI5 Permiso de marcha; si es 0, el convertidor para
DI6 Paro (0) / Marcha (1) (PID)
X8 Salidas de relé

RO1C

Listo para marcha
S :; 250V CA/30VCC
1A —! 2A
N
En marcha
S :; 250V CA/30VCC
LA
N —! 2A
Fallo (-1)
S :; 250 VCA/30V CC
<] RO3B__ 2A
Bus de campo integrado
B+ Modbus RTU integrado (EIA-485). Véase el capitulo
A- Control del bus de campo a través de la interfaz de
DGND bus de campo integrado (BCI) en la pagina 455.
TERM Interruptor de terminacién de la comunicacién serie
BIAS Interruptor de resistencias Bias de la comunicacion serie
Safe Torque Off
ouT Safe Torque Off. Conexion de fabrica. Ambos
ouT2 circuitos deben estar cerrados para que el
SGND convertidor pueda ponerse en marcha. Consulte
IN1 el capitulo Funcion Safe Torque Off en el Manual
IN2 de Hardware del convertidor.
24 V CA/CC

Véanse las notas en

ANSE 1as 24 \/ CA/CC+ in| Sélo R6...R11: Entr. ext. de 24 V CA/CC para
la siguiente pagina.

— alimentar la unidad de control cuando se
24 V CA/CC- in| desconecta la alimentacién principal.
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Tamafios de terminales:
RO...R5: 0,2...2,5 mm? (terminales +24 V, DGND, DCOM, B+, A-)
0,14...1,5 mm? (terminales DI, Al, AO, AGND, RO, STO)
R6...R9: 0,14...2,5 mmZ (todos los terminales)

Pares de apriete: 0,5...0,6 N-m (0,4 Ibf-ft)

Notas:

1) Manual: 0...10 V -> referencia de frecuencia.
PID: 0...10 V -> 0...100% punto de ajuste PID.

2) La fuente de la sefal recibe alimentacion externa. Véanse las instrucciones del fabricante.

Para usar sensores alimentados por la salida de tension auxiliar del convertidor, consulte el
capitulo Instalacion eléctrica, apartado Ejemplos de conexion de sensores de dos y tres hilos
en el Manual de hardware del convertidor.

3) En control escalar (por defecto): Véase Menu - Ajustes principales - Marcha, paro,
referencia - Frecuencias constantes o el grupo de parametros 28 Frecuencia Cadena de
referencia.

DI3 |DI4 |Funcionamiento (parametro)
Control escalar (por defecto)
Frecuencia ajustada a través de Al1
28.26 Frec Constante 1

28.27 Frec Constante 2

28.28 Frec Constante 3

alalo|lo

0
1
0
1

4) Conecte a tierra la pantalla exterior del cable a 360 grados bajo la abrazadera de conexion a

tierra de la pletina de conexién a tierra para los cables de control.
5) Conectado con puentes en la fabrica.
6) S6lo los bastidores R6...R11 tienen los terminales 40 y 41 para la entrada de 24 V CA/CC
externos.

7) Seleccione la tension o la intensidad para las entradas Al1 y Al2 y la salida AO1 con los

parametros 12.15, 12.25y 13.15, respectivamente.

Senales de entrada

* Referencia analdgica (Al1)

* Realimentacion actual desde PID (Al2)

* Seleccion de lugar de control (Manual o PID) (DI2)
* Seleccién de Marcha/paro, Manual (DI1)

* Selecciéon de Marcha/paro, PID (DI6)

* Seleccion de frecuencia constante (DI3, DI4)

* Permiso de marcha (DI5)

Senales de salida

* Salida analdgica AO1: Frecuencia de salida
* Salida analdgica AO2: Intensidad del motor
* Salida de relé 1: Listo para marcha

* Salida de relé 2: En marcha

* Salida de relé 3: Fallo (-1)




86 Macros de control

Macro PID

Esta macro es adecuada para aplicaciones en las que el convertidor siempre esta controlado
por el PID y la referencia proviene de la entrada analdgica Al1. Para habilitar la macro,
seleccionela en el menu Ajustes principales o ajuste el parametro 96.04 Seleccién de macro a
PID.

Conexiones de control por defecto para la macro PID

XI Tension de referencia y entradas y salidas analégicas
1. 1 SCR Pantalla del cable de sefial (apantallamiento)
10 kohmios 2 Al1 Ref. Ajuste PID (referencia): 0...10 V/)
3 AGND Comun del circuito de entrada analdgica
4 +10V Tension de referencia +10 V. CC
5 Al2 Realimentacién actual de PID: 4...20 mA™")
6 AGND Comun del circuito de entrada analdgica
max. 7 AO1 Frecuencia de salida: 0...20 mA”)
500 ohmios 8 AO2 Intensidad del motor: 0...20 mA
9 AGND Comun del circuito de salida analdgica

Salida de tension auxiliar y entradas digitales programables
+24V Salida de tension auxiliar +24 V CC, méx. 250 mA

DGND Comun de la salida de tensién auxiliar

DCOM Comun de todas las sefiales digitales
" DI1 Paro (0) / Marcha (1) (PID)
—" DI2 Punto ajuste interno sel1°)
—" DI3 Punto ajuste interno sel2 %)
—" Dl4 Frecuencia constante 1: parametro 28.26 %)
\:j DI5 Permiso de marcha; si es 0, el convertidor para

DI6 No configurado
X8 Salidas de relé

RO1C Listo para marcha
:; 250V CA/30VCC
—! 2A
En marcha
:; 250V CA/30VCC
—! 2A
Fallo (-1)
:; 250 VCA/30V CC
RO3B —! 2A
Bus de campo integrado
B+ Modbus RTU integrado (EIA-485). Véase el capitulo
A- Control del bus de campo a través de la interfaz de
DGND bus de campo integrado (BCI) en la pagina 455.
TERM Interruptor de terminacién de la comunicacién serie
BIAS Interruptor de resistencias Bias de la comunicacion serie
Safe Torque Off
ouT Safe Torque Off. Conexion de fabrica. Ambos
ouT2 circuitos deben estar cerrados para que el
SGND convertidor pueda ponerse en marcha. Consulte
IN1 el capitulo Funcion Safe Torque Off en el Manual
IN2 de Hardware del convertidor.
24 V CA/CC

Véanse las notas en

ANSE s 24 \/ CA/CC+ in| Sélo R6...R11: Entr. ext. de 24 V CA/CC para
la siguiente pagina.

— alimentar la unidad de control cuando se
24 V CA/CC- in| desconecta la alimentacién principal.
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Tamafios de terminales:
RO...R5: 0,2...2,5 mm? (terminales +24 V, DGND, DCOM, B+, A-)
0,14...1,5 mm? (terminales DI, Al, AO, AGND, RO, STO)
R6...R9: 0,14...2,5 mmZ (todos los terminales)

Pares de apriete: 0,5...0,6 N-m (0,4 Ibf-ft)

Notas:

1) La fuente de la sefial recibe alimentacion externa. Véanse las instrucciones del fabricante.
Para usar sensores alimentados por la salida de tension auxiliar del convertidor, consulte el
capitulo Instalacion eléctrica, apartado Ejemplos de conexion de sensores de dos y tres hilos

en el Manual de hardware del convertidor.
2) si esta activada Frecuencia constante, tiene preferencia sobre la referencia de la salida del

regulador PID.

3) Vease la tabla de fuentes para los parametros 40.19 Conj 1 Punto ajuste interno sel 1y
40.20 Conj 1 Punto ajuste interno sel 2.

Fuente definida con | Fuente definida con | Punto ajuste interno activo
el par. 40.19 el par. 40.20
DI2 DI3
0 0 Fuente de punto de ajuste: Al1 (par. 40.16)
1 0 1 (parametro 40.21)
0 1 2 (parametro 40.22)
1 1 3 (parametro 40.23)

4) Conecte a tierra la pantalla exterior del cable a 360 grados bajo la abrazadera de conexion a

tierra de la pletina de conexién a tierra para los cables de control.
5) Conectado con puentes en la fabrica.

6) S6lo los bastidores R6...R11 tienen los terminales 40 y 41 para la entrada de 24 V CA/CC
externos.

7) Seleccione la tension o la intensidad para las entradas Al1 y Al2 y la salida AO1 con los

parametros 12.15, 12.25y 13.15, respectivamente.

Senales de entrada

* Referencia analégica (Al1)

* Realimentacion actual desde PID (Al2)
* Seleccion de Marcha/Paro, PID (DI1)

* Punto de ajuste constante 1 (DI2)

* Punto de ajuste constante 1 (DI3)

* Frecuencia constante 1 (DI4)

* Permiso de marcha (DI5)

Senales de salida

* Salida analdgica AO1: Frecuencia de salida
» Salida analégica AO2: Intensidad del motor
» Salida de relé 1: Listo para marcha

* Salida de relé 2: En marcha

» Salida de relé 3: Fallo (-1)
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Macro Panel PID

Esta macro es adecuada para aplicaciones en las que el convertidor siempre esta controlado
por el PID y el punto de ajuste se define con el panel de control. Para habilitar la macro,
seleccionela en el menu Ajustes principales o ajuste el parametro 96.04 Seleccién de macro a
Panel PID.

Conexiones de control por defecto para la macro Panel PID

XI Tension de referencia y entradas y salidas analégicas
1. o 1 SCR Pantalla del cable de sefial (apantallamiento)
10 kohmios 2 Al1 No configurado®
= 3 AGND Comun del circuito de entrada analdgica
4 +10V Tension de referencia +10 V. CC
I”,_ 5 Al2 Realimentacién actual de PID: 4...20 mA ™)
6 AGND Comun del circuito de entrada analdgica
max. 7 AO1 Frecuencia de salida: 0...20 mA®
500 ohmios 8 AO2 Intensidad del motor: 0...20 mA
9 AGND Comun del circuito de salida analdgica

Salida de tension auxiliar y entradas digitales programables
+24V Salida de tension auxiliar +24 V CC, méx. 250 mA

DGND Comun de la salida de tensién auxiliar

DCOM Comun de todas las sefiales digitales
" DI1 Paro (0) / Marcha (1) (PID)
e DI2 No configurado
—"" DI3 No configurado
—" Dl4 Frecuencia constante 1: parametro 28.26 %)
\:j DI5 Permiso de marcha; si es 0, el convertidor para

DI6 No configurado
X8 Salidas de relé

RO1C

Listo para marcha
:4 250V CA/30VCC
— 2A
En marcha
:; 250V CA/30VCC
—! 2A
Fallo (-1)
:; 250 VCA/30V CC
RO3B —! 2A
Bus de campo integrado
B+ Modbus RTU integrado (EIA-485). Véase el capitulo
A- Control del bus de campo a través de la interfaz de
DGND bus de campo integrado (BCI) en la pagina 455.
TERM Interruptor de terminacién de la comunicacién serie
BIAS Interruptor de resistencias Bias de la comunicacion serie
Safe Torque Off
ouT Safe Torque Off. Conexion de fabrica. Ambos
ouT2 circuitos deben estar cerrados para que el
SGND convertidor pueda ponerse en marcha. Consulte
IN1 el capitulo Funcion Safe Torque Off en el Manual
IN2 de Hardware del convertidor.
24 V CA/CC

Véanse las notas en

Lot fo) 24 \/ CA/CC+ in| Sélo R6...R11: Entr. ext. de 24 V CA/CC para
la siguiente pagina.

— alimentar la unidad de control cuando se
24 V CA/CC- in| desconecta la alimentacién principal.
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Tamafios de terminales:
RO...R5: 0,2...2,5 mm? (terminales +24 V, DGND, DCOM, B+, A-)
0,14...1,5 mm? (terminales DI, Al, AO, AGND, RO, STO)
R6...R9: 0,14...2,5 mmZ (todos los terminales)

Pares de apriete: 0,5...0,6 N-m (0,4 Ibf-ft)

Notas:

1) La fuente de la sefial recibe alimentacion externa. Véanse las instrucciones del fabricante.
Para usar sensores alimentados por la salida de tension auxiliar del convertidor, consulte el
capitulo Instalacion eléctrica, apartado Ejemplos de conexion de sensores de dos y tres hilos
en el Manual de hardware del convertidor.

2) si esta activada Frecuencia constante, tiene preferencia sobre la referencia de la salida del

regulador PID.

3) Conecte a tierra la pantalla exterior del cable a 360 grados bajo la abrazadera de conexion a

tierra de la pletina de conexion a tierra para los cables de control.
4) Conectado con puentes en la fabrica.
%) S6lo los bastidores R6...R11 tienen los terminales 40 y 41 para la entrada de 24 V CA/CC
externos.

6) Seleccione la tension o la intensidad para las entradas Al1 y Al2 y la salida AO1 con los

parametros 12.15, 12.25y 13.15, respectivamente.

Senales de entrada

* Punto de ajuste PID dado por el panel de control
* Realimentacion actual desde PID (Al2)

* Seleccion de Marcha/Paro, PID (DI1)

* Punto de ajuste constante 1 (DI2)

* Punto de ajuste constante 1 (DI3)

* Frecuencia constante 1 (DI4)

* Permiso de marcha (DI5)

Senales de salida

* Salida analdgica AO1: Frecuencia de salida
* Salida analdgica AO2: Intensidad del motor
» Salida de relé 1: Listo para marcha

* Salida de relé 2: En marcha

* Salida de relé 3: Fallo (-1)
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Macro PFC

Logica de control de bombas y ventiladores que permite controlar multiples bombas y
ventiladores mediante las salidas de relé del convertidor. Para habilitar la macro, selecciénela
en el menu Ajustes principales o ajuste el parametro 96.04 Seleccion de macro a PFC.

Conexiones de control por defecto para la macro PFC

XI Tension de referencia y entradas y salidas analdgicas

1 o] 1 SCR Pantalla del cable de sefial (apantallamiento)
10 kohmio% 2 Al1 Fuente de punto de ajuste PID: 0...10 V)
-~ 3 AGND Comun del circuito de entrada analdgica
4 +10V Tension de referencia +10 V. CC
= [ Al2 Realimentacion actual de PID: 4...20 mA™-)
' 6 AGND Comun del circuito de entrada analdgica
max. 7 AO1 Frecuencia de salida: 0...20 mA®
500 ohmios 8 AO2 Intensidad del motor: 0...20 mA
9 AGND Comun del circuito de salida analdgica

[%)]

AO1 I/U Seleccion de Tension/Corriente para AO1: | Il U

Salida de tension auxiliar y entradas digitales programables

+24V Salida de tension auxiliar +24 V CC, max. 250 mA

DGND Comun de la salida de tensién auxiliar
DCOM Comun de todas las sefiales digitales
DI1 No configurado
DI2 Permiso de marcha; si es 0, el convertidor para
DI3 No configurado
—"" DI4 No configurado
I:: DI5 No configurado
DI6 Paro (0) / Marcha (1)
X8 Salidas de relé

RO1C En marcha

H :4 250V CA/30VCC

[l — 2A

™

Fallo (-1)
S :; 250V CA/30VCC
K- - 2A
PFC2 (2.° motor=1.%" motor aux.)
P :| 250V CA/30VCC
< RO3B M 2A
Bus de campo integrado
29 B+ Modbus RTU integrado (EIA-485). Véase el capitulo
30 A- Control del bus de campo a través de la interfaz de
31 DGND bus de campo integrado (BCI) en la pagina 455.
S4 TERM Interruptor de terminacién de la comunicacion serie
S5 BIAS Interruptor de resistencias Bias de la comunicacion serie
X4 Safe Torque Off
34 OUT1 Safe Torque Off. Conexion de fabrica. Ambos
35 ouT2 circuitos deben estar cerrados para que el
3) 3) 36 SGND convertidor pueda ponerse en marcha. Consulte

37 IN1 el capitulo Funcién Safe Torque Off en el Manual
38 IN2 de Hardware del convertidor.

24 V CA/CC

Véanse las notas en
la siguiente pagina.

24V CA/ICC+in
24V CAICC-in

Solo R6...R11: Entr. ext. de 24 V CA/CC para
alimentar la unidad de control cuando se
desconecta la alimentacién principal.
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Tamafios de terminales:
RO...R5: 0,2...2,5 mm? (terminales +24 V, DGND, DCOM, B+, A-)
0,14...1,5 mm? (terminales DI, Al, AO, AGND, RO, STO)
R6...R9: 0,14...2,5 mmZ (todos los terminales)

Pares de apriete: 0,5...0,6 N-m (0,4 Ibf-ft)
Notas:

1) La fuente de la sefial recibe alimentacion externa. Véanse las instrucciones del fabricante.
Para usar sensores alimentados por la salida de tension auxiliar del convertidor, consulte el

capitulo Instalacion eléctrica, apartado Ejemplos de conexion de sensores de dos y tres hilos
en el Manual de hardware del convertidor.

2) Conecte a tierra la pantalla exterior del cable a 360 grados bajo la abrazadera de conexion a
tierra de la pletina de conexién a tierra para los cables de control.
3) Conectado con puentes en la fabrica.

4) S6lo los bastidores R6...R11 tienen los terminales 40 y 41 para la entrada de 24 V CA/CC
externos.

%) Seleccione la tension o la intensidad para las entradas Al1 y Al2 y la salida AO1 con los

parametros 12.15, 12.25y 13.15, respectivamente.
Senales de entrada

* Punto de ajuste para PID (Al1)

* Realimentacion actual desde PID (Al2)
* Permiso de marcha (DI2)

* Seleccion de Marcha/Paro (DI6)

Senales de salida

* Salida analdgica AO1: Frecuencia de salida

» Salida analégica AO2: Intensidad del motor

* Salida de relé 1: En marcha

* Salida de relé 2: Fallo (-1)

Salida de relé 3: PFC2 (primer motor auxiliar PFC)
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Valores por defecto de parametros para diferentes macros

El capitulo Parametros en la pagina 759 muestra los valores por defecto de todos los
parametros para la macro ABB estandar (macro Fabrica). Algunos parametros tienen
distintos valores por defecto para otras macros. Las tablas a continuacién enumeran
los valores por defecto para esos parametros para cada macro.

Sel2

96.04 Seleccion de 1= 17 = 1"= 12= 13 =
macro ABB estandar | ABB estan- 3 hilos Alterna Potenciéme-
dar (vectorial) tro del motor
10.24 ROT1 Fuente 2 = Listo para |2 = Listo para |2 = Listo para |2 = Listo para |2 = Listo para
marcha marcha marcha marcha marcha
10.27 RO2 Fuente 7 = En marcha |7 = En marcha |7 = En marcha |7 = En marcha |7 = En marcha
10.30 RO3 Fuente 15 = Fallo (-1) {15 = Fallo (-1) |15 = Fallo (-1) |15 = Fallo (-1) |15 = Fallo (-1)
12.20 Al1 Escala en Al1 {50,000 1500,000 50,000 50,000 50,000
Max
13.12 AO1 Fuente 2 = Frecuencia |1 = Velocidad |2 = Frecuencia |2 = Frecuencia |2 = Frecuencia
de salida motor utilizada |de salida de salida de salida
13.18 AO1 Fuente Max |50,0 1500,0 50,0 50,0 50,0
19.11 Ext1/Ext2 0=EXT1 0=EXT1 0=EXT1 0=EXT1 0=EXT1
Seleccion
20.01 Ext1 2 =In1 Marcha; |2 =In1 Marcha; |5 =In1P Marcha; |3 =In1 March 2 =In1 Marcha;
Marcha/Paro/Dir |In2 Dir In2 Dir In2 Paro; In3 Dir |avan; In2 March ret| ino pjr
20.03 Ext1in1 fuente 2=DI1 2=DI1 2=DI1 2=DI1 2=DI1
20.04 Ext1in2 fuente 3=DI2 3=DI2 3=DI2 3=DI2 3=DI2
20.05 Ext1in3 fuente 0 = Always off |0 = Always off |4 =DI3 0 = Always off |0 = Always off
20.06 Ext2 0= No 0= No 0= No 0= No 0= No
Marcha/Paro/Dir |seleccionado |seleccionado |seleccionado |seleccionado |seleccionado
20.08 Ext2 in1 fuente 0 = Always off |0 = Always off |0 = Always off |0 = Always off |0 = Always off
20.09 Ext2 in2 fuente 0 = Always off |0 = Always off |0 = Always off |0 = Always off |0 = Always off
20.12 Permiso de 1= 1= 1= 7=DI6 7=DI6
marcha 1 fuente | Seleccionado |Seleccionado |Seleccionado
22.11 Ext1 Velocidad 1=AI1 1=AI1 1=AI1 1=Al1 15 = Potenci6-
Ref1 escalada escalada escalada escalada metro del motor
22.18 Ext2 Velocidad 0 = Cero 0= Cero 0= Cero 0 = Cero 0 = Cero
Ref1
22.22 Vel Constante 4 =DI3 4=DI3 5=Dl4 4=DI3 6 =DI5
Sel1
22.23 Vel Constante 5=DIl4 5=DIl4 6 =DI5 5=DIl4 0 = Always off
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96.04 Seleccion de 2= 3= 14 = 15 = 16 =
macro Manual/Auto- | Manual/PID PID Panel PID PFC
matico
10.24 RO1 Fuente 2 = Listo para |2 = Listo para |2 = Listo para |2 = Listo para |7 = En marcha
marcha marcha marcha marcha
10.27 RO2 Fuente 7 = En marcha |7 = En marcha |7 = En marcha |7 = En marcha |15 = Fallo (-1)
10.30 RO3 Fuente 15 = Fallo (-1) {15 = Fallo (-1) |15 = Fallo (-1) |15 = Fallo (-1) |46 = PFC2
12.20 Al1 Escala en Al1 {50,000 50,000 50,000 50,000 50,000
Max
13.12 AO1 Fuente 2 = Frecuencia |2 = Frecuencia |2 = Frecuencia |2 = Frecuencia |2 = Frecuencia
de salida de salida de salida de salida de salida
13.18 AO1 Fuente Max |50,0 50,0 50,0 50,0 50,0
19.11 Ext1/Ext2 5=DI3 4=DI2 0=EXT1 0=EXT1 5=DI3
Seleccion
20.01 Ext1 2=1In1 Marcha; |1 =In1 Marcha |1 =In1 Marcha |1 =In1 Marcha |1 =In1 Marcha
Marcha/Paro/Dir |In2 Dir
20.03 Ext1int fuente 2=DI1 2=DI1 2=DI1 2=DI1 2=DI1
20.04 Ext1in2 fuente 3=DI2 0 = Always off |0 = Always off |0 = Always off |0 = Always off
20.05 Ext1in3 fuente 0 = Always off |0 = Always off |0 = Always off |0 = Always off |0 = Always off
20.06 Ext2 2=1In1 Marcha; |1 =In1 Marcha |0 = No 0=No 1=1In1 Marcha
Marcha/Paro/Dir |In2 Dir seleccionado | seleccionado
20.08 Ext2in1 fuente 7=DI6 7=DI6 0 = Always off |0 = Always off |7 =DI6
20.09 Ext2in2 fuente 6 =DI5 0 = Always off |0 = Always off |0 = Always off |0 = Always off
20.12 Permiso de 5=DI4 6 =DI5 6 =DI5 6 =DI5 3=DI2
marcha 1 fuente
22.11 Ext1 Velocidad 1=Al1 1=Al1 16 = PID 16 = PID 1=AI1
Ref1 escalada escalada escalada
22.18 Ext2 Velocidad 2=AI2 16 = PID 0 = Cero 0 = Cero 16 = PID
Ref1 escalada
22.22 Vel Constante 0 = Always off |4 = DI3 5=Dl4 5=Dl4 0 = Always off
Sel1
22.23 Vel Constante 0 = Always off |5=DI4 0 = Always off |0 = Always off |0 = Always off

Sel2
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96.04 Seleccion de ma- |1 = 17 = "= 12= 13 =
cro ABB estan- |ABB estan- |3 hilos Alterna Potenciometro
dar dar (vecto- del motor
22.71 Potenciometro 0= 0= 0= 0= 1 = Habilitado
motor Funcién Deshabilitado | Deshabilitado | Deshabilitado | Deshabilitado | (inic. en
paro/encendido)
22.73 Potenciometro 0=No 0= No 0=No 0= No 4 =DI3
motor Fuente utilizado utilizado utilizado utilizado
Incremento
22.74 Potenciometro 0=No 0= No 0= No 0= No 5=DIl4
motor Fuente utilizado utilizado utilizado utilizado
Decremento
23.11 Seleccion Rampa |6 = DI5 6 =DI5 0 = Tiempo 6 =DI5 0 = Tiempo
Ace/Dec 1 Ace/Dec 1
28.11 Ext1 Frecuencia 1=AI1 1=Al1 1=Al1 1=Al1 15 = Potencié-
Ref1 escalada escalada escalada escalada metro del motor
28.15 Ext1 Frecuencia 0= Cero 0 = Cero 0 = Cero 0 = Cero 0 = Cero
Ref2
28.22 Frec Constante 4=DI3 4=DI3 5=Dl4 4=DI3 6 =DI5
Sel1
28.23 Frec Constante 5=DIl4 5=DIl4 6 =DI5 5=DIl4 0 = Always off
Sel2
28.71 Frec seleccion 6 =DI5 6 =DI5 0 = Tiempo 6 =DI5 0 = Tiempo
Rampa Ace/Dec 1 Ace/Dec 1
40.07 PID proceso Modo |0 = 0= 0= 0= 0 = Desactivada
operacion Desactivada |Desactivada |Desactivada |Desactivada
40.16 Conj 1 Punto 11=Al1 11 =Al1 1 =Al1 11 =Al1 11 =Al1
ajuste 1 Fuente porcentaje porcentaje porcentaje porcentaje porcentaje
40.17 Conj 1 Punto 0=No 0= No 0= No 0= No 0=No
ajuste 2 Fuente seleccionado |seleccionado |seleccionado |seleccionado |seleccionado
40.19 Conj 1 Punto 0=No 0= No 0=No 0= No 0=No
ajuste interno sel 1 | seleccionado |seleccionado |seleccionado |seleccionado |seleccionado
40.20 Conj 1 Punto 0= No 0= No 0= No 0= No 0= No
ajuste interno sel 2 | seleccionado |seleccionado |seleccionado |seleccionado |seleccionado
40.32 Conj 1 ganancia 1,00 1,00 1,00 1,00 1,00
40.33 Conj 1 tiempo 60,0 60,0 60,0 60,0 60,0
integracion
76.21 PFC Configuracién |0 = Off 0 = Off 0 = Off 0 = Off 0= Off
76.25 Numero de 1 1 1 1 1
motores
76.27 Num max motores |1 1 1 1 1
permit
99.04 Modo Control 1 = Escalar 0 = Vectorial |1 = Escalar 1 = Escalar 1 = Escalar

Motor
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96.04 Seleccion de 2= 3= 14 = 15 = 16 =
macro Manual/Auto- | Manual/PID | PID Panel PID PFC
madtico
22.71 Potenciémetro 0= 0= 0= 0= 0=
motor Funcion Deshabilitado | Deshabilitado | Deshabilitado |Deshabilitado | Deshabilitado
22.73 Potenciémetro 0= No 0= No 0= No 0= No 0 = No utilizado
motor Fuente utilizado utilizado utilizado utilizado
Incremento
22.74 Potenciometro 0= No 0= No 0= No 0= No 0 = No utilizado
motor Fuente utilizado utilizado utilizado utilizado
Decremento
23.11 Seleccion Rampa |0 = Tiempo 0 = Tiempo 0 = Tiempo 0 = Tiempo 0 = Tiempo
Ace/Dec 1 Ace/Dec 1 Ace/Dec 1 Ace/Dec 1 Ace/Dec 1
28.11 Ext1 Frecuencia |1 =Al1 1=AI1 16 = PID 16 = PID 1= Al1 escalada
Ref1 escalada escalada
28.15 Ext1 Frecuencia |2 =Al2 16 = PID 0 = Cero 0 = Cero 16 = PID
Ref2 escalada
28.22 Frec Constante |0 = Always off |4 = DI3 5=DI4 5=DIl4 0 = Always off
Sel1
28.23 Frec Constante |0 = Always off |5 = DI4 0 = Always off |0 = Always off |0 = Always off
Sel2
28.71 Frec seleccion 0 = Tiempo 0 = Tiempo 0 = Tiempo 0 = Tiempo 0 = Tiempo
Rampa Ace/Dec 1 Ace/Dec 1 Ace/Dec 1 Ace/Dec 1 Ace/Dec 1
40.07 PID proceso 0= 2=0nCuando |2=0nCuando |2=0nCuando |2 = On Cuando
Modo operacién |Desactivada Drive en Marcha | Drive en Marcha | Drive en Marcha | Drive en Marcha
40.16 Conj 1 Punto 1 =Al1 11 =Al1 1 =Al1 13 = Panel de |11 = Al1
ajuste 1 Fuente |porcentaje porcentaje porcentaje control (ref porcentaje
40.17 Conj 1 Punto 0= No 0=No 2 = Punto 0=No 0=No
ajuste 2 Fuente |seleccionado |seleccionado |ajuste interno |seleccionado |seleccionado
40.19 Conj 1 Punto 0= No 0= No 3=DI2 0=No 0=No
ajuste interno sel | seleccionado |seleccionado seleccionado | seleccionado
40.20 Conj 1 Punto 0= No 0= No 4 =DI3 0= No 0= No
ajuste interno sel |seleccionado |seleccionado seleccionado |seleccionado
40.32 Conj 1 ganancia (1,00 1,00 1,00 1,00 2,50
40.33 Conj 1 tiempo 60,0 60,0 60,0 60,0 3,0
integracion
76.21 PFC 0 = Off 0 = Off 0 = Off 0 = Off 2=PFC
Configuracion
76.25 Numero de 1 1 1 1 2
motores
76.27 Num méx 1 1 1 1 2
motores permit
99.04 Modo Control 1 = Escalar 1 = Escalar 1 = Escalar 1 = Escalar 1 = Escalar

Motor
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Funciones del programa

Contenido de este capitulo

Este capitulo describe algunas de las funciones mas importantes dentro del
programa de control, cémo usarlas y cdmo programarlas para operar. También
explica los tipos de control y los modos de operacion.

Control local frente a control externo

EI ACS580 tiene dos tipos de control principales: externo y local. El lugar de control
se selecciona con la tecla Loc/Rem del panel de control o con la herramienta de PC.
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Convertidor

—} EsD PLC
(= Controlador
[ l6gico programable

Control local

I I e | =T I
| Interfaz de bus de | I
I _I campo integrado
[ I I | I
| o [ | [
| Adaptador de bus de campo I
[ I
I I

| (Fxxx)

Panel de control o herramienta |
de PC Drive Composer I
(opcional)

-

. [

) Es posible agregar E/S adicionales instalando médulos de ampliacion de E/S opcionales
(CMOD-01, CMOD-02, CHDI-01 o CPTC-02) en las ranuras del convertidor.

Control local

Cuando el convertidor esta en control local, las 6rdenes de control se dictan desde
los botones del panel de control o desde un PC equipado con Drive Composer. Los
modos de control de velocidad y par estan disponibles en el modo de control de
motor vectorial; el modo de frecuencia esta disponible cuando se utiliza el modo de
control de motor escalar (véase el parametro 19.16 Local Modo de control).

El control local se utiliza principalmente durante la puesta en marcha y el
mantenimiento. El panel de control siempre tiene preferencia sobre las fuentes de la
sefial de control externo cuando se emplea en modo local. El cambio del lugar de
control a local puede evitarse con el parametro 19.17 Local Deshabilitar Ctrl.

El usuario puede utilizar un parametro (49.05 Accién Pérdida Comunic) para
seleccionar la reaccion del convertidor ante una interrupcién de la comunicacién con
el panel de control o la herramienta de PC (el parametro no tiene ningun efecto en
control externo).

Control externo

Cuando el convertidor esta en modo de control externo (remoto), las érdenes de
control se dan a través de:

» los terminales de E/S (entradas digital y analégica) o de mddulos de extension de
E/S opcionales

» lainterfaz de bus de campo (mediante la interfaz de bus de campo integrada o un
moddulo adaptador de bus de campo opcional).
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Existen dos lugares de control externos disponibles: EXT1 y EXT2. El usuario puede
seleccionar las fuentes de las 6rdenes de marcha y paro por separado para cada
lugar de control en el menu Ajustes Principales (Menu - Ajustes principales -
Marcha, paro, referencia) o ajustando los parametros 20.07...20.10. El modo de
funcionamiento se puede seleccionar separadamente para cada lugar, lo que permite
una conmutacion rapida entre diferentes modos de funcionamiento, como por
ejemplo entre control de velocidad y control de par. La seleccion entre EXT1y EXT2
se realiza a través de cualquier fuente binaria, como una entrada digital o una
palabra de control de bus de campo (Menu - Ajustes principales - Marcha, paro,
referencia - Lugar de control secundario o el parametro 19.11 Ext1/Ext2
Seleccion). La fuente de la referencia se puede seleccionar separadamente para
cada modo de funcionamiento.

Funcion de fallo de comunicaciones

La funcion de fallo de comunicaciones garantiza un proceso continuo sin
interrupciones. Si se produce una pérdida de comunicacion, el convertidor cambia
automaticamente el lugar de control de EXT1 a EXT2. Esto permite controlar el
proceso con, por ejemplo, el controlador PID del convertidor. Cuando se recupera el
lugar de control original, el convertidor devuelve el control automaticamente a la red
de comunicaciones (EXT1).

Diagrama de bloques: Seleccion de EXT1/EXT2 para el control de velocidad

Entrada 1 — Ext1 Velocidad Funcién
Entrada 2 — Ref1 Ext1 Velocidad
Entrada 3 —{ 22.11 Ref1 o una EXT1

funcion mat. de
Ext1 Velocidad

Entrada 1 — Ext1 Velocidad Ref1y Ext1

Entrada 2 — Ref2 Velocidad Ref2 —

Entrada 3 —{ 22.12 22.13
Valor por

G — defecto =

EXT1

Entrada 1 — Ext2 Velocidad Funcién

Entrada 2 —{ Ref1 Ext2 Velocidad 19.11

Entrada 3 | 22.18 Ref1 o una Ext1/Ext2 Seleccion

funcién mat. de
- Ext2 Velocidad
Entrada 1 — Ext2 Velocidad Ref1y Ext2 EXT2
Entrada 2 —{ Ref2 Velocidad Ref2

Entrada 3 — 22.19 22.20
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Diagrama de bloques: Seleccion de EXT1/EXT2 para el control de frecuencia

Entrada 1 — Ext1 Frecuencia Funcién
Entrada 2 — Ref1 Ext1 Frecuencia
Entrada 3 | 28,11 Ref1 o una ExT1
funcion mat. de
- Ext1 Frecuencia
Entrada 1 — Ext1 Frecuencia Ref1y Ext1
Entrada 2 — Ref2 Frecuencia Ref2 -
Entrada 3 | 28,72 28.13 —
Valor por
6 — defecto =
EXT1
Entrada 1 — Ext2 Frecuencia Funcioén
Entrada 2 — Ref1 Ext2 Frecuencia 19.11
Entrada 3 | 28.15 Ref1 o una Ext1/Ext2 Seleccion
funcion mat. de
- Ext2 Frecuencia
Entrada 1 — Ext2 Frecuencia Ref1y Ext2 EXT2
Entrada 2 —{ Ref2 Frecuencia Ref2
Entrada 3 | 28.16 28.17

Diagrama de bloques: Fuente de permiso de marcha para EXT1

La figura siguiente muestra los parametros que seleccionan la interfaz que permiten
la marcha para el lugar de control externo EXT1.

0 No seleccionado eleccionar
1 Seleccionado

DH Lf)” EXT1
: DI6 C\ — Run
Di6

Bus de campo BCI MCW bit 3 s
Aoy FBAA MCW bit 3

Adaptador de bus de

campo

Funcioén temporizada

Supervision

Un bit en un
parametro

Funcion temporizada 1...3

Supervision 1...3

Otro [bit]

Ajustes

* Menu - Ajustes principales - Marcha, paro, referencia - Lugar de control
secundario; Menu - Ajustes - Marcha, paro, referencia

» Parametros 19.11 Ext1/Ext2 Seleccion (pagina 205); 20.01...20.10 (pagina 207).
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Modos de funcionamiento del convertidor

El convertidor puede funcionar en varios modos de funcionamiento con distintos
tipos de referencias. El modo puede seleccionarse para cada lugar de control (Local,
EXT1y EXT2) en el grupo de parametros 19 Modo Operacion. A continuacion, se
muestra una descripcion general de los diferentes tipos de referencias y las cadenas
de control.

v v v

Referencia de par
Grupo de parametros 26
Par Cadena de

Referencia de velocidad
Grupo de parametros 22
Seleccion referencia de

Referencia de frecuencia
Grupo de parametros 28
Frecuencia Cadena de

referencia

referencia Velocidad

| |

v

Modo de control de motor
vectorial

Modo de control de motor
escalar

Regulador de par Regulador de frecuencia

A continuacioén, aparece una representacion mas detallada de los tipos de
referencias y las cadenas de control. Los numeros de pagina se refieren a los
diagramas detallados del capitulo Diagramas de la cadena de control.
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Seleccioén de la fuente de
realimentacion y la consigna
del PID de proceso
(pag. 509)

7

Regulador PID de proceso
(pag. 510)

Referencia de par
seleccion de fuente y
modificacién
(pag. 506)

Referencia de velocidad
seleccion de fuente |

(pag. 500)

7

Referencia de frecuencia
seleccion de fuente y
modificacién
(pags. 498...499)

Referencia de velocidad
seleccion de fuente I
(pag. 507)

7

Rampa y forma de referencia
de velocidad
(pag. 502)

7

Célculo de error de velocidad
(pag. 503)

Regulador de velocidad
(pag. 505)

Vi

Seleccién de la referencia del
regulador de par
(pag. 506)

5L

Limitacion de par
(pag. 508)

Modo de control de motor
vectorial

Modo de control de motor
escalar

Regulador de par

Regulador de frecuencia
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Modo de control de velocidad

El motor sigue una referencia de velocidad indicada al convertidor. Este modo se
puede emplear con la velocidad estimada usada como realimentacién.

El modo de control de velocidad esta disponible tanto en control local como externo.
Sdlo se admite en control de motor vectorial.

El control de velocidad utiliza la cadena de referencia de velocidad. Seleccione la
referencia de velocidad con los parametros del grupo 22 Seleccion referencia de
Velocidad en la pagina 227.

Modo de control de par

El motor sigue una referencia de par indicada al convertidor. EIl modo de control de
par esta disponible tanto con control local como externo. Sélo se admite en control
de motor vectorial.

El control de par utiliza la cadena de referencia de par. Seleccione la referencia de
par con los parametros del grupo 26 Par Cadena de referencia en la pagina 247.

Modo de control de frecuencia

EI motor sigue una referencia de frecuencia indicada al convertidor. El control de
frecuencia esta disponible tanto con control local como externo. Sélo se admite en
control de motor escalar.

El control de frecuencia utiliza la cadena de referencia de frecuencia. Seleccione la
referencia de frecuencia con los parametros del grupo 28 Frecuencia Cadena de
referencia en la pagina 251.

Modos de control especiales

Ademas de los modos de control antes mencionados, existen los siguientes modos
de control especiales:

» Control PID de proceso. Para mas informacion, véase el apartado Control PID de
proceso (pagina 115).

* Modos de paro de emergencia OFF1 y OFF3: El convertidor se detiene siguiendo
la rampa de deceleracion definida y cesa la modulacion del convertidor.

* Modo de avance lento: El convertidor se pone en marcha y acelera hasta la
velocidad definida cuando se activa la sefial de avance lento. Para mas
informacion, véase el apartado Avance lento (pagina 134).

* Premagnetizacion: Magnetizacion por CC del motor antes del arranque. Para
mas informacion, véase el apartado Premagnetizacion (pagina 130).

» Retencién por CC: Bloqueo del rotor a velocidad cero (cercana a cero) durante la
operacion normal. Para mas informacion, véase el apartado Retencién por CC
(pagina 137).

* Precalentamiento (calentamiento del motor): Mantiene el convertidor caliente
cuando el convertidor esta detenido. Para mas informacion, véase el apartado
Precalentamiento (Calentamiento del motor) (pagina 132).
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Configuracién y programacion del convertidor

El programa de control del convertidor se ocupa de las funciones de control
principales e incluye las funciones de control de velocidad, frecuencia y par, l6gica
del convertidor (marcha/paro), E/S, realimentacién, comunicacion y proteccion. Las
funciones del programa de control se configuran y programan empleando
parametros.

Programa de control del

Control de velocidad
Control de par

Control de frecuencia
Légica del convertidor
Interfaz de E/S

Interfaz de bus de campo
Protecciones

Configuracién mediante parametros

Los parametros configuran todas las operaciones estandar del convertidor y se
pueden ajustar a través de:

* el panel de control, como se describe en el capitulo Panel de control

* la herramienta de PC Drive composer, como se describe en el Drive composer
user’s manual (3AUA0000094606 [Inglés]), o

» lainterfaz de bus de campo, como se describe en los capitulos Control del bus de
campo a través de la interfaz de bus de campo integrado (BCl) y Control de bus
de campo a través de un adaptador de bus de campo.

Todos los ajustes de los parametros se guardan automaticamente en la memoria
permanente del convertidor. Sin embargo, si se emplea una fuente de alimentacion
externa de +24 V CC para la unidad de control del convertidor, ABB recomienda
encarecidamente forzar un guardado mediante el parametro 96.07 Guardar param
manualmente antes de desconectar la unidad de control después de realizar
cualquier cambio de parametros.

Si fuera necesario, los valores por defecto de los parametros pueden restaurarse
mediante el parametro 96.06 Restauracién de Parametros.
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Programacion adaptativa

De forma convencional, el usuario puede controlar el funcionamiento del convertidor
mediante parametros. Sin embargo, los parametros estandar tienen un conjunto fijo
de selecciones o un rango de ajuste. Para personalizar ain mas el funcionamiento
del convertidor, es posible crear un programa adaptativo a partir de un conjunto de
bloques de funciones.

La herramienta de PC Drive composer pro (version 1.10 o posterior, disponible por
separado) tiene una funcion de programacion adaptativa con una interfaz de usuario
grafica para crear el programa personalizado. Los bloques de funciones incluyen las
funciones aritméticas y logicas habituales, ademas de, por ejemplo, bloques de
seleccion, comparacion y temporizacion.

Las entradas fisicas, la informacion de estado del convertidor, los valores actuales,
las constantes y los parametros se pueden usar como entradas para el programa. La
salida del programa puede usarse, por ejemplo, como sefial de arranque, evento o
referencia externos, o conectarse a las salidas del convertidor. Consulte en la tabla a
continuacion una lista de las entradas y salidas disponibles.

Si se conecta la salida del programa adaptativo a un parametro de seleccion que sea un
parametro de puntero, ese parametro de seleccion estara protegido contra escritura.

Ejemplo

Si el parametro 31.01 Evento Externo 1 Fuente esta conectado a una salida de
bloque de programacion adaptativa, el valor del parametro se muestra como
Programa adaptativo en el panel de control o la herramienta de PC. El parametro
esta protegido contra escritura (= no se puede cambiar la seleccion).

El estado del programa adaptativo se muestra en el parametro 07.30 Programa
Adaptativo Estado. El programa adaptativo puede deshabilitarse mediante
96.70 Desahab Progr. Adaptativo.

Para mas informacion, véase Adaptive programming application guide
(3AXD50000028574 [Inglés]).

Entradas disponibles para el programa adaptativo

Entrada [ Fuente

E/S

DI1 10.02 DI Estado Demora, bit 0
DI2 10.02 DI Estado Demora, bit 1
DI3 10.02 DI Estado Demora, bit 2
Dl4 10.02 DI Estado Demora, bit 3
DI5 10.02 DI Estado Demora, bit 4
Dl6 10.02 DI Estado Demora, bit 5
Al1 12.11 Al1 Valor Actual

Al2 12.21 Al2 Valor Actual
Senales actuales

Velocidad del motor 01.01 Velocidad motor utilizada
Frecuencia de salida 01.06 Frecuencia de Salida
Intensidad del motor 01.07 Intensidad Motor
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Entradas disponibles para el programa adaptativo

Entrada Fuente

Par del motor 01.10 Par motor

Potencia eje motor 01.17 Potencia eje motor

Estado

Habilitado 06.16 Palabra de estado de drive 1, bit 0
Inhibido 06.16 Palabra de estado de drive 1, bit 1
Listo para marcha 06.16 Palabra de estado de drive 1, bit 3
Tripped 06.11 Palabra Estado Pcpal, bit 3

En punto de ajuste 06.11 Palabra Estado Pcpal, bit 8
Limitando 06.16 Palabra de estado de drive 1, bit 7
Ext1 activo 06.16 Palabra de estado de drive 1, bit 10
Ext2 activo 06.16 Palabra de estado de drive 1, bit 11

Almacenamiento de datos

Almacén de datos 1 real32

47.01 Almacén de datos 1 real32

Almacén de datos 2 real32

47.02 Almacén de datos 2 real32

Almacén de datos 3 real32

47.03 Almacén de datos 3 real32

Almacén de datos 4 real32

47.04 Almacén de datos 4 real32

Salidas disponibles para el programa adaptativo

Salida Objetivo

E/S

RO1 10.24 RO1 Fuente
RO2 10.27 RO2 Fuente
RO3 10.30 RO3 Fuente
AO1 13.12 AO1 Fuente
AO2 13.22 AO2 Fuente

Control de marcha

Ext1/Ext2 Seleccion

19.11 Ext1/Ext2 Seleccion

Permiso de marcha 1

20.12 Permiso de marcha 1 fuente

Ext1in1 cmd 20.03 Ext1 in1 fuente
Ext1in2 cmd 20.04 Ext2 in2 fuente
Ext1in3 cmd 20.05 Ext1 in3 fuente
Ext2 in1 cmd 20.08 Ext2 in1 fuente
Ext2 in2 cmd 20.09 Ext2 in2 fuente
Ext2 in3 cmd 20.10 Ext2 in3 fuente

Restauracion de fallo

31.11 Restauracién Fallo Seleccion

Control de velocidad

Referencia de velocidad para Ext1

22.11 Ext1 Velocidad Ref1

Ganancia proporc velocidad

25.02 Ganancia proporc velocidad

Tiempo integracion veloc

25.03 Tiempo integracion veloc

Tiempo Aceleracion 1

23.12 Tiempo Aceleracion 1

Tiempo Deceleracion 1

23.13 Tiempo Deceleracion 1

Control de frecuencia

Referencia de frecuencia para Ext1

28.11 Ext1 Frecuencia Ref1

Control de par

Referencia de par para Ext1

26.11 Ref de par 1 Fuente

Referencia de par para Ext2

26.12 Ref de par 2 Fuente

Funcién Limite

Par minimo 2

30.21 Par Min 2 Fuente
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Salidas disponibles para el programa adaptativo

Salida Objetivo
Par maximo 2 30.22 Par Max 2 Fuente
Eventos

Evento externo 1

31.01 Evento Externo 1 Fuente

Evento externo 2

31.03 Evento Externo 2 Fuente

Evento externo 3

31.05 Evento Externo 3 Fuente

Evento externo 4

31.07 Evento Externo 4 Fuente

Evento externo 5

31.09 Evento Externo 5 Fuente

Almacenamiento de datos

Almacén de datos 1 real32

47.01 Almacén de datos 1 real32

Almacén de datos 2 real32

47.02 Almacén de datos 2 real32

Almacén de datos 3 real32

47.03 Almacén de datos 3 real32

Almacén de datos 4 real32

47.04 Almacén de datos 4 real32

PID de proceso

Conj 1 Punto ajuste 1

40.16 Conj 1 Punto ajuste 1 Fuente

Conj 1 Punto ajuste 2

40.17 Conj 1 Punto ajuste 2 Fuente

Conj 1 realiment 1

40.08 Conj 1 realiment 1 fuente

Conj 1 realiment 2

40.09 Conj 1 realiment 2 fuente

Conj 1 ganancia

40.32 Conj 1 ganancia

Conj 1 tiempo integracién

40.33 Conj 1 tiempo integracion

Conj 1 Modo seguimiento

40.49 Conj 1 Modo seguimiento

Seguimiento referencia set 1

40.50 Conj 1 Seguimiento selec ref

Formatos de codigos de fallos y auxiliares del programa adaptativo

Formato del cédigo aux:

[Bits 24-31: numero de estado [Bits 16-23: namero de bloque [ Bits 0-15: cdigo de error |

Si el numero de estado es cero pero el numero de bloque tiene un valor, el fallo esta
relacionado con un bloque de funcién del programa base. Si tanto el nimero de
estado como el numero de bloque son cero, el fallo es un fallo genérico que no esta
relacionado con un bloque especifico.

Véase el fallo 64A6 Programa adaptativo en la pagina 447.

Programa secuencial

Un programa adaptativo puede contener un programa base y partes de un programa
secuencial. El programa base funciona continuamente cuando el programa adapta-
tivo esta en modo de funcionamiento. La funcionalidad del programa base se pro-
grama usando bloques de funcién y entradas y salidas de sistema.

Un programa secuencial es una maquina de estados. Esto significa que sélo funciona
a la vez un estado del programa secuencial. El programa secuencial se puede crear
agregando estados y programando los estados de programa usando los mismos ele-
mentos de programa que en el programa base. Puede programar transiciones de esta-
dos agregando salidas de transicién de estados a los estados de programa. Las reglas
de transicion de estados se programan usando bloques de funcion.

El numero del estado activo del programa secuencial se muestra con el parametro
07.31 Prog.Adap.Estado sec.
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Interfaces de control

Entradas analégicas programables

La unidad de control dispone de dos entradas analdgicas programables. Cada una
de las entradas puede ajustarse independientemente como entrada de tension
(0/2...10 V) o intensidad (0/4...20 mA) con parametros. Todas las entradas pueden
filtrarse, invertirse y escalarse.

Ajustes

Grupo de parametros 12 Al Estandar (pagina 184).

Salidas analégicas programables

La unidad de control dispone de dos salidas analdgicas de corriente (0/x...20 mA).
La salida analégica 1 puede ajustarse como salida de tensién (0/2...10 V) o
intensidad (0/4...20 mA) con un parametro. La salida analdgica 2 siempre utiliza
intensidad. Todas las salidas pueden filtrarse, invertirse y escalarse.

Ajustes

Grupo de parametros 13 AO Estandar (pagina 189).

Entradas y salidas digitales programables
La unidad de control dispone de seis entradas digitales.
La entrada digital DI5 se puede usar como entrada de frecuencia.
La entrada digital DI6 se puede usar como entrada de termistor.

Se pueden agregar seis entradas digitales de 115/230 V usando un médulo de
ampliacion de entradas digitales CHDI-01 y se puede agregar una salida digital
usando un médulo de ampliaciéon multifuncion CMOD-01.

Ajustes
Grupos de parametros 10 DI, RO Estandar (pagina 177)y 11 DIO, Fl, FO Estandar
(pagina 183).
Entrada y salida de frecuencia programable
La entrada digital DI5 se puede usar como entrada de frecuencia.
Se puede implementar una salida de frecuencia usando un médulo de ampliacion
multifuncion CMOD-01.
Ajustes

Grupos de parametros 10 DI, RO Estandar (pagina 177)y 11 DIO, Fl, FO Estandar
(pagina 183).
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Salidas de relé programables

La unidad de control tiene tres salidas de relé. La sefial asociada a las salidas puede
seleccionarse mediante parametros.

Se pueden agregar dos salidas de relé usando un moédulo de ampliacion multifuncién
CMOD-01 o un médulo de ampliacion de entradas digitales de 115/230 V CHDI-01.

Ajustes

Grupo de parametros 10 DI, RO Estandar (pagina 177).

Ampliaciones de E/S programables

Se pueden agregar entradas y salidas usando un médulo de ampliacion multifuncion
CMOD-01 o0 CMOD-02 o un médulo de ampliacion de entradas digitales de 115/230 V
CHDI-01. El moédulo se monta en la ranura de opcion 2 de la unidad de control.

La tabla siguiente muestra el nimero de E/S de la unidad de control, asi como los
madulos opcionales CMOD-01, CMOD-02 y un CHDI-01.

Entradas Salidas E/S Entradas Salidas .

S, . L - . - Salidas de

Ubicacion digitales | digitales | Digitales | analégicas | analdgicas relé (RO)
(DI) (DO) (DIO) (Al) (AO)
Unidad de 6 - - 2 2 3
control
CMOD-01 - 1 - - - 2
CMOD-02 - - - - - 1(no
configurable)

CHDI-01 6 (115/230 V) - - - - 2

El médulo de ampliacion de E/S se puede activar y configurar usando el grupo de
parametros 15.

El CMOD-02 ofrece, ademas de la salida de relé (no configurable), una entrada de
+24 \VV CC/CAy una entrada de termistor.

Nota: El grupo de parametros de configuracion contiene parametros que muestran
los valores de las entradas del médulo de ampliacion. Estos parametros son la Unica
manera de utilizar las entradas en un médulo de ampliaciéon de E/S como fuentes de
sefales. Para conectar con una entrada, elija el ajuste Other (Otra) en el parametro
selector de fuente y luego especifique el valor de parametro apropiado (y el bit, para
sefales digitales) en el grupo 15.

Nota: Con el CHDI-01 puede usar hasta seis entradas digitales adicionales. EI CHDI-
01 no afecta a las entradas digitales estandar de la unidad de control.

Ajustes

Grupo de parametros 15 Mddulo de ampliacion de I/0 (pagina 196).
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Control por bus de campo

El convertidor puede conectarse a diversos sistemas distintos de automatizacion a
través de sus interfaces de bus de campo. Véanse los capitulos Control del bus de
campo a través de la interfaz de bus de campo integrado (BCI) (pagina 455) y

Control de bus de campo a través de un adaptador de bus de campo (pagina 483).

Ajustes

Grupos de parametros 50 Bus de Campo Adap. (FBA) (pagina 344), 51 FBAA
Ajustes (pagina 349), 52 FBA A Data In (pagina 350), 53 FBA A Data Out
(pagina 351) y 58 Bus de campo integrado (pagina 352).
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Control de aplicaciones

Rampas de referencia

Es posible ajustar individualmente los tiempos de rampa de aceleracion y deceleracion
para la referencia de velocidad, par y frecuencia (Menu - Ajustes - Rampas).

Con una referencia de velocidad o frecuencia, las rampas se definen como el tiempo
que el convertidor tarda en acelerar o decelerar entre la frecuencia o velocidad cero y
el valor definido por el parametro 46.01 Escalado Velocidad o 46.02 Escalado
Frecuencia. El usuario puede conmutar entre dos conjuntos de rampas
preestablecidos con ayuda de una fuente binaria, por ejemplo, una entrada digital.
En el caso de la referencia de velocidad y frecuencia, también es posible controlar la
forma de la rampa.

En el caso de una referencia de par, las rampas se definen como el tiempo que tarda
en cambiar la referencia entre cero y el par nominal del motor (parametro 071.30 Par
Nominal escalado).

Pendiente variable

Controla la pendiente de la rampa de velocidad durante un cambio de referencia.
Con esta funcién puede usarse una rampa variable constantemente.

La pendiente variable solamente esta disponible en control remoto.

Ajustes

Parametros 23.28 Pendiente Variable Habilitar (pagina 240) y 23.29 Pendiente
Variable Tasa (pagina 240).

Rampas de aceleracion/deceleracion especiales

Los tiempos de aceleraciéon/deceleracion para la funcidon de avance lento pueden
definirse separadamente; véase el apartado Avance lento (pagina 134).

La velocidad de cambio de la funcién de potencidmetro del motor (pagina 7217) es
ajustable. La misma velocidad se aplica en ambas indicaciones.

Se puede definir una rampa de deceleracion para el paro de emergencia (modo
“Off3”).
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Ajustes

* Menu - Ajustes principales - Rampas

* Rampas de referencia de velocidad: Parametros 23.11...23.15y 46.01
(paginas 238y 339).

» Rampas de referencia de par: Parametros 01.30, 26.18'y 26.19
(paginas 164y 250).

» Rampas de referencia de frecuencia: Parametros 28.71...28.75y 46.02
(paginas 259y 339).

* Avance lento: Parametros 23.20 'y 23.21 (pagina 239).

» Potencidmetro del motor: Parametro 22.75 (pagina 236).

» Paro de emergencia (modo “Off3”): Parametro 23.23 Paro Emergencia Tiempo
(pagina 239).

Velocidades/frecuencias constantes

Las velocidades y frecuencias constantes son referencias predefinidas que se
pueden activar rapidamente, por ejemplo, a través de entradas digitales. Es posible
definir hasta 7 velocidades para control de velocidad y 7 frecuencias constantes para
control de frecuencia.

ADVERTENCIA: Las velocidades y las frecuencias tienen preferencia sobre la
L l \ referencia normal sin importar de dénde provenga la referencia.

Ajustes

* Menu - Ajustes principales - Marcha, paro, referencia - Frecuencias
constantes,
Menu - Ajustes principales - Marcha, paro, referencia - Velocidades
constantes

» Grupos de parametros 22 Seleccion referencia de Velocidad (pagina 227)y
28 Frecuencia Cadena de referencia (pagina 257).

Velocidades/frecuencias criticas

Se pueden predefinir velocidades criticas (a veces denominadas “velocidades de
salto”) para aplicaciones en las cuales resulta necesario evitar determinadas
velocidades o rangos de velocidades de motor debido, por ejemplo, a problemas de
resonancia mecanica.

La funcién de velocidades criticas impide a la referencia permanecer dentro de

una banda critica durante un tiempo prolongado. Cuando una referencia cambiante
(22.87 Ref velocidad actual 7) entra en un rango critico, la salida de la funcion
(22.01 Ref. velocidad no limitada) se congela hasta que la referencia sale de ese
rango. Cualquier cambio instantaneo en la salida lo suaviza la funcion de rampeado
mas adelante en la cadena de referencias.
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Cuando el convertidor limita las velocidades/frecuencias de salida permitidas, las
limita a la velocidad critica absolutamente menor (velocidad critica baja o frecuencia
critica baja) cuando acelera estando previamente parado, a menos que la referencia
de velocidad supere el limite superior de velocidad/frecuencia critica.

Esta funcion también esta disponible para el control de motor escalar con una
referencia de frecuencia. La entrada de la funcién se muestra usando 28.96 Ref de
Frec Act 7.

Ejemplo
Un ventilador tiene vibraciones en el rango de 540 a 690 rpm y de 1380 a 1560 rpm.

Para hacer que el convertidor evite estos intervalos de velocidad:

» habilite la funcién de velocidades criticas activando el bit 0 del parametro
22.51 Vel Criticas Funcion, y

+ ajuste los rangos de velocidades criticas como en la figura siguiente.

22.01 Ref. velocidad no limitada (rpm)
(salida de la funcion)

A 1 Par. 22.52 = 540 rpm
1560 |- - - - 2 Par. 22.53 = 690 rpm
3 Par. 22.54 = 1380 rpm
1380 | P
' 4 Par. 22.55= 1560 rpm
690 |
540

— » 22.87 Ref velocidad actual 7 (rpm)
1 2 3 4 (entrada de la funcion)

Ajustes

» Velocidades criticas: parametros 22.51...22.57 (pagina 234).
» Frecuencias criticas: parametros 28.57...28.57 (pagina 258).

Curva de carga del usuario

La Curva de carga de usuario proporciona una funcién supervisora que monitoriza la
carga y una sefal de entrada como una funcién de la frecuencia o la velocidad.
Muestra el estado de la sefial monitorizada y puede generar un aviso o un fallo
basandose en la trasgresion de un perfil definido por el usuario.

La curva de carga de usuario consta de una curva de sobrecarga y otra de baja
carga, o solamente de una de ellas. Cada curva esta formada por cinco puntos que
representan la sefial monitorizada como una funcion de la frecuencia o de la
velocidad.
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En el siguiente ejemplo, la curva de carga de usuario se ha construido a partir del par
nominal de motor al cual se le ha agregado y restado un margen del 10%. Las curvas
de margen definen una envolvente operativa para el motor de modo que se puedan
supervisar, registrar en el tiempo y detectar las desviaciones fuera de la envolvente.

Par de motor / Par nominal

N 77
P
0,4 /

02 (1)

0,0 _——L:_”)/

-0,2 +rrrrr T T T T T T T T T T T T

5
Frecuencia de salida (Hz)
1 = Curva de sobrecarga (cinco puntos)

2 = Curva de carga de proceso nominal
3 = Curva de baja carga (cinco puntos)

Se puede configurar que se genere un aviso y/o un fallo de sobrecarga si la sefial
monitorizada permanece continuamente sobre la curva de sobrecarga durante un
tiempo definido. Se puede configurar que se genere un aviso y/o un fallo de baja
carga si la sefial monitorizada permanece continuamente bajo la curva de baja carga
durante un tiempo definido.

La sobrecarga se puede usar, por ejemplo, para monitorizar una hoja de sierra que
encuentra un nudo o perfiles de carga de ventilador demasiado altos.

La subcarga se puede usar, por ejemplo, para monitorizar una caida de la carga o la
rotura de cintas transportadoras o de correas de ventiladores.

Ajustes

Grupo de parametros 37 Curva de Carga de Usuario (pagina 317).

Macros de control

Las macros de control son ediciones de parametros y configuraciones de E/S
predefinidas. Véase el capitulo Macros de control (pagina 71).
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Control PID de proceso

Hay dos controladores PID de proceso (conjunto PID 1y conjunto PID 2) integrados
en el convertidor. Su funcién es controlar las variables de procesos como la presion,
el caudal o el nivel de fluido en el contenedor.

Cuando se activa el control PID de proceso, se conecta una referencia de proceso
(punto de ajuste) al convertidor en lugar de una referencia de velocidad. También se
transmite un valor actual (realimentacion de proceso) al convertidor. El control PID de
proceso ajusta la velocidad del convertidor para mantener la cantidad de proceso
medida (valor actual) en el nivel requerido (referencia). Esto significa que el usuario
no tiene que establecer una referencia de frecuencia/velocidad/par para el converti-
dor, sino que el convertidor ajusta su funcionamiento segun el PID de proceso.

El siguiente diagrama de bloques ilustra el control PID de proceso. Para ver
diagramas de bloques mas detallados, consulte las paginas 509y 510.

Punto de ajuste ——
Limitacion
PID de Cadena de
Filtro proceso | 7~£ > refergncia de
velocidad, par o

Al1 —B» Valores . i - frecuencia
Al2 —p» actuales
e del

proceso
FBA —b»

El convertidor tiene dos conjuntos completos de ajustes de regulador PID de proceso
que pueden alternarse en caso necesario; véase el parametro 40.57 PID Seleccién
Conj1/Conj2.

Nota: El control PID de proceso solo esta disponible en el control externo; véase el
apartado Control local frente a control externo (pagina 97).
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Configuracién rapida del regulador PID de proceso

1. Active el regulador PID de proceso: Menu - Ajustes principales - PID -
Controles PID

2. Seleccione una fuente de realimentacion: Menu - Ajustes principales - PID -
Realimentacion

3. Seleccione una fuente para un punto de ajuste: Menu - Ajustes principales -
PID - Punto de ajuste

4. Configure ganancia, tiempo de integracion, tiempo de derivacion: Menu -
Ajustes principales - PID - Ajuste

5. Establezca los limites de salida del PID: Menu - Ajustes principales - PID -
Salida PID

6. Seleccione la salida de regulador PID como fuente de, por ejemplo, 22.11 Ext1
Velocidad Ref1: Menu - Ajustes principales - Marcha, paro, referencia -
Referencia desde

Funciones dormir y refuerzo para el control PID de proceso

La funcién dormir es adecuada para aplicaciones de control PID en las que varia el
consumo, como sistemas de bombeo de agua limpia. Cuando se utiliza, detiene la
bomba completamente durante una situacién de baja demanda, en lugar de hacer
funcionar la bomba lentamente por debajo de su rango de funcionamiento eficiente.
El siguiente ejemplo ilustra el funcionamiento de la funcién.

Ejemplo: El convertidor controla la presion de una bomba. EI consumo de agua
disminuye por la noche. Como resultado, el regulador de proceso PID reduce la
velocidad del motor. Sin embargo, debido a las pérdidas naturales en las tuberias y
al reducido rendimiento de la bomba centrifuga a bajas velocidades, el motor no se
detiene y sigue girando. La funcién dormir detecta el giro lento y detiene el bombeo
innecesario tras haber superado la demora para dormir. El convertidor pasa a modo
dormir y sigue supervisando la presion. El bombeo se reanuda cuando la presion cae
por debajo del nivel minimo predefinido y la demora para despertar ha transcurrido.

El usuario puede ampliar el tiempo de dormir del PID usando la funcionalidad de
refuerzo. La funcionalidad de refuerzo incrementa el punto de ajuste del proceso
durante un tiempo predeterminado antes de que el convertidor pase al modo dormir.
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Punto de ajuste Tiempo refuerzo dormir (40.45)
. ,

» Tiempo

Demora despertar
(40.48)

Valor actual X

Sin inversion
(40.31 = No invertido (Ref - Fbk))

Nivel despertar

(Ajuste - Desviacion al despertar [40.47])

» Tiempo

Valor actual

Nivel despertar

(Ajuste + Desviacion al despertar [40.47])

Con inversién (40.31 = Invertido (Fbk - Ref))

Tiempo

Velocidad del motor ! ! X

tyq = Demora dormir (40.44) I Modo dormir

! - 1

L t<ty | ) taq : :

Nivel dormir. - \__ . _ /TN . ... L :

(40.43) : Z
! - » Tiempo

! PARO ' MARCHA
Seguimiento

En el modo de seguimiento, la salida del bloque PID se ajusta directamente al valor
del parametro 40.50 (o 41.50) Conj 1 Seguimiento selec ref. El término | interno del

regulador PID se ajusta de modo que no permita el paso de ningun transitorio hacia
la salida; asi, cuando se abandona el modo de seguimiento, se puede proseguir con
el funcionamiento del control de proceso normal sin ningun salto significativo.
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Ajustes

* Menu - Ajustes principales - PID
» Parametro 96.04 Seleccién de macro (seleccion de la macro).

* Grupos de parametros 40 Conjunto PID proceso 1 (pagina 314)y 41 Conjunto
PID proceso 2 (pagina 329).

Control de bomba y ventilador (PFC)

El control de bomba y ventilador (PFC) se usa en sistemas de bombas o ventiladores
formados por un convertidor y multiples bombas o ventiladores. El convertidor
controla la velocidad de una de estas bombas/ventiladores y ademas conecta

(y desconecta) el resto de bombas/ventiladores directamente a la red de
alimentacion mediante contactores.

La Idgica de control PFC arranca y para los motores auxiliares segun dicten los
cambios de capacidad del proceso. En una aplicacion con bombas, por ejemplo, el
convertidor controla el motor de la primera bomba, variando la velocidad del motor
para controlar el caudal de la bomba. Esta bomba esta regulada por velocidad.
Cuando la demanda (representada por la referencia PID de proceso) supera la
capacidad de la primera bomba (un limite de velocidad/frecuencia definido por el
usuario), la légica PFC automaticamente arranca una bomba auxiliar. La légica
también reduce la velocidad de la primera bomba, controlada por el convertidor, para
compensar la aportacion de la bomba auxiliar al caudal total del sistema. Por tanto, y
como antes, el regulador PID ajusta la velocidad/frecuencia de la primera bomba de
manera que el caudal del sistema se ajuste a las necesidades del proceso. Si la
demanda sigue aumentando, la l6gica PFC afiade mas bombas auxiliares de manera
similar a como se acaba de describir.

Cuando la demanda se reduce, de modo que la velocidad de la primera bomba
desciende por debajo de un limite minimo (un limite de velocidad/frecuencia definido
por el usuario), la l6gica PFC automaticamente para una bomba auxiliar. La logica
PFC también aumenta la velocidad de la bomba controlada por el convertidor para
compensar la pérdida de caudal de la bomba auxiliar que se ha parado.

El control de bomba y ventilador (PFC) se admite solamente en el lugar de control
externo EXT2.

Autocambio

La conmutacion automatica de la orden de arranque, o funcién Autocambio, tiene
dos propositos en muchas configuraciones de tipo PFC. Uno consiste en igualar los
tiempos de funcionamiento de las bombas/ventiladores a lo largo del tiempo para
igualar su desgaste. El otro es evitar que ninguna bomba/ventilador permanezca en
reposo demasiado tiempo, lo cual podria atascar la unidad. En algunos casos es
deseable conmutar la orden de arranque solo cuando todas las unidades estan
paradas, por ejemplo para minimizar el impacto sobre el proceso.

El Autocambio también puede activarse mediante la Funcion temporizada (véase la
pagina 126).
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Enclavamiento

Existe una opcién para definir sefiales de enclavamiento para cada motor en el
sistema PFC. Cuando la sefial de enclavamiento de un motor es Disponible, el motor
participa en la secuencia de arranque PFC. Si la sefial esta enclavada, el motor
queda excluido. Esta caracteristica puede usarse para informar a la légica PFC de
que el motor no esta disponible (por ejemplo, debido a trabajos de mantenimiento o a
un arranque directo a linea manual).

Control suave de bomba y ventilador (SPFC)

La logica del control suave de bomba y ventilador (SPFC) es una variante de la
I6gica PFC para aplicaciones de alternancia de bombas y ventiladores en las que
son deseables picos de presion mas bajos al conectar en linea un nuevo motor
auxiliar. La légica SPFC es una forma sencilla de implementar el arranque suave de
motores (auxiliares) directos en linea.

La principal diferencia entre las logicas PFC tradicional y SPFC reside en la forma en
que la légica SPFC conecta en linea los motores auxiliares. Cuando se cumplen los
criterios para poner en marcha un nuevo motor (véase mas arriba), la l6gica SPFC
conecta el motor controlado por el convertidor a la red de alimentacion en un
arranque en giro, es decir, mientras el motor aun gira libremente. Entonces el
convertidor se conecta a la siguiente unidad de bomba/ventilador que debe ponerse
en marcha y empieza a controlar la velocidad de aquella, mientras la unidad
controlada previamente ahora esta conectada directamente en linea a través de un
contactor. Los motores adicionales (auxiliares) se ponen en marcha de modo similar.
La rutina de parada del motor es la misma que para las rutinas PFC normales.

En algunos casos, el SPFC permite suavizar la intensidad de arranque al conectar en
linea motores auxiliares. Como resultado, pueden conseguirse picos de presion mas
bajos en los conductos y en las bombas.

Ajustes

» Parametro 96.04 Seleccién de macro (seleccion de la macro).
* Grupo de parametros 10 DI, RO Estandar (pagina 177).
* Grupo de parametros 40 Conjunto PID proceso 1 (pagina 314).

» Grupos de parametros 76 PFC Configuracion (pagina 362)y 77 PFC
maintenance and monitoring (pagina 369).

Funciones temporizadas

Un temporizador puede estar activo basandose en la hora del dia, el dia de la
semana y la estacion del afio. Ademas de estos parametros relacionados con el
tiempo, en la activacion del temporizador pueden influir los llamados dias
excepcionales (configurables como festivos o dias laborables). Un temporizador se
puede configurar para que esté activo o inactivo durante los dias excepcionales.
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Se pueden conectar varios temporizadores a una funcién temporizada con la funcion
OR. Asi pues, si cualquiera de los temporizadores conectados a una funcién
temporizada esta activo, la funcién temporizada también esta activa. Entonces, a su
vez la funcién temporizada controla funciones habituales del convertidor como su
arranque, la seleccion de la velocidad correcta o el punto de ajuste correcto para el
controlador de bucle PID.

En muchos casos en los que un ventilador o una bomba se controlan con una
funcién temporizada, a menudo se requiere que exista la posibilidad de anular el
programa temporizado durante un breve periodo. La funcionalidad de anulacion se
denomina Refuerzo. El Refuerzo afecta directamente a las funciones temporizadas
seleccionadas y las activa durante un tiempo predefinido. EI modo Refuerzo
normalmente se activa a través de una entrada digital y su tiempo de funcionamiento
se configura mediante parametros.

A continuacién se muestra un diagrama que ilustra las relaciones de las entidades de
funciones temporizadas.

Control del convertidor, p. €j.,
arrancar, control de velocidad

}

Funcion temporizada (3)

} i

Temporizador (12) Refuerzo

A f
! i

Hora del dia Excepcion

Festivo Laborable

i ! !

Hora del dia Dia de la semana Estacién

Ajustes

Grupo de parametros 34 Funciones temporizadas (pagina 288).
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Potenciometro del motor

El potenciometro del motor es, en realidad, un contador cuyo valor se puede

ajustar arriba y abajo usando dos sefales digitales seleccionadas por los parametros
22.73 Potenciémetro motor Fuente Incremento'y 22.74 Potenciéometro motor Fuente
Decremento.

Cuando es habilitado por 22.71 Potenciémetro motor Funcion, el potenciometro del
motor toma el conjunto de valores establecido por 22.72 Potenciometro motor valor
inicial. En funcion del modo seleccionado en 22.71, el valor del potenciometro del
motor se conserva o se restaura durante un ciclo de alimentacion.

La tasa de cambio se define en 22.75 Potenciémetro motor Tiempo rampa como el
tiempo necesario para que el valor cambie del minimo (22.76 Potenciémetro motor
Valor min) al méaximo (22.77 Potenciometro motor Valor max) o viceversa. Si las
sefiales arriba y abajo se activan simultaneamente, el valor del potenciometro del
motor no cambia.

La salida de la funcién se muestra en 22.80 Potenciémetro motor Ref actual, que

puede configurarse directamente como fuente de referencia en los parametros del
selector principal, o pueden usarlo como entrada otros parametros de selector de

fuente, tanto en control escalar como en control vectorial.

El siguiente ejemplo muestra el comportamiento del valor del potenciémetro del
motor.

1
22.73 ? |_
0 \ ; L !

1
22.74 ¢
0

22.77

22.80

22.76

22.75
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Los parametros 22.73 Potenciémetro motor Fuente Incremento y 22.74 Potenciome-
tro motor Fuente Decremento controlan la velocidad o la frecuencia desde cero hasta
la velocidad o frecuencia maxima. La direccion de funcionamiento se puede modifi-
car con el parametro 20.04 Ext1 in2 fuente. Véase el ejemplo siguiente.

20.04 1
Ext2 in1

fuente 0

20.04
Ext2 in2
fuente 0

22.73 f
0
1 f

22.74 |
0 !

* . . . .
La velocidad o frecuencia de salida ha alcanzado el valor de referencia.

Ajustes
Parametros 22.71...22.80 (pagina 235).

Control del freno mecanico

El freno mecanico puede emplearse para mantener el motor y la maquinaria accio-
nada a velocidad cero cuando se detiene el convertidor o no esta excitado. La légica
de control del freno observa los ajustes del grupo de parametros 44 Control Freno
Mecanico, asi como diversas sefiales externas, y se mueve entre los estados pre-
sentados en el diagrama en la pagina 723. En las tablas que aparecen a continua-
cion del diagrama de estado se detallan los estados y transiciones. El cronograma de
la pagina 724 muestra un ejemplo de una secuencia cerrar-abrir-cerrar.

Entradas de la légica de control de freno

La orden de marcha del convertidor (bit 5 de 06.716 Palabra de estado de drive 1) es
la fuente de control principal de la lI6gica de control de freno.

Salidas de la l6gica de control de freno

El freno mecanico debe controlarse mediante el bit 0 del parametro 44.01 Estado
Control de Freno. Este bit debe seleccionarse como fuente de una salida de relé
(o de una entrada/salida digital en el modo de salida) que a su vez se cablea al
actuador del freno a través de un relé. Véase el ejemplo de cableado en la
pagina 125.
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La Idgica de control de freno, en distintos estados, solicitara a la I6gica de control del
convertidor la retencién del motor o la reduccion de la velocidad en rampa. Estas
peticiones son visibles en el parametro 44.01 Estado Control de Freno.

Ajustes

Grupo de parametros 44 Control Freno Mecanico (pagina 333).

Diagrama de estado del freno

(desde cualquier estado)

2

(desde cualquier estado)

2

FRENO
DESHABILITADO

—

FRENO CERRADO APERTURA DE FRENO

&

CIERRE DE FRENO

B

FRENO ABIERTO

RETARDO DE CIERRE |}
DE FRENO <
ESPERADE CIERRE DE (——@;
FRENO @_’

Descripciones de estado

Nombre del estado

Descripcion

FRENO DESHABILITADO | Control de freno deshabilitado (parametro 44.06 Habilitar Control Freno =0y
44.01 Estado Control de Freno b4 = 0). La sefal de apertura esta activa
(44.01 Estado Control de Freno b0 = 1).

APERTURA DE FRENO: |Se ha solicitado la apertura del freno. (44.01 Estado Control de Freno b2 = 1).

Se ha activado la sefial de apertura (44.01 Estado Control de Freno b0 esta
definido). La carga es retenida por el control de velocidad del convertidor hasta
que transcurra 44.08 Demora Apertura Freno.

FRENO ABIERTO El freno esta abierto (44.01 Estado Control de Freno b0 = 1). Se elimina la
peticion de retencion (44.01 Estado Control de Freno b2 = 0), y se permite que
el convertidor siga la referencia.

CIERRE DE FRENO:

ESPERA DE CIERRE DE |Se emite la peticion de cierre del freno. Se emite la peticion de que la légica del

FRENO convertidor reduzca en rampa la velocidad hasta parar (44.01 Estado Control

de Freno b3 = 1). La sefial de apertura se mantiene activa (44.01 Estado
Control de Freno b0 = 1). La légica de frenado permanecera en este estado
hasta que la velocidad del motor esté por debajo de 44.14 Nivel Cierre Freno.
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Nombre del estado

Descripcion

RETARDO DE CIERRE DE
FRENO

Se cumplen las condiciones de cierre. La sefial de apertura se desactiva
(44.01 Estado Control de Freno b0 — 0). La peticiéon de rampa de deceleracion
se mantiene (44.01 Estado Control de Freno b3 = 1). La légica de frenado per-
manecera en este estado hasta que haya transcurrido 44.13 Demora Cierre
Freno.

En este momento, la I6gica continua hasta el estado FRENO CERRADO.

FRENO CERRADO

El freno esta cerrado (44.01 Estado Control de Freno b0 = 0). El convertidor no
estd modulando necesariamente.

Condiciones de cambio de estado ( @ )

© 00N A WN =

Cronograma

Control del freno deshabilitado (parametro 44.06 Habilitar Control Freno — 0).

06.11 Palabra Estado Pcpal, bit 2 = 0.

Se ha solicitado la apertura del freno.

44.08 Demora Apertura Freno ha transcurrido.

Se emite la peticidn de cierre del freno.

La velocidad del motor esta por debajo de la velocidad de cierre 44.14 Nivel Cierre Freno.
44.13 Demora Cierre Freno ha transcurrido.

Se ha solicitado la apertura del freno.

Control del freno habilitado (parametro 44.06 Habilitar Control Freno — 1).

El cronograma que aparece a continuacion ilustra de forma simplificada el funcionamiento
de la funcién de control de freno. Véase el diagrama de estado que aparece arriba.

Orden de marcha
(06.16 b5) u

Referencia de |

|
Modulando| >
(06.16 b6) '_"'tmd |
Ref. listo (06.11 b2) |

|
velocidad } }
|
Peticién mantener | |

Peticion de rampa a
detenido (44.01b3) —1

Sefial de control de o
freno (44.01 b0) |4|‘ tod *

|
T
detenido (44.01 b2 |
etenido ( U | !
|

|
|
T
|
|
I } Nes . ¥ .
i

s

| | oy
Estado nggﬁgo APERTURA DE FRENO FRENO ABIERTO sow | 5CD nggﬁ’go o
CIERRE DE FRENO
1 2 3 4 5 6 7 8

tmd Retardo de magnetizacion del motor
tod Demora de apertura del freno (parametro 44.08 Demora Apertura Freno)
Nes Velocidad de cierre del freno (parametro 44.14 Nivel Cierre Freno)
ted Demora de cierre del freno (parametro 44.13 Demora Cierre Freno)

BCW ESPERA DE CIERRE DE FRENO
BCD RETARDO DE CIERRE DE FRENO
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Ejemplo de cableado

La figura que aparece a continuacion muestra un ejemplo de cableado del control de
freno. El hardware de control del freno y su cableado deben ser obtenidos e
instalados por el cliente.

ADVERTENCIA: Asegurese de que la maquinaria en la que se integra el

convertidor con la funcién de control de freno cumpla las normas relativas a la
seguridad del personal. Tenga en cuenta que el convertidor de frecuencia (un médulo
de convertidor completo o un médulo de convertidor basico, como se define en
IEC/EN 61800-2), no se considera un dispositivo de seguridad mencionado en la
Directiva Europea sobre Maquinas y las normas armonizadas relacionadas. Por ello,
la seguridad del personal respecto a toda la maquinaria no debe basarse en una
funcion especifica del convertidor de frecuencia (como la funcion de control de
freno), sino que tiene que implementarse como se define en las normas especificas
para la aplicacion.

El freno se controla mediante el bit 0 del parametro 44.01 Estado Control de Freno.
En este ejemplo, el parametro 10.24 RO1 Fuente se ha definido como Comando
Freno (es decir, el bit 0 de 44.01 Estado Control de Freno).

T Unidad de control del
" "Hardware de |

. ! convertidor
control de freno | | X8
115/230 V CA ' 20 [RO1A

19 [RO1C 7

21 |[RO1B |

Freno de
emergencia
L g
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Control de Motor

Tipos de motor

El convertidor admite motores asincronos de induccion de CA, motores de imanes
permanentes (PM) y motores sincronos de reluctancia (SynRM).

Identificacion del motor

El rendimiento del control vectorial se basa en un modelo motor preciso determinado
durante la puesta en marcha del mismo.

Se efectua una identificacion magnética del motor de forma automatica la primera
vez que se facilita la orden de marcha. Durante la primera puesta en marcha, el
motor se magnetiza a velocidad cero durante varios segundos y se mide la
resistencia del motor y del cable de motor para permitir la creacién del modelo motor.
Este método de identificacion es adecuado para la mayoria de las aplicaciones.

En aplicaciones exigentes, puede realizarse una Marcha de identificacion (Marcha
de ID) por separado.

Ajustes

99.13 Marcha ID solicitada (pagina 390).

Control de motor escalar

El control de motor escalar es el método por defecto para el control del motor. En el
modo de control escalar, el convertidor se controla con una referencia de frecuencia.
No obstante, el excelente rendimiento del control vectorial no se alcanza con el
control escalar.

ABB recomienda activar el modo de control de motor escalar en las siguientes

situaciones:

» Silos valores nominales exactos del motor no estan disponibles o el convertidor
necesita funcionar con un motor diferente tras la fase de puesta en marcha.

» Sies necesario llevar a cabo una puesta en marcha de corta duracién o no se
desea la marcha de ID.

« En sistemas multimotor: 1) si la carga no se comparte equitativamente entre los
motores, 2) si los motores tienen tamafos distintos, o 3) si los motores van a
cambiarse tras la identificacién del motor (marcha de ID).

» Silaintensidad nominal del motor es inferior a 1/6 de la intensidad de salida
nominal del convertidor.

» Si el convertidor se emplea sin un motor conectado (por ejemplo, con fines de
comprobacion).

» Siel convertidor acciona un motor de media tensién a través de un transformador
elevador.

» Si el convertidor esta equipado con un filtro senoidal.
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En el modo de control escalar, algunas funciones estandar no estan disponibles.

Véase también el apartado Modos de funcionamiento del convertidor (pagina 107).

Compensacion IR para control de motor escalar

La compensacion IR (también conocida
como refuerzo de tensién) sélo esta

disponible en el modo de control de A
motor escalar. Cuando se activa la
compensacion IR, el convertidor aporta /

Tensioén del motor

Compensacion IR

un refuerzo de tensién al motor a bajas
velocidades. La compensacion IR es
util en aplicaciones que requieren un
elevado par de arranque, como las
bombas de desplazamiento positivo.

~-— Sin compensacién

> f(Hz)

En control vectorial no se admite ni se necesita compensacion IR, ya que se aplica
automaticamente.

Ajustes

* Menu - Ajustes principales - Motor - Compensacion IR

» Parametros 97.13 Compensacioén IR (pagina 383) y 99.04 Modo Control Motor
(pagina 387).
* Grupo de parametros 28 Frecuencia Cadena de referencia (pagina 2517).

Control vectorial

El control vectorial es el modo de control del motor disefiado para aplicaciones en las
que se necesita una alta precision del control. Ofrece mejor control en todo el rango
de velocidades, en particular en aplicaciones donde se necesita velocidad lenta con
par alto. Requiere una marcha de identificacién durante la puesta en marcha. El
control vectorial no se puede utilizar en todas las aplicaciones, p. €j., cuando se usan
filtros senoidales o hay varios motores conectados a un convertidor.

La conmutacion de los semiconductores de salida se controla para conseguir el flujo
de estator y el par motor necesarios. El valor de referencia para el regulador de par
proviene del regulador de velocidad o directamente de una fuente externa de
referencia de par.

El flujo del estator se calcula integrando la tensién del motor en el espacio vectorial.
El flujo del rotor se puede calcular a partir del flujo del estator y del modelo motor. El
par motor se produce controlando la intensidad 90 grados respecto al flujo del rotor.
Al utilizar el modelo motor identificado se mejora la estimacion del flujo del rotor. La
velocidad actual del eje del motor no es necesaria para el control del motor.

Véase también el apartado Paro con velocidad compensada (pagina 137).




128 Funciones del programa

Ajustes

* Menu - Ajustes principales - Motor - Modo de control

» Parametros 99.04 Modo Control Motor (pagina 387) y 99.13 Marcha ID solicitada
(pagina 390).

Cifras de rendimiento del control de velocidad

La tabla siguiente muestra las cifras de rendimiento tipicas del control de velocidad.

Control de velocidad Rendimiento T (%)A
Precisién estatica 20% del deslizamiento N

nominal del motor 100+ Tcarga
Precisiéon dinamica < 10% s con escalén

de par del 100% (con

ajuste del regulador de

velocidad por defecto) tis)
Precisién dinamica < 2% s con escalén de .
con regulador de par del 100% NactMref 1 Area<10% s
velocidad ajustado N

Ty = par nominal del motor

ny = velocidad nominal del motor
Nyt = velocidad real

n.es = referencia de velocidad

Cifras de rendimiento del control del par

El convertidor puede llevar a cabo un control preciso del par sin realimentacion de
velocidad del eje del motor. La tabla siguiente muestra las cifras de rendimiento
tipicas del control de par.

Control de par Rendimiento ?T(%)“
) . o . N Tref /™\\
No linealidad +5% con par nominal 100+ —
(x20% en el punto de 90-|- - - -} -- Tact
funcionamiento mas :
exigente) :
Tiempo de <10 ms con par '
incremento de nominal .
escalon de par :
10-|- - - - ' t(s)
:<—>I >
<5ms

Ty = par nominal del motor
T, = referencia de par
Tyt = par real
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Funcionamiento con cortes de la red

Véase el apartado Control de subtensioén (funcionamiento con cortes de la red) en la
pagina 138.

Relacion U/f

La funcién U/f solamente esta disponible en el modo de control de motor escalar, que
usa control de frecuencia.

Esta funcion tiene dos modos: lineal y cuadratico.

En el modo lineal, la relacion tension-frecuencia es constante bajo el punto de
debilitamiento de campo. Esto se utiliza en aplicaciones de par constante donde
puede ser necesario producir par cerca del par nominal del motor (o en el mismo par
nominal) en todo el rango de frecuencias.

En el modo cuadratico (por defecto), la relacion tension-frecuencia aumenta como el
cuadrado de la frecuencia por debajo del punto de debilitamiento de campo. Esto se
suele utilizar en aplicaciones como bombas centrifugas o ventiladores. Para estas
aplicaciones, el par requerido sigue una relacion cuadratica respecto a la frecuencia.
Por lo tanto, si se varia la tensidon usando la relacion cuadratica, el motor opera con
una eficiencia mejorada y menores niveles de ruido en estas aplicaciones.

La funcién U/f no se puede usar con optimizacion de energia; si se ajusta el
parametro 45.11 Optimizador de energia a Habilitar, no se tiene en cuenta el
parametro 97.20 Relacion U/.

Ajustes

* Menu - Ajustes principales - Motor - Relacion U/f
» Parametro 97.20 Relacion U/f (pagina 384).

Frenado por flujo

El convertidor puede proporcionar una mayor deceleracion aumentando el nivel de
magnetizacion en el motor. Al incrementar el flujo del motor, la energia generada por
éste durante el frenado puede convertirse en energia térmica en el motor.

Velocidad T

del motor 7 (%)
i TNI T = par de frenado

Ty = 100 N'm

Sin frenado por flujp 60

s

Frenado por flujo

Frenado por flujo 1 Sin frenado por flujo

> {(s) : . : , » f(Hz)
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El convertidor supervisa el estado del motor de forma continua, también durante el
frenado por flujo. Por lo tanto, el frenado por flujo puede emplearse tanto para detener
el motor como para cambiar la velocidad. Otras ventajas del frenado por flujo son:

» Elfrenado empieza inmediatamente después de facilitar una orden de paro. La
funcién no tiene que esperar a la reduccion de flujo antes de que pueda iniciar el
frenado.

» La refrigeracién del motor de induccion es eficiente. La intensidad del estator del
motor aumenta durante el frenado por flujo, pero no la intensidad del rotor. El
estator se refrigera de forma mucho mas eficaz que el rotor.

» El frenado por flujo puede emplearse con motores de induccién y motores
sincronos de imanes permanentes.

Hay dos niveles de potencia de frenado disponibles:

» Elfrenado moderado proporciona una deceleracion mas rapida que la que se
obtiene en situaciones donde se ha inhabilitado el frenado por flujo. El nivel de
flujo del motor se limita para evitar un sobrecalentamiento del motor.

» Elfrenado por flujo a la potencia maxima utiliza casi toda la intensidad disponible
para transformar la energia de frenado mecanica en energia térmica del motor. El
tiempo de deceleraciéon es mas corto que con el frenado por flujo moderado. En
uso ciclico, el calentamiento del motor puede ser significativo.

ADVERTENCIA: El motor debe estar dimensionado para absorber la energia
térmica generada por el frenado por flujo.

Ajustes

* Menu - Ajustes principales - Motor - Frenado por flujo
» Parametro 97.05 Frenado por Flujo (pagina 387).

Magnetizaciéon por CC

El convertidor posee diversas funciones de magnetizacion para las distintas fases de
arranque/giro/paro del motor: premagnetizacion, retencion por CC, posmagnetiza-
cion y precalentamiento (calentamiento del motor).

Premagnetizacion

La premagnetizacion se refiere a una magnetizacion por CC del motor antes del
arranque. Dependiendo del modo de marcha seleccionado (21.01 Vectorial Modo
Marcha o 21.19 Escalar Modo Marcha), la premagnetizacion puede aplicarse para
garantizar el mayor par de arranque posible, hasta el 200% del par nominal del
motor. Al ajustar el tiempo de premagnetizacién (21.02 Tiempo magnetizacion), es
posible sincronizar el arranque del motor y, por ejemplo, la liberacién de un freno
mecanico.
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Ajustes

Parametros 21.01 Vectorial Modo Marcha, 21.19 Escalar Modo Marcha, 21.02
Tiempo magnetizacion.

Retencion por CC

Esta funcion permite bloquear el rotor a velocidad cero (cercana a cero) durante la
operacion normal. La retencién por CC se activa con el parametro 27.08 Control
corriente CC. Cuando la velocidad de referencia y la del motor caen ambas por
debajo de un determinado nivel (parametro 271.09 Retencion CC Veloc), el
convertidor dejara de generar una intensidad sinusoidal y empezara a suministrar
CC al motor. La intensidad se ajusta con el parametro 21.10 Reten CC Ref
Intensidad. Cuando la referencia supera el valor del parametro 27.09 Retencion CC
Veloc, el convertidor contintia funcionando de la forma normal.

Velocidad del motor g Retencién por CC
!

Referencia

Y

21.09 Retencion CC Veloc

Y

Ajustes

Parametros 21.08 Control corriente CCy 21.09 Retencion CC Veloc.

Posmagnetizacion

Esta funcion mantiene magnetizado el motor durante un determinado periodo (para-
metro 21.11 Pos magnetizacion Tiempo) tras la parada. La finalidad es impedir que la
maquina se mueva en presencia de carga, por ejemplo antes de que se pueda aplicar
un freno mecanico. La posmagnetizacion se activa con el parametro 21.08 Control
corriente CC. La intensidad de magnetizacion se ajusta con el parametro 271.710
Reten CC Ref Intensidad.

Nota: La posmagnetizacion sélo esta disponible si el paro por rampa esta seleccio-
nado (véase el parametro 271.03 Funcion Paro). La posmagnetizacion solamente se
admite en el control vectorial.

Ajustes

Parametros 21.03 Funcion Paro (pagina 219), 21.08 Control corriente CCy 21.11
Fuente entrada precalentamiento.
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Precalentamiento (Calentamiento del motor)

La funcién de precalentamiento mantiene el motor templado e impide la condensa-
cion dentro del motor mediante el suministro de CC cuando el convertidor esta dete-
nido. El calentamiento sélo se puede activar cuando el convertidor se encuentra en
estado detenido. Al arrancar el convertidor, se detiene el calentamiento.

Cuando se activa el precalentamiento y se da la orden de paro, el precalentamiento
comienza de forma inmediata si el convertidor funciona por debajo del limite de
velocidad cero (véase el bit 0 en el parametro 06.19 Palabra estado ctrl velocidad). Si
el convertidor funciona por encima del limite de velocidad cero, el precalentamiento
se retrasa 60 segundos para evitar un exceso de intensidad.

Esta funcion se puede definir para que siempre esté activada cuando se para el
convertidor, o bien se puede activar mediante entrada digital, bus de campo, funcién
temporizada o funcién de supervision. Por ejemplo, con la ayuda de la funcion de
supervision de sefal, el calentamiento se puede activar con una sefial de medicion
térmica del motor.

La intensidad de precalentamiento suministrada al motor se puede definir como el
0...30% de la intensidad nominal del motor.

Cuando el precalentamiento esta activo aparece un icono en la barra de estado para
indicar que se esta suministrando corriente al motor; véase la pagina 42.
Notas:

» En aplicaciones en las que el motor se mantiene girando mucho tiempo después
de detener la modulacion, ABB recomienda usar la parada de rampa con el
precalentamiento para evitar un tirén repentino en el rotor al activar el
precalentamiento.

» La funcion de calentamiento requiere que el circuito STO esté cerrado o no
activado como abierto.

» La funcion de calentamiento requiere que el convertidor no esté en fallo.
» El precalentamiento usa retencién por CC para producir corriente.

Ajustes

* Menu - Ajustes principales - Motor - Precalentamiento

» Parédmetros 21.14 Fuente entrada precalentamiento y 21.16 Precalentamiento
Corriente (pagina 222).

Optimizacioén de energia

Esta funcion optimiza el flujo del motor de forma que se reduce el consumo total de
energia y el nivel de ruido del motor cuando el convertidor funciona por debajo de la
carga nominal. El rendimiento total (motor y convertidor) puede aumentarse de un
1% a un 20% en funcién de la velocidad y el par de la carga.

Nota: Con motores de imanes permanentes y sincronos de reluctancia, la
optimizacion de energia siempre esta habilitada.
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Ajustes
+ Menu - Eficiencia energética
« Parametro 45.11 Optimizador de energia (pagina 336).

Frecuencia de conmutacion

El convertidor tiene dos frecuencias de conmutacion: frecuencia de conmutacion de
referencia y frecuencia de conmutacion minima. Si resulta térmicamente posible,

el convertidor intenta mantener la frecuencia de conmutacion permitida mas alta

(= frecuencia de conmutacion de referencia) y entonces, la ajusta dinamicamente
entre la referencia y la frecuencia de conmutaciéon minima en funcion de la
temperatura del convertidor. Cuando el convertidor alcanza la frecuencia de
conmutacion minima (= menor frecuencia de conmutacion permitida) empieza a
limitar la intensidad de salida mientras aumenta el calentamiento.

Para consultar el derrateo, véase el capitulo Especificaciones técnicas, apartado
Derrateo por frecuencia de conmutacion en el Manual de hardware del convertidor.

Ejemplo 1: Si necesita fijar la frecuencia de conmutacion a un cierto valor como
cuando se usan algunos filtros externos, p. €j., con filtros EMC C1 o filtros senoidales
(véase el Manual de hardware del convertidor), configure tanto la frecuencia de
conmutacion de referencia como la frecuencia minima a ese valor y el convertidor
mantendra esa frecuencia de conmutacion.

Ejemplo 2: Si la frecuencia de conmutacion de referencia se ajusta a 12 kHz y la
frecuencia de conmutacion minima se ajusta al valor minimo disponible, el
convertidor mantiene la frecuencia de conmutacién mas alta posible para reducir el
ruido de motor y soélo reducira la frecuencia de conmutaciéon cuando se caliente el
convertidor. Esto es util, por ejemplo, en aplicaciones donde se requiere un bajo nivel
de ruido pero se puede tolerar mas ruido cuando se necesita toda la corriente de
salida.

Ajustes

Parametros 97.01 Frec. Portadora Referencia'y 97.02 Frec. Portadora Minima
(pagina 370).

Control de embalamiento

En el control de par, el motor podria embalarse si se perdiera la carga de forma
repentina. El programa de control tiene una funcion de control de embalamiento
que reduce la referencia de par siempre que la velocidad del motor supere
30.11 Velocidad Minima o 30.12 Velocidad Maxima.
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Velocidad del motor

A Nivel de disparo por sobrevelocidad

31.30 Sobre velocidad margen

30.12 A de disparo

d '
| |
| |
' ' >

- Tiempo

-~
Control de embalamiento activo

30.11

31.30 Sobre velocidad margen
_________ de disparo
Y Nivel de disparo por sobrevelocidad

Esta funcién esta basada en un regulador PI. La ganancia proporcional y el tiempo
de integracion pueden definirse mediante parametros. Si estos parametros se
ajustan a cero, el control de embalamiento queda deshabilitado.

Avance lento

La funcién de avance lento permite usar un interruptor momentaneo para girar
brevemente el motor. La funcién de avance lento se utiliza normalmente para
controlar la maquinaria localmente durante el mantenimiento o la puesta en marcha.

Se dispone de dos funciones de avance lento (1 y 2), cada una con sus propias
referencias y fuentes de activacion. Las fuentes de sefal se seleccionan usando los
parametros 20.26 Av lento 1 Fuente marcha'y 20.27 Av lento 2 Fuente marcha
(Menu - Ajustes principales - Marcha, paro, referencia - Avance lento). Cuando
se activa el avance lento, el convertidor arranca y acelera hasta la velocidad de
avance lento definida (22.42 Avance lento 1 Ref 0 22.43 Avance lento 2 Ref),
siguiendo la rampa de aceleracion establecida (23.20 Avance Lento Tiempo acel).
Después de desactivarse la sefial, el convertidor decelera hasta detenerse siguiendo
la rampa de deceleracion de avance lento establecida (23.27 Avance Lento Tiempo
decel).

La figura y la tabla siguientes ofrecen un ejemplo del funcionamiento del convertidor
durante el avance lento. En este ejemplo, se utiliza el modo de paro por rampa
(véase el parametro 21.03 Funcion Paro).




Ord. Av. Lento =

Habil Av. Lento =

Ord. marcha =
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Estado de la fuente definido usando 20.26 Av lento 1 Fuente

marcha o 20.27 Av lento 2 Fuente marcha

Habilitar

Estado de la fuente definido usando 20.25 Avance Lento

Estado de la orden de marcha del convertidor.

Ord. Av. Lento |

Avance lento |

Ord. marcha

Velocidad

12 34 56 78 9 10 11 12 13 1415 16 1718 t
Ord.
Avance | Ord. L
Fase | Aw. Descripcion
Lento lento |marcha

1-2 1 1 0 El convertidor acelera hasta la velocidad de avance lento a
lo largo de la rampa de aceleracion de la funcién de avance
lento.

2-3 1 1 0 El convertidor sigue la referencia de avance lento.

3-4 0 1 0 El convertidor decelera hasta velocidad cero a lo largo de
la rampa de deceleracion de la funcién de avance lento.

4-5 0 1 0 El convertidor esta parado.

5-6 1 1 0 El convertidor acelera hasta la velocidad de avance lento a
lo largo de la rampa de aceleracion de la funcién de avance
lento.

6-7 1 1 0 El convertidor sigue la referencia de avance lento.

7-8 0 1 0 El convertidor decelera hasta velocidad cero a lo largo de
la rampa de deceleracion de la funcion de avance lento.

8-9 0 1->0 0 El convertidor esta parado. Mientras esté activada la sefial
de habilitar avance lento, se ignoran las 6rdenes de
marcha. Una vez que se desactiva la habilitacion de
avance lento se requiere una orden de marcha nueva.

9-10 X 0 1 El convertidor acelera hasta la velocidad de referencia a lo
largo de la rampa de aceleracion seleccionada (parametros
23.11...23.15).

10-11 X 0 1 El convertidor sigue la referencia de velocidad.
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Fase

Avance
lento

Ord.
marcha

Descripcién

11-12

0

El convertidor decelera hasta velocidad cero a lo largo de
la rampa de deceleracion seleccionada (parametros
23.11...23.15).

12-13

El convertidor esta parado.

13-14

El convertidor acelera hasta la velocidad de referencia a lo
largo de la rampa de aceleracion seleccionada (parametros
23.11...23.15).

14-15

0->1

El convertidor sigue la referencia de velocidad. Mientras
esta activada la orden de marcha, se ignora la sefial de
habilitar avance lento. Si esta activada la sefal de habilitar
avance lento cuando se desactiva la orden de marcha, el
avance lento se habilita inmediatamente.

15-16

0->1

La orden de marcha se desactiva. El convertidor empieza a
decelerar a lo largo de la rampa de deceleracion
seleccionada (parametros 23.11...23.15).

Cuando se activa la orden de avance lento, la deceleracién
del convertidor se adapta a la rampa de deceleracion de la
funcién de avance lento.

16-17

El convertidor sigue la referencia de avance lento.

17-18

1->0

El convertidor decelera hasta velocidad cero a lo largo de
la rampa de deceleracion de la funcion de avance lento.

Véase también el diagrama de bloques de la pagina 502.

Notas:

El avance lento no esta disponible cuando el convertidor se encuentra en control
local.

El avance lento no se puede habilitar cuando la orden de marcha de convertidor
esta activada, ni puede ponerse en marcha el convertidor cuando esta deshabili-
tado el avance lento. Para arrancar el convertidor después de que se desactiva el
avance lento se requiere una orden de marcha nueva.

ADVERTENCIA: Si el avance lento se habilita y activa mientras la orden de
marcha estéa activada, el avance lento se activara en cuanto se desactive la

orden de marcha.

Si se activan ambas funciones de avance lento, tiene prioridad la que se active
primero.

El avance lento usa control vectorial.

Las funciones de marcha lenta activadas a través del bus de campo (véase
06.01 Palabra Control Principal, bits 8...9) usan las referencias y tiempos de
rampa definidos para el avance lento, pero no requieren la sefial de habilitar
avance lento.
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Ajustes

* Menu - Ajustes principales - Marcha, paro, referencia - Avance lento

» Parametros 20.25 Avance Lento Habilitar (pagina 216), 20.26 Av lento 1 Fuente
marcha (pagina 217), 20.27 Av lento 2 Fuente marcha (pagina 218),
22.42 Avance lento 1 Ref (pagina 234), 22.43 Avance lento 2 Ref (pagina 234),
23.20 Avance Lento Tiempo acel (pagina 239) y 23.21 Avance Lento Tiempo
decel (pagina 239).

Paro con velocidad compensada

El paro con velocidad compensada esta disponible, por ejemplo, para aplicaciones
en que una cinta transportadora deba desplazarse una determinada distancia tras
recibir la orden de paro. A velocidad maxima el motor se detiene habitualmente
siguiendo la rampa de deceleracion definida, tras la aplicacién de una demora
definida por el usuario para ajustar la distancia recorrida. Por debajo de la velocidad
maxima, el paro se demora aun mas haciendo funcionar el convertidor a la velocidad
actual antes de que el motor siga la rampa hasta pararse. Tal como se muestra en la
figura, la distancia recorrida tras la orden de paro es la misma en ambos casos, es
decir, el area A + el area B es igual al area C.

Velocidad del motor D1 = Demora definida por el
A Orden de parametro 21.31
paro D2 = Demora adicional calculada
Veloc | mediante el paro con
max. - velocidad compensada
Area A + Area B = Area C
Veloc.
usada
» 1 (S)

La velocidad compensada no tiene en cuenta el tiempo de la forma de la curva
(parametros 23.32 Tiempo de forma 1y 23.33 Tiempo de forma 2). Los tiempos de
curva positivos alargan la distancia recorrida.

Puede restringirse la aplicacién de la velocidad compensada a la direccién de giro en
avance o en retroceso.

Tanto el control de motor escalar como el vectorial admiten la velocidad compensada.

Ajustes

Parametros 21.30 Velocidad compensada Modo de paro (pagina 226), 21.31
Velocidad compensada Demora paro (pagina 227) y 21.32 Velocidad compensada
Umbral de paro (pagina 227).
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Control de tensiéon CC

Control de sobretension

El control de sobretensién del bus de CC intermedio suele ser necesario cuando el
motor se halla en modo generador. El motor puede generar tension cuando decelera
0 cuando la carga arrastra el eje de motor, haciendo que el eje gire mas rapido que la
velocidad o la frecuencia aplicadas. Para prevenir que la tension de CC supere el
limite de control de sobretension, el regulador de sobretension reduce automatica-
mente el par en modo generador cuando se alcanza dicho limite. El controlador de
sobretensién también incrementa todos los tiempos de deceleracion programada si
se alcanza el limite; para conseguir tiempos de deceleracion mas breves, es posible
que se requieran un chopper y una resistencia de frenado.

Control de subtensién (funcionamiento con cortes de la red)

Si se interrumpe la tensién de alimentacion entrante, el convertidor permanecera
funcionando empleando la energia cinética del motor en giro. El convertidor seguira
plenamente operativo mientras el motor gire y genere energia para el convertidor.
El convertidor puede seguir funcionando tras la interrupcion si el contactor principal
(si esta presente) permanecié cerrado.

Nota: Las unidades equipadas con un contactor principal deben contar con un
circuito de retencion (p. ej., un SAl) para mantener el circuito de control del contactor
cerrado en caso de interrupcion breve de la alimentacion.

([ o—— T
W TR o, ...
M sal CcC
(N-m) (Hz) (Vcc) Ucg
160 80 520
120 60 390
] fsal
80 40 260 // .
/ N\
—T,
40 20 130 // \\// M
e
t(s)
1,6 58 8 11,2 15,4
Ucc= Tension del circuito intermedio del convertidor, f, = Frecuencia de salida del convertidor,
Ty = Par del motor
Pérdida de la tensién de alimentacién con carga nominal (fs5 = 40 Hz). La tensién de CC del
circuito intermedio cae hasta el limite minimo. El regulador mantiene la tension estable
mientras la potencia de entrada esta desconectada. El convertidor acciona el motor en modo
generador. La velocidad del motor se reduce, pero el convertidor se mantendra en
funcionamiento mientras el motor tenga la suficiente energia cinética.
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Implementacion del control de subtension (funcionamiento con cortes de la red)

Implemente la funcién de control de subtension de la siguiente forma:

+ Compruebe que la funcion de control de subtension del convertidor esté activada
en el parametro 30.31 Control Subtensién.

» El parametro 21.01 Vectorial Modo Marcha debe estar ajustado a Automatico (en
el modo vectorial) o el parametro 21.19 Escalar Modo Marcha a Automatico (en el
modo escalar) para que sea posible el arranque en giro (arranque en un motor
que ya esta girando).

Si la instalacién esta equipada con un contactor principal, impida que se dispare ante
el corte de la potencia de entrada. Por ejemplo, utilice un relé de demora (espera) en
el circuito de control del contactor.

c ADVERTENCIA: Asegurese de que la funcion de rearranque en giro del motor
no pueda provocar ninguna situacion peligrosa. Si tiene cualquier duda, no
implemente la funcion de control de subtension.

Rearranque automatico

Es posible rearrancar automaticamente el convertidor tras un corte breve de la
alimentacion (max. 10 segundos) utilizando la funcion de rearranque automatico
siempre y cuando el convertidor pueda funcionar durante 10 segundos sin que los
ventiladores de refrigeracion estén en marcha.

Cuando esta funcion esta activada, se efectuan las acciones siguientes tras un corte
de alimentacién para permitir un rearranque correcto:

+ Se suprime el fallo de subtension (pero se genera un aviso).

» Se detienen la modulacion y la refrigeracion para conservar la eventual energia
que quede.

» Se activa la precarga del circuito de CC.

Si se restaura la tension de CC antes de que haya transcurrido el periodo definido
por el parametro 21.18 Tiempo Autoarranque y la sefial de arranque sigue
encendida, el funcionamiento normal proseguira. Sin embargo, si la tension de CC
sigue siendo demasiado baja en ese punto, el convertidor se dispara con un fallo,
3220 Subtension bus CC.

Si el parametro 21.34 Forzar auto reinicio se ajusta a Habilitar, el convertidor nunca
se dispara con fallo por subtension y la sefial de marcha se activa indefinidamente.
Cuando se restaura la tension de CC, se prosigue con el funcionamiento habitual.

ADVERTENCIA: Antes de activar la funcion, asegurese de que no se pueden
producir situaciones peligrosas. La funcion rearranca el convertidor
automaticamente y reanuda el funcionamiento tras un corte de suministro.
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Control de tensién y limites de disparo

El control y los limites de disparo del regulador de tension CC intermedio se refieren
a la tension de alimentacion y al tipo de convertidor/inversor. La tension de CC (Ugc)
es aproximadamente 1,35 veces la tensién de alimentacién entre lineas, y se

muestra mediante el parametro 01.71 Tensién CC.

La tabla siguiente muestra los valores de tension de CC seleccionados. Hay que
tener en cuenta que las tensiones absolutas varian en funcion del tipo de
convertidor/inversor y del rango de tensiones de alimentacion de CA.

Valor de tensién de CC [V]

Véase 95.01 Tensioén

Rango de tension de
alimentacién de CA [V]

Rango de tension de
alimentacion de CA [V]

Allmentacion. 380...415 440...480
Limite de fallo por sobretension 840 840
Limite de control por sobretension 780 780
Limite dg marcha de chopper de 780 780
frenado interno

Limite d_e paro de chopper de 760 760
frenado interno

Limite de aviso por sobretension 745 745

Limite de aviso por subtension

0,85 x 1,41 x valor del par. 95.03 ")
0,85x1,41x380 = 455 2)

0,85 x 1,41 x valor del par. 95.03 ")
0,85x1,41x440 = 527 2

Limite de control por subtension

0,75 x 1,41 x valor del par. 95.03 "
0,75x1,41x380 = 402 2

0,75 x 1,41 x valor del par. 95.03 ")
0,75%1,41x440 = 465 2

Limite de cierre de relé de carga

0,75 x 1,41 x valor del par. 95.03 "
0,75x1,41x380 = 402 2

0,75 x 1,41 x valor del par. 95.03 ")
0,75%1,41x440 = 465 2)

Limite de apertura de relé de
carga

0,65 x 1,41 x valor del par. 95.03 "

0,65%1,41x380 = 348 2

0,65x1,41 x 95.03 valor de par "

0,65x1,41x440 = 403 2

Tension de CC en el limite

superior del rango de tension de 560 648
alimentacion (Uccmax)

Tension de CC en el limite inferior

del rango de tension de 513 594

alimentacion (Ugcmin)

Limite de activacion de
cargal/espera

0,65 x 1,41 x valor del par. 95.03 )

0,65x1,41x380 = 348 2

0,65 x 1,41 x valor del par. 95.03 ")

0,65%1,41x440 = 403 2

Limite de fallo por subtension

0,45 x 1,41 x valor del par. 95.03 "
0,45x1,41x380 = 241 2

0,45 x 1,41 x valor del par. 95.03 ")
0,45x1,41x440 = 279 2

1 Siel parametro 95.01 Tension Alimentacion se ajusta a Automatico/no seleccionado'y 95.02 Limites
Tensién Adaptativos se ajusta a Habilitar, se utiliza el valor del parametro 95.03 Tension alimentacién CA

estimada,

2) de lo contrario, se utiliza el limite inferior del rango seleccionado con el parametro 95.01 Tension

Alimentacion.
3)

Cuando se activa la espera, la modulacién del convertidor se detiene, se para el ventilador y se activa el

circuito de precarga. Si la tension vuelve a superar este nivel, el convertidor debe completar la carga
antes de continuar el funcionamiento de manera automatica.




Funciones del programa 141

Ajustes

Parametros 01.11 Tensién CC (pagina 163), 30.30 Control Sobretension
(pagina 268), 30.31 Control Subtensién (pagina 269), 95.01 Tension Alimentacion
(pagina 370) y 95.02 Limites Tension Adaptativos (pagina 370).

Chopper de frenado

Para gestionar la energia generada por un motor en deceleracion, se puede usar un
chopper de frenado. Cuando la tensién de CC aumenta lo suficiente, el chopper
conecta el circuito de CC a una resistencia de frenado externa. El funcionamiento del
chopper se basa en la histéresis.

Los choppers de frenado internos del convertidor (en bastidores R0...R3) empiezan a
conducir a la tensién de limite de marcha de chopper de frenado interno de 780 V y
dejan de conducir a la tensién de limite de paro de chopper de frenado interno de
760 V (alimentacion de CA 380...480 V).

Para obtener informacién sobre los choppers de frenado externos, consulte su
documentacion.

Nota: Para que funcione el chopper es preciso deshabilitar el control de
sobretension.

Ajustes

Parametro 01.11 Tensién CC (pagina 163); grupo de parametros 43 Chopper de
Frenado (pagina 337).
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Seguridad y protecciones

Protecciones Fijas/Estandar

Sobreintensidad

Si la corriente de salida supera el limite de sobrecorriente interno, se apagan
inmediatamente los IGBT para proteger el convertidor.

Sobretension de CC

Véase el apartado Control de sobretension en la pagina 138.

Subtension de CC

Véase el apartado Control de subtension (funcionamiento con cortes de la red) en la
pagina 138.

Temperatura del convertidor

Si la temperatura alcanza un nivel determinado, el convertidor primero empieza a
limitar la frecuencia de conmutacion y después la corriente para protegerse. Si aun
mantiene calentamiento, por ejemplo debido a un fallo del ventilador, se genera un
fallo de sobrecalentamiento.

Cortocircuito

En caso de cortocircuito, los IGBT se apagan inmediatamente para proteger el
convertidor.

Paro de emergencia

La sefial de paro de emergencia estd conectada a la entrada seleccionada por el
parametro 21.05 Paro Emergencia Fuente. También es posible generar un paro de
emergencia a través del bus de campo (parametro 06.01 Palabra Control Principal,
bits 0...2).

El modo del paro de emergencia se selecciona con el parametro 21.04 Paro
Emergencia Modo. Estan disponibles los siguientes modos:

» Off1: Paro normal siguiendo la rampa de deceleracion estandar definida para el
tipo de referencia particular en uso.

» Off2: Paro por si solo.

» Off3: Paro por la rampa de paro de emergencia definida por el parametro
23.23 Paro Emergencia Tiempo.

» Par de paro.

Con los modos de parada de emergencia Off1 u Off3, la rampa de deceleracion de la
velocidad del motor se puede supervisar usando los parametros 371.32 Rampa de
Emergencia Supervisién de rampay 31.33 Rampa de Emergencia Demora
supervision.
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Notas:

+ Elinstalador del equipo es responsable de instalar los dispositivos de paro de
emergencia y todos los demas dispositivos adicionales necesarios para que la
funcion de paro de emergencia cumpla la categoria de paro de emergencia
requerida. Para obtener mas informacion, péngase en contacto con su
representante local de ABB.

+ Tras detectarse una sefial de paro de emergencia, la funcion de paro de
emergencia no puede cancelarse aunque se cancele la sefial.

+ Si el limite de par minimo (0 maximo) esta ajustado al 0%, es posible que la
funcion de paro de emergencia no sea capaz de detener el convertidor.

Ajustes

* Menu - Ajustes principales - Marcha, paro, referencia - Permisos de marcha

» Parametros 21.04 Paro Emergencia Modo (pagina 220), 21.05 Paro Emergencia
Fuente (pagina 220), 23.23 Paro Emergencia Tiempo (pagina 239), 31.32 Rampa
de Emergencia Supervision de rampa (pagina 279) y 31.33 Rampa de
Emergencia Demora supervision (pagina 280).

Proteccion térmica del motor

El programa de control dispone de dos funciones independientes de monitorizacion
de temperatura del motor. Las fuentes de datos de temperatura y los limites de
aviso/disparo se pueden ajustar independientemente para cada funcion.

La temperatura del motor se puede monitorizar mediante:

» el modelo de proteccién térmica de motor (temperatura estimada derivada
internamente dentro del convertidor) o

» sensores instalados en los bobinados. Esto da como resultado un modelo motor
mas preciso.

Modelo de proteccion térmica del motor

El convertidor calcula la temperatura del motor partiendo de las siguientes
suposiciones:

1. Cuando se conecta la alimentacion al convertidor por primera vez, se presupone
que el motor esta a temperatura ambiente (definida por el parametro 35.50 Tem-
peratura Ambiente Motor). Posteriormente, cuando se conecta la alimentacion
del convertidor, se presupone que el motor esta a la temperatura estimada.

2. Latemperatura del motor se calcula utilizando el tiempo térmico y la curva de
carga del motor, ajustables por el usuario. La curva de carga deberia ajustarse en
caso de que la temperatura ambiente supere los 30 °C.

Nota: El modelo térmico del motor puede utilizarse cuando solamente hay un motor
conectado al inversor.
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Aislamiento

ADVERTENCIA: IEC 60664 exige aislamiento doble o reforzado entre las

partes bajo tensién y la superficie de las partes del equipo eléctrico a las que
pueda accederse que sean no conductoras o conductoras pero que no estén
conectadas a tierra.

Para satisfacer este requisito, conecte un termistor a los terminales de control del
convertidor utilizando cualquiera de estas opciones:

» Separe el termistor de las partes en tension del motor con aislamiento
doblemente reforzado.

» Proteja todos los circuitos conectados a las entradas digitales y analdgicas del
convertidor. Proteja frente a contactos y aisle de los otros circuitos de baja
tension con aislamiento basico (con especificacion para el mismo nivel de tension
que el circuito de potencia del convertidor).

« Utilice un relé con termistor externo. El aislamiento del relé debe estar
especificado para el mismo nivel de tension que el circuito de potencia del
convertidor.

Cuando se utiliza el médulo multifuncion CMOD-02, este ofrece aislamiento
suficiente.

Supervision de la temperatura mediante sensores PTC

Los sensores PTC se conectan a través de un médulo multifuncion CMOD-02
(véase el capitulo Médulos de ampliacion de E/S opcionales, apartado Médulo de
ampliacion multifuncion CMOD-02 (interfaz para PTC aislado y 24 V CA/CC
externos) en el Manual de hardware del convertidor).

1) o
T%/—/—/ e |PTe N

1) Uno o 3...6 termistores PTC conectados en serie.

La resistencia del sensor PTC aumenta a medida que sube la temperatura.
El aumento de resistencia del sensor hace disminuir la tensién a la entrada vy,
finalmente, su estado pasa de 1 a 0, lo que indica un sobrecalentamiento.
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La figura siguiente muestra los valores de resistencia tipicos del sensor PTC en
funcion de la temperatura.

100 |

» T

Un sensor PTC aislado también puede estar conectado directamente a la entrada
digital DI6. En el extremo del motor, la pantalla del cable deberia conectarse a tierra
a través de un condensador. Si ello no es posible, deje la pantalla sin conectar.

Véase el apartado Aislamiento en la pagina 144.

Unidad de control

T

L . [+24vcCC
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Supervision de la temperatura mediante sensores Pt100

Se pueden conectar de 1 a 3 sensores Pt100 en serie a una entrada analdgica y una
salida analdgica.

La salida analégica proporciona una intensidad de excitacién constante de 9,1 mA a
través del sensor. La resistencia del sensor crece a medida que aumenta la
temperatura del motor, al igual que la tension en el sensor. La funcion de medicién de
temperatura lee la tension a través de la entrada analdgica y la convierte a grados
Celsius.

Es posible ajustar los limites de supervision de la temperatura del motor y
seleccionar como reacciona el convertidor al detectar un exceso de temperatura.

Véase el apartado Aislamiento en la pagina 144.
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Consulte el cableado del sensor en el capitulo Instalacion eléctrica, apartado Al1 y
Al2 como entradas de sensor Pt100, Pt1000, Ni1000, KTY83 y KTY84 (X1) en el
Manual de hardware del convertidor.

Supervision de la temperatura mediante sensores Pt1000

Se pueden conectar de 1 a 3 sensores Pt1000 en serie a una entrada analégica y a
una salida analégica.

La salida analégica proporciona una intensidad de excitacién constante de 0,1 mA a
través del sensor. La resistencia del sensor crece a medida que aumenta la
temperatura del motor, al igual que la tensién en el sensor. La funciéon de medicion de
temperatura lee la tension a través de la entrada analdgica y la convierte a grados
Celsius.

Véase el apartado Aislamiento en la pagina 144.

Consulte el cableado del sensor en el capitulo Instalacién eléctrica, Al1 y Al2 como
entradas de sensor Pt100, Pt1000, Ni1000, KTY83 y KTY84 (X1) en el Manual de
hardware del convertidor.

Supervision de la temperatura mediante sensores Ni1000

Se puede conectar un sensor Ni1000 a una entrada analdgica y a una salida
analdgica en la unidad de control.

La salida analdgica proporciona una intensidad de excitacién constante de 9,1 mA a
través del sensor. La resistencia del sensor crece a medida que aumenta la
temperatura del motor, al igual que la tensién en el sensor. La funcion de medicion de
temperatura lee la tensién a través de la entrada analdgica y la convierte a grados
Celsius.

Véase el apartado Aislamiento en la pagina 144.

Consulte el cableado del sensor en el capitulo Instalacion eléctrica, Al1 y Al2 como
entradas de sensor Pt100, Pt1000, Ni1000, KTY83 y KTY84 (X1) en el Manual de
hardware del convertidor.

Supervision de la temperatura mediante sensores KTY84

Se puede conectar un sensor KTY84 a una entrada analégica y a una salida
analdgica en la unidad de control.

La salida analégica proporciona una intensidad de excitacién constante de 2,0 mA a
través del sensor. La resistencia del sensor crece a medida que aumenta la tempera-
tura del motor, al igual que la tension en el sensor. La funcion de medicion de tempe-
ratura lee la tension a través de la entrada analégica y la convierte a grados Celsius.

La figura y la tabla de la pagina 747 muestran los valores de resistencia tipicos del
sensor KTY84 como una funcion de la temperatura de funcionamiento del motor.

Véase el apartado Aislamiento en la pagina 144.
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Consulte el cableado del sensor en el capitulo Instalacion eléctrica, Al1 y Al2 como
entradas de sensor Pt100, Pt1000, Ni1000, KTY83 y KTY84 (X1) en el Manual de
hardware del convertidor.

Supervision de la temperatura mediante sensores KTY83

Se puede conectar un sensor KTY83 a una entrada analégica y a una salida
analdgica en la unidad de control.

La salida analégica proporciona una intensidad de excitacién constante de 1,0 mA
a través del sensor. La resistencia del sensor crece a medida que aumenta la
temperatura del motor, al igual que la tensién en el sensor. La funciéon de medicion de
temperatura lee la tension a través de la entrada analdgica y la convierte a grados
Celsius.

La figura y la tabla siguientes muestran los valores de resistencia tipicos del sensor
KTY83 como una funcién de la temperatura de funcionamiento del motor.

Ohmios
Escalado 3000 A
KTY84 KTY83
°C ohmios ohmios
90 936 1569
110 1063 1774
130 1197 1993 2000-

150 1340 2225

1000~

Es posible ajustar los limites de supervision de la temperatura del motor y
seleccionar como reacciona el convertidor al detectar un exceso de temperatura.

Véase el apartado Aislamiento en la pagina 7144.

Consulte el cableado del sensor en el capitulo Instalacion eléctrica, Al1 'y Al2 como
entradas de sensor Pt100, Pt1000, Ni1000, KTY83 y KTY84 (X1) en el Manual de
hardware del convertidor.
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Supervision de la temperatura mediante relés termistores

Puede conectarse un relé termistor normalmente abierto o normalmente cerrado a la
entrada digital DI6.

Véase el apartado Aislamiento en la pagina 7144.

Relé del

termistor Unidad de control

ﬁjﬁ ~_|DI6
- o

; +24V CC

2 &

Ajustes

* Menu - Ajustes principales - Motor - Proteccion térmica estimada,
Menu - Ajustes principales - Motor - Proteccion térmica medida

* Grupo de parametros 35 Proteccion térmica del motor (pagina 296).
Funciones de protecciéon programables

Eventos externos (parametros 31.01...31.10)

Se pueden conectar cinco sefales de distintos eventos del proceso a entradas
seleccionables para generar disparos y avisos para el equipo accionado. Cuando se
pierde la sefial, se genera un evento externo (fallo, aviso o simplemente una entrada
de registro). El contenido de los mensajes se puede editar en el panel de control si se
selecciona Menu - Ajustes principales - Funciones avanzadas - Eventos
externos.

Deteccion de pérdida de fase del motor (parametro 31.79)

Este parametro selecciona como reacciona el convertidor al detectar una pérdida de
fase del motor.

Deteccion de fallo a tierra (parametro 317.20)

Tenga en cuenta que:

» un fallo a tierra en el cable de red no activa la proteccién

* en una red conectada a tierra, la proteccion se activa en 2 milisegundos

* en una red no conectada a tierra, la capacitancia de alimentacion debe ser de
1 microfaradio o mas

» las intensidades capacitivas debidas a los cables de motor apantallados de hasta
300 metros no activan la proteccion

» la proteccion contra fallos a tierra se desactiva al detener el convertidor.
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Deteccion de pérdida de fase de alimentacién (parametro 31.217)

Este parametro selecciona cémo reacciona el convertidor al detectar una pérdida de
fase de alimentacion.

Deteccion de Safe Torque Off (parametro 31.22)

El convertidor monitoriza el estado de la entrada Safe Torque Off y este parametro
selecciona qué indicaciones se generan cuando se pierden las sefiales (este
parametro no afecta al propio funcionamiento de la funcion Safe Torque Off). Para
obtener mas informacion acerca de la funcion Safe Torque Off, consulte el capitulo
Planificacion de la instalacion eléctrica, apartado Implementacion de la funcién Safe
Torque Off en el Manual de hardware del convertidor.

Cables de alimentacion y de motor intercambiados (parametro 317.23)

El convertidor puede detectar si los cables de alimentacion y de motor han sido
intercambiados accidentalmente (por ejemplo, si la alimentacion esta conectada a la
conexién del motor con el convertidor). Este parametro selecciona si se genera o no
un fallo.

Proteccion contra bloqueo (parametros 31.24...31.28)

El convertidor protege el motor en una situacion de bloqueo. Es posible ajustar los
limites de supervision (intensidad, frecuencia y tiempo) y elegir como reacciona el
convertidor en una situacion de bloqueo del motor.

Proteccion contra sobrevelocidad (parametro 37.30 y 31.31)

El usuario puede establecer limites de sobrevelocidad y sobrefrecuencia
especificando un margen que se suma a los limites maximo y minimo de velocidad o
frecuencia.

Deteccion de pérdida de control local (parametro 49.05)

El parametro selecciona como reacciona el convertidor en caso de fallo de
comunicacion con el panel de control o la herramienta de PC.

Supervision de EA (parametros 712.03...12.04)

Estos parametros seleccionan cémo reacciona el convertidor cuando una sefial de
entrada analdgica sobrepasa los limites minimo y/o maximo especificados para la
entrada. Esto puede deberse a que el cableado de E/S o un sensor esta roto.

Restauraciones automaticas de fallos

El convertidor puede restaurarse automaticamente por si mismo tras un fallo por
sobrecarga, sobretensién, subtension o externo. El usuario también puede
especificar un fallo que se restaura automaticamente.

Por defecto, las restauraciones automaticas se encuentran desactivadas y el usuario
puede activarlas especificamente.
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ADVERTENCIA: Antes de activar la funcion, asegurese de que no se pueden
producir situaciones peligrosas. La funcion restaura el convertidor
automaticamente y reanuda su funcionamiento tras un fallo.

Ajustes

* Menu - Ajustes principales - Funciones avanzadas - Restaurar fallos
automaticamente

» Parametros 31.712...31.16 (pagina 273).
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Diagnésticos

Supervisiéon de seinales

Pueden seleccionarse seis sefiales para su supervision por medio de esta funcion.
Siempre que una sefal supervisada supere o caiga por debajo de unos limites
predefinidos, se activa un bit en 32.01 Estado supervisién y se genera una alarma o
un fallo.

La sefal supervisada se filtra con un filtro pasa bajos.

Ajustes

Grupo de parametros 32 Supervision (pagina 2817).

Calculadoras de ahorro de energia

Esta funcion consta de las siguientes funcionalidades:

* un optimizador de energia que ajusta el flujo del motor de manera que se
maximiza la eficiencia total del sistema,

+ un contador que controla la energia usada y la ahorrada por el motor y las
muestra en pantalla expresadas en kWh, moneda o en volumen de emisiones de
COZ, Yy

* un analizador de carga que muestra el perfil de carga del convertidor (véase el
apartado independiente en la pagina 152).

Ademas, hay contadores que muestran el consumo energético (en kWh) en las horas
actual y previa, asi como en el dia actual y previo.

La cantidad de energia que ha pasado a través del convertidor (en una u otra
direccioén) se contabiliza y muestra como un nimero entero de GWh, MWh y kWh.
La energia acumulada también se muestra como un nimero entero de kWh. Todos
estos contadores son reiniciables.

Nota: La exactitud del calculo de ahorro de energia depende directamente de la
exactitud de la potencia de referencia indicada en el parametro 45.79 Potencia de
comparacion.

Ajustes
* Menu - Eficiencia energética
* Grupo de parametros 45 Eficiencia energética (pagina 334).

» Parametros 01.50 kWh hora actual, 01.51 kWh hora anterior, 01.52 kWh dia
actual y 01.53 kWh dia anterior en la pagina 165.

» Parametros 01.55 Cont. GWh del inv. (reinic.), 01.56 Cont. MWh del inv. (reinic.),
01.57 Cont. kWh del inv. (reinic.) y 01.58 Cont. energia inv. (reinic.).
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Analizador de carga

Registrador de valores pico

El usuario puede seleccionar una sefial para supervisarla con el registrador de
valores pico. El registrador registra el valor pico de la sefal junto con el momento en
el que tuvo lugar el pico, asi como la intensidad, tension de CC y velocidad del motor
en ese instante. El valor pico se muestrea a intervalos de 2 ms.

Registradores de amplitud
El programa de control tiene dos registradores de amplitud.

Para el registrador de amplitud 2, el usuario puede seleccionar una sefial, de la que
se obtendran muestras a intervalos de 200 ms, y especificar un valor que equivalga
al 100%. Las muestras recogidas se clasifican en 10 parametros soélo de lectura en
funcion de su amplitud. Cada parametro representa un rango de amplitud de

10 puntos de porcentaje y muestra el porcentaje de las muestras recogidas que
hayan correspondido a cada rango.

Puede verlos representados graficamente en el panel asistente o en la herramienta
de PC Drive composer.

porcentaje de muestras
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Rangos de amplitud
(parametros 36.40...36.49)

El registrador de amplitud 1 esta destinado a supervisar la intensidad del motor y no
puede restaurarse. En el registrador de amplitud 1, el 100% corresponde a la tension
maxima de salida del convertidor (/,5y), cuyo valor aparece en el Manual de
hardware. La intensidad medida se registra de modo continuo. La distribucién de las
muestras se consulta con los parametros 36.20...36.29.
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Ajustes
+ Menu - Diagnésticos - Cargar perfil
» Grupo de parametros 36 Analizador de Carga (pagina 307).

Menu Diagnésticos

El menu Diagnoésticos proporciona informacion rapida sobre los fallos activos, los
avisos e inhibiciones en el convertidor, y sobre como solucionarlos y restaurarlos.
También ayuda a averiguar por qué el convertidor no arranca, para o funciona a la
velocidad deseada.

Locald® ™ ACS5EED =0.0Hz

Ahtrés l 16:04  Seleccionar

+ Resumen Marchalparo/referencia: Use esta vista para averiguar de donde
proviene el control si el convertidor no arranca o para como se espera, o funciona
a una velocidad no deseada.

+ Estado de los limites: Use esta vista para averiguar si hay alguna limitacién
activa cuando el convertidor esta funcionando a una velocidad no deseada.

» Fallos activos: Use esta vista para ver los fallos activos actuales y como
solucionarlos y restaurarlos.

+ Avisos activos: Use esta vista para ver los avisos activos actuales y cémo
solucionarlos.

+ Inhibiciones activas: Use esta vista para ver las inhibiciones activas y como
solucionarlas. Ademas, en el menu Reloj, region, pantalla puede deshabilitar
(habilitadas por defecto) y habilitar las vistas emergentes que muestran
informacion acerca de las inhibiciones cuando intenta arrancar el convertidor
pero esta inhibido.

* Registro de fallos y eventos: Muestra listas de fallos y otros eventos.

+ Bus de campo: Use esta vista para ver la informacion de estado y los datos
enviados y recibidos del bus de campo.

* Resumen motor: Use esta vista para ver los valores nominales del motor, el
modo de control y si se ha completado la Marcha de ID.

Ajustes

* Menu - Diagnésticos
* Menu - Ajustes principales - Reloj, region, pantalla - Mostrar aviso de
inhibicion.
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Otros aspectos

Copia de seguridad y restauracién

Puede hacer copias de seguridad de los ajustes de forma manual en el panel
asistente. El panel asistente también guarda una copia de seguridad automatica.
Puede restaurar una copia de seguridad en otro convertidor o en un nuevo
convertidor que reemplace uno averiado. Puede crear y restaurar copias de
seguridad desde el panel o con la herramienta de PC Drive composer.

Copia de seguridad (Backup)

Copia de seguridad manual

Haga una copia de seguridad cuando sea necesario, por ejemplo después de poner
en marcha el convertidor o cuando quiera copiar los ajustes a otro convertidor.

Se hace caso omiso de los cambios de parametros de las interfaces de bus de
campo a menos que se haya forzado guardar los parametros usando el parametro
96.07 Guardar param manualmente.

Copia de seguridad automatica

El panel asistente tiene un espacio dedicado a realizar una copia de seguridad
automatica. Dos horas después del Ultimo cambio de parametros se crea una copia
de seguridad automatica. Después de completar la copia de seguridad, el panel
espera 24 horas antes de comprobar si hay cambios adicionales de parametros. Si
hay cambios, crea una nueva copia de seguridad sobrescribiendo la anterior a las
dos horas del ultimo cambio.

No se puede ajustar el tiempo de retardo ni desactivar la funcidon de copia de
seguridad automatica.

Se hace caso omiso de los cambios de parametros de las interfaces de bus de
campo a menos que se haya forzado guardar los parametros usando el parametro
96.07 Guardar param manualmente.

Restaurar

Las copias de seguridad se muestran en el panel. Las copias de seguridad
automaticas se marcan con el icono [8] y la copias de seguridad manuales con [1.
Para restaurar una copia de seguridad, seleccionela y pulse (»). En la siguiente
pantalla se puede ver el contenido de la copia de seguridad y se pueden restaurar
todos los parametros o se puede seleccionar un subconjunto para restaurarlo.

Nota: Para restaurar una copia de seguridad, el convertidor tiene que estar en
control Local.
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Nota: Existe riesgo de eliminar la entrada Cédigo QR del menu de forma
permanente si se realiza una restauraciéon de una copia de seguridad de un
convertidor con un firmware antiguo o de un firmware de panel antiguo en un
convertidor con un firmware mas actual, de octubre de 2014 o posterior.

Locald ™ ACSERD $00rpm| [Locald ™ ACSERD +0.0 rpm
Backups ACS580_AM 05.03.2015
Crear backup i i da bas!
™ ACS580_AM 05.03.2015 . % Restaurar todos los pardmetros
[ ACS530 04.07.2014 3 seleccionar grupo restaur. par..
Seleccionar juegos usuario >
seleccionar elementos de dat.. -
Atras 16:32  Seleccionar| |Atras 16:33  Lalsocioner
Ajustes

* Menu - Backups
» Parametro 96.07 Guardar param manualmente (pagina 374).

Juegos de parametros de usuario

El convertidor admite cuatro juegos de parametros de usuario que pueden guardarse
en la memoria permanente para ser recuperadas mediante los parametros del
convertidor. También se pueden utilizar entradas digitales para cambiar entre juegos
de parametros de usuario. Para cambiar un juego de parametros de usuario, el
convertidor debe estar detenido.

Un juego de parametros de usuario contiene todos los valores editables de los
grupos de parametros de 10 al 99 excepto:

+ valores de E/S forzados como los parametros 70.03 DI Seleccionar Forzado y
10.04 DI Datos forzados

» ajustes de modulos de ampliacién de E/S (grupo 15)

+ parametros de almacenamiento de datos (grupo 47)

+ ajustes de comunicaciones del bus de campo (grupos 50...53 y 58)

« parametro 95.01 Tension Alimentacion.

Como los ajustes de configuracién del motor se encuentran dentro de los juegos de
parametros de usuario, es necesario asegurarse de que los ajustes de un juego
corresponden al motor usado en la aplicacién antes de recuperar un juego de
usuario. En una aplicacion en la que se usan varios motores con el convertidor, la
marcha de ID del motor debe realizarse para cada motor y los resultados deben
guardarse para distintos juegos de usuario. De esta manera, el juego adecuado
puede recuperarse cuando se activa el motor.

Ajustes

* Menu - Ajustes principales - Funciones avanzadas - Juegos de usuario
» Parametros 96.70...96.13 (pagina 376).
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Parametros de almacenamiento de datos

Hay doce parametros (ocho de 32 bits y cuatro de 16 bits) reservados para el
almacenamiento de datos. Estos parametros no estan asociados por defecto y
pueden utilizarse con fines de enlace, de prueba y de puesta en marcha. Ademas,
pueden ser escritos o leidos mediante las selecciones de origen o destino de otros
parametros.

Ajustes

Grupo de parametros 47 Datos guardados (pagina 342).

Bloqueo de usuario

Para mejorar la seguridad cibernética, ABB recomienda encarecidamente establecer
un codigo de acceso maestro para evitar, por ejemplo, la modificacion de los valores
de los parametros y/o la carga de firmware y de otros archivos.

ADVERTENCIA: ABB no asume responsabilidad por dafios y/o pérdidas

derivados de no activar el bloqueo de usuario utilizando un cédigo de
accesonuevo. Véase Exenciéon de responsabilidad sobre seguridad cibernética
(pagina 18).

» Para activar el bloqueo de usuario por primera vez:

* Introduzca el cédigo de acceso por defecto, 10000000, en 96.02 Cédigo de
acceso. Esto hara visibles los parametros 96.700...96.102.

* Introduzca un nuevo cddigo de acceso en 96.7100 Change user pass code. Use
siempre ocho digitos; si usa Drive composer, termine con Entrar.

» Confirme el nuevo codigo de acceso en 96.101 Confirm user pass code.

ADVERTENCIA: Guarde el codigo de acceso en un lugar seguro; ni siquiera
ABB puede abirir el bloqueo de usuario si se pierde el cédigo de acceso.

» En 96.102 User lock functionality, defina las acciones que quiera evitar (ABB
recomienda seleccionar todas las acciones a no ser que la aplicacién requiera
otra cosa).

» Introduzca un codigo de acceso no valido en 96.02 Cédigo de acceso.

» Active 96.08 Reiniciar Tarjeta de Control, o desconecte y conecte la alimentacion
del convertidor.

»  Compruebe que los parametros 96.700...96.702 estan ocultos. Si no lo estan,
introduzca otro cédigo de acceso al azar en 96.02.

Para abrir de nuevo el bloqueo, introduzca el codigo de acceso en 96.02 Cdédigo de
acceso. Esto hara visibles de nuevo los parametros 96.700...96.102.
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Ajustes
Parametros 96.02 (pagina 373) y 96.100...96.102 (pagina 378).

Soporte del filtro senoidal

El programa de control tiene un ajuste que permite el uso de filtros senoidales ABB

(disponibles por separado). Si hay un filtro senoidal conectado a la salida del

convertidor, debe activarse el bit 1 de 95.01 Ajustes HW especiales. El ajuste fuerza

al convertidor a utilizar el modo de control de motor escalar y limita las frecuencias de

conmutacion y salida para:

+ evitar el funcionamiento del convertidor en las frecuencias de resonancia del filtro
y

« proteger el filtro frente al sobrecalentamiento.

Poéngase en contacto con su representante local de ABB antes de conectar un filtro
senoidal de otro fabricante.

Ajustes

Parametro 95.01 Ajustes HW especiales (pagina 370).




168 Funciones del programa




Parametros 159

Parametros

Contenido de este capitulo

Este capitulo describe los parametros del programa de control, e incluye las sefiales
actuales. Al final del capitulo, en la pagina 393, hay una lista adjunta de parametros
cuyos valores por defecto son diferentes para los ajustes de las frecuencias de
alimentacion de 50 y 60 Hz.
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Términos y abreviaturas

Término

Definicion

Sefal actual

El tipo de parametro que resulta de una medicién o calculo realizado por
el convertidor o que contiene informacion de estado. La mayoria de las
sefiales actuales son del tipo sélo de lectura, pero algunas (especial-
mente las sefiales actuales de contador) pueden restaurarse.

Def

(En la siguiente tabla, se muestra en la misma fila que el nombre del
parametro)

El valor por defecto de un parametro cuando se utiliza en la macro
Fabrica. Para obtener informacién sobre otros valores de parametros
especificos de macros, véase el capitulo Macros de control (pagina 71).

FbEq16

(En la siguiente tabla, se muestra en la misma fila que el intervalo del
parametro o junto a cada seleccion)

Equivalente en bus de campo de 16 bits: El escalado entre el valor que
se muestra en el panel y el entero usado en la comunicacion cuando se
selecciona un valor de 16 bits para la transmision a un sistema externo.
Un guion (-) indica que el parametro no es accesible en formato de

16 bits.

Los escalados correspondientes para 32 bits se enumeran en el capitulo
Datos adicionales sobre los parametros (pagina 395).

Otro

El valor se toma de otro parametro.
Al seleccionar “Otro” se muestra una lista de parametros en la cual el
usuario puede especificar el parametro de origen.

Otro [bit]

El valor se toma de un bit determinado de otro valor de parametro.
Al seleccionar “Otro” se muestra una lista de parametros en la cual el
usuario puede especificar el parametro y el bit de origen.

Parametro

O bien una instruccion de funcionamiento ajustable por el usuario para el
convertidor, o bien una sefal actual.

p.u.

Por unidad

[ndmero de parametro]

Valor del parametro
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Resumen de grupos de parametros

Grupo Contenido Pagina

01 Valores actuales Sefales basicas para monitorizar el convertidor. 163

03 Entradas de Referencia Valores de referencias recibidas de distintas fuentes. 167

04 Avisos y Fallos Informacién acerca de los Ultimos avisos y fallos que se han 167
producido.

05 Diagnosticos Diversos contadores del tipo de tiempo de funcionamiento y 169
mediciones relacionadas con el mantenimiento del convertidor.

06 Palabras de Control y Palabras de control y estado del convertidor. 171

Estado

07 Info Sistema Informacién de hardware y firmware del convertidor. 176

10 DI, RO Estandar Configuracion de las entradas digitales y de las salidas de relé. 177

11 DIO, FI, FO Estandar Configuracion de la entrada de frecuencia. 183

12 Al Estandar Configuracion de las entradas analdgicas estandar. 184

13 AO Estandar Configuracion de las salidas analdgicas estandar. 189

15 Médulo de ampliacion de | Configuracion del médulo de ampliacion de E/S instalado en la 196

%4e] ranura 2.

19 Modo Operacion Seleccién de las fuentes de lugar de control local y externo y los 205
modos de operacion.

20 Marcha/Paro/Direccion Seleccién de fuente de sefial de marcha/paro/direccion y 207
habilitacion de ejecucion/marcha/avance lento; seleccion de
fuente de sefial de habilitacién de referencia positiva/negativa.

21 Modo Marcha/Paro Modos de marcha y paro; modo de paro de emergencia y 218
seleccion de fuente de sefial; ajustes de magnetizacion de CC.

22 Seleccion referencia de Seleccién de referencia de velocidad; ajustes de potenciémetro 227

Velocidad del motor.

23 Rampas Acel/Decel Ajustes de rampa de referencia de velocidad (programacion de 237

Velocidad las tasas de aceleracion y deceleracién para el convertidor).

24 Acondicionamiento ref de | Calculo de error de velocidad; configuracién de control de la 242

velocidad ventana de error de velocidad; paso de error de velocidad.

25 Control Velocidad Ajustes del regulador de velocidad. 243

26 Par Cadena de referencia | Ajustes de la cadena de referencia de par. 247

28 Frecuencia Cadena de Ajustes de la cadena de referencia de frecuencia. 251

referencia

30 Limites Limites de funcionamiento del convertidor. 262

31 Funciones de Fallo Configuracion de eventos externos; seleccion del comportamiento 270
del convertidor en situaciones de fallo.

32 Supervision Configuracion de las funciones de supervision de sefiales 1...6. 281

34 Funciones temporizadas Configuracion de las funciones temporizadas. 288

35 Proteccion térmica del Ajustes de proteccion térmica de motor, como la configuracién de 296

motor medicién de temperatura, la definicion de curva de carga y la
configuracion de control del ventilador de motor.

36 Analizador de Carga Ajustes del registro de amplitud o de valores pico. 307

37 Curva de Carga de Ajustes para la curva de carga del usuario. 311

Usuario

40 Conjunto PID proceso 1 Valores de parametros para el control PID de proceso. 314
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Grupo Contenido Pagina

41 Conjunto PID proceso 2 Un segundo juego de valores de parametros para el control PID 329
de proceso.

43 Chopper de Frenado Ajustes para el chopper de frenado interno. 331

44 Control Freno Mecénico Configuracioén del control del freno mecanico. 333

45 Eficiencia energética Ajustes para las calculadoras de ahorro de energia y también 334
para registradores de picos y energia.

46 Ajustes monitorizacion / Ajustes de supervision de velocidad; filtro de sefial actual; ajustes 339

escalado de escalado general.

47 Datos guardados Parametros de almacenamiento de datos que pueden escribirse y 342
leerse a través de los ajustes de origen y destino de otros
parametros.

49 Comunic Puerto Panel Ajustes de comunicacion para el puerto del panel de control en el 343
convertidor.

50 Bus de Campo Adap. Configuracion de la comunicacion de bus de campo. 344

(FBA)

51 FBA A Ajustes Configuracién de adaptador de bus de campo A. 349

52 FBA A Data In Seleccioén de los datos para transferir desde el convertidor al 350
controlador de bus de campo a través del adaptador de bus de
campo A.

53 FBA A Data Out Seleccién de los datos para transferir desde el controlador de bus 351
de campo al convertidor a través del adaptador de bus de campo
A.

58 Bus de campo integrado Configuracion de la interfaz de bus de campo integrado (BCl). 352

71 PID1 externo Configuracion de PID externo. 359

76 PFC Configuracion Parametros de configuracion de la légica PFC (control de bomba 362
y ventilador) y Autocambio. Véase también el apartado Control de
bomba y ventilador (PFC) en la pagina 118.

77 PFC maintenance and Parametros de configuracion de la légica PFC (control de bomba 369

monitoring y ventilador) y Autocambio. Véase también el apartado Control de
bomba y ventilador (PFC) en la pagina 118.

95 Configuracion Hardware Ajustes varios relativos al hardware. 370

96 Sistema Seleccién de idioma; niveles de acceso; seleccion de macros; 372
guardar y restablecer parametros; reinicio de la unidad de control;
juegos de parametros de usuario; seleccion de unidad.

97 Control de Motor Frecuencia de conmutacion; ganancia de deslizamiento; reserva 380
de tension; frenado por flujo; anti-cogging (inyeccién de sefial);
compensacion IR.

98 Parametros Motor Usuario | Valores del motor facilitados por el usuario que son utilizados por 385
el modelo motor.

99 Datos de Motor Ajustes de configuracién del motor. 386




Parametros 163

Listado de parametros

| N.° Nombre/Valor | Descripcion Def/FbEq16
01 Valores actuales Sefiales basicas para monitorizar el convertidor.
Todos los parametros de este grupo son sélo de lectura
mientras no se indique lo contrario.
Nota: Los valores de estas sefiales actuales se filtran con
el tiempo de filtro definido en el grupo 46 Ajustes monitori-
zacioén / escalado. Las listas de seleccion para parametros
de otros grupos cogen el valor en bruto de la sefial en lugar
de la actual. Por ejemplo, si una seleccion es “Frecuencia
de salida”, no apunta al valor del parametro 01.06 Frecuen-
cia de Salida, sino al valor en bruto.
01.01  Velocidad motor Velocidad estimada del motor. Es posible definir una cons- | -
utilizada tante de tiempo de filtro para esta sefial, mediante el para-
metro 46.11 Filtro tiempo Veloc motor.
-30000,00... Velocidad estimada del motor. Véase par.
30000,00 rpm 46.01
01.02  Velocidad Motor Velocidad estimada del motor, en rpm. Es posible definir -
Estim una constante de tiempo de filtro para esta sefial, mediante
el parametro 46.11 Filtro tiempo Veloc motor.
-30000,00... Velocidad estimada del motor. Véase par.
30000,00 rpm 46.01
01.03  Velocidad del motor | Velocidad del motor en porcentaje de la velocidad sincrona | -
en % del motor.
-1000,00... Velocidad del motor. 10=1%
1000,00%
01.06  Frecuencia de Frecuencia de salida estimada del convertidor, en Hz. Es -
Salida posible definir una constante de tiempo de filtro para esta
sefial, mediante el parametro 46.12 Filtro tiempo Frecuen
salida.
-500,00...500,00 Hz | Frecuencia de salida estimada. Véase par.
46.02
01.07  Intensidad Motor Intensidad de motor medida (absoluta) en A. -
0,00...30000,00 A Intensidad del motor. Véase par.
46.05
01.08 Intensidad del Intensidad del motor (intensidad de salida del convertidor) | -
motor % nominal como porcentaje de la intensidad nominal de motor.
motor
0,0...1000,0% Intensidad del motor. 1=1%
01.09  Intensidad del Intensidad del motor (intensidad de salida del convertidor) | -
motor % nominal como porcentaje de la intensidad nominal del convertidor.
conv
0,0...1000,0% Intensidad del motor. 1=1%
01.10  Par motor Par del motor en porcentaje del par nominal del motor. -
Véase también el parametro 071.30 Par Nominal escalado.
Es posible definir una constante de tiempo de filtro para
esta sefial, mediante el parametro 46.13 Filtro tiempo Par
motor.
-1600,0...1600,0% | Par del motor. Véase par.
46.03
01.11  Tensién CC Tension del bus de CC medida. -
0,00...2000,00 V Tension del bus de CC. 10=1V




164 Parametros

N.° Nombre/Valor Descripcién Def/FbEq16
01.13  Tension de salida Tension calculada del motor, en V CA. -
0...2000 V Tension de motor. 1=1V
01.14  Potencia Salida Potencia de salida del convertidor. La unidad se selecciona | -
con el parametro 96.16 Seleccién de unidad. Es posible
definir una constante de tiempo de filtro para esta sefial,
mediante el parametro 46.14 Filtro tiempo Potenc salida.
-32768,00... Potencia de salida. Véase par.
32767,00 kW o CV 46.04
01.15  Potencia salida Potencia de salida en porcentaje de la potencia nominal del | -
en % nominal motor | motor.
-300,00...300,00% | Potencia de salida. 1=1%
01.16  Potencia salida Potencia de salida en porcentaje de la potencia nominal del | -
en % nom convert convertidor.
-300,00...300,00% | Potencia de salida. 1=1%
01.17  Potencia eje motor | Potencia mecanica estimada en el eje del motor. -
-32768,00... Potencia en el eje del motor. 1 =1 unidad
32767,00 kW o CV
01.18  Contador GWh La cantidad de energia que ha pasado a través del conver- | -
inversor tidor (en cualquier direccién) en gigavatios/hora completos.
El valor minimo es 0.
0...65535 GWh Energia en GWh. 1=1GWh
01.19  Contador MWh La cantidad de energia que ha pasado a través del conver- | -
inversor tidor (en cualquier direccién) en megavatios/hora comple-
tos. Cuando el contador da otra vuelta, 071.718 Contador
GWh inversor se incrementa. El valor minimo es 0.
0...1000 MWh Energia en MWh. 1=1MWh
01.20  Contador kWh La cantidad de energia que ha pasado a través del conver- | -
inversor tidor (en cualquier direccion) en kilovatios/hora completos.
Cuando el contador da otra vuelta, 071.79 Contador MWh
inversor se incrementa. El valor minimo es 0.
0...1000 kWh Energia en kWh. 10 =1 kWh
01.24 % de flujo actual Referencia de flujo utilizada, en porcentaje del flujo nominal | -
del motor.
0...200% Referencia de flujo. 1=1%
01.30  Par Nominal El par que corresponde al 100% del par nominal del motor. | -
escalado La unidad se selecciona con el parametro 96.76 Seleccion
de unidad.
Nota: Este valor se copia del parametro 99.72 Par Nominal
Motor, si éste se ha introducido. En caso contrario, se cal-
cula su valor a partir de otros datos del motor.
0,000... Par nominal. 1 =100 unidad
4000000 N'm o Ib-ft
01.31  Ambient Temperatura ambiente del convertidor. Sélo para bastido- | -
temperature res R6 o mayores.
40,0...120,0 °C 0 °F | Temperatura. 1=1°
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N.°

Nombre/Valor

Descripcion

Def/IFbEq16

01.50

kWh hora actual

Consumo energético de la hora actual. Esta es la energia
de los ultimos 60 minutos (no necesariamente continuos)
en los cuales ha estado funcionando el convertidor, no la
energia de una hora de calendario.

Si se apaga y enciende la alimentacion, después de que el
convertidor esté en marcha de nuevo, el valor del parame-
tro se ajusta al valor que tenia antes de desconectar/conec-
tar la alimentacion.

0,00...
1000000,00 kWh

Energia.

1=1kWh

01.51

kWh hora anterior

Consumo energético de la hora anterior. El valor 01.50 kWh
hora actual se guarda aqui cuando sus valores se han acu-
mulado durante 60 minutos.

Si se apaga y enciende la alimentacién, después de que el

convertidor esté en marcha de nuevo, el valor del parame-

tro se ajusta al valor que tenia antes de desconectar/conec-
tar la alimentacion.

0,00...
1000000,00 kWh

Energia.

1=1kWh

01.52

kWh dia actual

Consumo energético del dia actual. Esta es la energia de
las ultimas 24 horas (no necesariamente continuas) en las
cuales ha estado funcionando el convertidor, no la energia
de un dia de calendario.

Si se apaga y enciende la alimentacién, después de que el
convertidor esté en marcha de nuevo, el valor del parame-
tro se ajusta al valor que tenia antes de desconectar/conec-
tar la alimentacion.

0,00...
1000000,00 kWh

Energia.

1=1kWh

01.53

kWh dia anterior

Consumo energético del dia anterior. El valor 01.52 kWh
dia actual se guarda aqui cuando su valor se ha acumulado
durante 24 horas.

Si se apaga y enciende la alimentacién, después de que el
convertidor esté en marcha de nuevo, el valor del parame-
tro se ajusta al valor que tenia antes de desconectar/conec-
tar la alimentacion.

0,00...
1000000,00 kWh

Energia.

1=1kWh

01.54

Energia
acumulativa inv.

La cantidad de energia que ha pasado a través del conver-
tidor (en cualquier direccion) en kilovatios/hora completos.
El valor minimo es 0.

-200000000,0...
200000000,0 kWh

Energia en kWh.

10 =1 kWh

01.55

Cont. GWh del inv.
(reinic.)

La cantidad de energia que ha pasado a través del conver-
tidor (en cualquier direccion) en gigavatios/hora completos.
El valor minimo es 0.

Para restaurar el valor, ajustelo a cero. Al restaurar cual-
quiera de los parametros 01.55...01.58, se restauran todos
ellos.

0...65535 GWh

Energia en GWh.

1=1GWh
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N.° Nombre/Valor Descripcién Def/FbEq16
01.56  Cont. MWh del inv. | La cantidad de energia que ha pasado a través del conver- | -
(reinic.) tidor (en cualquier direccién) en megavatios/hora comple-
tos. Cuando el contador da otra vuelta, 01.55 Cont. GWh
del inv. (reinic.) se incrementa. El valor minimo es 0.
Para restaurar el valor, ajustelo a cero. Al restaurar cual-
quiera de los parametros 07.55...01.58, se restauran todos
ellos.
0...1000 MWh Energia en MWh. 1=1MWh
01.57  Cont. kWh del inv. La cantidad de energia que ha pasado a través del conver- | -
(reinic.) tidor (en cualquier direccion) en kilovatios/hora completos.
Cuando el contador da otra vuelta, 07.56 Cont. MWh del
inv. (reinic.) se incrementa. El valor minimo es 0.
Para restaurar el valor, ajustelo a cero. Al restaurar cual-
quiera de los parametros 01.55...01.58, se restauran todos
ellos.
0...1000 kWh Energia en kWh. 10 =1 kWh
01.58  Cont. energia inv. La cantidad de energia que ha pasado a través del conver- | -
(reinic.) tidor (en cualquier direccion) en kilovatios/hora completos.
El valor minimo es 0.
Para restaurar el valor, ajustelo a cero. Al restaurar cual-
quiera de los parametros 01.55...01.58, se restauran todos
ellos.
-200000000,0... Energia en kWh. 10 =1 kWh
200000000,0 kWh
01.61  Velocidad de motor | Valor absoluto del parametro 01.01 Velocidad motor uti- -
Abs utilizada lizada.
0,00... Velocidad estimada del motor. Véase par.
30000,00 rpm 46.01
01.62  Velocidad de motor | Valor absoluto del parametro 01.03 Velocidad del motor -
Abs en % en %.
0,00...1000,00% Velocidad estimada del motor. 10=1%
01.63  Frecuencia de Valor absoluto del parametro 01.06 Frecuencia de Salida. -
Salida Abs
0,00...500,00 Hz Frecuencia de salida estimada. Véase par.
46.02
01.64  Par motor Abs Valor absoluto del parametro 01.70 Par motor. -
0,0...1600,0% Par del motor. Véase par.
46.03
01.65 Potencia de salida | Valor absoluto del parametro 01.14 Potencia Salida. -
Abs
0,00... Potencia de salida. 1=1kW
32767,00 kW o CV
01.66  Potencia salida Valor absoluto del parametro 01.75 Potencia salida en % -
Abs % nominal nominal motor.
motor
0,00...300,00% Potencia de salida. 1=1%
01.67  Potencia salida Valor absoluto del parametro 01.76 Potencia salida en % -
Abs % nominal conv | nom convert.
0,00...300,00% Potencia de salida. 1=1%
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N.° Nombre/Valor Descripcion Def/FbEq16
01.68  Potencia eje motor | Valor absoluto del parametro 01.17 Potencia eje motor. -
Abs
0,00... Potencia del eje motor. 1=1kwW
32767,00 kW o CV
03 Entradas de Valores de referencias recibidas de distintas fuentes.
Referencia Todos los parametros de este grupo son sélo de lectura
mientras no se indique lo contrario.
03.01  Referencia Panel Referencia 1 dada por el panel de control o la herramienta | -
de PC.
-100000,00... Referencia del panel de control o herramienta de PC. 1=10
100000,00
03.02  Referencia Panel Referencia 2 dada por el panel de control o la herramienta | -
remota de PC.
-100000,00... Referencia del panel de control o herramienta de PC. 1=10
100000,00
03.05 FB A Referencia 1 Referencia 1 recibida a través del adaptador de bus de -
campo A.
Véase también el capitulo Control de bus de campo a tra-
vés de un adaptador de bus de campo, pagina 483.
-100000,00... Referencia 1 del adaptador de bus de campo A. 1=10
100000,00
03.06 FB A Referencia 2 Referencia 2 recibida a través del adaptador de bus de -
campo A.
-100000,00... Referencia 2 del adaptador de bus de campo A. 1=10
100000,00
03.09  BCI Referencia 1 Referencia escalada 1 recibida a través de la interfaz de 1=10
bus de campo integrado.
-30000,00... Referencia escalada 1 recibida a través de la interfaz de 1=10
30000,00 bus de campo integrado.
03.10  BCI Referencia 2 Referencia escalada 2 recibida a través de la interfaz de 1=10
bus de campo integrado.
-30000,00... Referencia escalada 2 recibida a través de la interfaz de 1=10
30000,00 bus de campo integrado.
04 Avisos y Fallos Informacion acerca de los Ultimos avisos y fallos que se han
producido.
Para obtener explicaciones de los cédigos individuales de
aviso y fallo, véase el capitulo Anélisis de fallos.
Todos los parametros de este grupo son sélo de lectura
mientras no se indique lo contrario.
04.01  Fallo Activo Cadigo del 1er fallo activo (el fallo que causé el disparo -
actual).
0000h...FFFFh 1er fallo activo. 1=1
04.02  Fallo Activo 2 Codigo del 2° fallo activo. -
0000h...FFFFh 2° fallo activo. 1=1
04.03  Fallo Activo 3 Cédigo del 3er fallo activo. -
0000h...FFFFh 3er fallo activo. 1=1

04.06  Aviso Activo 1

Cadigo del 1er aviso activo.

0000h...FFFFh

1er aviso activo.
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N.° Nombre/Valor Descripcion Def/IFbEq16
04.07  Aviso Activo 2 Cadigo del 2" aviso activo. -
0000h...FFFFh 2° aviso activo. 1=1
04.08  Aviso Activo 3 Cadigo del 3er aviso activo. -
0000h...FFFFh 3er aviso activo. 1=1
04.11  Ultimo Fallo Cadigo del 1er fallo almacenado (no activo). -
0000h...FFFFh 1er fallo almacenado. 1=1
04.12 20 Ultimo Fallo Cadigo del 2° fallo almacenado (no activo). -
0000h...FFFFh 2° fallo almacenado. 1=1
04.13  3er Ultimo Fallo Cadigo del 3er fallo almacenado (no activo). -
0000h...FFFFh 3er fallo almacenado. 1=1
04.16  Ultimo aviso Cédigo del 1er aviso almacenado (no activo). -
0000h...FFFFh 1er aviso almacenado. 1=1
04.17 2o ultimo aviso Cadigo del 2° aviso almacenado (no activo). -
0000h...FFFFh 2° aviso almacenado. 1=1
04.18  3er dltimo aviso Cadigo del 3er aviso almacenado (no activo). -
0000h...FFFFh 3er aviso almacenado. 1=1
04.40  Palabra de evento 1 | Cédigo de evento definido por el usuario. Este cédigo -
recoge el estado de los eventos (alarmas, fallos o eventos
puros) seleccionados con los parametros 04.41...04.71.
Este parametro es solo de lectura.
Bit Nombre Descripcion
0 Bit de usuario 0 1 = El evento seleccionado por el parametro 04.41 esta activo
1 Bit de usuario 1 1 = El evento seleccionado por el parametro 04.43 esta activo
15 Bit de usuario 15 1 = El evento seleccionado por el parametro 04.71 esta activo
0000h...FFFFh Cadigo de evento definido por el usuario. 1=1
04.41  Cédigo de evento 1 | Selecciona el cédigo hexadecimal de un evento (alarma, 0000h
bit 0 cédigo fallo o evento puro) cuyo estado se muestra como bit 0 de
04.40 Palabra de evento 1. Los cédigos de evento se enu-
meran en el capitulo Anélisis de fallos (pagina 427).
0000h...FFFFh Cadigo de evento. 1=
04.43  Codigo de evento 1 | Selecciona el codigo hexadecimal de un evento (alarma, 0000h
bit 1 cédigo fallo o evento puro) cuyo estado se muestra como bit 1 de
04.40 Palabra de evento 1. Los cédigos de evento se enu-
meran en el capitulo Anélisis de fallos (pagina 427).
0000h...FFFFh Cédigo de evento. 1=1
04.45,
04.47,
04.49,
04.71  Cddigo de evento 1 | Selecciona el cédigo hexadecimal de un evento (alarma, 0000h
bit 15 cédigo fallo o evento puro) cuyo estado se muestra como bit 15 de
04.40 Palabra de evento 1. Los cédigos de evento se enu-
meran en el capitulo Analisis de fallos (pagina 427).
0000h...FFFFh Cadigo de evento. 1=1
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N.° Nombre/Valor Descripcién | Def/FbEq16 |
05 Diagnosticos Diversos contadores del tipo de tiempo de funcionamiento y
mediciones relacionadas con el mantenimiento del converti-
dor.
Todos los parametros de este grupo son sélo de lectura
mientras no se indique lo contrario.
05.01  Tiempo Conectado | Contador de tiempo. El contador esta en marcha cuando el | -
convertidor recibe alimentacion.
0...65535d Contador de tiempo. 1=1d
05.02  Tiempo en Marcha | Contador de tiempo de funcionamiento de motor en dias -
completos. El contador funciona cuando el inversor modula.
0...65535d Contador de tiempo de funcionamiento del motor. 1=1d
05.03  Horas de marcha Se corresponde con el parametro 05.02 Tiempo en Marcha | -
en horas, es decir, 24 * valor de 05.02 + parte fraccionaria
de un dia.
0,0... Horas. 10=1h
429496729,5 h
05.04  Contador ventil. Tiempo de funcionamiento del ventilador de refrigeracion -
conectado del convertidor. Puede restaurarse desde el panel de con-
trol manteniendo pulsado el botén Restaurar durante mas
de 3 segundos.
0...65535d Contador de tiempo en marcha del ventilador de refrigera- |1=1d
cion.
05.10  Temp. tarjeta de Temperatura medida en la unidad de control. -
control
-100...300 °C 0 °F | Temperatura en la unidad de control en grados Celsius o 1 = unidad
Fahrenheit.
05.11  Temperatura del Temperatura del convertidor estimada, en porcentaje del -
convertidor limite de fallo. El limite de fallo varia segun el tipo del con-
vertidor.
0,0% =0 °C (32 °F)
100,0% = Limite de fallo
-40,0...160,0% Temperatura del convertidor en porcentaje. 1=1%
05.20  Palabra de Palabra de diagndstico 1. Acerca de las posibles causasy | -
diagnéstico 1 soluciones, véase el capitulo Andlisis de fallos.
Bit Nombre Valor
0 Algun aviso o fallo |Si = El convertidor ha generado un aviso o ha disparado por un fallo.
1 Algun aviso Si = El convertidor ha generado un aviso.
2 Algun fallo Si = El convertidor ha disparado por un fallo.
3 Reservado
4 Fallo de Si = El convertidor ha disparado por un fallo 2370 Sobreintensidad.
sobreintensidad
5 Reservado
6 Sobretension de  |Si = El convertidor ha disparado por un fallo 3270 Sobretensién bus
CcC ccC.
7 Subtension de CC |Si = El convertidor ha disparado por un fallo 3220 Subtension bus CC.
8 Reservado
9 Fallo sobretemp. [Si = El convertidor ha disparado por un fallo 4310 Temperatura
dispositivo excesiva.
10...15|Reservado
0000h...FFFFh Palabra de diagndstico 1. 1=1
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05.21  Palabra de Palabra de diagnéstico 2. Acerca de las posibles causasy | -
diagnéstico 2 soluciones, véase el capitulo Andlisis de fallos.
Bit Nombre Valor
0...9 Reservado
10 Fallo sobretemp. [Si = El convertidor ha disparado por un fallo 4981 Temperatura
motor externa 1, 4982 Temperatura externa 2 o 4991 Temperatura segura
del motor.
11...15 |Reservado
0000h...FFFFh Palabra de diagnéstico 2. 1=1
05.22  Palabra de Palabra de diagnéstico 3. -

diagnostico 3

Bit Nombre [Valor

0...8 Reservado

9 Pulso kWh |S|’ = Pulso de kWh esta activo.

10 Reservado

11 Comando de On = El ventilador del convertidor gira a velocidad superior al ralenti.
ventilador

12...15 |Reservado

0000h...FFFFh

Palabra de diagnéstico 3. 1=1




Parametros 171

N.° Nombre/Valor

Descripcion

| Def/FbEq16 |

06 Palabras de Control
y Estado

Palabras de control y estado del convertidor.

06.01  Palabra Control

Principal

Palabra de control principal del convertidor. Este parametro
muestra las sefiales de control tal y como son recibidas de
las fuentes seleccionadas (tales como entradas digitales,
las interfaces de bus de campo y el programa de aplica-
cion).

Para obtener descripciones de los bits, véase la

pagina 489. La palabra de estado relacionada y el diagrama
de estado se muestran en las paginas 491y 492 respecti-
vamente.

Este parametro es sélo de lectura.

Bit Nombre

0 Off1 control

1 Off2 Control

2 Off3 Control

3 Run

4 Ramp Out Zero
5 Ramp Hold

6 Ramp in Zero

7 Restaurar

8 Inching 1

9 Inching 2

10 Remote Cmd
11 Ext Ctrl Loc

12 Bit de usuario 0
13 Bit de usuario 1
14 Bit de usuario 2
15 Bit de usuario 3

0000h...FFFFh

Palabra de control principal.
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N.°
06.11

Nombre/Valor Descripcién
Palabra Estado Palabra de estado principal del convertidor.
Pcpal Para obtener descripciones de los bits, véase la

pagina 491. La palabra de control relacionada y el diagrama
de estado se muestran en las paginas 489 y 492 respecti-
vamente.

Este parametro es sélo de lectura.

Bit Nombre

0 Ready to switch ON
1 Ready run

2 Ready Ref

3 Tripped

4 Off 2 Inactive

5 Off 3 Inactive

6 Switch-on Inhibited
7 Aviso

8 At Setpoint

9 Remote

10 Sobre el limite

1 Bit de usuario 0

12 Bit de usuario 1

13 Bit de usuario 2

14 Bit de usuario 3

15 Reservado

Def/IFbEq16

0000h...FFFFh Palabra de estado principal.
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N.° Nombre/Valor Descripcion Def/FbEq16
06.16  Palabra de estado Palabra de estado 1 del convertidor. -

de drive 1 Este parametro es sélo de lectura.

Bit Nombre Descripcion

0 Habilitado 1 = Las sefiales de habilitacion (véase el par. 20.12) y de habilitacion
de marcha (20.19) estan presentes.

Nota: Este bit no se ve afectado por la presencia de un fallo.

1 Inhibido 1 = Arranque inhibido. Para arrancar el convertidor, debe eliminarse
la sefial de inhibicion (véase par. 06.18) y desactivar y activar la
sefial de arranque.

2 Bus CC Cargado |1 = El circuito de CC se ha cargado

3 Listo para marcha |1 = El convertidor esta listo para recibir un comando de marcha

4 Sigue referencia |1 = El convertidor esta listo para seguir la referencia indicada

5 En Marcha 1 = El convertidor se ha puesto en marcha

6 Modulando 1 = El convertidor estd modulando (se esta controlando la etapa de
salida)

7 Limitando 1 = Hay algun limite de funcionamiento activo (velocidad, par, etc.)

8 Control local 1 = Convertidor en control local

9 Control de Red 1 = El convertidor esta en control de red (véase la pagina 16)

10 Ext1 activo 1 = Lugar de control EXT1 activo

1 Ext2 activo 1 = Lugar de control EXT2 activo

12 Reservado

13 Peticién de 1 = Peticiéon de orden de marcha. 0 = Cuando la sefial de permiso de

marcha giro (véase el par. 20.22) es 0 (el giro del motor esta deshabilitado).

14...15 [Reservado

0000h...FFFFh Palabra de estado 1 del convertidor. 1=1

06.17  Palabra de estado Palabra de estado 2 del convertidor. -

de drive 2 Este parametro es solo de lectura.
Bit Nombre Descripcion
0 Identificacion de 1 = La marcha de identificacion (ID) del motor se ha realizado

arranque lista

1 Magnetizado 1 = El motor se ha magnetizado
2 Control de par 1 = Modo de control de par activo
3 Control de velocidad |1 = Modo de control de velocidad activo
4 Reservado
5 Ref segura activa 1 = Se aplica una referencia “segura” mediante funciones como
los parametros 49.05y 50.02
6 Ultima velocidad activa|1 = Se aplica una referencia “tltima velocidad” mediante
funciones como los parametros 49.05y 50.02
7 Pérdida de referencia |1 = Sefial de referencia perdida
8 Fallo de Paro de 1 = Fall6 el paro de emergencia (véanse parametros 31.32
Emergencia y 31.33)
9 Avance lento activo 1 = La sefial de habilitacién del avance lento esta activada
10...12 [Reservado
13 Demora de marcha 1 = Demora de marcha (par. 21.22) activa.
activa
14...15 [Reservado

0000h...FFFFh

Palabra de estado 2 del convertidor.
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N.° Nombre/Valor Descripcién Def/IFbEq16
06.18  Palabra de estado Palabra de estado de inhibiciéon de marcha. Esta palabra -
inhibicién de especifica la fuente de la sefial de inhibicion que impide el
marcha arranque del convertidor.
Las condiciones marcadas con un asterisco (*) sélo requie-
ren que se active y desactive la orden de marcha. En todos
los demas casos debe eliminarse la condicién de inhibicion
en primer lugar.
Véase también el parametro 06.16 Palabra de estado de
drive 1, bit 1.
Este parametro es sélo de lectura.
Bit Nombre Descripcion
0 Arranque no disponible|1 = Falta la tensién de CC o el convertidor no se ha parametri-

zado correctamente. Compruebe los parametros de los grupos
95y 99.

Lugar de control
cambiado

* 1 = El lugar de control ha cambiado

2 SSW inhibiendo 1 = El programa de control se mantiene en estado inhibido

3 Restauracion de fallo  [* 1 = Se ha restaurado un fallo

4 Pérdida habilitacion 1 = Falta la sefial de habilitacién

5 Pérdida habilt marcha |1 = Falta la sefial de permiso de marcha

6 Reservado

7 STO 1 = La funcién Safe Torque Off esta activa.

8 Calibracion de * 1 = La rutina de calibracién de intensidad ha finalizado
intensidad finalizada

9 Identificacion de motor [* 1 = La marcha de identificacién del motor ha finalizado
finalizada

10 Reservado

11 Em Off1 1 = Sefial de paro de emergencia (modo off1)

12 Em Off2 1 = Sefial de paro de emergencia (modo off2)

13 Em Off3 1 = Sefial de paro de emergencia (modo off3)

14 Rearme automatico 1 = La funcién de restauracion automatica impide el
inhibiendo funcionamiento

15 Avance lento activo 1 = La sefial de habilitar avance lento esta inhibiendo el

funcionamiento

0000h...FFFFh

Palabra de estado de inhibiciéon de marcha. 1=1
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N.° Nombre/Valor Descripcion Def/FbEq16
06.19  Palabra estado ctrl | Palabra de estado de control de velocidad. -
velocidad Este parametro es sélo de lectura.
Bit Nombre Descripcion
1 = El convertidor ha estado funcionando por debajo del limite
0 Velocidad Cero de velocidad cero (par. 27.06) durante un periodo definido por
el parametro 21.07 Velocidad Cero Demora
1 Avance 1 = El convertidor gira en la direcciéon de avance por encima
del limite de velocidad cero (par. 21.06)
1 = El convertidor gira en la direccién de retroceso por encima
2 Retroceso del limite de velocidad cero (par. 21.06)
3...6 Reservado
7 Peticion velocidad 1 = Se ha seleccionado una velocidad o frecuencia constante;
constante véase el par. 06.20.
8...15 |Reservado
0000h...FFFFh Palabra de estado de control de velocidad. 1=1
06.20  Palabra Control Palabra de estado de velocidad/frecuencia constante. -
Velocidad Indica qué velocidad o frecuencia constante esta activa (si
Constante alguna lo esta). Véase también el parametro 06.19 Palabra
estado ctrl velocidad, bit 7 y el apartado Velocidades/fre-
cuencias constantes (pagina 112).
Este parametro es solo de lectura.
Bit Nombre Descripcion
0 Vel. Constante 1 1 = Velocidad o frecuencia constante 1 seleccionada
1 Vel. Constante 2 1 = Velocidad o frecuencia constante 2 seleccionada
2 Vel. Constante 3 1 = Velocidad o frecuencia constante 3 seleccionada
3 Vel. Constante 4 1 = Velocidad o frecuencia constante 4 seleccionada
4 Vel. Constante 5 1 = Velocidad o frecuencia constante 5 seleccionada
5 Vel. Constante 6 1 = Velocidad o frecuencia constante 6 seleccionada
6 Vel. Constante 7 1 = Velocidad o frecuencia constante 7 seleccionada
7...15 |Reservado
0000h...FFFFh Palabra de estado de velocidad/frecuencia constante. 1=1
06.21  Palabra de estado Palabra de estado 3 del convertidor. -

de drive 3 Este parametro es sélo de lectura.

Bit Nombre Descripcion

0 Retencion por CC 1 = Retencioén por CC esta activa
activa

1 Post-magnetizacion 1 = La post-magnetizacion esta activa
activa

2 Precalentamiento de |1 = Precalentamiento del motor activo
motor activo

3 Arranque suave PM 1 = Arranque suave PM activo
activo

4...15 |Reservado

0000h...FFFFh

Palabra de estado 1 del convertidor.

0000h...FFFFh

Palabra de estado de inhibiciéon de marcha.
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N.° Nombre/Valor Descripcién Def/FbEq16
06.30 MSW bit 11 Selecciona una fuente binaria cuyo estado se transmite Ext Ctrl Loc
seleccién como bit 11 (Bit de usuario 0) de 06.11 Palabra Estado
Pcpal.
Falso 0. 0
Verdadero 1. 1
Ext Ctrl Loc Bit 11 de 06.01 Palabra Control Principal (véase la 2
pagina 172).
Otro [bit] Seleccién de fuente (véase Términos y abreviaturasenla |-
pagina 160).
06.31  MSW bit 12 Selecciona una fuente binaria cuyo estado se transmite Permiso
seleccioén como bit 12 (Bit de usuario 1) de 06.11 Palabra Estado marcha ext.
Pcpal.
Falso 0. 0
Verdadero 1. 1
Permiso marcha Estado de la sefial de permiso de marcha externa (véase el | 2
ext. parametro 20.12 Permiso de marcha 1 fuente).
Otro [bit] Seleccién de fuente (véase Términos y abreviaturasenla |-
pagina 160).
06.32  MSW bit 13 Selecciona una fuente binaria cuyo estado se transmite Falso
seleccion como bit 13 (Bit de usuario 2) de 06.71 Palabra Estado
Pcpal.
Falso 0. 0
Verdadero 1. 1
Otro [bit] Seleccién de fuente (véase Términos y abreviaturasenla |-
pagina 160).
06.33  MSW bit 14 Selecciona una fuente binaria cuyo estado se transmite Falso
seleccion como bit 14 (Bit de usuario 3) de 06.711 Palabra Estado
Pcpal.
Falso 0. 0
Verdadero 1. 1
Otro [bit] Seleccién de fuente (véase Términos y abreviaturasenla |-
pagina 160).
07 Info Sistema Informacién de hardware y firmware del convertidor.
Todos los parametros de este grupo son sélo de lectura.
07.03  Drive rating id Tipo de convertidor (ID nominal entre paréntesis). -
07.04  Nombre Firmware Identificacion de firmware. -
07.05  Versién Firmware Numero de version del firmware. -
07.06  Nombre de paquete | Nombre del paquete de carga del firmware. -
de carga
07.07  Versioén de paquete | Numero de version del paquete de carga del firmware. -
de carga
07.11  Carga CPU Carga del microprocesador, en porcentaje. -
0...100% Carga del microprocesador. 1=1%
07.25 Nombre paquete Primeras cinco letras ASCII del nombre dado al paquete de | -
personaliz. personalizacién. EI nombre completo es visible en el menu

Info. sistema, desde el Menu principal del panel de con-
trol o la herramienta de PC Drive composer.
_N/A_ = Ninguno.
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N.° Nombre/Valor Descripcion Def/FbEq16
07.26  Versién paquete Numero de versién del paquete de personalizaciéon. Tam- -
personalizacién bién visible en el menu Info. sistema, desde el Menu prin-
cipal del panel de control o la herramienta de PC Drive
Composer.
07.30  Programa Muestra el estado del programa adaptativo. -
Adaptativo Estado | Véase el apartado Programacion adaptativa (pagina 105).

Bit Nombre Descripcion

0 Inicializado 1 = Programa adaptativo inicializado

1 Editando 1 = Programa adaptativo en edicién

2 Edicion realizada 1 = Edicion del programa adaptativo terminada

3 En marcha 1 = Programa adaptativo en marcha

4..13 |Reservado

14 Cambiando de estado |1 = Cambio de estado en curso en el motor del programa

adaptativo

15 En fallo 1 = Error en el programa adaptativo

0000h...FFFFh Estado del programa adaptativo. 1=1
07.31  Prog.Adap.Estado Muestra el numero del estado activo de la parte del pro-

sec grama secuencial del programa adaptativo (AP). Si la pro-

gramacion adaptativa no esta funcionando o no contiene un
programa secuencial, este parametro es cero.

0...20 1=1

10 DI, RO Estandar Configuracién de las entradas digitales y de las salidas de
relé.

10.02 DI Estado Demora Muestra el estado de las entradas digitales DI1...DI6. Los | -
bits 0...5 reflejan el estado de demora de DI1...DI6.
Ejemplo: 0000000000010011b = DIIL, DI5, DI2 y DI1 estan
activadas; DI3, DI4 y DI6 estan desactivadas.

Esta palabra se actualiza sélo tras una demora de activa-
cién/desactivacion de 2 ms. Cuando el valor de una entrada
digital cambia, debe ser el mismo en dos muestras consecuti-
vas, es decir 2 ms, para que se acepte el nuevo valor.

Este parametro es solo de lectura.

Bit Nombre Descripcion

0 D1 1 = La entrada digital 1 esta ACTIVADA.
1 DI2 1 = La entrada digital 2 esta ACTIVADA.
2 DI3 1 = La entrada digital 3 esta ACTIVADA.
3 Di4 1 = La entrada digital 4 esta ACTIVADA.
4 DI5 1 = La entrada digital 5 estda ACTIVADA.
5 DI6 1 = La entrada digital 6 esta ACTIVADA.
6...15 |Reservado

0000h...FFFFh Estado demorado para entradas digitales. 1=1
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10.03 DI Seleccionar Los estados eléctricos de las entradas digitales pueden for- | 0000h
Forzado zarse, por ejemplo para fines de pruebas. El parametro
10.04 DI Datos forzados cuenta con bits para cada entrada
digital y su valor se aplica siempre que el bit correspon-
diente de dicho parametro es 1.
Nota: El arranque y desconectar/conectar la alimentacion
restauran las selecciones forzadas (parametros 70.03
y 10.04).
Bit Nombre [Valor
0 DI 1 = Forzar DI1 al valor del bit 0 del parametro 70.04 DI Datos forzados.
(0 = modo normal)
1 DI2 1 = Forzar DI2 al valor del bit 1 del parametro 70.04 DI Datos forzados.
(0 = modo normal)
P DI3 1 = Forzar DI3 al valor del bit 2 del parametro 70.04 DI Datos forzados.
(0 = modo normal)
3 D4 1 = Forzar DI4 al valor del bit 3 del parametro 70.04 DI Datos forzados.
(0 = modo normal)
4 DI5 1 = Forzar DI5 al valor del bit 4 del parametro 70.04 DI Datos forzados.
(0 = modo normal)
5 DI6 1 = Forzar DI6 al valor del bit 5 del parametro 70.04 DI Datos forzados.
(0 = modo normal)
6...15 |Reservado
0000h...FFFFh Seleccién de preferencia para entradas digitales. 1=1
10.04 DI Datos forzados Permite cambiar de 0 a 1 el valor de datos de una entrada | 0000h

digital forzada. Sélo se puede forzar una entrada que ha
sido seleccionada en el parametro 70.03 DI Seleccionar

Forzado.

Bit Nombre |Valor

Forzar el valor de este bit a D1, si asi se define en el parametro 710.03 D/
0 DI1 )

Seleccionar Forzado.

Forzar el valor de este bit a D3, si asi se define en el parametro 710.03 D/
1 DI2 )

Seleccionar Forzado.

Forzar el valor de este bit a D3, si asi se define en el parametro 70.03 D/
2 DI3 )

Seleccionar Forzado.

Forzar el valor de este bit a D4, si asi se define en el parametro 710.03 D/
3 DI4 )

Seleccionar Forzado.

Forzar el valor de este bit a D5, si asi se define en el parametro 710.03 D/
4 DI5 )

Seleccionar Forzado.

Forzar el valor de este bit a D6, si asi se define en el parametro 710.03 D/
5 DI6 )

Seleccionar Forzado.
6...15 [Reservado

0000h...FFFFh

Valores forzados de las entradas digitales. 1=1
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10.21 RO Estado Estado de las salidas de relé RO3...RO1. -
Bit Nombre ([Valor
0 RO1 1 = energizada, 0 = desenergizada
1 RO2 1 = energizada, 0 = desenergizada
2 RO3 1 = energizada, 0 = desenergizada
3...15 |Reservado
0000h...FFFFh Estado de las salidas de relé. 1=1
10.22 RO Seleccionar Las sefiales conectadas a las salidas de relé se pueden for- | 0000h
Forzado zar, por ejemplo, para hacer pruebas. El parametro 70.23
RO Datos forzados cuenta con un bit para cada salida de
relé y su valor se aplica siempre que el bit correspondiente
de dicho parametro es 1.
Nota: El arranque y desconectar/conectar la alimentacion
restauran las selecciones forzadas (parametros 10.22
y 10.23).
Bit Nombre |Valor
0 RO1 1 = Forzar RO1 al valor del bit 0 del parametro 10.23 RO Datos forzados.
(0 = modo normal)
1 1 = Forzar RO2 al valor del bit 1 del parametro 10.23 RO Datos forzados.
RO2 _
(0 = modo normal)
2 1 = Forzar RO3 al valor del bit 2 del parametro 10.23 RO Datos forzados.
RO3 _
(0 = modo normal)
3...15 |[Reservado
0000h...FFFFh Seleccién de preferencia para salidas de relé. 1=1
10.23 RO Datos forzados | Contiene los valores de las salidas de relé utilizados en
lugar de las sefiales conectadas si se selecciona en el para-
metro 10.22 RO Seleccionar Forzado. El bit 0 es el valor
forzado para RO1.
Bit Nombre |Valor
0 RO1 Forzar el valor de este bit a RO1, si asi se define en el parametro 710.22 RO
Seleccionar Forzado.
1 Forzar el valor de este bit a RO2, si asi se define en el parametro 710.22 RO
RO2 ;
Seleccionar Forzado.
2 Forzar el valor de este bit a RO3, si asi se define en el parametro 710.22 RO
RO3 )
Seleccionar Forzado.
3...15 |[Reservado
0000h...FFFFh Valores RO forzados. 1=1
10.24  ROT1 Fuente Selecciona la sefal del convertidor que se conecta a la Listo para
salida de relé RO1. marcha
Desenergizada Salida desenergizada. 0
Energizada Salida energizada. 1
Listo para marcha Bit 1 de 06.11 Palabra Estado Pcpal (véase la pagina 172). | 2
Habilitado Bit 0 de 06.16 Palabra de estado de drive 1 (véase la 4
pagina 173).
En Marcha Bit 5 de 06.16 Palabra de estado de drive 1 (véase la 5

pagina 173).
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N.° Nombre/Valor Descripcién Def/IFbEq16

Magnetizado Bit 1 de 06.17 Palabra de estado de drive 2 (véase la 6
pagina 173).

En marcha Bit 6 de 06.16 Palabra de estado de drive 1 (véase la 7
pagina 173).

Referencia lista Bit 2 de 06.11 Palabra Estado Pcpal (véase la pagina 172). | 8

En punto de ajuste | Bit 8 de 06.11 Palabra Estado Pcpal (véase la pagina 172). | 9

Retroceso Bit 2 de 06.19 Palabra estado ctrl velocidad (véase la 10
pagina 175).

Velocidad Cero Bit 0 de 06.19 Palabra estado ctrl velocidad (véase la 1
pagina 175).

Sobre el limite Bit 10 de 06.17 Palabra de estado de drive 2 (véase la 12
pagina 173).

Aviso Bit 7 de 06.11 Palabra Estado Pcpal (véase la pagina 172). | 13

Fallo Bit 3 de 06.11 Palabra Estado Pcpal (véase la pagina 172). | 14

Fallo (-1) Bit invertido 3 de 06.11 Palabra Estado Pcpal (véase la 15
pagina 172).

Fallo/Aviso Bit 3 de 06.11 Palabra Estado Pcpal O bit 7 de 06.11 Pala- | 16
bra Estado Pcpal (véase la pagina 172).

Sobreintensidad Se ha producido el fallo 2370 Sobreintensidad. 17

Sobretension Se ha producido el fallo 3270 Sobretensién bus CC. 18

Temp. convertidor Se ha producido el fallo 2381 Sobrecarga de IGBT, 4110 19
Temp. tarjeta de control, 4210 Sobrecalentamiento de
IGBT, 4290 Refrigeracion, 42F1 Temperatura de IGBT,
4310 Temperatura excesiva o 4380 Diferencia de temp
excesiva.

Subtension Se ha producido el fallo 3220 Subtensién bus CC. 20

Temp. motor Se ha producido el fallo 4981 Temperatura externa 10 4982 | 21
Temperatura externa 2.

Comando Freno Bit 0 de 44.01 Estado Control de Freno (véase la 22
pagina 333).

Ext2 activo Bit 11 de 06.16 Palabra de estado de drive 1 (véase la 23
pagina 173).

Control remoto Bit 9 de 06.11 Palabra Estado Pcpal (véase la pagina 172). | 24

Reservado 25...26

Funcién Bit 0 de 34.01 Estado de funciones temporizadas (véase la | 27

temporizada 1 pagina 288).

Funcién Bit 1 de 34.01 Estado de funciones temporizadas (véase la | 28

temporizada 2 pagina 288).

Funcién Bit 2 de 34.01 Estado de funciones temporizadas (véase la | 29

temporizada 3 pagina 288).

Reservado 30...32

Supervision 1 Bit 0 de 32.01 Estado supervision (véase la pagina 287). 33

Supervisién 2 Bit 1 de 32.01 Estado supervision (véase la pagina 287). 34

Supervisién 3 Bit 2 de 32.01 Estado supervision (véase la pagina 287). 35

Reservado 36...38

Demora de marcha | Bit 13 de 06.17 Palabra de estado de drive 2 (véase la 39
pagina 173).

RO/DIO palabra de | Bit 0 de 10.99 RO/DIO palabra de control (véase la 40

control bit0

pagina 182).
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N.° Nombre/Valor Descripcion Def/FbEq16

RO/DIO palabra de | Bit 1 de 10.99 RO/DIO palabra de control (véase la 41

control bit1 pagina 182).

RO/DIO palabra de | Bit2 de 10.99 RO/DIO palabra de control (véase la 42

control bit2 pagina 182).

Reservado 43...44
PFC1 Bit 0 de 76.071 PFC status (véase la pagina 362). 45

PFC2 Bit 1 de 76.071 PFC status (véase la pagina 362). 46

PFC3 Bit 2 de 76.01 PFC status (véase la pagina 362). 47

PFC4 Bit 3 de 76.01 PFC status (véase la pagina 362). 48

Palabra de evento 1 | Palabra de evento 1 = 1 si cualquier bit de 04.40 Palabra de | 53
evento 1 (véase la pagina 168) es 1, es decir, si estuviera
activado cualquier aviso, fallo o evento puro definido con
parametros 04.41...04.71.

Otro [bit] Seleccién de fuente (véase Términos y abreviaturas en la
pagina 160).

10.25 RO1 Demora ON Define la demora de activacion para la salida de relé RO1. | 0.0s

i 1
Estado de la fuente ' ' '
seleccionada ! : :
_— I 0

RO Estado :

: ) ‘ 0
- <> - <> > Tiempo
ton toft ton tofr
ton = 10.25 RO1 Demora ON
togf = 10.26 RO1 Demora OFF
0,0...3000,0 s Demora de activacién para RO1. 10=1s
10.26 RO1 Demora OFF | Define la demora de desactivacion para la salida de relé 0,0s
RO1. Véase el parametro 10.25 RO1 Demora ON.
0,0...3000,0 s Demora de desactivacion para RO1. 10=1s
10.27 RO2 Fuente Selecciona una sefial del convertidor para conectarla a la En marcha

salida de relé RO2.

En cuanto a las selecciones disponibles, véase el parame-
tro 10.24 RO1 Fuente.

10.28 RO2 Demora ON Define la demora de activacion para la salida de relé RO2. | 0,0s

i 1
Estado de la fuente ' ' '
seleccionada ! : :

‘ ‘ 0

RO Estado :

/

Ll
- - - - Tiempo
ton toft ton tofr

ton = 10.28 RO2 Demora ON
togf = 10.29 RO2 Demora OFF

0,0...3000,0 s Demora de activacién para RO2. 10=1s
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N.° Nombre/Valor Descripcién Def/IFbEq16
10.29 RO2 Demora OFF Define la demora de desactivacion para la salida de relé 0,0s
RO2. Véase el parametro 10.28 RO2 Demora ON.
0,0...3000,0 s Demora de desactivaciéon para RO2. 10=1s
10.30  RO3 Fuente Selecciona una sefial del convertidor para conectarlaala | Fallo (-1)
salida de relé RO3.
En cuanto a las selecciones disponibles, véase el parame-
tro 10.24 RO1 Fuente.
10.31 RO3 Demora ON Define la demora de activacion para la salida de relé RO3. | 0,0s
' 1
Estado de la fuente ' ! !
seleccionada ' : :
- T i 7 0
| o — 1
RO Estado | I 1
T ‘ 0
- - - - " Tiempo
ton toft ton tort
ton = 10.31 RO3 Demora ON
togf = 10.32 RO3 Demora OFF
0,0...3000,0 s Demora de activacién para RO3. 10=1s
10.32 RO3 Demora OFF | Define la demora de desactivacion para la salida de relé 00s
RO3. Véase el parametro 10.37 RO3 Demora ON.
0,0...3000,0 s Demora de desactivacién para RO3. 10=1s
10.99 RO/DIO palabra de | Parametro de almacenamiento para controlar las salidas de | 0000h
control relé, por ejemplo mediante una interfaz de bus de campo
integrado. Para controlar las salidas de relé (RO) del con-
vertidor, envia una palabra de control con las asignaciones
de bits mostradas a continuacién como datos de E/S Mod-
bus. Ajuste el parametro de seleccion de objetivo de ese
dato concreto (58.101...58.114) a RO/DIO palabra de con-
trol. En el parametro de seleccion de fuente de la salida
deseada, seleccione el bit adecuado de esta palabra.
Bit Nombre Descripcién
0 RO1 Bits de la fuente para las salidas de relé RO1...RO3. Véanse los
1 RO2 parametros 10.24, 10.27 'y 10.30.
2 RO3
3 RO4 Bits de la fuente para las salidas de relé RO4...RO5 con un médulo
4 RO5 de ampliacién CHDI-01 o CMOD-01. Véanse los parametros 15.07
y 15.10.
5.7 Reservado
8 DIO1 Bit de la fuente para la salida digital DO1 con un médulo de
ampliacion CMOD-01. Véase el parametro 15.23.
9...15 |Reservado
0000h...FFFFh RO/DIO palabra de control. 1=1
10.101 ROT1 Contador de Muestra el nimero de veces que la salida de relé RO1 ha |-

conmutacion

cambiado de estado. Puede restaurarse desde el panel de
control manteniendo pulsado el botén Restaurar durante
mas de 3 segundos.

0...4294967000

Recuento de cambios de estado. 1=1
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N.° Nombre/Valor Descripcion Def/FbEq16
10.102 RO2 Contador de Muestra el nimero de veces que la salida de relé RO2 ha |-
conmutacion cambiado de estado. Puede restaurarse desde el panel de
control manteniendo pulsado el botén Restaurar durante
mas de 3 segundos.
0...4294967000 Recuento de cambios de estado. 1=1
10.103 RO3 Contador de Muestra el nimero de veces que la salida de relé RO3 ha |-
conmutacion cambiado de estado. Puede restaurarse desde el panel de
control manteniendo pulsado el boton Restaurar durante
mas de 3 segundos.
0...4294967000 Recuento de cambios de estado. 1=1

11 DIO, FI, FO Estandar

Configuracion de la entrada de frecuencia.

11.21  Configuracién DI5 Selecciona como se utiliza la entrada digital 5. Entrada digital
Entrada digital DI5 se utiliza como entrada digital. 0
Entrada de DI5 se utiliza como entrada de frecuencia. 1
frecuencia
11.38  Frec Ent 1 Valor Muestra el valor de entrada de frecuencia 1 (a través de DI5 | -
Actual cuando se utiliza como entrada de frecuencia) antes del
escalado. Véase el parametro 11.42 Frec Ent 1 Min.
Este parametro es sélo de lectura.
0...16000 Hz Valor no escalado de la entrada de frecuencia 1. 1=1Hz
11.39  Frec Ent 1 Escalada | Muestra el valor de entrada de frecuencia 1 (a través de DI5 | -
cuando se utiliza como entrada de frecuencia) después del
escalado. Véase el parametro 11.42 Frec Ent 1 Min.
Este parametro es solo de lectura.
-32768,000... Valor escalado de la entrada de frecuencia 1 (DI5). 1=1
32767,000
11.42  Frec Ent 1 Min Define el minimo para la frecuencia que realmente llegaala | 0 Hz
entrada de frecuencia 1 (DI5 cuando se utiliza como
entrada de frecuencia).
La sefal de frecuencia entrante (771.38 Frec Ent 1 Valor
Actual) se escala para generar una sefial interna
(11.39 Frec Ent 1 Escalada) mediante los parametros
11.42...11.45, de la siguiente forma:
11.39
A
11.45
|
|
|
|
11.44 |
|
| L f
11.42 T1.43 0 n(11:38)
0...16000 Hz Frecuencia minima de la entrada de frecuencia 1 (DI5). 1=1Hz
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N.° Nombre/Valor Descripcién Def/IFbEq16
11.43  Frec Ent 1 Max Define el maximo para la frecuencia que realmente llega a | 16000 Hz
la entrada de frecuencia 1 (DI5 cuando se utiliza como
entrada de frecuencia). Véase el parametro 11.42 Frec Ent
1 Min.v
0...16000 Hz Frecuencia maxima de la entrada de frecuencia 1 (DI5). 1=1Hz
11.44  Frec Ent 1 Escala Define el valor que se requiere que se corresponda interna- | 0,000
min mente con la frecuencia de entrada minima definida por el
parametro 11.42 Frec Ent 1 Min. Véase el diagrama en el
parametro 11.42 Frec Ent 1 Min.
-32768,000... Valor correspondiente al minimo de la entrada de frecuen- |1 =1
32767,000 cia 1.
11.45  Frec Ent 1 Escala Define el valor que se requiere que se corresponda interna- | 1500,000;
max mente con la frecuencia de entrada maxima definida por el | 1800,000
parametro 11.43 Frec Ent 1 Max. Véase el diagrama en el | (95.20 b0)
parametro 11.42 Frec Ent 1 Min.
-32768,000... Valor correspondiente al maximo de la entrada de frecuen- | 1=1
32767,000 cia 1.
12 Al Estandar Configuracion de las entradas analégicas estandar.
12.02 Al Seleccionar Las lecturas verdaderas de las entradas analégicas pueden [ 0000h
Forzado forzarse, por ejemplo para fines de pruebas. El parametro
cuenta con valores forzados para cada entrada analdgica y
su valor se aplica siempre que el bit correspondiente de
dicho parametro es 1.
Nota: Los tiempos de filtro de Al (parametros 12.16 Al1
Tiempo Filtrado 'y 12.26 Al2 Tiempo Filtrado) no tienen nin-
gun efecto sobre los valores de Al forzados (parametros
12.13 Al1 Valor Forzado 'y 12.23 Al2 Valor Forzado).
Nota: El arranque y desconectar/conectar la alimentacion
restauran las selecciones forzadas (parametros 72.02
y 12.03).
Bit Nombre [Valor
0 Al1 1 = Forzar Al1 al valor del parametro 12.13 Al1 Valor Forzado.
1 Al2 1 = Forzar AI2 al valor del parametro 12.23 Al2 Valor Forzado.
2...15 [Reservado
0000h...FFFFh Selector de valores forzados para entradas analégicas Al1 |1 =1
y Al2.
12.03 Al Funcién Selecciona como reacciona el convertidor cuando una Ninguna
supervision sefial de entrada analdgica sobrepasa los limites minimo accion
y/o méaximo especificados para la entrada.
La supervisién aplica un margen de 0,5V o 1,0 mA a los
limites. Por ejemplo, si el limite maximo para la entrada es
7,000 V, la supervision del limite maximo se activa en
7,500 V.
Las entradas y los limites que se deben respetar se selec-
cionan con el parametro 12.04 Al Seleccion supervision.
Ninguna accion No se realiza ninguna accion. 0
Fallo El convertidor dispara con 80A0 Al Fallo supervision. 1
Aviso El convertidor genera un aviso AS8A0 Aviso de supervisiéon |2

de Al
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N.° Nombre/Valor Descripcion Def/FbEq16
Ultima velocidad El convertidor genera un aviso (A8AOQ Aviso de supervision | 3
de Al) y fija la velocidad (o la frecuencia) al nivel en el que
estaba funcionando el convertidor. La velocidad/frecuencia
viene determinada sobre la base de la velocidad actual
usando filtro pasa bajos de 850 ms.
ADVERTENCIA: Verifique que sea seguro conti-
A nuar con el funcionamiento si falla la comunicacién.
Ref Velocidad El convertidor genera un aviso (A8A0 Aviso de supervision | 4
Segura de Al) y ajusta la velocidad a la velocidad definida por el
parametro 22.41 Ref Velocidad Segura (o 28.41 Ref. fre-
cuencia segura si se esta usando una referencia de fre-
cuencia).
ADVERTENCIA: Verifique que sea seguro conti-
A nuar con el funcionamiento si falla la comunicacién.
12.04 Al Seleccioén Especifica los limites de la entrada analdgica que se deben | 0000h
supervision supervisar. Véase el parametro 12.03 Al Funcién super-
vision.
Bit Nombre Descripcion
0 Al1 < MIN 1 = Supervision de limite minimo de Al1 activa.
1 Al1 > MAX 1 = Supervisién de limite maximo de Al1 activa.
2 Al2 < MIN 1 = Supervision de limite minimo de Al2 activa.
3 Al2 > MAX 1 = Supervision de limite maximo de Al2 activa.
4...15 |Reservado
0000h...FFFFh Activacion de la supervision de la entrada analdgica. 1=1
12.11  Al1 Valor Actual Muestra el valor de la entrada analégica Al11 en mAo V (en |-
funcion de si la entrada ha sido configurada para intensidad
o tension con el parametro 712.15 Al1 Seleccién Unidad).
Este parametro es solo de lectura.
0,000...20,000 mA | Valor de la entrada analégica Al1. 1000 =
00,000...10,000 V 1 unidad
12.12  Al1 Valor Escalado | Muestra el valor de la entrada analdgica Al1 tras el esca- -
lado. Véanse los parametros 12.19 Al1 Escala en Al1 Miny
12.20 Al1 Escala en Al1 Max.
Este parametro es soélo de lectura.
-32768,000... Valor escalado de la entrada analégica Al1. 1=1
32767,000
12.13  Al1 Valor Forzado Valor forzado que puede utilizarse en lugar de la lectura -
verdadera de la entrada. Véase el parametro 12.02 Al
Seleccionar Forzado.
0,000...20,000 mA | Valor forzado de la entrada analdgica Al1. 1000 =
00,000...10,000 V 1 unidad
12.15  Al1 Seleccién Selecciona la unidad para las lecturas y los ajustes relacio- | V
Unidad nados con la entrada analégica Al1.
\Y Voltios. 2
mA Miliamperios. 10
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N.° Nombre/Valor Descripcién Def/IFbEq16
12.16  Al1 Tiempo Filtrado | Define la constante de tiempo de filtro para la entrada ana- | 0,100 s
légica Al1.
0,
% / Sedial sin filtrar
100
63 [ Sefial filtrada
— T
T
o=Ix(1-et)
| = entrada de filtro (escaldn)
O = salida de filtro
t = tiempo
T = constante de tiempo de filtro
Nota: La sefial también se filtra debido al hardware de inter-
faz de sefial (constante de tiempo de aproximadamente
0,25 ms). No es posible modificarlo con un parametro.
0,000...30,000 s Constante de tiempo de filtro. 1000=1s
12.17  Al1 Min Define el valor de emplazamiento minimo para la entrada 4,000 mAo
analdgica Al1. 0,000 V
Establece el valor enviado realmente al convertidor cuando
la sefial analdgica de la planta esta en su ajuste minimo.
Véase también el parametro 72.19 Al1 Escala en Al1 Min.
0,000...20,000 mA | Valor minimo de Al1. 1000 =
0 0,000...10,000 V 1 unidad
12.18  Al1 Max Define el valor de emplazamiento maximo para la entrada | 20,000 mA o
analdgica Al1. 10,000 V
Establece el valor enviado realmente al convertidor cuando
la sefial analdgica de la planta esta en su ajuste maximo.
Véase también el parametro 12.19 Al1 Escala en Al1 Min.
0,000...20,000 mA | Valor maximo de Al1. 1000 =
0 0,000...10,000 V 1 unidad
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N.° Nombre/Valor Descripcion Def/FbEq16
12.19  Al1 Escala en Al1 Define el valor real interno que corresponde al valor 0,000
Min minimo de la entrada analdgica Al1 definido por el parame-
tro 12.17 Al1 Min. (El cambio de los ajustes de polaridad de
12.19y 12.20 puede invertir de hecho la entrada analo-
gica).
Alscaled (12.12)
A
12.20
I
|
|
Al (12.11
12.17 ‘ 2( )
| 12.18
I
I
I
777777 12.19
-32768,000... Valor real que corresponde al valor minimo de Al1. 1=1
32767,000
12.20  Al1 Escala en Al1 Define el valor real que corresponde al valor maximo de la | 50,000;
Max entrada analdgica Al1 definido por el parametro 72.178 Al1 | 60,000
Max. Véase la figura en el parametro 12.19 Al1 Escala en | (95.20 b0)
Al1 Min.
-32768,000... Valor real que corresponde al valor maximo de Al1. 1=1
32767,000
12.21  Al2 Valor Actual Muestra el valor de la entrada analégica Al2en mAo V (en |-
funcién de si la entrada ha sido configurada para intensidad
o tension con el parametro 12.25 Al2 Seleccion Unidad).
Este parametro es solo de lectura.
0,000...20,000 mA | Valor de la entrada analdgica Al2. 1000 =
00,000...10,000 V 1 unidad
12.22  Al2 Valor escalado | Muestra el valor de la entrada analdgica Al2 tras el esca- -
lado. Véanse los parametros 12.29 Al2 Escala en Al2 Min'y
12.101 Al1 Valor Porcentual.
Este parametro es sélo de lectura.
-32768,000... Valor escalado de la entrada analdgica Al2. 1=1
32767,000
12.23  Al2 Valor Forzado Valor forzado que puede utilizarse en lugar de la lectura -
verdadera de la entrada. Véase el parametro 12.02 Al
Seleccionar Forzado.
0,000...20,000 mA | Valor forzado de la entrada analégica Al2. 1000 =
0 0,000...10,000 V 1 unidad
12.25  Al2 Seleccién Selecciona la unidad para las lecturas y los ajustes relacio- | mA
Unidad nados con la entrada analégica Al2.
\% Voltios. 2
mA Miliamperios. 10
12.26  Al2 Tiempo Filtrado | Define la constante de tiempo de filtro para la entrada ana- | 0,100 s
légica Al2. Véase el parametro 12.16 Al1 Tiempo Filtrado.
0,000...30,000 s Constante de tiempo de filtro. 1000=1s
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N.° Nombre/Valor Descripcién Def/IFbEq16
12.27  Al2 Min Define el valor de emplazamiento minimo para la entrada 4,000 mAo
analdgica Al2. 0,000 V
Establece el valor enviado realmente al convertidor cuando
la sefial analdgica de la planta esta en su ajuste minimo.
0,000...20,000 mA | Valor minimo de Al2. 1000 =
0 0,000...10,000 V 1 unidad
12.28  Al2 Max Define el valor de emplazamiento maximo para la entrada | 20,000 mA o
analdgica Al2. 10,000 V
Establece el valor enviado realmente al convertidor cuando
la sefial analdgica de la planta esta en su ajuste maximo.
0,000...20,000 mA | Valor maximo de Al2. 1000 =
0 0,000...10,000 V 1 unidad
12.29  Al2 Escala en Al2 Define el valor real que corresponde al valor minimo de la | 0.000
Min entrada analdgica Al2 definido por el parametro 12.27 Al2
Min. (El cambio de los ajustes de polaridad de 712.29 y
12.101 puede invertir de hecho la entrada analdgica).
Alscaled (12.22)
A
12.101
I
I
I
Al (12.21
12.27 ‘ - ( )
I 12.28
I
I
I
777777 12.29
-32768,000... Valor real que corresponde al valor minimo de Al2. 1=1
32767,000
12.30  Al2 Escala en Al2 Define el valor real que corresponde al valor maximo de la | 50,000
Max entrada analdgica Al2 definido por el parametro 12.28 Al2
Max. Véase la figura en el parametro de 12.29 Al2 Escala
en Al2 Min.
-32768,000... Valor real que corresponde al valor maximo de Al2. 1=1
32767,000
12.101 Al1 Valor Porcentual | Valor de la entrada analégica Al1 en porcentaje de esca- -
lado de Al1 (12.18 Al1 Max - 12.17 Al1 Min).
0,00...100,00% Valor de Al1. 100 = 1%
12.102 Al2 Valor Porcentual | Valor de la entrada analégica Al2 en porcentaje de esca- -
lado de Al2 (12.28 Al2 Méx - 12.27 Al2 Min).
0,00...100,00% Valor de Al2. 100 =1%
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N. Nombre/Valor Descripcion | Def/FbEq16 |
13 AO Estandar Configuracién de las salidas analégicas estandar.
13.02  AO Seleccionar Las sefiales fuente de las salidas analégicas pueden for- 0000h

forzado zarse, por ejemplo para fines de pruebas. Se proporciona

un parametro con valores forzados para cada salida analé-
gica y su valor se aplica siempre que el bit correspondiente
de dicho parametro es 1.

Nota: El arranque y desconectar/conectar la alimentacién
restauran las selecciones forzadas (parametros 13.02

y 13.11).

Bit Nombre [Valor

0 AO1 1 = Forzar AO1 al valor del parametro 13.173 AO1 Valor Forzado. (0 = modo
normal)

1 702 1 = Forzar AO2 al valor del parametro 13.23 AO2 Valor Forzado. (0 = modo
normal)

2...15 |Reservado

0000h...FFFFh Selector de valores forzados para salidas analégicas AO1y |1 =1
AO2.

13.11  AOfT Valor Actual Muestra el valor de la AO1 en mA o V (en funcion de si la -
entrada esta configurada para intensidad o tensién con el
parametro 13.15 AO1 Seleccién Unidad).

Este parametro es sélo de lectura.
0,000...22,000 mA/ | Valor de AO1. 1=1mA
0,000...11,000 V

13.12  AO1 Fuente Selecciona una sefial para conectarla a la salida analégica | Frecuencia de

AO1. salida
Cero Ninguna. 0
Velocidad motor 01.01 Velocidad motor utilizada (pagina 163). 1
utilizada
Reservado 2
Frecuencia de 01.06 Frecuencia de Salida (pagina 163). 3
salida
Intensidad del Motor | 01.07 Intensidad Motor (pagina 163). 4
Intensidad del 01.08 Intensidad del motor % nominal motor (pagina 163). |5
motor % nominal
motor
Par motor 01.10 Par motor (pagina 163). 6
Tension CC 01.11 Tensién CC (pagina 163). 7
Potencia Salida 01.14 Potencia Salida (pagina 164). 8
Reservado 9
Ref Vel Antes de 23.01 Ref Veloc antes de rampa (pagina 237). 10
rampa
Ref Vel Rampeada | 23.02 Ref Veloc rampeada (pagina 237). 1"
Ref Velocidad 24.01 Referencia Velocidad utilizada (pagina 242). 12
Usada
Reservado 13
Ref. de frec. 28.02 Ref Frecuencia rampeada (pagina 257). 14
utilizada
Reservado 15
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N.° Nombre/Valor Descripcién Def/FbEq16
PID de proceso out | 40.01 PID Proceso Salida actual (pagina 314). 16
Reservado 17...19
Excitacién sensor La salida se usa para enviar una corriente de excitaciéon al | 20
temp 1 sensor de temperatura 1, véase el parametro 35.71 Tempe-

ratura 1 Fuente. Véase también el apartado Proteccion tér-
mica del motor (pagina 143).
Excitacién sensor La salida se usa para enviar una corriente de excitacion al | 21
temp 2 sensor de temperatura 2, véase el parametro 35.27 Tempe-
ratura 2 Fuente. Véase también el apartado Proteccion tér-
mica del motor (pagina 143).
Reservado 21...25
Velocidad de motor | 01.67 Velocidad de motor Abs utilizada (pagina 166). 26
Abs utilizada
Velocidad de motor | 01.62 Velocidad de motor Abs en % (pagina 166). 27
Abs en %
Frecuencia de 01.63 Frecuencia de Salida Abs (pagina 166). 28
Salida Abs
Reservado 29
Par motor Abs 01.64 Par motor Abs (pagina 166). 30
Potencia de salida 01.65 Potencia de salida Abs (pagina 166). 31
Abs
Potencia eje motor | 071.68 Potencia eje motor Abs (pagina 167). 32
Abs
Salida PID1 externa | 71.01 Valor Actual PID externo (pagina 359). 33
Reservado 34...36
AO1 datos 13.91 AO1 datos guardados (pagina 196). 37
guardados
AO2 datos 13.92 AO2 datos guardados (pagina 196). 38
guardados
Otro Seleccién de fuente (véase Términos y abreviaturasenla |-
pagina 160).
13.13  AOf1 Valor Forzado | Valor forzado que puede utilizarse en lugar de la sefial de | 0,000 mA
salida seleccionada. Véase el parametro 13.02 AO Selec-
cionar forzado.
0,000...22,000 mA/ | Valor forzado para AO1. 1 =1 unidad
0,000...11,000 V

13.15  AO1 Seleccién Selecciona la unidad para las lecturas y los ajustes relacio- | mA
Unidad nados con la salida analégica AO1.

\Y Voltios. 2
mA Miliamperios. 10
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N.° Nombre/Valor Descripcion Def/FbEq16
13.16  AOfT Tiempo Filtro Define la constante de tiempo de filtro para la salida anal6- | 0,100 s
gica AO1.

0,
% Senal sin filtrar

100

63 - Seftal filtrada

\J

\_v_/
T
O=1x(1-efM

| = entrada de filtro (escal6n)

O = salida de filtro

t = tiempo

T = constante de tiempo de filtro

0,000...30,000 s

Constante de tiempo de filtro.

1000=1s
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N.°

Nombre/Valor

Descripcién

Def/IFbEq16

13.17

AOT1 Fuente Min

Define el valor real de la sefal (seleccionada por el parame-
tro 13.12 AO1 Fuente) que corresponde al valor minimo
requerido de la salida AO1 (definido por el parametro 73.79
AO1 salida a AO1 fuente min).

lao1 (MA)
A

13.20

13.19

/

13.17 13.18 Sedal (real)
seleccionada
por 13.12

Al programar 13.77 como valor de salida maximoy 73.718
como valor de salida minimo, se invierte la salida.

lao1 (MA)

A
13.20 |

13.19

»

13.18 13.17 Seifial (real)
seleccionada
por 13.12

0.0
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N. Nombre/Valor | Descripcién | Def/FbEq16
AO tiene escalado automatico. Cada vez que cambia la fuente para la AO, el rango de escalado
cambia como corresponde. Los valores minimos y maximos dados por el usuario tienen prioridad
sobre los valores automaticos.

13.12 AO1 Fuente, 13.17 AO1 Fuente Min, 13.18 AO1 Fuente Max,
13.22 AO2 Fuente 13.27 AO2 Fuente Min 13.28 AO2 Fuente Max
0 Cero N/A (La salida es cero constante).
1 Velocidad motor utilizada 0 46.01 Escalado Velocidad
3 Frecuencia de salida 0 46.02 Escalado Frecuencia
4 Intensidad del Motor 0 30.17 Intensidad Maxima
5 Intensidad del motor % 0% 100%
nominal motor
6 Par motor 0 46.03 Escalado Par
7 Tensién CC Valor min. de 01.11 Tensién |Valor max. de 01.11 Tension
cC cc
8 Potencia Salida 0 46.04 Escalado Potencia
10  |Ref Vel Antes de rampa 0 46.01 Escalado Velocidad
11 Ref Vel Rampeada 0 46.01 Escalado Velocidad
12 Ref Velocidad Usada 0 46.01 Escalado Velocidad
14 Ref. de frec. utilizada 0 46.02 Escalado Frecuencia
16  |PID de proceso out Valor min. de 40.01 PID Valor max. de 40.01 PID
Proceso Salida actual Proceso Salida actual
20  |Excitacion sensor temp 1 N/A (La salida analégica no esta escalada; viene
21 |Excitacion sensor temp 2 |determinada por la tension de disparo del sensor).
26 Velocidad de motor Abs 0 46.01 Escalado Velocidad
utilizada
27 Velocidad de motor Abs 0 46.01 Escalado Velocidad
en %
28  |Frecuencia de Salida Abs |0 46.02 Escalado Frecuencia
30  |Par motor Abs 0 46.03 Escalado Par
31 Potencia de salida Abs 0 46.04 Escalado Potencia
32  |Potencia eje motor Abs 0 46.04 Escalado Potencia
33 Salida PID1 externa Valor min. de 71.01 Valor Valor max. de 71.01 Valor
Actual PID externo Actual PID externo
Otro Valor min. del parametro Valor max. del parametro
seleccionado seleccionado
-32768,0...32767,0 | Valor de la sefal real que corresponde al valor de salida 1=1
AO1 minimo.
13.18 AOT Fuente Max Define el valor real de la sefal (seleccionada por el parame- | 50,0;
tro 13.12 AO1 Fuente) que corresponde al valor maximo 60,0
requerido de la salida AO1 (definido por el parametro 73.20 | (95.20 b0)
AOT1 salida a AO1 fuente méax). Véase el parametro 13.17
AO1 Fuente Min.
-32768,0...32767,0 | Valor de la sefal real que corresponde al valor de salida 1=1
AO1 maximo.

13.19  AOf1 salida a AO1 Define el valor minimo para la salida analégica AO1. 0,000 mA

fuente min Véase también la figura en el parametro 13.17 AO1 Fuente

Min.
0,000...22,000 mA / | Valor minimo de la salida AO1. 1000 =
0,000...11,000 V 1 unidad
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N.° Nombre/Valor Descripcion Def/IFbEq16
13.20 AOf1 salida a AO1 Define el valor maximo para la salida analégica AO1. 20,000 mA
fuente méax Véase también la figura en el parametro 13.17 AO1 Fuente
Min.
0,000...22,000 mA/ | Valor maximo de la salida AO1. 1000 =
0,000...11,000 V 1 unidad
13.21  AO2 Valor Actual Muestra el valor de AO2 en mA. -
Este parametro es sélo de lectura.
0,000...22,000 mA | Valor de AO2. 1000 =1 mA
13.22  AO2 Fuente Selecciona una sefial para conectarla a la salida analégica | Intensidad del
AO2. Alternativamente, ajusta la salida al modo de excita- | Motor
cion para alimentar un sensor de temperatura con una
intensidad constante.
En cuanto a las selecciones, véase el parametro 13.72 AO1
Fuente.
13.23  AO2 Valor Forzado | Valor forzado que puede utilizarse en lugar de la sefial de | 0,000 mA
salida seleccionada. Véase el parametro 73.02 AO Selec-
cionar forzado.
0,000...22,000 mA | Valor forzado para AO2. 1000 =1 mA
13.26  AO2 Tiempo Filtro Define la constante de tiempo de filtro para la salida analé- | 0,100 s
gica AO2. Véase el parametro 13.16 AO1 Tiempo Filtro.
0,000...30,000 s Constante de tiempo de filtro. 1000=1s
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N.°

Nombre/Valor

Descripcion

Def/IFbEq16

13.27

AO2 Fuente Min

Define el valor real de la sefial (seleccionada por el parame-
tro 13.22 AO2 Fuente) que corresponde al valor minimo de
la salida AO2 (definido por el parametro 13.29 AO2 salida a
AO2 fuente min). Véase el parametro 13.17 AO1 Fuente
Min acerca del escalado automatico de AO.

lao2 (MA)
A

13.30

13.29

/

13.27 Sedal (real)

seleccionada
por 13.22

Al programar 13.27 como valor de salida maximo y 713.28
como valor de salida minimo, se invierte la salida.

lao2 (MA)

13.30

13.29 |

-

Sefial (real)
seleccionada
por 13.22

13.27

0.0

-32768,0...32767,0

Valor de la sefal real que corresponde al valor de salida
AO2 minimo.

13.28

AO2 Fuente Max

Define el valor real de la sefial (seleccionada por el parame-
tro 13.22 AO2 Fuente) que corresponde al valor maximo de
la salida AO2 (definido por el parametro 713.30 AO2 salida a
AO2 fuente max). Véase el parametro 13.27 AO2 Fuente
Min. Véase el parametro 13.17 AO1 Fuente Min acerca del
escalado automatico de AO.

-32768,0...32767,0

Valor de la sefal real que corresponde al valor maximo de
salida de AO2.

13.29

AO2 salida a AO2
fuente min

Define el valor minimo de salida para la salida analégica
AO2.

Véase también la figura en el parametro 13.27 AO2 Fuente
Min.

0,000 mA

0,000...22,000 mA

Valor minimo de la salida AO2.

1000 =1 mA
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N.° Nombre/Valor Descripcién Def/IFbEq16
13.30 AO2 salida a AO2 Define el valor maximo de salida para la salida analégica 20,000 mA
fuente méax AO2.
Véase también la figura en el parametro 13.27 AO2 Fuente
Min.
0,000...22,000 mA | Valor maximo de la salida AO2. 1000 =1 mA
13.91  AOf1 datos Parametro de almacenamiento para controlar la salida ana- | 0,00
guardados légica AO1, por ejemplo mediante una interfaz de bus de
campo integrado.
En el parametro 13.712 AO1 Fuente, seleccione AO1 datos
guardados. A continuacion, ajuste este parametro como
objetivo del dato de valor de entrada. Con la interfaz de bus
de campo integrado, simplemente ajuste el parametro de
seleccion de ese dato particular (58.701...58.114) a AO1
datos guardados.
-327,68...327,67 Parametro de almacenamiento para AO1. 100 =1
13.92 AO2 datos Parametro de almacenamiento para controlar la salida ana- | 0,00
guardados légica AO2, por ejemplo mediante una interfaz de bus de
campo integrado.
En el parametro 13.22 AO2 Fuente, seleccione AO2 datos
guardados. A continuacion, ajuste este parametro como
objetivo del dato de valor de entrada. Con la interfaz de bus
de campo integrado, simplemente ajuste el parametro de
seleccion de ese dato particular (58.701...58.114) a AO2
datos guardados.
-327,68...327,67 Parametro de almacenamiento para AO2. 100 =1
15 Mé6dulo de Configuracion del médulo de ampliacion de E/S instalado
ampliacion de I/O en laranura 2.
Véase también el apartado Ampliaciones de E/S programa-
bles (pagina 109).
Nota: El contenido del grupo de parametros varia en fun-
cién del tipo de médulo de ampliacién de E/S seleccionado.
15.01  Tipo de médulo de | Activa el médulo de ampliacion de E/S y especifica su tipo. | Ninguno
ampliacién Si el valor es Ninguno, cuando se ha instalado un médulo
de ampliacion y se alimenta el convertidor, éste configura
automaticamente el valor al tipo que ha detectado (= el
valor del parametro 15.02 Médulo de ampliacion detect-
ado); de lo contrario se genera un aviso A7AB Fallo de con-
figuracion en el médulo 1/0O'y es preciso configurar
manualmente el valor de este parametro.
Ninguno Inactivo. 0
CMOD-01 Médulo multifuncién de ampliacion CMOD-01 (24 V CA/CC | 1
externo y E/S digitales).
CMOD-02 Madulo multifuncion de ampliacion CMOD-02 (interfaz PTC | 2
aislada y 24 V CA/CC externo).
CHDI-01 Modulo de ampliacion de entradas digitales CHDI-01 3
115/230 V.
CPTC-02 Madulo de ampliacion CPTC-02 (interfaz para PTC certifi- | 4
cada ATEX y 24 V externos).
15.02  Mdbdulo de Moédulo de ampliacién de E/S detectado en el convertidor. | Ninguno
ampliacion
detectado
Ninguno Inactivo. 0
CMOD-01 Moédulo multifuncién de ampliacion CMOD-01 (24 V CA/CC | 1

externo y E/S digitales).
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N.° Nombre/Valor Descripcion Def/FbEq16

CMOD-02 Médulo multifuncién de ampliacion CMOD-02 (interfaz PTC | 2
aislada y 24 V CA/CC externo).

CHDI-01 Médulo de ampliacion de entradas digitales CHDI-01 3
115/230 V.

CPTC-02 Modulo de ampliacion CPTC-02 (interfaz para PTC certifi- | 4
cada ATEX y 24 V externos).

15.03 DI Estado Muestra el estado de las entradas digitales DI7...DI12 del
modulo de ampliacion.
El bit 0 indica el estado de DI7.

Ejemplo: 001001b = DI7 y DI10 estan activadas, el resto
de ellas estan desactivadas.

Este parametro es sélo de lectura.

Bit Nombre Descripcion

0 DI7 1 = La entrada digital 7 esta ACTIVADA.

1 DI8 1 = La entrada digital 8 esta ACTIVADA.

2 DI9 1 = La entrada digital 9 estda ACTIVADA.

2 DI10 1 = La entrada digital 10 esta ACTIVADA.

4 DI11 1 = La entrada digital 11 esta ACTIVADA.

5 DI12 1 = La entrada digital 12 esta ACTIVADA.

6...15 |Reservado

0000h...FFFFh Estado de las entradas/salidas digitales. 1=1
15.04 RO/DO Estado Muestran el estado de las salidas de relé RO4 y RO5 y la -

salida digital DO1 del médulo de ampliacién.

Los bits 0...1 indican el estado de RO4...RO5; el bit 5
indica el estado de DO1.

Ejemplo: 100101b = RO4 esta activada, RO5 esta desacti-
vada y DO1 esta activada.

Este parametro es sélo de lectura.

Bit Nombre Descripcion

0 RO4 1 = La salida de relé 4 esta ACTIVADA.
1 RO5 1 = La salida de relé 5 esta ACTIVADA.
2.4 Reservado

5 DO1 1 = La salida digital 1 estd ACTIVADA.
6...15 |[Reservado

0000h...FFFFh Estado de las salidas de relé/digitales. 1=1
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N.° Nombre/Valor Descripcién Def/FbEq16
15.05 RO/DO Seleccionar | Los estados eléctricos de las salidas digitales/de relé se 0000h
forzado pueden forzar, por ejemplo para efectuar pruebas. El para-
metro 15.06 RO/DO Datos Forzados cuenta con un bit para
cada salida de relé y salida digital y su valor se aplica siem-
pre que el bit correspondiente de dicho parametro es 1.
Nota: El arranque y desconectar/conectar la alimentacion
restauran las selecciones forzadas (parametros 15.05
y 15.06).
Bit Valor
0 1 = Forzar RO4 al valor del bit 0 del parametro 75.06 RO/DO Datos Forzados.
1 1 = Forzar RO5 al valor del bit 1 del parametro 75.06 RO/DO Datos Forzados.
2.4 Reservado
5 1 = Forzar DO1 al valor del bit 5 del parametro 15.06 RO/DO Datos Forzados.
6...15 |Reservado
0000h...FFFFh Seleccién de preferencia para salidas digitales/de relé. 1=1
15.06  RO/DO Datos Permite cambiar de 0 a 1 el valor de datos de una salida 0000h
Forzados digital o un relé forzados. Sélo se puede forzar una salida
que se haya sido seleccionada en el parametro 15.05
RO/DO Seleccionar forzado.
Los bits 0...1 son los valores forzados para RO4...RO5; el
bit 5 es el valor forzado para DO1.
Bit Nombre Descripcion
0 RO4 Forzar el valor de este bit a RO4, si asi se define en el parametro 15.05
RO/DO Seleccionar forzado.
1 RO5 Forzar el valor de este bit a RO5, si asi se define en el parametro 15.05
RO/DO Seleccionar forzado.
2.4 Reservado
5 DO1 Forzar el valor de este bit a DO1, si asi se define en el parametro 15.05
RO/DO Seleccionar forzado.
6...15 |Reservado
0000h...FFFFh Valores forzados de salidas digitales/relé. 1=1
156.07 RO4 Fuente Selecciona una sefial del convertidor para conectarla a la Desenergi-
salida de relé RO4. zada
Desenergizada Salida desenergizada. 0
Energizada Salida energizada. 1
Listo para marcha Bit 1 de 06.11 Palabra Estado Pcpal (véase la pagina 172). | 2
Reservado 3
Habilitado Bit 0 de 06.76 Palabra de estado de drive 1 (véase la 4
pagina 173).
En Marcha Bit 5 de 06.16 Palabra de estado de drive 1 (véase la 5
pagina 173).
Magnetizado Bit 1 de 06.17 Palabra de estado de drive 2 (véase la 6
pagina 173).
En marcha Bit 6 de 06.16 Palabra de estado de drive 1 (véase la 7

pagina 173).

Referencia lista

Bit 2 de 06.11 Palabra Estado Pcpal (véase la pagina 172).

En punto de ajuste

Bit 8 de 06.11 Palabra Estado Pcpal (véase la pagina 172).
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N.° Nombre/Valor Descripcion Def/FbEq16
Retroceso Bit 2 de 06.19 Palabra estado ctrl velocidad (véase la 10
pagina 175).
Velocidad Cero Bit 0 de 06.19 Palabra estado ctrl velocidad (véase la 1
pagina 175).
Sobre el limite Bit 10 de 06.17 Palabra de estado de drive 2 (véase la 12
pagina 173).
Aviso Bit 7 de 06.11 Palabra Estado Pcpal (véase la pagina 172). | 13
Fallo Bit 3 de 06.11 Palabra Estado Pcpal (véase la pagina 172). | 14
Fallo (-1) Bit invertido 3 de 06.11 Palabra Estado Pcpal (véase la 15
pagina 172).
Fallo/Aviso Bit 3 de 06.11 Palabra Estado Pcpal O bit 7 de 06.11 Pala- | 16
bra Estado Pcpal (véase la pagina 172).
Sobreintensidad Se ha producido el fallo 2370 Sobreintensidad. 17
Sobretension Se ha producido el fallo 3270 Sobretensién bus CC. 18
Temp. convertidor Se ha producido el fallo 2381 Sobrecarga de IGBT, 19
4110 Temp. tarjeta de control, 4210 Sobrecalentamiento de
IGBT, 4290 Refrigeracion, 42F1 Temperatura de IGBT,
4310 Temperatura excesiva o 4380 Diferencia de temp
excesiva.
Subtension Se ha producido el fallo 3220 Subtensién bus CC. 20
Temp. motor Se ha producido el fallo 4981 Temperatura externa 1 0 4982 | 21
Temperatura externa 2.
Comando Freno Bit 0 de 44.01 Estado Control de Freno (véase la 22
pagina 333).
Ext2 activo Bit 11 de 06.16 Palabra de estado de drive 1 (véase la 23
pagina 173).
Control remoto Bit 9 de 06.11 Palabra Estado Pcpal (véase la pagina 172). | 24
Reservado 25...26
Funcién Bit 0 de 34.01 Estado de funciones temporizadas (véase la | 27
temporizada 1 pagina 288).
Funcién Bit 1 de 34.01 Estado de funciones temporizadas (véase la | 28
temporizada 2 pagina 288).
Funcién Bit 2 de 34.01 Estado de funciones temporizadas (véase la | 29
temporizada 3 pagina 288).
Reservado 30...32
Supervisién 1 Bit 0 de 32.01 Estado supervision (véase la pagina 287). 33
Supervisién 2 Bit 1 de 32.01 Estado supervision (véase la pagina 287). 34
Supervisién 3 Bit 2 de 32.01 Estado supervision (véase la pagina 287). 35
Reservado 36...38
Demora de marcha | Bit 13 de 06.17 Palabra de estado de drive 2 (véase la 39
pagina 173).
RO/DIO palabra de | Bit 0 de 10.99 RO/DIO palabra de control (véase la 40
control bit0 pagina 182).
RO/DIO palabra de | Bit 1 de 10.99 RO/DIO palabra de control (véase la 41
control bit1 pagina 182).
RO/DIO palabra de | Bit2 de 10.99 RO/DIO palabra de control (véase la 42
control bit2 pagina 182).
Reservado Sugerencia: Para acceder a los bits 3, 4y 8 de 710.99 43...44

RO/DIO palabra de control (véase la pagina 182), utilice la
seleccion 53 (Otro [bit]).




200 Parametros

N.° Nombre/Valor Descripcién Def/FbEq16
PFC1 Bit 0 de 76.01 PFC status (véase la pagina 362). 45
PFC2 Bit 1 de 76.01 PFC status (véase la pagina 362). 46
PFC3 Bit 2 de 76.01 PFC status (véase la pagina 362). 47
PFC4 Bit 3 de 76.01 PFC status (véase la pagina 362). 48
Reservado 49...52
Palabra de evento 1 | Palabra de evento 1 = 1 si cualquier bit de 04.40 Palabra de | 53
evento 1 (véase la pagina 168) es 1, es decir, si estuviera
activado cualquier aviso, fallo o evento puro definido con
parametros 04.41...04.71.
Otro [bit] Seleccién de fuente (véase Términos y abreviaturasenla |-
pagina 160).
15.08 RO4 Demora ON Define la demora de activacion para la salida de relé RO4. | 0.0s
' 1
Estado de la fuente ! ! !
seleccionada ! : :
- T i 7 0
‘ Co — 1
RO Estado | 1 1
T ‘ 0
- - - - " Tiempo
ton torr ton torr
ton = 15.08 RO4 Demora ON
tog = 15.09 RO4 Demora OFF
0,0...3000,0 s Demora de activacion para RO4. 10=1s
15.09 RO4 Demora OFF | Define la demora de desactivacion para la salida de relé 00s
RO4. Véase el parametro 15.08 RO4 Demora ON.
0,0...3000,0 s Demora de desactivacién para RO4. 10=1s
15.10  ROS5 Fuente Selecciona una sefial del convertidor para conectarla a la Desenergi-
salida de relé RO5. zada
En cuanto a las selecciones disponibles, véase el parame-
tro 15.07 RO4 Fuente.
15.11  RO5 Demora ON Define la demora de activacion para la salida de relé RO5. | 0.0s
“ H ' 1
Estado de la fuente ! ! !
seleccionada ! : :
- T i i 0
! Co — 1
RO Estado w 1 1
T ‘ 0
- - - - " Tiempo
ton torr ton tor
ton = 15.11 RO5 Demora ON
togf = 15.12 RO5 Demora OFF
0,0...3000,0 s Demora de activacion para RO5. 10=1s
15.12 RO5 Demora OFF | Define la demora de desactivacion para la salida de relé 00s

RO5. Véase el parametro 15.71 RO5 Demora ON.

0,0...3000,0 s Demora de desactivacién para RO5. 10=1s
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15.22  DO1 Configuracién | Selecciona como se utiliza DO1. Salida digital
Salida digital DO1 se utiliza como salida digital. 0
Salida de frecuencia | DO1 se utiliza como salida de frecuencia. 2
15.23 DOT1 Fuente Selecciona una sefial del convertidor para conectar a la Desenergi-
salida digital DO1 cuando 715.22 DO1 Configuracién se zada
ajusta a Salida digital.
Desenergizada Salida desenergizada. 0
Energizada Salida energizada. 1
Listo para marcha Bit 1 de 06.11 Palabra Estado Pcpal (véase la pagina 172). | 2
Reservado 3
Habilitado Bit 0 de 06.16 Palabra de estado de drive 1 (véase la 4
pagina 173).
En Marcha Bit 5 de 06.16 Palabra de estado de drive 1 (véase la 5
pagina 173).
Magnetizado Bit 1 de 06.17 Palabra de estado de drive 2 (véase la 6
pagina 173).
En marcha Bit 6 de 06.16 Palabra de estado de drive 1 (véase la 7
pagina 173).
Referencia lista Bit 2 de 06.11 Palabra Estado Pcpal (véase la pagina 172). | 8
En punto de ajuste | Bit 8 de 06.11 Palabra Estado Pcpal (véase la pagina 172). | 9
Retroceso Bit 2 de 06.19 Palabra estado ctrl velocidad (véase la 10
pagina 175).
Velocidad Cero Bit 0 de 06.19 Palabra estado ctrl velocidad (véase la 1
pagina 175).
Sobre el limite Bit 10 de 06.17 Palabra de estado de drive 2 (véase la 12
pagina 173).
Aviso Bit 7 de 06.11 Palabra Estado Pcpal (véase la pagina 172). | 13
Fallo Bit 3 de 06.11 Palabra Estado Pcpal (véase la pagina 172). | 14
Fallo (-1) Bit invertido 3 de 06.11 Palabra Estado Pcpal (véase la 15
pagina 172).
Fallo/Aviso Bit 3 de 06.11 Palabra Estado Pcpal O bit 7 de 06.11 Pala- | 16
bra Estado Pcpal (véase la pagina 172).
Sobreintensidad Se ha producido el fallo 2370 Sobreintensidad. 17
Sobretension Se ha producido el fallo 3270 Sobretensiéon bus CC. 18
Temp. convertidor Se ha producido el fallo 23871 Sobrecarga de IGBT, 19
4110 Temp. tarjeta de control, 4210 Sobrecalentamiento de
IGBT, 4290 Refrigeracion, 42F1 Temperatura de IGBT,
4310 Temperatura excesiva o 4380 Diferencia de temp
excesiva.
Subtension Se ha producido el fallo 3220 Subtensién bus CC. 20
Temp. motor Se ha producido el fallo 4981 Temperatura externa 1 0 4982 | 21
Temperatura externa 2.
Comando Freno Bit 0 de 44.01 Estado Control de Freno (véase la 22
pagina 333).
Ext2 activo Bit 11 de 06.16 Palabra de estado de drive 1 (véase la 23
pagina 173).
Control remoto Bit 9 de 06.11 Palabra Estado Pcpal (véase la pagina 172). | 24
Reservado 25...26
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Funcién Bit 0 de 34.01 Estado de funciones temporizadas (véase la | 27
temporizada 1 pagina 288).

Funcién Bit 1 de 34.01 Estado de funciones temporizadas (véase la | 28
temporizada 2 pagina 288).
Funcién Bit 2 de 34.01 Estado de funciones temporizadas (véase la | 29
temporizada 3 pagina 288).
Reservado 30...32
Supervision 1 Bit 0 de 32.01 Estado supervisién (véase la pagina 287). 33
Supervision 2 Bit 1 de 32.01 Estado supervisién (véase la pagina 287). 34
Supervision 3 Bit 2 de 32.01 Estado supervisién (véase la pagina 287). 35
Reservado 36...38
Demora de marcha | Bit 13 de 06.17 Palabra de estado de drive 2 (véase la 39
pagina 173).
RO/DIO palabra de | Bit 0 de 710.99 RO/DIO palabra de control (véase la 40
control bit0 pagina 182).
RO/DIO palabra de | Bit 1 de 710.99 RO/DIO palabra de control (véase la 41
control bit1 pagina 182).
RO/DIO palabra de | Bit 2 de 710.99 RO/DIO palabra de control (véase la 42
control bit2 pagina 182).
Reservado Sugerencia: Para acceder a los bits 3, 4 y 8 de 10.99 43...44
RO/DIO palabra de control (véase la pagina 7182), utilice la
seleccion 53 (Otro [bit]).
PFC1 Bit 0 de 76.01 PFC status (véase la pagina 362). 45
PFC2 Bit 1 de 76.01 PFC status (véase la pagina 362). 46
PFC3 Bit 2 de 76.01 PFC status (véase la pagina 362). 47
PFC4 Bit 3 de 76.01 PFC status (véase la pagina 362). 48
Reservado 49...52
Palabra de evento 1 | Palabra de evento 1 = 1 si cualquier bit de 04.40 Palabra de | 53
evento 1 (véase la pagina 7168) es 1, es decir, si estuviera
activado cualquier aviso, fallo o evento puro definido con
parametros 04.41...04.71.
Otro [bit] Seleccién de fuente (véase Términos y abreviaturasenla |-
pagina 160).
15.24  DO1 Demora ON Define la demora de activacion para la salida digital DO1 00s

Estado de la fuente

cuando 15.22 DO1 Configuracion se ajusta a Salida digital.

TR

seleccionada
‘ o : 1
Estado DO ! : :

L ‘ o
Lo L ] \ >
- - - -> Tiempo
ton toft ton toft

ton = 15.24 DO1 Demora ON

tog = 15.25 DO1 Demora OFF

0,0...3000,0 s Demora de activacion para DO1. 10=1s
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15.25 DO1 Demora OFF Define la demora de desactivacién para la salida de relé 0,0s
DO1 cuando 15.22 DO1 Configuracién se ajusta a Salida
digital. Véase el parametro 15.24 DO1 Demora ON.
0,0...3000,0 s Demora de desactivacion para DO1. 10=1s
16.32  Frec Sal 1 Valor Muestran el valor de la salida de frecuencia 1 en la salida | -
Actual digital DO1 cuando 15.22 DO1 Configuracion se ajusta a
Salida de frecuencia.
Este parametro es sélo de lectura.
0...16000 Hz Valor de la salida de frecuencia 1. 1=1Hz
156.33  Frec Sal 1 Fuente Selecciona una sefial para conectarla a la salida digital Velocidad
DO1 cuando 15.22 DO1 Configuracién se ajusta a Salida motor utilizada
de frecuencia. Alternativamente, ajusta la salida al modo de
excitacion para alimentar un sensor de temperatura con
una intensidad constante.
No seleccionado Ninguna. 0
Velocidad motor 01.01 Velocidad motor utilizada (pagina 163). 1
utilizada
Frecuencia de 01.06 Frecuencia de Salida (pagina 163). 3
Salida
Intensidad del motor | 01.07 Intensidad Motor (pagina 163). 4
Par del motor 01.10 Par motor (pagina 163). 6
Tension CC 01.11 Tensién CC (pagina 163). 7
Potencia Salida 01.14 Potencia Salida (pagina 164). 8
Ref Vel Antes de 23.01 Ref Veloc antes de rampa (pagina 237). 10
rampa
Ref Vel Rampeada | 23.02 Ref Veloc rampeada (pagina 237). 1"
Ref Velocidad 24.01 Referencia Velocidad utilizada (pagina 242). 12
Usada
Ref de Par Utilizada | 26.02 Ref de par utilizada (pagina 247). 13
Ref. de frec. 28.02 Ref Frecuencia rampeada (pagina 257). 14
utilizada
Reservado 15
PID de proceso out | 40.01 PID Proceso Salida actual (pagina 314). 16

Otro

Seleccién de fuente (véase Términos y abreviaturas en la
pagina 160).
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15.34  Frec Sal 1 Fuente Define el valor actual de la sefial (seleccionado por el para- | 0,000
Min metro 15.33 Frec Sal 1 Fuente) que corresponde al valor
minimo de la salida de frecuencia 1 (definido por el parame-
tro 15.36 Frec Sal 1 Frec Min). Esto se aplica cuando 15.22
DO1 Configuracién esta ajustado a Salida de frecuencia.
(Hz)
A
15.37
15.36
15.34 15.35 Sefial (real)
seleccionada
con el par.
(Hz) 15.33
A
156.37 }
15.36
I I
15.35 15.34 Sefal (real)
seleccionada
con el par.
15.33
-32768,000... Valor de la sefial real que corresponde al valor minimodela |1 =1
32767,000 salida de frecuencia 1.
15.35  Frec Sal 1 Fuente Define el valor actual de la sefial (seleccionado por el para- | 1500,000;
Max metro 15.33 Frec Sal 1 Fuente) que corresponde al valor 1800,000
maximo de la salida de frecuencia 1 (definido por el para- (95.20 b0)
metro 15.37 Frec Sal 1 Frec Max). Esto se aplica cuando
15.22 DO1 Configuracién esta ajustado a Salida de fre-
cuencia.
Véase el parametro 15.34 Frec Sal 1 Fuente Min.
-32768,000... Valor de la sefial real que corresponde al valor maximode |1=1
32767,000 la salida de frecuencia 1.
16.36  Frec Sal 1 Frec Min | Define el valor minimo de la salida de frecuencia 1 cuando |0 Hz
15.22 DO1 Configuracién se ajusta a Salida de frecuencia.
Véase también la figura en el parametro 15.34 Frec Sal 1
Fuente Min.
0...16000 Hz Valor de frecuencia minimo de la salida 1. 1=1Hz
15.37  Frec Sal 1 Frec Max | Define el valor maximo de la salida de frecuencia 1 cuando | 16000 Hz

15.22 DO1 Configuracién esta ajustado a Salida de fre-
cuencia.

Véase también la figura en el parametro 15.34 Frec Sal 1
Fuente Min.

0...16000 Hz

Valor maximo de la salida de frecuencia 1.

1=1Hz
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N.° Nombre/Valor Descripcion | Def/FbEq16 |
19 Modo Operacion Seleccion de las fuentes de lugar de control local y externo
y los modos de operacion.
Véase también el apartado Modos de funcionamiento del
convertidor (pagina 107).
19.01  Modo Operacion Muestra el modo operativo utilizado actualmente. -
Actual Véanse los parametros 19.11...19.14.
Este parametro es sélo de lectura.
Cero Ninguno. 1
Velocidad Control de velocidad (en modo control de motor vectorial). |2
Par Control de par (en modo de control de motor vectorial). 3
Min. El selector de par compara la salida del regulador de veloci- | 4
dad (25.01 Ref de Par en Ctrl Velocidad) y la referencia de
par (26.74 Ref de par rampeada) y utiliza la menor de las
dos (en el modo de control de motor vectorial).
Max El selector de par compara la salida del regulador de veloci- | 5
dad (25.01 Ref de Par en Ctrl Velocidad) y la referencia de
par (26.74 Ref de par rampeada) y utiliza la mayor de las
dos (en el modo de control de motor vectorial).
Suma La salida del regulador de velocidad se suma a la referencia | 6
de par (en el modo de control de motor vectorial).
Reservado 7..9
Escalar (Hz) Control de frecuencia en modo de control de motor escalar. | 10
Magnetizacion El motor esta en el modo magnetizado. 20
forzada
19.11  Ext1/Ext2 Seleccion | Selecciona la fuente de seleccién del lugar de control EXT1
externo EXT1/EXT2.
0= EXT1
1=EXT2
EXT1 EXT1 (seleccionada de forma permanente). 0
EXT2 EXT2 (seleccionada de forma permanente). 1
FBAAMCW bit 11 Bit 11 de la palabra de control recibida a través de la inter- | 2
faz de bus de campo A.
DI1 Entrada digital DI1 (70.02 DI Estado Demora, bit 0). 3
DI2 Entrada digital DI2 (70.02 DI Estado Demora, bit 1). 4
DI3 Entrada digital DI3 (70.02 DI Estado Demora, bit 2). 5
Dl4 Entrada digital DI4 (70.02 DI Estado Demora, bit 3). 6
DI5 Entrada digital DI5 (70.02 DI Estado Demora, bit 4). 7
DI6 Entrada digital DI6 (70.02 DI Estado Demora, bit 5). 8
Reservado 9...18
Funcién Bit 0 de 34.01 Estado de funciones temporizadas (véase la | 19
temporizada 1 pagina 288).
Funcién Bit 1 de 34.01 Estado de funciones temporizadas (véase la | 20
temporizada 2 pagina 288).
Funcién Bit 2 de 34.01 Estado de funciones temporizadas (véase la | 21
temporizada 3 pagina 288).
Reservado 22..24
Supervision 1 Bit 0 de 32.01 Estado supervision (véase la pagina 287). 25
Supervision 2 Bit 1 de 32.01 Estado supervisién (véase la pagina 287). 26
Supervision 3 Bit 2 de 32.01 Estado supervisién (véase la pagina 287). 27
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Reservado

28...31

BCI MCW bit 11

Bit 11 de la palabra de control recibido a través de la inter-
faz de bus de campo integrado (BCI).

32

Pérdida de conexion
FBAA

Pérdida de comunicacion detectada de la interfaz de bus de
campo A que cambia el modo de control a EXT2.

33

Pérdida de conexion
EFB

Pérdida de comunicacién detectada de la interfaz de bus de
campo integrada que cambia el modo de control a EXT2.

34

Otro [bit]

Seleccién de fuente (véase Términos y abreviaturas en la
pagina 160).

19.12

Ext1 Modo de
control

Selecciona el modo de funcionamiento para el lugar de con-
trol externo EXT1 en el modo de control de motor vectorial.

Velocidad

Cero

Ninguno.

Velocidad

Control de velocidad. La referencia de par usada es 25.01
Ref de Par en Ctrl Velocidad (salida de la cadena de refe-
rencia de velocidad).

Par

Control de par. La referencia de par usada es 26.74 Ref de
par rampeada (salida de la cadena de referencia de par).

Minimo

Combinacion de las selecciones Velocidad y Par: el selec-
tor de par compara la salida del regulador de velocidad
(25.01 Ref de Par en Ctrl Velocidad) y la referencia de par
(26.74 Ref de par rampeada) y selecciona la menor de las
dos.

Si el error de velocidad resulta negativo, el convertidor
sigue la salida del regulador de velocidad hasta que el error
de velocidad vuelve a ser positivo. De esta forma se evita
que el convertidor se acelere sin control si se pierde la
carga en el control de par.

Maximo

Combinacién de las selecciones Velocidad y Par: el selec-
tor de par compara la salida del regulador de velocidad
(25.01 Ref de Par en Ctrl Velocidad) y la referencia de par
(26.74 Ref de par rampeada) y selecciona la mayor de las
dos.

Si el error de velocidad resulta positivo, el convertidor sigue
a la salida del regulador de velocidad hasta que el error de
velocidad vuelve a ser negativo. De esta forma se evita que
el convertidor se acelere sin control si se pierde la carga en
el control de par.

19.14

Ext2 Modo de
control

Selecciona el modo de funcionamiento para el lugar de con-
trol externo EXT2 en el modo de control de motor vectorial.
En cuanto a las selecciones, véase el parametro 19.712 Ext1
Modo de control.

Velocidad

19.16

Local Modo de
control

Selecciona el modo de funcionamiento para el control local
en el modo de control de motor vectorial.

Velocidad

Velocidad

Control de velocidad. La referencia de par usada es 25.01
Ref de Par en Ctrl Velocidad (salida de la cadena de refe-
rencia de velocidad).

Par

Control de par. La referencia de par usada es 26.74 Ref de
par rampeada (salida de la cadena de referencia de par).
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19.17  Local Deshabilitar Habilita/deshabilita el control local (los botones de marchay | No
Ctrl paro del panel de control y los controles locales de la herra-
mienta de PC).
ADVERTENCIA: Antes de desactivar el control
local, asegurese de que no se requiere el panel de
control para parar el convertidor.
No Control local habilitado. 0
Si Control local inhabilitado. 1
20 Seleccion de fuente de sefial de marcha/paro/direccion y
Marcha/Paro/Direccion | habilitacion de ejecuciéon/marcha/avance lento; seleccion
de fuente de sefial de habilitacion de referencia posi-
tiva/negativa.
Para obtener mas informacion acerca de los lugares de
control, véase el apartado Control local frente a control
externo (pagina 97).
20.01  Ext1 Selecciona la fuente de las 6rdenes de marcha, paro y In1 Marcha;
Marcha/Paro/Dir direccion para el lugar de control externo 1 (EXT1). In2 Dir
Véase el parametro 20.217 para la determinacién de la direc-
cién actual. Véanse también los parametros 20.02...20.05.
No seleccionado No se ha seleccionado ninguna fuente para el comando de |0
marcha o paro.
In1 Marcha La fuente de las 6rdenes de marcha y paro se selecciona 1
con el parametro 20.03 Ext1 in1 fuente. Las transiciones de
estado de los bits fuente se interpretan del modo siguiente:
Estado de la fuente 1 (20.03) | Comando
0->1(20.02 = Flanco)
1(20.02 = Nivel) Marcha
0 Paro
In1 Marcha; In2 Dir | La fuente seleccionada con 20.03 Ext1 in1 fuente es la 2

sefial de marcha; la fuente seleccionada con 20.04 Ext1in2
fuente determina la direccion. Las transiciones de estado
de los bits fuente se interpretan del modo siguiente:

Estado de la fuente 1 |Estado de la fuente 2 Comando
(20.03) (20.04)
0 Cualquiera Paro
- Marcha en
0->1(20.02= 0 avance
Flanco)
1(20.02 = Nivel) 1 Marcha
retroceso
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Descripcién
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In1 March avan; In2
March ret

La fuente seleccionada con 20.03 Ext1 in1 fuente es la
sefial de marcha en avance, la fuente seleccionada con
20.04 Ext1 in2 fuente es la sefial de marcha en retroceso.
Las transiciones de estado de los bits fuente se interpretan
del modo siguiente:

Estado de la fuente 1 |Estado de la fuente 2

(20.03) (20.04) Comando

0 0 Paro

0->1(20.02 = Flanco) 0 Marcha en
1(20.02 = Nivel) avance

0->1(20.02 = Flanco)| Marcha

0 1(20.02 = Nivel) retroceso

1 1 Paro

3

In1P Marcha; In2
Paro

Las fuentes de las 6rdenes de marcha y paro se seleccio-
nan con los parametros 20.03 Ext1 in1 fuente y 20.04 Ext1
in2 fuente. Las transiciones de estado de los bits fuente se
interpretan del modo siguiente:

Estado de la fuente 1 |Estado de la fuente 2

(20.03) (20.04) Comando

0->1 1 Marcha

Cualquiera 0 Paro

Notas:

« El parametro 20.02 Ext1 tipo de activacién no tiene
efecto con este valor.

« Silafuente 2 es 0, los botones de marcha y paro del
panel de control estan deshabilitados.

In1P Marcha; In2
Paro; In3 Dir

Las fuentes de las érdenes de marcha y paro se seleccio-
nan con los parametros 20.03 Ext1 in1 fuente y 20.04 Ext1
in2 fuente. La fuente seleccionada con 20.05 Ext1in3
fuente determina la direccion. Las transiciones de estado
de los bits fuente se interpretan del modo siguiente:

Estado de la | Estado de la | Estado de la
fuente 1 fuente 2 fuente 3 Comando
(20.03) (20.04) (20.05)
0->1 1 0 Marcha en
avance
0->1 1 1 Marcha
retroceso
Cualquiera 0 Cualquiera Paro
Notas:

« El parametro 20.02 Ext1 tipo de activacién no tiene
efecto con este valor.

+ Silafuente 2 es 0, los botones de marcha y paro del
panel de control estan deshabilitados.
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In1P M av; In2P M Las fuentes de las 6rdenes de marcha y paro se selecciona | 6
ret; In3 Paro con los parametros 20.03 Ext1 in1 fuente, 20.04 Ext1 in2

fuente y 20.05 Ext1 in3 fuente. La fuente seleccionada con
20.05 Ext1 in3 fuente determina el paro. Las transiciones
de estado de los bits fuente se interpretan del modo
siguiente:
Estado de la | Estado de la | Estado de la
fuente 1 fuente 2 fuente 3 Comando
(20.03) (20.04) (20.05)
0->1 Cualquiera 1 Marcha en
avance
Cualquiera 0->1 1 Marcha
retroceso
Cualquiera Cualquiera 0 Paro
Nota: El parametro 20.02 Ext1 tipo de activacién no tiene
efecto con este valor.
Reservado 7..10
Panel de control Los comandos de marcha y paro provienen del panel de 1
control (o PC conectado al conector del panel).
Bus de campo A Los comandos de marcha y paro se toman del adaptador 12
de bus de campo A.
Nota: Ajustar también 20.02 Ext1 tipo de activacion a Nivel.
Reservado 13
Bus de campo Los comandos de marcha y paro provienen de la interfaz de | 14
integrado bus de campo integrado.
Nota: Ajustar también 20.02 Ext1 tipo de activacion a Nivel.

20.02  Ext1 tipo de Define si la sefial de marcha del lugar de control externo Nivel
activacion EXT1 actua por flanco o por nivel.

Nota: Este parametro no tiene efecto si se selecciona una

sefial de marcha de tipo pulso. Véanse las descripciones de

las selecciones del parametro 20.07 Ext1 Marcha/Paro/Dir.
Flanco La sefial de arranque actua por flanco. 0
Nivel La sefal de arranque actua por nivel. 1

20.03  Ext1inf fuente Selecciona la fuente 1 para el parametro 20.01 Ext1 Mar- | DI1

cha/Paro/Dir.
Always off Siempre desactivado. 0
Always on Siempre activado. 1
DI1 Entrada digital DI1 (70.02 DI Estado Demora, bit 0). 2
DI2 Entrada digital DI2 (10.02 DI Estado Demora, bit 1). 3
DI3 Entrada digital DI3 (70.02 DI Estado Demora, bit 2). 4
Dl4 Entrada digital DI4 (70.02 DI Estado Demora, bit 3). 5
DI5 Entrada digital DI5 (10.02 DI Estado Demora, bit 4). 6
DI6 Entrada digital DI6 (710.02 DI Estado Demora, bit 5). 7
Reservado 8...17
Funcién Bit 0 de 34.01 Estado de funciones temporizadas (véase la | 18
temporizada 1 pagina 288).
Funcién Bit 1 de 34.01 Estado de funciones temporizadas (véase la | 19
temporizada 2 pagina 288).
Funcién Bit 2 de 34.01 Estado de funciones temporizadas (véase la | 20

temporizada 3

pagina 288).
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Reservado 21...23
Supervision 1 Bit 0 de 32.01 Estado supervision (véase la pagina 287). 24
Supervision 2 Bit 1 de 32.01 Estado supervision (véase la pagina 287). 25
Supervision 3 Bit 2 de 32.01 Estado supervision (véase la pagina 287). 26
Otro [bit] Seleccién de fuente (véase Términos y abreviaturasenla |-

pagina 160).
20.04  Ext1in2 fuente Selecciona la fuente 2 para el parametro 20.01 Ext1 Mar- DI2
cha/Paro/Dir.
En cuanto a las selecciones disponibles, véase el parame-
tro 20.03 Ext1 in1 fuente.
20.05 Ext1in3 fuente Selecciona la fuente 3 para el parametro 20.01 Ext1 Mar- | Always off
cha/Paro/Dir.
En cuanto a las selecciones disponibles, véase el parame-
tro 20.03 Ext1 in1 fuente.

20.06 Ext2 Selecciona la fuente de las 6rdenes de marcha, paro y No

Marcha/Paro/Dir direccién para el lugar de control externo 2 (EXT2). seleccionado
Véase el parametro 20.21 para la determinacion de la direc-
cién actual. Véanse también los parametros 20.07...20.10.

No seleccionado No se ha seleccionado ninguna fuente para el comando de |0
marcha o paro.

In1 Marcha La fuente de las érdenes de marcha y paro se selecciona 1
con el parametro 20.08 Ext2 in1 fuente. Las transiciones de
estado de los bits fuente se interpretan del modo siguiente:

Estado de la fuente 1 (20.08) Comando
0 -> 1 (20.07 = Flanco)
1(20.07 = Nivel) Marcha
0 Paro
In1 Marcha; In2 Dir | La fuente seleccionada con 20.08 Ext2 in1 fuente es la 2

sefal de marcha; la fuente seleccionada con 20.09 Ext2 in2
fuente determina la direccion. Las transiciones de estado
de los bits fuente se interpretan del modo siguiente:

Estado de la fuente 1 |[Estado de la fuente 2 Comando
(20.08) (20.09)
0 Cualquiera Paro
= Marcha en
0> 20.07= 0 avance
Flanco)
1(20.07 = Nivel) 1 Marcha
retroceso
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In1 March avan; In2 | La fuente seleccionada con 20.08 Ext2 in1 fuente es la 3
March ret sefial de marcha en avance, la fuente seleccionada con

20.09 Ext2 in2 fuente es la sefial de marcha en retroceso.
Las transiciones de estado de los bits fuente se interpretan
del modo siguiente:
Estado de la fuente 1 |Estado de la fuente 2 Comando
(20.08) (20.09)
0 0 Paro
0->1(20.07 =
Flanco) 0 M:\rg:]i:n
1(20.07 = Nivel)
0->1(20.07 =
0 Fianco) rlroceso
1(20.07 = Nivel)
1 1 Paro
In1P Marcha; In2 Las fuentes de las 6rdenes de marcha y paro se seleccio- |4
Paro nan con los parametros 20.08 Ext2 in1 fuente y 20.09 Ext2
in2 fuente. Las transiciones de estado de los bits fuente se
interpretan del modo siguiente:
Estado de la fuente | Estado de la fuente
1 (20.08) 2 (20.09) Comando
0->1 1 Marcha
Cualquiera 0 Paro
Notas:
« El parametro 20.07 Ext2 tipo de activacion no tiene
efecto con este valor.
» Silafuente 2 es 0, los botones de marcha y paro del
panel de control estan deshabilitados.
In1P Marcha; In2 Las fuentes de las 6rdenes de marcha y paro se seleccio- |5

Paro; In3 Dir

nan con los parametros 20.08 Ext2 in1 fuente y 20.09 Ext2
in2 fuente. La fuente seleccionada con 20.710 Ext2 in3
fuente determina la direccion. Las transiciones de estado
de los bits fuente se interpretan del modo siguiente:

Estado de la | Estado de la | Estado de la
fuente 1 fuente 2 fuente 3 Comando
(20.08) (20.09) (20.10)

Marcha en
0->1 1 0 avance
0->1 1 1 Marcha

retroceso
Cualquiera 0 Cualquiera Paro
Notas:

« El parametro 20.07 Ext2 tipo de activacion no tiene
efecto con este valor.
» Silafuente 2 es 0, los botones de marcha y paro del
panel de control estan deshabilitados.
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In1P M av; In2P M
ret; In3 Paro

Las fuentes de las érdenes de marcha y paro se selecciona
con los parametros 20.08 Ext2 in1 fuente, 20.09 Ext2 in2
fuente y 20.10 Ext2 in3 fuente. La fuente seleccionada con
20.10 Ext2 in3 fuente determina la direccion. Las transicio-
nes de estado de los bits fuente se interpretan del modo
siguiente:

Estado de la
fuente 3
(20.10)

Estado de la
fuente 2
(20.09)

Estado de la
fuente 1
(20.08)

Comando

Marcha en

0->1
avance

Cualquiera 1

Marcha

0->1 1
retroceso

Cualquiera

Cualquiera Cualquiera 0 Paro

Nota: El parametro 20.07 Ext2 tipo de activacién no tiene
efecto con este valor.

6

Reservado

Panel de control

Los comandos de marcha y paro provienen del panel de
control (o PC conectado al conector del panel).

1"

Bus de campo A

Los comandos de marcha y paro se toman del adaptador
de bus de campo A.

Nota: Ajustar también 20.07 Ext2 tipo de activacion a Nivel.

Reservado

13

Bus de campo
integrado

Los comandos de marcha y paro provienen de la interfaz de
bus de campo integrado.

Nota: Ajustar también 20.07 Ext2 tipo de activacion a Nivel.

14

20.07

Ext2 tipo de
activacion

Define si la sefial de marcha del lugar de control externo
EXT2 actta por flanco o por nivel.

Nota: Este parametro no tiene efecto si se selecciona una
sefal de marcha de tipo pulso. Véanse las descripciones de
las selecciones del parametro 20.06 Ext2 Marcha/Paro/Dir.

Nivel

Flanco

La sefal de arranque actua por flanco.

0

Nivel

La sefial de arranque actua por nivel.

1

20.08

Ext2 in1 fuente

Selecciona la fuente 1 para el parametro 20.06 Ext2 Mar-
cha/Paro/Dir.

En cuanto a las selecciones disponibles, véase el parame-
tro 20.03 Ext1 in1 fuente.

Always off

20.09

Ext2 in2 fuente

Selecciona la fuente 2 para el parametro 20.06 Ext2 Mar-
cha/Paro/Dir.

En cuanto a las selecciones disponibles, véase el parame-
tro 20.03 Ext1 in1 fuente.

Always off

20.10

Ext2 in3 fuente

Selecciona la fuente 3 para el parametro 20.06 Ext2 Mar-
cha/Paro/Dir.

En cuanto a las selecciones disponibles, véase el parame-
tro 20.03 Ext1 in1 fuente.

Always off
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N.° Nombre/Valor Descripcion Def/FbEq16
20.11  Permiso de marcha | Selecciona el modo en que se para el motor cuando se des- | Paro por eje
Modo paro conecta la sefial de permiso de marcha. libre
La fuente de la sefial de permiso de marcha se selecciona
con el parametro 20.12 Permiso de marcha 1 fuente.
Paro por eje libre Para mediante la desconexion de la salida de los semicon- | 0
ductores del convertidor. El motor se para por si solo.
ADVERTENCIA: Si se utiliza un freno mecanico,
asegurese de que es seguro utilizar el paro libre
para detener el convertidor.
Rampa Parar siguiendo la rampa de deceleracion activa. Véase el | 1
grupo de parametros 23 Rampas Acel/Decel Velocidad en
la pagina 237.
Limite de par Parar segun los limites de par (parametros 30.719'y 30.20). |2
20.12  Permiso de marcha | Selecciona la fuente de la sefial de permiso de marcha Seleccionado
1 fuente externa. Si se desconecta la sefial de permiso de marcha,
el convertidor no arrancara. Si ya esta en marcha, el con-
vertidor se detendra segun el ajuste del parametro 20.71
Permiso de marcha Modo paro.
1 = La sefial de permiso de marcha esta activada.
Nota: Este parametro no puede cambiarse mientras el con-
vertidor estd en marcha.
Véase también el parametro 20.79 Habilit comando mar-
cha.
No seleccionado 0. 0
Seleccionado 1. 1
DI1 Entrada digital DI1 (70.02 DI Estado Demora, bit 0). 2
DI2 Entrada digital DI2 (10.02 DI Estado Demora, bit 1). 3
DI3 Entrada digital DI3 (70.02 DI Estado Demora, bit 2). 4
Dl4 Entrada digital DI4 (10.02 DI Estado Demora, bit 3). 5
DI5 Entrada digital DI5 (70.02 DI Estado Demora, bit 4). 6
DI6 Entrada digital DI6 (70.02 DI Estado Demora, bit 5). 7
Reservado 8...17
Funcién Bit 0 de 34.01 Estado de funciones temporizadas (véase la | 18
temporizada 1 pagina 288).
Funcién Bit 1 de 34.01 Estado de funciones temporizadas (véase la | 19
temporizada 2 pagina 288).
Funcién Bit 2 de 34.01 Estado de funciones temporizadas (véase la | 20
temporizada 3 pagina 288).
Reservado 21...23
Supervision 1 Bit 0 de 32.01 Estado supervisién (véase la pagina 287). 24
Supervision 2 Bit 1 de 32.01 Estado supervisién (véase la pagina 287). 25
Supervisién 3 Bit 2 de 32.01 Estado supervision (véase la pagina 287). 26
Reservado 27...29
FBAA MCW bit 3 Bit 3 de la palabra de control recibido a través de la interfaz | 30
de bus de campo A.
Reservado 31
BCI MCW bit 3 Bit 3 de la palabra de control recibido a través de la interfaz | 32
de bus de campo integrado (BCI).
Otro [bit] Seleccién de fuente (véase Términos y abreviaturasenla |-

pagina 160).
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N.°

Nombre/Valor

Descripcién

Def/IFbEq16

20.19

Habilit comando
marcha

Selecciona la fuente para la sefial de permiso de marcha.
1= Habilitar marcha.

Con la sefial pagada se inhiben todos los comandos de
marcha del convertidor (la desactivacion de la sefial mien-
tras el convertidor esta en marcha no detiene el converti-
dor).

Véase también el parametro 20.72 Permiso de marcha 1
fuente.

Seleccionado

No seleccionado 0. 0
Seleccionado 1. 1

DI1 Entrada digital DI1 (70.02 DI Estado Demora, bit 0). 2

DI2 Entrada digital DI2 (10.02 DI Estado Demora, bit 1). 3

DI3 Entrada digital DI3 (70.02 DI Estado Demora, bit 2). 4

Dl4 Entrada digital DI4 (70.02 DI Estado Demora, bit 3). 5

DI5 Entrada digital DI5 (70.02 DI Estado Demora, bit 4). 6

DI6 Entrada digital DI6 (70.02 DI Estado Demora, bit 5). 7
Reservado 8...17
Funcién Bit 0 de 34.01 Estado de funciones temporizadas (véase la | 18
temporizada 1 pagina 288).

Funcién Bit 1 de 34.01 Estado de funciones temporizadas (véase la | 19
temporizada 2 pagina 288).

Funcién Bit 2 de 34.01 Estado de funciones temporizadas (véase la | 20
temporizada 3 pagina 288).

Reservado 21...23
Supervision 1 Bit 0 de 32.01 Estado supervision (véase la pagina 287). 24
Supervision 2 Bit 1 de 32.01 Estado supervision (véase la pagina 287). 25
Supervision 3 Bit 2 de 32.01 Estado supervision (véase la pagina 287). 26

Otro [bit]

Seleccioén de fuente (véase Términos y abreviaturas en la
pagina 160).
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N.° Nombre/Valor

Descripcion

Def/IFbEq16

20.21  Direccion

Bloqueo de direccion de referencia. Define la direccion del
convertidor en lugar del signo de la referencia, excepto en
algunos casos.

La tabla muestra el giro actual del convertidor como una
funcién del parametro 20.21 Direccién y la orden de Direc-
cion (del parametro 20.01 Ext1 Marcha/Paro/Dir o 20.06
Ext2 Marcha/Paro/Dir).

Peticién

Orden de direccion =
Avance

Orden de direccién =
Retroceso

Orden de direcciéon
no definida

Par. 20.21

Avance

Direccion = |Avance

Avance

Avance

Par. 20.21

Retroceso

Direccién = |Retroceso

Retroceso

Retroceso

Par. 20.21
Direccién = |«
Peticion

Avance, excepto
Si la referencia proviene de |*
Constante, Potenciémetro
del motor, PID, Velocidad
segura, Ultimo, Avance .
lento o Referencia Panel,
esta se usa tal cual.
+ Sila referencia proviene de
la red, esta se usa tal cual.

Retroceso, excepto

Si la referencia proviene de
Constante, PID o Avance
lento, esta se usa tal cual.

Si la referencia proviene de
red, Panel, Entrada analdgica,
Potenciémetro del motor,
Velocidad segura o Ultimo,
esta se multiplica por -1.

Avance

Peticion

En control externo, la direccién se selecciona con un

comando de direccién (parametro 20.01 Ext1 Mar-

cha/Paro/Dir o 20.06 Ext2 Marcha/Paro/Dir).

Si la referencia proviene de Constante (velocidades / fre-

cuencias constantes), Potenciémetro del motor, PID, Ref

Velocidad Segura, Ultima referencia de velocidad, Veloci-

dad de avance lento o Referencia Panel, esta se usa tal

cual.

Si la referencia proviene de un bus de campo:

« sila orden de direccién es avance, la referencia se usa
tal cual,

+ sila orden de direccion es retroceso, la referencia se
multiplica por -1.

Avance

El motor gira en la direccién de avance sin tener en cuenta
el signo de la referencia externa. (Los valores de referencia
negativos se reemplazan por cero. Los valores de referen-
cia positivos se utilizan tal cual.)

Retroceso

El motor gira en la direccién de retroceso sin tener en
cuenta el signo de la referencia externa. (Los valores de
referencia negativos se reemplazan por cero. Los valores
de referencia positivos se multiplican por -1.)

20.22  Habilitar para giro

Al ajustar este parametro a 0, el motor deja de girar pero no
afecta a ninguna otra condicién de giro. Al volver a ajustar
este parametro a 1, el motor empieza a girar de nuevo.
Este parametro puede usarse, por ejemplo, con una sefial
de algun equipo externo para evitar el giro del motor antes
de que el equipo esté listo.

Cuando este parametro es 0 (giro del motor deshabilitado),
el bit 13 del parametro 06.16 Palabra de estado de drive 1
se ajusta a 0.

Seleccionado

No seleccionado

0 (siempre desactivado).
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N.° Nombre/Valor Descripcién Def/FbEq16
Seleccionado 1 (siempre activado). 1
DI1 Entrada digital DI1 (70.02 DI Estado Demora, bit 0). 2
DI2 Entrada digital DI2 (10.02 DI Estado Demora, bit 1). 3
DI3 Entrada digital DI3 (70.02 DI Estado Demora, bit 2). 4
Dl4 Entrada digital DI4 (70.02 DI Estado Demora, bit 3). 5
DI5 Entrada digital DI5 (70.02 DI Estado Demora, bit 4). 6
DI6 Entrada digital DI6 (70.02 DI Estado Demora, bit 5). 7
Reservado 8...17
Funcién Bit 0 de 34.01 Estado de funciones temporizadas (véase la | 18
temporizada 1 pagina 288).
Funcién Bit 1 de 34.01 Estado de funciones temporizadas (véase la | 19
temporizada 2 pagina 288).
Funcién Bit 2 de 34.01 Estado de funciones temporizadas (véase la | 20
temporizada 3 pagina 288).
Reservado 21...23
Supervision 1 Bit 0 de 32.01 Estado supervision (véase la pagina 287). 24
Supervision 2 Bit 1 de 32.01 Estado supervision (véase la pagina 287). 25
Supervision 3 Bit 2 de 32.01 Estado supervision (véase la pagina 287). 26
Otro [bit] Seleccién de fuente (véase Términos y abreviaturasenla |-
pagina 160).
20.25 Avance Lento Selecciona la fuente para la sefial de habilitacién avance No
Habilitar lento. seleccionado
(Las fuentes para las sefiales de activacion de avance lento
se seleccionan con los parametros 20.26 Av lento 1 Fuente
marcha'y 20.27 Av lento 2 Fuente marcha).
1 = Avance lento habilitado.
0 = Avance lento deshabilitado.
Notas:
« Elavance lento sélo se admite en modo de control vecto-
rial.
« El avance lento Unicamente puede activarse cuando no
haya ningin comando de marcha proveniente de un
lugar de control externo activo. Por otro lado, si el
avance lento ya estéa activado, el convertidor no puede
ponerse en marcha desde un lugar de control externo (si
no es utilizando comandos de avance lento a través del
bus de campo).
Véase el apartado Control de embalamiento (pagina 133).
No seleccionado 0. 0
Seleccionado 1. 1
DI1 Entrada digital DI1 (70.02 DI Estado Demora, bit 0). 2
DI2 Entrada digital DI2 (70.02 DI Estado Demora, bit 1). 3
DI3 Entrada digital DI3 (70.02 DI Estado Demora, bit 2). 4
Dl4 Entrada digital D14 (70.02 DI Estado Demora, bit 3). 5
DI5 Entrada digital DI5 (70.02 DI Estado Demora, bit 4). 6
DI6 Entrada digital DI6 (70.02 DI Estado Demora, bit 5). 7
Reservado 8...17
Funcién Bit 0 de 34.01 Estado de funciones temporizadas (véase la | 18

temporizada 1

pagina 288).
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N.° Nombre/Valor Descripcion Def/IFbEq16
Funcién Bit 1 de 34.01 Estado de funciones temporizadas (véase la | 19
temporizada 2 pagina 288).

Funcién Bit 2 de 34.01 Estado de funciones temporizadas (véase la | 20
temporizada 3 pagina 288).
Reservado 21...23
Supervisién 1 Bit 0 de 32.01 Estado supervision (véase la pagina 287). 24
Supervisién 2 Bit 1 de 32.01 Estado supervisién (véase la pagina 287). 25
Supervision 3 Bit 2 de 32.01 Estado supervisién (véase la pagina 287). 26
Otro [bit] Seleccién de fuente (véase Términos y abreviaturasenla |-
pagina 160).

20.26  Av lento 1 Fuente Si ha sido habilitado por el parametro 20.25 Avance Lento | No
marcha Habilitar, selecciona la fuente de activacion de la funcién de | seleccionado

avance lento 1. (La funcién de avance lento 1 también

puede activarse por medio del bus de campo, sin tener en

cuenta el parametro 20.25).

1 = Avance lento 1 activo.

Notas:

+ Elavance lento sélo se admite en modo de control vecto-
rial.

+ Si estan activados tanto el avance lento 1 como el 2,
tiene prioridad el que se activé primero.

+ Este parametro no puede cambiarse mientras el conver-
tidor esta en marcha.

No seleccionado 0. 0
Seleccionado 1. 1

DI1 Entrada digital DI1 (70.02 DI Estado Demora, bit 0). 2

DI2 Entrada digital DI2 (70.02 DI Estado Demora, bit 1). 3

DI3 Entrada digital DI3 (70.02 DI Estado Demora, bit 2). 4

Dl4 Entrada digital DI4 (70.02 DI Estado Demora, bit 3). 5

DI5 Entrada digital DI5 (70.02 DI Estado Demora, bit 4). 6

Dl6 Entrada digital DI6 (70.02 DI Estado Demora, bit 5). 7
Reservado 8...17
Funcién Bit 0 de 34.01 Estado de funciones temporizadas (véase la | 18
temporizada 1 pagina 288).

Funcién Bit 1 de 34.01 Estado de funciones temporizadas (véase la | 19
temporizada 2 pagina 288).

Funcién Bit 2 de 34.01 Estado de funciones temporizadas (véase la | 20
temporizada 3 pagina 288).

Reservado 21...23
Supervisién 1 Bit 0 de 32.01 Estado supervisién (véase la pagina 287). 24
Supervisién 2 Bit 1 de 32.01 Estado supervisién (véase la pagina 287). 25
Supervisién 3 Bit 2 de 32.01 Estado supervision (véase la pagina 287). 26
Otro [bit] Seleccién de fuente (véase Términos y abreviaturasenla |-

pagina 160).
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N.° Nombre/Valor

Descripcién

Def/IFbEq16

20.27  Av lento 2 Fuente

marcha

Si ha sido habilitado por el parametro 20.25 Avance Lento

Hadbilitar, selecciona la fuente de activacion de la funcion de

avance lento 2. (La funcion de avance lento 2 también

puede activarse por medio del bus de campo, sin tener en

cuenta el parametro 20.25).

1 = Avance lento 2 activo

En cuanto a las selecciones, véase el parametro 20.26 Av

lento 1 Fuente marcha.

Notas:

« Elavance lento sélo se admite en modo de control vecto-
rial.

« Si estan activados tanto el avance lento 1 como el 2,
tiene prioridad el que se activo primero.

« Este parametro no puede cambiarse mientras el conver-
tidor esta en marcha.

No
seleccionado

21 Modo Marcha/Paro

Modos de marcha y paro; modo de paro de emergencia y
seleccion de fuente de sefial; ajustes de magnetizacion de
CC.

21.01  Vectorial Modo

Marcha

Selecciona la funcién de arranque del motor para el modo
de control de motor vectorial, es decir, cuando 99.04 Modo
Control Motor esta ajustado a Vectorial.

Notas:

« Lafuncion de arranque para el modo de control de motor
escalar se selecciona con el parametro 21.19 Escalar
Modo Marcha.

* No se puede arrancar un motor que esta girando cuando
esta seleccionada Magnetizacién por CC (Rapido o
Tiempo Constante).

* En el caso de motores de imanes permanentes, debe uti-
lizarse la funcién de marcha Automatico.

» Este parametro no puede cambiarse mientras el conver-
tidor esta en marcha.

Véase también el apartado Magnetizaciéon por CC

(pagina 130).

Automatico

Rapido

El convertidor premagnetiza el motor antes del arranque. El
tiempo de premagnetizacion se determina automatica-
mente y suele ser de 200 ms a 2 s en funcién del tamafio
del motor. Este modo debe seleccionarse si se requiere un
elevado par de arranque.

Tiempo Constante

El convertidor premagnetiza el motor antes del arranque. El
tiempo de premagnetizacion se define con el parametro
21.02 Tiempo magnetizacion. Este modo debe seleccio-
narse si se requiere un tiempo de premagnetizacion cons-
tante (por ejemplo, la puesta en marcha del motor debe
estar sincronizada con la liberacién de un freno mecanico).
Este ajuste también garantiza el maximo par de arranque
posible cuando el tiempo de premagnetizacién se ha ajus-
tado con suficiente duracion.

ADVERTENCIA: El convertidor arrancara tras trans-
A currir el tiempo de magnetizacién fijado aunque no

se haya completado la magnetizacién del motor. En
aplicaciones en las que sea esencial un par de arranque
pleno, asegurese de que el tiempo de magnetizacién cons-
tante sea lo bastante elevado para permitir la generacién de
magnetizacion y par plenos.
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N.° Nombre/Valor Descripcion Def/FbEq16

Automatico La puesta en marcha automatica garantiza un arranque 2
6ptimo del motor en la mayoria de los casos. Incluye la fun-
cién de arranque girando (arranque con un motor que ya
esta girando) y la funcién de rearranque automatico. El pro-
grama de control del motor del convertidor identifica el flujo
y el estado mecanico del motor y arranca el motor de forma
instantanea en todos los estados.

Nota: Si el parametro 99.04 Modo Control Motor se ajusta a
Escalar, no es posible el arranque en giro ni el reinicio auto-
matico a no ser que el parametro 21.19 Escalar Modo Mar-
cha se ajuste a Automatico.

21.02  Tiempo Define el tiempo de premagnetizacion cuando 500 ms
magnetizacion + el parametro 21.01 Vectorial Modo Marcha esté ajustado
a Tiempo Constante (en modo de control de motor vecto-
rial) o

el parametro 21.19 Escalar Modo Marcha esta ajustado
a Tiempo Constante o Sobrepar (en modo de control de
motor escalar).

Tras el comando de arranque, el convertidor premagnetiza

de forma automatica el motor durante tiempo ajustado.

Para asegurar la plena magnetizacion, ajuste este parame-

tro a un valor igual o superior a la constante de tiempo del

rotor. Si no lo conoce, utilice la regla aproximada de la tabla

siguiente:
Potencia nominal del Tiempo de
motor magnetizacion constante
<1kW >50a 100 ms
1a10 kW > 100 a 200 ms
10 a 200 kW > 200 a 1000 ms
200 a 1000 kW > 1000 a 2000 ms

Nota: Este parametro no puede cambiarse mientras el con-
vertidor esta en marcha.

0...10000 ms Tiempo de magnetizacién por CC constante. 1=1ms
21.03  Funcion Paro Seleccione la forma en que el motor se detiene cuando se | Paro por eje
recibe un comando de paro. libre

Es posible un frenado adicional seleccionando frenado por
flujo (véase el parametro 97.05 Frenado por Flujo).

Paro por eje libre Para mediante la desconexién de la salida de los semicon- |0

ductores del convertidor. EI motor se para por si solo.
ADVERTENCIA: Si se utiliza un freno mecanico,

A asegurese de que es seguro utilizar el paro libre
para detener el convertidor.

-

Rampa Parar siguiendo la rampa de deceleracion activa. Véase el
grupo de parametros 23 Rampas Acel/Decel Velocidad en
la pagina 237 o 28 Frecuencia Cadena de referencia en la
pagina 2517.

Limite de par Parar segun los limites de par (parametros 30.19y 30.20). |2
Esta funcion sélo es posible en el modo de control de motor
vectorial.
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N.°

Nombre/Valor

Descripcién

Def/IFbEq16

21.04

Paro Emergencia
Modo

Seleccione la forma en que el motor se detiene cuando se
recibe una orden de paro de emergencia.

La fuente de la sefial de paro de emergencia se selecciona
con el parametro 21.05 Paro Emergencia Fuente.

Paro rampa
(Off1)

Paro rampa (Off1)

Con el convertidor en funcionamiento:

* 1 = Funcionamiento normal.

* 0 = Paro normal siguiendo la rampa de deceleracion
estandar definida para el tipo de referencia particular
(véase el apartado Control de embalamiento
[pagina 7133]). Una vez que el convertidor ha parado,
para volver a arrancarlo se puede desactivar la sefial de
paro de emergencia y cambiar la sefial de marchade 0 a 1.

Con el convertidor parado:

« 1 =Marcha permitida.

* 0= No se permite la marcha.

Paro libre (Off2)

Con el convertidor en funcionamiento:

* 1 = Funcionamiento normal.

« 0 = Paro por si solo. El convertidor puede volver a arran-
car restaurando la sefial de bloqueo de marcha y cam-
biando la sefial de marchade 0 a 1.

Con el convertidor parado:

« 1 =Marcha permitida.

* 0 = No se permite la marcha.

Paro de rampa
emerg (Off3)

Con el convertidor en funcionamiento:

* 1 = Funcionamiento normal

« 0 = Paro por rampa de paro de emergencia definida por
el parametro 23.23 Paro Emergencia Tiempo. Una vez
que el convertidor ha parado, para volver a arrancarlo se
puede desactivar la sefial de paro de emergencia y cam-
biar la sefial de marchade 0 a 1.

Con el convertidor parado:

« 1 =Marcha permitida

« 0= No se permite la marcha

21.05

Paro Emergencia
Fuente

Selecciona la fuente de la sefial de paro de emergencia. La
funcién de paro se selecciona con el parametro 21.04 Paro
Emergencia Modo.

0 = Paro de emergencia activo.

1 = Funcionamiento normal.

Nota: Este parametro no puede cambiarse mientras el con-
vertidor estd en marcha.

Inactivo
(verdadero)

Activo (falso)

0.

Inactivo (verdadero)

N

Reservado

DI1

Entrada digital DI1 (70.02 DI Estado Demora, bit 0).

DI2

Entrada digital DI2 (70.02 DI Estado Demora, bit 1).

DI3

Di4

Entrada digital D14 (70.02 DI Estado Demora, bit 3).

DI5

( )
( )
Entrada digital DI3 (70.02 DI Estado Demora, bit 2).
( )
( )

Entrada digital DI5 (70.02 DI Estado Demora, bit 4).

DI6

Entrada digital DI6 (70.02 DI Estado Demora, bit 5).

o| N ool & w|Nv|=2|o

Otro [bit]

Seleccién de fuente (véase Términos y abreviaturas en la
pagina 160).
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N.° Nombre/Valor Descripcion Def/FbEq16
21.06  Velocidad Cero Define el limite de velocidad cero. El motor se para a lo 30.00 rpm
Limite largo de una rampa de velocidad (cuando se ha seleccio-
nado paro en rampa o se utiliza paro de emergencia) hasta
alcanzar el limite de velocidad cero definido. Tras la
demora de velocidad cero, el motor se para mediante paro
libre.
0,00... Limite de velocidad cero. Véase par.
30000,00 rpm 46.01
21.07  Velocidad Cero Define la demora para la funcién de demora de velocidad 0ms
Demora cero. La funcién es util en aplicaciones en que es esencial

un rearranque rapido y suave. Durante la demora el conver-
tidor conoce con precisién la posicién del rotor.

Sin demora de velocidad cero:

El convertidor recibe un comando de paro y decelera por
rampa. Si la velocidad actual del motor se reduce por
debajo del valor del parametro 21.06 Velocidad Cero Limite,
se detiene la modulacion del inversor y el motor se para
mediante paro libre hasta quedar en reposo.

Velocidad

Regulador de velocidad
desconectado: El motor se
para mediante paro libre.

——————— 21.06 Velocidad Cero Limite

»
|

Tiempo

Con demora de velocidad cero:

El convertidor recibe un comando de paro y decelera por
rampa. Cuando la velocidad actual del motor cae por
debajo del valor del parametro 21.06 Velocidad Cero Limite,
la funcién de demora de velocidad cero se activa. Durante
la demora, la funcion mantiene el regulador de velocidad
activado: el inversor modula, el motor esta magnetizado y el
convertidor esta listo para un reinicio rapido. La demora de
velocidad cero puede utilizarse, p. €j., con la funcién de
avance lento.

Velocidad

El regulador de velocidad
sigue activo. El motor
decelera hasta la velocidad
cero verdadera.

S - - - - - 21.06 Velocidad Cero Limite|

»
-

Demora Tiempo

0...30000 ms

Demora de velocidad cero.

1=1ms
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N.°

Nombre/Valor

Descripcién Def/IFbEq16

21.08

Control corriente CC

Activa/desactiva la retencién por CC y las funciones de pos- | 0000b
magnetizacion. Véase el apartado Magnetizacién por CC
(pagina 130).

Nota: La magnetizaciéon por CC hace que el motor se
caliente. En aplicaciones en las que se requiera un tiempo
de magnetizacién por CC largo, deben usarse motores ven-
tilados externamente. Si el periodo de magnetizacién por
CC es largo, la magnetizacion por CC no puede evitar que
el eje del motor gire si se aplica una carga constante al
motor.

Bit Nombre

Valor

0 Retencion por

CcC

1 = Habilitar retencién por CC. Véase el apartado Retencién por CC
(pagina 137).

Nota: La funcién de retencion por CC no tiene efecto si se desconecta la
sefial de marcha.

1 Posmagneti-

zaciéon

1 = Habilitar posmagnetizacion. Véase el apartado Ajustes (pagina 137).

Notas:

» La posmagnetizacion sélo esta disponible si la funcion de paro
seleccionada es una rampa (véase el parametro 21.03 Funcion Paro).

» La posmagnetizacion con control escalar no se admite por ahora.

2...15 [Reservado

0000b...0011b

Seleccién de magnetizacién por CC. 1=1

21.09

Retencion CC Veloc

Define la velocidad de retencién por CC en modo de control
de velocidad. Véase el parametro 21.08 Control corriente
CCy el apartado Retencién por CC (pagina 137).

5,00 rpm

0,00...1000,00 rpm

Velocidad de retencion por CC. Véase par.

46.01

21.10

Reten CC Ref
Intensidad

Define la intensidad de retencién por CC, en porcentaje de | 30,0%
la intensidad nominal del motor. Véase el parametro 27.08
Control corriente CC y el apartado Magnetizacién por CC
(pagina 130).

Tras un tiempo de posmagnetizacion de 100 s, la intensi-
dad maxima de magnetizacion se limita a la intensidad de
magnetizacion correspondiente a la referencia de flujo
actual.

0,0...100,0%

Intensidad de retencién por CC. 1=1%

21.11

Pos magnetizacion
Tiempo

Define el periodo de tiempo durante el cual la posmagneti- | 0s
zacién esta activa tras la parada del motor. La intensidad de
magnetizacion se ajusta con el parametro 21.10 Reten CC
Ref Intensidad.

Véase el parametro 21.08 Control corriente CC.

0...3000 s

Tiempo de posmagnetizacién. 1=1s

21.14

Fuente entrada
precalentamiento

Selecciona la fuente para el control del precalentamiento Desactivado

del motor. El estado del precalentamiento se muestra en el

bit 2 de 06.21 Palabra de estado de drive 3.

Notas:

« La funcién de calentamiento requiere que la funcion STO
no esté activada.

« La funcién de calentamiento requiere que el convertidor
no esté en fallo.

Desactivado

0. El precalentamiento siempre esta desactivado. 0

On

-

1. El precalentamiento siempre esta activado cuando el
convertidor esta parado.
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N.° Nombre/Valor Descripcion Def/FbEq16
DI1 Entrada digital DI1 (70.02 DI Estado Demora, bit 0). 2
DI2 Entrada digital DI2 (10.02 DI Estado Demora, bit 1). 3
DI3 Entrada digital DI3 (70.02 DI Estado Demora, bit 2). 4
Dl4 Entrada digital DI4 (710.02 DI Estado Demora, bit 3). 5
DI5 Entrada digital DI5 (10.02 DI Estado Demora, bit 4). 6
DI6 Entrada digital DI6 (70.02 DI Estado Demora, bit 5). 7
Supervision 1 Bit 0 de 32.01 Estado supervisién (véase la pagina 2817). 8
Supervisién 2 Bit 1 de 32.01 Estado supervision (véase la pagina 287). 9
Supervisién 3 Bit 2 de 32.01 Estado supervisién (véase la pagina 287). 10
Funcién Bit 0 de 34.01 Estado de funciones temporizadas (véase la | 11
temporizada 1 pagina 288).

Funcién Bit 1 de 34.01 Estado de funciones temporizadas (véase la | 12

temporizada 2 pagina 288).

Funcién Bit 2 de 34.01 Estado de funciones temporizadas (véase la | 13

temporizada 3 pagina 288).

Otro [bit] Seleccién de fuente (véase Términos y abreviaturasenla |-
pagina 160).

21.16  Precalentamiento Define la intensidad de CC usada para calentar el motor. El | 0,0%
Corriente valor se expresa en tanto por ciento de la intensidad nomi-
nal del motor.

0,0...30,0% Corriente de precalentamiento. 1=1%
21.18  Tiempo La motor se puede poner en marcha automaticamente des- | 10,0 s
Autoarranque pués de un fallo de alimentacion breve usando la funcion de

reinicio automatico. Véase el apartado Rearranque automa-
tico (pagina 139).
Cuando este parametro se ajusta a 0,0 segundos se desac-
tiva el reinicio automatico. De otro modo, el parametro
define la duracién maxima del fallo de alimentacion des-
pués de la cual se intenta reiniciar. Tenga en cuenta que
este tiempo también incluye la demora de precarga de CC.
Véase también el parametro 21.34 Forzar auto reinicio.
Este parametro sélo tiene efecto si el parametro 95.04 Ali-
ment Tarjeta Control esta ajustado a 24V Externos.
ADVERTENCIA: Antes de activar la funcién, asegu-
A rese de que no se pueden producir situaciones peli-
grosas. La funcion rearranca el convertidor
automaticamente y reanuda el funcionamiento tras un corte
de suministro.

0,0s Reinicio automatico inhabilitado. 0

0,1...10,0 s Duraciéon maxima del fallo de alimentacion. 1=1s




224 Parametros

N.° Nombre/Valor

Descripcion

Def/IFbEq16

21.19  Escalar Modo
Marcha

Selecciona la funcién de arranque del motor para el modo
de control de motor escalar, es decir, cuando 99.04 Modo
Control Motor esta ajustado a Escalar.

Notas:

« Lafuncién de arranque para el modo de control de motor
vectorial se selecciona con el parametro 21.01 Vectorial
Modo Marcha.

« En el caso de motores de imanes permanentes, debe uti-
lizarse la funcién de marcha Automatico.

« Este parametro no puede cambiarse mientras el conver-
tidor esta en marcha.

Véase también el apartado Magnetizacion por CC

(pagina 130).

Normal

Normal

Arranque inmediato desde velocidad cero.

Tiempo Constante

El convertidor premagnetiza el motor antes del arranque. El
tiempo de premagnetizacion se define con el parametro
21.02 Tiempo magnetizacion. Este modo debe seleccio-
narse si se requiere un tiempo de premagnetizacion cons-
tante (por ejemplo, la puesta en marcha del motor debe
estar sincronizada con la liberacién de un freno mecanico).
Este ajuste también garantiza el maximo par de arranque
posible cuando el tiempo de premagnetizacion se ha ajus-
tado con suficiente duracion.
Nota: Este modo no se puede usar para arrancar un motor
que esta girando.

ADVERTENCIA: El convertidor arrancara tras trans-
A currir el tiempo de premagnetizacion fijado aunque

no se haya completado la magnetizacion del motor.
En aplicaciones en las que sea esencial un par de arranque
pleno, asegurese de que el tiempo de magnetizacién cons-
tante sea lo bastante elevado para permitir la generacion de
magnetizacién y par plenos.

Automatico

El convertidor selecciona automaticamente la frecuencia de
salida correcta para arrancar un motor que esta girando.
Esto es util para arranques al vuelo: si el motor ya esta
girando, el convertidor arrancara suavemente a la frecuen-
cia actual.

Nota: No puede utilizarse en sistemas con mdltiples moto-
res.

Sobrepar

El convertidor premagnetiza el motor antes del arranque. El
tiempo de premagnetizacion se define con el parametro
21.02 Tiempo magnetizacion.
El sobrepar se aplica al arrancar. El sobrepar termina
cuando la frecuencia de salida supera el 40% de la frecuen-
cia nominal o cuando es igual al valor de referencia. Véase
el parametro 21.26 Corriente de sobrepar.
Este modo debe seleccionarse si se requiere un elevado
par de arranque.
Nota: Este modo no se puede usar para arrancar un motor
que esta girando.
ADVERTENCIA: El convertidor arrancara tras trans-
A currir el tiempo de premagnetizacion fijado aunque
no se haya completado la magnetizacion del motor.
En aplicaciones en las que sea esencial un par de arranque
pleno, asegurese de que el tiempo de magnetizacién cons-
tante sea lo bastante elevado para permitir la generacién de
magnetizacion y par plenos.
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Nombre/Valor

Descripcion

Def/IFbEq16

Automatico +
incremento

Arranque automatico con sobrepar.

El arranque automatico se lleva a cabo en primer lugar y el
motor se magnetiza. Si la velocidad es cero, se aplica el
sobrepar.

4

Arranque en giro

El convertidor selecciona automaticamente la frecuencia de
salida correcta para arrancar un motor que estéa girando. Si
el motor ya esta girando, el convertidor arrancara suave-
mente a la frecuencia actual. Este modo arrancara el motor
con control vectorial y cambiara a control escalar en mar-
cha cuando se determine la velocidad del motor.

En comparacién con el modo de arranque automatico, el
arranque en giro detecta la velocidad del motor mas rapido.
El arranque en giro requiere informacién mas precisa
acerca del modelo motor. Por tanto, se realiza una marcha
de ID sin girar de forma automatica la primera vez que
arranca el convertidor tras seleccionar el arranque en giro.
Los valores de la placa del motor deben ser precisos. Unos
valores erroneos pueden reducir el rendimiento del arran-
que

Arranque giro +
increm

Arranque en giro con sobrepar.

El arranque en giro se lleva a cabo en primer lugar y el
motor se magnetiza. Si la velocidad es cero, se aplica el
sobrepar.

21.21

Retencién CC
Frecuencia

Define la frecuencia de retencion por CC, que se utiliza en
vez del parametro 21.09 Retencion CC Veloc cuando el
motor esta en modo escalar de frecuencia. Véase el para-
metro 21.08 Control corriente CC'y el apartado Retencion
por CC (pagina 137).

5,00 Hz

0,00...1000,00 Hz

Frecuencia de retencion por CC.

1=1Hz

21.22

Demora de marcha

Define la demora de marcha. Tras cumplirse las condicio-
nes necesarias para la marcha, el convertidor espera hasta
que haya transcurrido la demora y pone en marcha el
motor. Durante la demora, se muestra el aviso AFE9
Demora de marcha.

La demora de marcha puede emplearse con todos los
modos de marcha.

0,00 s

0,00...60,00 s

Demora de marcha.

1=1s

21.23

Arranque suave

Selecciona el modo de giro vectorial con intensidad forzada
cuando las velocidades son bajas. Cuando se selecciona el
modo de arranque suave, la tasa de aceleracion se ve limi-
tada por los tiempos de rampa de aceleracién y decelera-
cion. Si el proceso que acciona el motor sincrono de
imanes permanentes posee una inercia elevada se reco-
mienda utilizar tiempos de rampa lentos.

Solo puede utilizarse en motores sincronos de imanes per-
manentes.

Deshabilitado

Deshabilitado

Deshabilitado.

Siempre habilitado

Siempre habilitado.

Solo marcha

Habilitado al arrancar el motor.
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N.°

Nombre/Valor

Descripcién

Def/IFbEq16

21.24

Arranque suave
Corriente

Intensidad utilizada en el giro vectorial por intensidad con
velocidades bajas. Aumente la intensidad del arranque
suave si la aplicacion requiere la reduccion del balanceo del
eje del motor. Tenga en cuenta que no se puede conseguir
un control preciso del par en el modo de giro vectorial por
intensidad.

Solo puede utilizarse en motores sincronos de imanes per-
manentes.

50,0%

10,0...100,0%

Valor de la intensidad nominal del motor, en porcentaje.

1=1%

21.25

Arranque suave
Velocidad

Frecuencia de salida hasta la que se usa el giro vectorial
por intensidad. Véase el parametro 21.19 Escalar Modo
Marcha.

Solo puede utilizarse en motores sincronos de imanes per-
manentes.

10,0%

2,0...100,0%

El valor es un porcentaje de la frecuencia nominal del
motor.

1=1%

21.26

Corriente de
sobrepar

Define la intensidad maxima suministrada al motor cuando
21.19 Escalar Modo Marcha se ajusta a Sobrepar (véase la
pagina 224).

El valor del parametro es la intensidad nominal del motor,
en porcentaje. El valor nominal del parametro es 100,0%.
El sobrepar sélo se aplica en la puesta en marcha y termina
cuando la frecuencia de salida supera el 40% de la frecuen-
cia nominal o cuando la frecuencia de salida es igual a la
referencia.

Solo se puede usar en modo de control de motor escalar.

100,0%

15,0...300,0%

Valor de la intensidad nominal del motor, en porcentaje.

1=1%

21.30

Velocidad
compensada Modo
de paro

Selecciona el método usado para detener el convertidor.
Véase también el apartado Paro con velocidad compen-
sada (pagina 137).
El paro con velocidad compensada sélo se activa si:
» el modo de funcionamiento no es por par, y

» el parametro 21.03 Funcion Paro es Rampa, o

+ el parametro 20.11 Permiso de marcha Modo paro es

Rampa (si el permiso de marcha esta ausente).

Desactivada

Desactivada

Paro segun el parametro 271.03 Funcion Paro, sin paro con
velocidad compensada.

Comp velocidad AV

Si la direccién de giro es avance, la velocidad compensada
se usa para un frenado a distancia constante. La diferencia
de velocidad (entre la velocidad utilizada y la maxima) se
compensa haciendo funcionar el convertidor a la velocidad
actual antes de que el motor siga una rampa hasta pararse.
Si la direccién de giro es en retroceso, el convertidor se
detiene siguiendo una rampa.

Comp velocidad
RET

Si la direccion de giro es retroceso, la velocidad compen-
sada se usa para un frenado a distancia constante. La dife-
rencia de velocidad (entre la velocidad utilizada y la
maxima) se compensa haciendo funcionar el convertidor a
la velocidad actual antes de que el motor siga una rampa
hasta pararse.

Si la direccién de giro es en avance, el convertidor decelera
siguiendo una rampa.
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N.° Nombre/Valor Descripcion Def/FbEq16
Comp velocidad Con independencia de la direccién de giro, la velocidad 3
bipolar compensada se usa para un frenado a distancia constante.

La diferencia de velocidad (entre la velocidad utilizada y la
maxima) se compensa haciendo funcionar el convertidor a
la velocidad actual antes de que el motor siga una rampa
hasta pararse.

21.31 Velocidad Esta demora afiade distancia a la distancia total recorrida 0,00 s
compensada durante una parada desde la velocidad maxima. Se usa
Demora paro para ajustar la distancia para cumplir los requisitos de modo

que la distancia recorrida no venga determinada Unica-
mente por la tasa de deceleracién.
0,00...1000,00 s Demora de velocidad. 1=1s

21.32  Velocidad Este parametro establece un umbral de velocidad debajo 10%

compensada del cual se desactiva la funciéon de Paro con velocidad com-

Umbral de paro pensada. En esta region de velocidad, no se intenta el paro
con velocidad compensada y el convertidor se para como si
hubiera utilizado la opcion de rampa.

0...100% El umbral de velocidad es un porcentaje de la velocidad 1=1%
nominal del motor.

21.34  Forzar auto reinicio | Fuerza el reinicio automatico. Este parametro sélo es apli- | Deshabilitar

cable si el parametro 95.04 Aliment Tarjeta Control se
ajusta a 24V Externos.
Deshabilitar Forzar reinicio automatico esta deshabilitado. El parametro | 0
21.18 Tiempo Autoarranque tiene vigencia si su valor es
mayor que 0,0 s.
Habilitar Forzar reinicio automatico esta habilitado. El parametro 1
21.18 Tiempo Autoarranque se ignora. El convertidor nunca
se dispara con fallo por subtension y la sefial de marcha se
activa indefinidamente. Cuando se restaura la tensién de
CC, se prosigue con el funcionamiento habitual.
22 Seleccién referencia | Seleccion de referencia de velocidad; ajustes de potencio-
de Velocidad metro del motor.
Consulte los diagramas de cadena de control en las
paginas 500...505.

22.01  Ref. velocidad no Muestra la salida del bloque de seleccion de referencia de | -

limitada velocidad. Consulte el diagrama de cadena de control en la

pagina 5017.

Este parametro es solo de lectura.
-30000,00... Valor de la referencia de velocidad seleccionada. Véase par.
30000,00 rpm 46.01
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N.°

Nombre/Valor

Descripcién

Def/IFbEq16

22.11

Ext1 Velocidad Ref1

Selecciona la fuente de referencia de velocidad 1 EXT1.
Se pueden definir dos fuentes de sefial con este parametro
y 22.12 Ext1 Velocidad Ref2. Una funcion matematica
(22.13 Ext1 Velocidad Funcién) aplicada a las dos sefiales
crea una referencia EXT1 (A en la figura a continuacion).
Se puede usar una fuente digital seleccionada por 79.71
Ext1/Ext2 Seleccion para cambiar entre la referencia EXT1
y la referencia EXT2 correspondiente definida por los para-
metros 22.18 Ext2 Velocidad Ref1, 22.19 Ext2 Velocidad
Ref2'y 22.20 Ext2 Velocidad Funcién (B en la figura a conti-
nuacion).

22.11

0 pu—
Al —]| Ref1
e (N |—
------ —{ADD —o
Otro — {suB o
T MUL o N @
EXT1
22.12 [ MIN —o
0] T MAX |——o
Al —]|
FB —] N —
""" 19.11
Otro —
0
22.18 1
22.20
O u—
Al —]| Ref1
e (N |—
""" ADD —o EXT2
Otro — SUB o
MUL o _
22,19 MIN —o
0| MAX ———©
Al —]
e (N
Otro —

Al1 escalada

I~ @

Cero Ninguna. 0

Al1 escalada 12.12 Al1 Valor Escalado (véase la pagina 185). 1

Al2 escalada 12.22 Al2 Valor escalado (véase la pagina 187). 2
Reservado 3

FB Aref1 03.05 FB A Referencia 1 (véase la pagina 167). 4

FB Aref2 03.06 FB A Referencia 2 (véase la pagina 167). 5
Reservado 6...7
BCI ref1 03.09 BCI Referencia 1 (véase la pagina 167). 8

BCI Ref 2 03.10 BCI Referencia 2 (véase la pagina 167). 9
Reservado 10...14
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N.° Nombre/Valor Descripcion Def/FbEq16
Potenciémetro del 22.80 Potenciometro motor Ref actual (salida del potencié- | 15
motor metro del motor).

PID 40.01 PID Proceso Salida actual (salida del regulador PID | 16
de proceso).

Entrada de 11.38 Frec Ent 1 Valor Actual (cuando se utiliza DI5 como 17

frecuencia entrada de frecuencia).

Panel de control (ref | Referencia del panel (03.01 Referencia Panel, véase la 18

guardada) pagina 167) guardada por el sistema de control para el
lugar de control en donde la informacién devuelta por el
control se usa como referencia.

Referencia
A | @ Referencia EXT1
X = X= =% = W x Referencia EXT2
— Referencia activa
—o—9o—9%-0--o - Referencia inactiva
T >
EXT1 -> EXT2

Panel de control (ref | Referencia del panel (03.01 Referencia Panel, véase la 19

copiada) pagina 167) para el lugar de control previo que se usa como
referencia cuando el lugar de control cambia si las referen-
cias para los dos lugares son del mismo tipo (p. €j., frecuen-
cia/velocidad/par/PID); en caso contrario, la sefial actual se
usa como la nueva referencia.

Referencia
@ Referencia EXT1
% Referencia EXT2
— Referencia activa
. - Referencia inactiva
T -
EXT1 -> EXT2

Otro Seleccién de fuente (véase Términos y abreviaturasenla |-
pagina 160).

22.12  Ext1 Velocidad Ref2 | Selecciona la fuente de referencia de velocidad 2 EXT1. Cero
Para obtener mas detalles acerca de las selecciones y un
diagrama de seleccion de fuentes de referencia, consulte el
parametro 22.11 Ext1 Velocidad Ref1.

22.13  Ext1 Velocidad Selecciona una funcién matematica entre las fuentes de Ref1

Funcién referencia seleccionadas por los parametros 22.11 Ext1
Velocidad Ref1y 22.12 Ext1 Velocidad Ref2. Véase el dia-
grama en 22.11 Ext1 Velocidad Ref1.

Ref1 La sefial seleccionada por 22.11 Ext1 Velocidad Ref1 se uti- | 0
liza como referencia de velocidad 1 (no se le aplica ninguna
funcion).

Suma (ref1 + ref2) | La suma de las fuentes de referencia se utiliza como refe- | 1
rencia de velocidad 1.

Resta (ref1 - ref2) La diferencia ([22.11 Ext1 Velocidad Ref1] - [22.12 Ext1 2
Velocidad Ref2]) de las fuentes de referencia se utiliza
como referencia de velocidad 1.

Mul (ref1 x ref2) El producto de las fuentes de referencia se utiliza como 3
referencia de velocidad 1.

Min (ref1, ref2) La menor de las fuentes de referencia se utiliza como refe- | 4
rencia de velocidad 1.

Max (ref1, ref2) La mayor de las fuentes de referencia se utiliza como refe- |5

rencia de velocidad 1.
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N.° Nombre/Valor Descripcién Def/FbEq16
22.18  Ext2 Velocidad Ref1 | Selecciona la fuente de referencia de velocidad 1 EXT2. Cero
Se pueden definir dos fuentes de sefial con este parametro
y 22.19 Ext2 Velocidad Ref2. Una funcion matematica
(22.20 Ext2 Velocidad Funcién) aplicada a las dos sefiales
crea una referencia EXT2. Véase el diagrama en 28.11
Ext1 Frecuencia Ref1.
Cero Ninguna. 0
Al1 escalada 12.12 Al1 Valor Escalado (véase la pagina 185). 1
Al2 escalada 12.22 Al2 Valor escalado (véase la pagina 187). 2
Reservado 3
FB Aref1 03.05 FB A Referencia 1 (véase la pagina 167). 4
FB Aref2 03.06 FB A Referencia 2 (véase la pagina 167). 5
Reservado 6...7
BCI ref1 03.09 BCI Referencia 1 (véase la pagina 167). 8
BCl ref2 03.10 BCI Referencia 2 (véase la pagina 167). 9
Reservado 10...14
Potenciémetro del 22.80 Potenciémetro motor Ref actual (salida del potencio- | 15
motor metro del motor).
PID 40.01 PID Proceso Salida actual (salida del regulador PID | 16
de proceso).
Entrada de 11.38 Frec Ent 1 Valor Actual (cuando se utiliza DI5 como 17
frecuencia entrada de frecuencia).
Panel de control (ref | Referencia del panel (03.07 Referencia Panel, véase la 18
guardada) pagina 167) guardada por el sistema de control para el
lugar de control en donde la informacién devuelta por el
control se usa como referencia.
Referencia
A | ® Referencia EXT1
X - X- =% - 1(—)(—)(- x Referencia EXT2
— Referencia activa
—o—0o—9-0-- - Referencia inactiva
‘ >t
EXT1-> EXT2
Panel de control (ref | Referencia del panel (03.01 Referencia Panel, véase la 19
copiada) pagina 167) para el lugar de control previo que se usa como
referencia cuando el lugar de control cambia si las referen-
cias para los dos lugares son del mismo tipo (p. €j., frecuen-
cia/velocidad/par/PID); en caso contrario, la sefial actual se
usa como la nueva referencia.
Referencia
@ Referencia EXT1
% Referencia EXT2
— Referencia activa
. - Referencia inactiva
‘ >t
EXT1-> EXT2
Otro Seleccién de fuente (véase Términos y abreviaturasenla |-
pagina 160).
22.19  Ext2 Velocidad Ref2 | Selecciona la fuente de referencia de velocidad 2 EXT2. Cero

Para obtener mas detalles acerca de las selecciones y un
diagrama de seleccion de fuentes de referencia, consulte el
parametro 22.18 Ext2 Velocidad Ref1.
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N.° Nombre/Valor Descripcion Def/FbEq16
22.20  Ext2 Velocidad Selecciona una funcion matematica entre las fuentes de Ref1
Funcion referencia seleccionadas por los parametros 22.18 Ext2

Velocidad Ref1y 22.19 Ext2 Velocidad Ref2. Véase el dia-
grama en 22.18 Ext2 Velocidad Ref1.

Ref1 La sefal seleccionada por Ext2 Velocidad Ref1 se utiliza 0
como referencia de velocidad 1 (no se le aplica ninguna
funcion).

Suma (ref1 + ref2) La suma de las fuentes de referencia se utiliza como refe- | 1
rencia de velocidad 1.

Resta (ref1 - ref2) La diferencia ([22.11 Ext1 Velocidad Ref1] - [22.12 Ext1 2
Velocidad Ref2]) de las fuentes de referencia se utiliza
como referencia de velocidad 1.

Mul (ref1 x ref2) El producto de las fuentes de referencia se utiliza como 3
referencia de velocidad 1.

Min (ref1, ref2) La menor de las fuentes de referencia se utiliza como refe- | 4
rencia de velocidad 1.

Max (ref1, ref2) La mayor de las fuentes de referencia se utiliza como refe- |5
rencia de velocidad 1.

22.21  Velocidad Determina cémo se seleccionan las velocidades constan- | 0001b

Constante Funcion | tes, y si se toma en cuenta o no la sefial de sentido de giro
al aplicar una velocidad constante.

Bit Nombre

0 Modo vel.
constante

Informaciéon
1 = Paquete: 7 velocidades constantes seleccionables a través de las
tres fuentes definidas por los parametros 22.22, 22.23 'y 22.24.
0 = Separado: Las velocidades constantes 1, 2 y 3 se activan de forma
independiente mediante las fuentes definidas por los parametros 22.22,
22.23y 22.24 respectivamente. En caso de conflicto, la velocidad
constante con el numero inferior tiene prioridad.
1 = Marcha Dir: Para determinar la direccién de funcionamiento con una
velocidad constante, el signo del ajuste de la velocidad constante
(parametros 22.26...22.32) debe multiplicarse por la sefial de direccién
(avance: +1, retroceso: -1). Esta posibilidad permite en efecto contar
con 14 velocidades constantes (7 en avance, 7 en retroceso) y todos los
valores de 22.26...22.32 son positivos.
ADVERTENCIA: Si la sefal de direccion es retroceso y la
A velocidad constante activa es negativa, el convertidor funcionara
con la direccion de avance.
0 = Signo de Referencia: La direccion de funcionamiento para la
velocidad constante se determina mediante el signo del ajuste de
velocidad constante (parametros 22.26...22.32).

1 Habilitar
direccion

2...15 |Reservado

0000h...FFFFh Palabra de configuracion de velocidad constante. | 1=1
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N.°

Nombre/Valor

Descripcién

Def/IFbEq16

22.22

Vel Constante Sel1

Cuando el bit 0 del parametro 22.21 Velocidad Constante
Funcién es 0 (Separado), este parametro selecciona la
fuente que activa velocidad constante 1.

Cuando el bit 0 del parametro 22.21 Velocidad Constante
Funcién es 1 (Paquete), este parametro y los parametros
22.23 Vel Constante Sel2y 22.24 Vel Constante Sel3 selec-
cionan tres fuentes cuyos estados activan velocidades

constantes de la siguiente manera:

DI3

Fuente definida | Fuente definida | Fuente definida Velocidad constante
con el par. con el par. con el par. activa
22.22 22.23 22.24

0 0 0 Ninguno

1 0 0 Velocidad constante 1

0 1 0 Velocidad constante 2

1 1 0 Velocidad constante 3

0 0 1 Velocidad constante 4

1 0 1 Velocidad constante 5

0 1 1 Velocidad constante 6

1 1 1 Velocidad constante 7
Always off Siempre desactivado. 0
Always on Siempre activado. 1
DI Entrada digital DI1 (70.02 DI Estado Demora, bit 0). 2
DI2 Entrada digital DI2 (70.02 DI Estado Demora, bit 1). 3
DI3 Entrada digital DI3 (70.02 DI Estado Demora, bit 2). 4
Dl4 Entrada digital DI4 (710.02 DI Estado Demora, bit 3). 5
DI5 Entrada digital DI5 (70.02 DI Estado Demora, bit 4). 6
DI6 Entrada digital DI6 (70.02 DI Estado Demora, bit 5). 7
Reservado 8...17
Funcién Bit 0 de 34.01 Estado de funciones temporizadas (véase la | 18
temporizada 1 pagina 288).
Funcién Bit 1 de 34.01 Estado de funciones temporizadas (véase la | 19
temporizada 2 pagina 288).
Funcién Bit 2 de 34.01 Estado de funciones temporizadas (véase la | 20
temporizada 3 pagina 288).
Reservado 21...23

Supervisién 1

Bit 0 de 32.01 Estado supervision (véase la pagina 287). 24

Supervisién 2

Bit 1 de 32.01 Estado supervision (véase la pagina 287).

25

Supervisién 3

Bit 2 de 32.01 Estado supervision (véase la pagina 287). 26

Otro [bit]

Seleccioén de fuente (véase Términos y abreviaturas en la

pagina 160).
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22.23 Vel Constante Sel2 | Cuando el bit 0 del parametro 22.21 Velocidad Constante Dl4
Funcién es 0 (Separado), este parametro selecciona la
fuente que activa velocidad constante 2.
Cuando el bit 0 del parametro 22.21 Velocidad Constante
Funcién es 1 (Paquete), este parametro y los parametros
22.22 Vel Constante Sel1y 22.24 Vel Constante Sel3 selec-
cionan tres fuentes que se utilizan para activar velocidades
constantes. Véase la tabla en el parametro 22.22 Vel Con-
stante Sel1.
En cuanto a las selecciones, véase el parametro 22.22 Vel
Constante Sel1.
22.24 Vel Constante Sel3 | Cuando el bit 0 del parametro 22.21 Velocidad Constante | Always off
Funcién es 0 (Separado), este parametro selecciona la
fuente que activa velocidad constante 3.
Cuando el bit 0 del parametro 22.21 Velocidad Constante
Funcién es 1 (Paquete), este parametro y los parametros
22.22 Vel Constante Sel1y 22.23 Vel Constante Sel2 selec-
cionan tres fuentes que se utilizan para activar velocidades
constantes. Véase la tabla en el parametro 22.22 Vel Con-
stante Sel1.
En cuanto a las selecciones, véase el parametro 22.22 Vel
Constante Sel1.
22.26 Vel constante 1 Define la velocidad constante 1 (la velocidad a la que girara | 300,00 rpm;
el motor cuando se seleccione la velocidad constante 1). 360,00 rpm
(95.20 b0)
-30000,00... Velocidad constante 1. Véase par.
30000,00 rpm 46.01
22.27 Vel constante 2 Define la velocidad constante 2. 600,00 rpm;
720,00 rpm
(95.20 b0)
-30000,00... Velocidad constante 2. Véase par.
30000,00 rpm 46.01
22.28 Vel constante 3 Define la velocidad constante 3. 900,00 rpm;
1080,00 rpm
(95.20 b0)
-30000,00... Velocidad constante 3. Véase par.
30000,00 rpm 46.01
22.29 Vel constante 4 Define la velocidad constante 4. 1200,00 rpm;
1440,00 rpm
(95.20 b0)
-30000,00... Velocidad constante 4. Véase par.
30000,00 rpm 46.01
22.30 Vel constante 5 Define la velocidad constante 5. 1500,00 rpm;
1800,00 rpm
(95.20 b0)
-30000,00... Velocidad constante 5. Véase par.
30000,00 rpm 46.01
22.31 Vel constante 6 Define la velocidad constante 6. 2400,00 rpm;
2880,00 rpm
(95.20 b0)
-30000,00... Velocidad constante 6. Véase par.
30000,00 rpm 46.01
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22.32 Vel constante 7 Define la velocidad constante 7. 3000,00 rpm;
3600,00 rpm
(95.20 b0)
-30000,00... Velocidad constante 7. Véase par.
30000,00 rpm 46.01
22.41  Ref Velocidad Define un valor de referencia de velocidad segura que se 0,00 rpm
Segura utiliza en funciones de supervisién como:
« 12.03 Al Funcién supervision
* 49.05 Accién Pérdida Comunic
« 50.02 FBA A Func Perd Comunic.
-30000,00... Referencia de velocidad segura. Véase par.
30000,00 rpm 46.01
22.42  Avance lento 1 Ref | Define la referencia de velocidad para la funcion de avance | 0,00 rpm
lento 1. Para obtener mas informacion sobre avance lento,
véase la pagina 7133.
-30000,00... Referencia de velocidad para la funcion de avance lento 1. | Véase par.
30000,00 rpm 46.01
22.43  Avance lento 2 Ref | Define la referencia de velocidad para la funcién de avance | 0,00 rpm
lento 2. Para obtener mas informacion sobre avance lento,
véase la pagina 133.
-30000,00... Referencia de velocidad para la funcién de avance lento 2. | Véase par.
30000,00 rpm 46.01
22.51 Vel Criticas Funcion | Activa/desactiva la funcién de velocidades criticas. Tam- 0000b
bién determina si los intervalos especificados son efectivos
en ambos sentidos de giro o no.
Véase también el apartado Velocidades/frecuencias criticas
(pagina 112).
Bit Nombre Informacion
0 Habilitar 1 = Habilitado: Velocidades criticas activadas.
0 = Deshabilitado: Velocidades criticas desactivadas.
1 Modo signo 1 = Con signo: Se tienen en cuenta los signos de los parametros
22.52...22.57.
0 = Absoluto: Los parametros 22.52...22.57 se manejan como valores
absolutos. Ambos rangos son efectivos en ambos sentidos de giro.
2...15 |Reservado
0000b...0011b Palabra de configuracion de velocidades criticas. 1=1
22.52 Vel Critica 1 Baja Define el limite inferior para el intervalo de velocidad critica 1. | 0,00 rpm
Nota: Este valor debe ser menor o igual al valor de 22.53
Vel Critica 1 Alta.
-30000,00... Limite inferior para la velocidad critica 1. Véase par.
30000,00 rpm 46.01
22.53 Vel Critica 1 Alta Define el limite superior para el rango de velocidades criticas 1. | 0,00 rpm
Nota: Este valor debe ser mayor o igual al valor de 22.52
Vel Critica 1 Baja.
-30000,00... Limite superior para la velocidad critica 1. Véase par.
30000,00 rpm 46.01
22.54 Vel Critica 2 Baja Define el limite inferior para el intervalo de velocidad critica 2. | 0,00 rpm
Nota: Este valor debe ser menor o igual al valor de 22.55
Vel Critica 2 Alta.
-30000,00... Limite inferior para la velocidad critica 2. Véase par.
30000,00 rpm 46.01
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22.55 Vel Critica 2 Alta Define el limite superior para el rango de velocidades 0,00 rpm
criticas 2.
Nota: Este valor debe ser mayor o igual al valor de 22.54
Vel Critica 2 Baja.
-30000,00... Limite superior para la velocidad critica 2. Véase par.
30000,00 rpm 46.01
22.56 Vel Critica 3 Baja Define el limite inferior para el intervalo de velocidad 0,00 rpm
critica 3.
Nota: Este valor debe ser menor o igual al valor de 22.57
Vel Critica 3 Alta.
-30000,00... Limite inferior para la velocidad critica 3. Véase par.
30000,00 rpm 46.01
22.57 Vel Critica 3 Alta Define el limite superior para el rango de velocidades 0,00 rpm
criticas 3.
Nota: Este valor debe ser mayor o igual al valor de 22.56
Vel Critica 3 Baja.
-30000,00... Limite superior para la velocidad critica 3. Véase par.
30000,00 rpm 46.01
22.71  Potenciémetro Activa y selecciona el modo del potenciémetro del motor. Deshabilitado
motor Funcion Véase el apartado Paro con velocidad compensada
(pagina 137).
Deshabilitado Se deshabilita el potenciémetro del motor y su valor se 0
ajusta a 0.
Habilitado (inic. en | Cuando se habilita, el potenciémetro del motor primero 1
paro/encendido) adopta el valor definido por el parametro 22.72
Potenciometro motor valor inicial. Entonces el valor se
puede ajustar desde las fuentes de incremento y decre-
mento definidas por los parametros 22.73 Potenciometro
motor Fuente Incremento 'y 22.74 Potenciémetro motor
Fuente Decremento.
Después de un paro o de un apagado y encendido, el
potenciémetro del motor vuelve al valor inicial predefinido
(22.72).
Habilitado (reanudar | Como Habilitado (inic. en paro/encendido), pero el valor del | 2
siempre) potenciémetro del motor se mantiene después de desco-
nectar y conectar la alimentacion.
Habilitado Siempre que esté seleccionada otra fuente de referencia, el | 3
(inicializar a actual) | valor del potenciémetro del motor sigue esa referencia.
Después de que la fuente de referencia regrese al potencio-
metro del motor, las fuentes de incremento y decremento
(definidas por 22.73 y 22.74) pueden cambiar de nuevo su
valor.
22.72  Potenciémetro Define un valor inicial (punto de partida) para el potencio- 0,00
motor valor inicial metro del motor. Véanse las selecciones del parametro
22.71 Potenciémetro motor Funcién.
-32768,00... Valor inicial para el potenciémetro del motor. 1=1

32767,00
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22.73  Potenciémetro Selecciona la fuente de la sefial de incremento del poten- No utilizado
motor Fuente ciémetro del motor.
Incremento 0 = No cambiar
1 = Incrementar valor de potenciémetro del motor. (Si tanto
las fuentes ascendentes como descendentes estan activa-
das, el valor del potenciémetro del motor no cambia).
Nota: La funcién de fuente de incremento/decremento de
potenciémetro de motor controla la velocidad o la frecuen-
cia desde cero hasta la velocidad o frecuencia maxima. La
direccién de funcionamiento se puede modificar con el
parametro 20.04 Ext1 in2 fuente. Véase la figura en el apar-
tado Potenciémetro del motor en la pagina 121.
No se utiliza 0. 0
No utilizado 1. 1
DI Entrada digital DI1 (70.02 DI Estado Demora, bit 0). 2
DI2 Entrada digital DI2 (70.02 DI Estado Demora, bit 1). 3
DI3 Entrada digital DI3 (70.02 DI Estado Demora, bit 2). 4
Dl4 Entrada digital DI4 (70.02 DI Estado Demora, bit 3). 5
DI5 Entrada digital DI5 (70.02 DI Estado Demora, bit 4). 6
DI6 Entrada digital DI6 (70.02 DI Estado Demora, bit 5). 7
Reservado 8...17
Funcién Bit 0 de 34.01 Estado de funciones temporizadas (véase la | 18
temporizada 1 pagina 288).
Funcién Bit 1 de 34.01 Estado de funciones temporizadas (véase la | 19
temporizada 2 pagina 288).
Funcién Bit 2 de 34.01 Estado de funciones temporizadas (véase la | 20
temporizada 3 pagina 288).
Reservado 21...23
Supervision 1 Bit 0 de 32.01 Estado supervision (véase la pagina 2817). 24
Supervision 2 Bit 1 de 32.01 Estado supervisién (véase la pagina 287). 25
Supervision 3 Bit 2 de 32.01 Estado supervisién (véase la pagina 287). 26
Otro [bit] Seleccién de fuente (véase Términos y abreviaturasenla |-
pagina 7160).
22.74  Potenciémetro Selecciona la fuente de la sefial de decremento del poten- | No utilizado
motor Fuente ciémetro del motor.
Decremento 0 = No cambiar
1 = Decrementar valor del potenciémetro del motor. (Si
tanto las fuentes ascendentes como descendentes estan
activadas, el valor del potenciémetro del motor no cambia).
Nota: La funcién de fuente de incremento/decremento de
potenciémetro de motor controla la velocidad o la frecuen-
cia desde cero hasta la velocidad o frecuencia maxima. El
sentido de funcionamiento se puede modificar con el para-
metro 20.04 Ext1 in2 fuente. Véase la figura en el apartado
Potenciometro del motor en la pagina 121.
En cuanto a las selecciones, véase el parametro 22.73
Potenciometro motor Fuente Incremento.
22.75  Potenciéometro Define la velocidad de cambio del potenciémetro del motor. [ 40,0 s
motor Tiempo Este parametro especifica el tiempo requerido para que el
rampa potenciémetro del motor cambie del minimo (22.76) al
maximo (22.77). La misma tasa de cambio se aplica en
ambas direcciones.
0,0...3600,0 s Tiempo de cambio del potenciémetro del motor. 10=1s
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22.76  Potenciometro Define el valor minimo del potenciémetro del motor. -50,00
motor Valor min Nota: Si se utiliza el modo de control vectorial, se debe
cambiar el valor de este parametro.
-32768,00... Minimo del potenciémetro del motor. 1=1
32767,00
22.77  Potenciémetro Define el valor maximo del potenciémetro del motor. 50,00
motor Valor max Nota: Si se utiliza el modo de control vectorial, se debe
cambiar el valor de este parametro.
-32768,00... Maximo del potenciémetro del motor. 1=1
32767,00
22.80  Potenciémetro Salida de la funcion de potenciémetro del motor. (El poten- | -
motor Ref actual ciometro del motor se configura mediante los parametros
22.71...22.74.)
Este parametro es sélo de lectura.
-32768,00... Valor de potenciémetro del motor. 1=1
32767,00
22.86  Refvelocidad actual | Muestra el valor de la referencia de velocidad (EXT1 o -
6 EXT2) que ha sido seleccionada con 19.11 Ext1/Ext2
Seleccion. Véase el diagrama en 22.11 Ext1 Velocidad Ref1
o el diagrama de cadena de control en la pagina 500.
Este parametro es solo de lectura.
-30000,00... Referencia de velocidad tras el suplemento 2. Véase par.
30000,00 rpm 46.01
22.87 Refvelocidad actual | Muestra el valor de la referencia de velocidad antes de la -
7 aplicacion de velocidades criticas. Consulte el diagrama de
cadena de control en la pagina 501.
El valor se recibe desde 22.86 Ref velocidad actual 6, a no
ser que sea sobrecontrolado por:
« cualquier velocidad constante
» una referencia de avance lento
 una referencia de control de red
» una referencia del panel de control
» una referencia de velocidad segura.
Este parametro es solo de lectura.
-30000,00... Referencia de velocidad antes de la aplicacion de velocida- | Véase par.
30000,00 rpm des criticas. 46.01
23 Rampas Acel/Decel | Ajustes de rampa de referencia de velocidad (programacion
Velocidad de las tasas de aceleracion y deceleracion para el converti-
dor).
Consulte el diagrama de cadena de control en la
pagina 502.
23.01 Ref Veloc antes de | Muestran la referencia de velocidad usada (en rpm) antes | -
rampa de pasar a las funciones de rampa y forma. Consulte el dia-
grama de cadena de control en la pagina 502.
Este parametro es solo de lectura.
-30000,00... Referencia de velocidad antes la rampa y la forma. Véase par.
30000,00 rpm 46.01
23.02  Ref Veloc rampeada | Muestra la referencia de velocidad con formay rampa, en rpm. | -
Consulte el diagrama de cadena de control en la pagina 502.
Este parametro es sélo de lectura.
-30000,00... Referencia de velocidad tras la rampa y forma. Véase par.
30000,00 rpm 46.01
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23.11  Selecciéon Rampa Selecciona la fuente que cambia entre las dos series de DI5
tiempos de rampa de aceleracién/deceleracion definidos
por los parametros 23.12...23.15.
0 = Tiempo de aceleracién 1y tiempo de deceleracion 1
estan activos
1 = Tiempo de aceleracion 2 y tiempo de deceleracion 2
estan activos
Tiempo Ace/Dec 1 0. 0
Tiempo Ace/Dec 2 1. 1
DI1 Entrada digital DI1 (70.02 DI Estado Demora, bit 0). 2
DI2 Entrada digital DI2 (70.02 DI Estado Demora, bit 1). 3
DI3 Entrada digital DI3 (70.02 DI Estado Demora, bit 2). 4
Dl4 Entrada digital DI4 (70.02 DI Estado Demora, bit 3). 5
DI5 Entrada digital DI5 (70.02 DI Estado Demora, bit 4). 6
DI6 Entrada digital DI6 (70.02 DI Estado Demora, bit 5). 7
Reservado 8...19
BCI Solo para el perfil DCU. Bit 10 de la palabra de control DCU | 20
recibido a través de la interfaz de bus de campo integrado.
Otro [bit] Seleccién de fuente (véase Términos y abreviaturasenla |-
pagina 160).
23.12  Tiempo Aceleracion | Define el tiempo de aceleracion 1 como el tiempo necesario | 5.000 s
1 para que la velocidad pase de cero a la velocidad estable-
cida por el parametro 46.01 Escalado Velocidad (no por el
parametro 30.12 Velocidad Maxima).
Si la referencia de velocidad aumenta mas rapido que la
tasa de aceleracion ajustada, la velocidad del motor seguira
el ritmo de aceleracion.
Si la referencia de velocidad aumenta mas lentamente que
la tasa de aceleracion ajustada, la velocidad del motor
seguira la referencia.
Si el tiempo de aceleracion se ajusta a un valor demasiado
breve, el convertidor prolongara automaticamente la acele-
racion para no superar los limites de par del convertidor.
0,000...1800,000 s | Tiempo de aceleracion 1. 10=1s
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23.13

Tiempo
Deceleracion 1

Define el tiempo de deceleracién 1 como el tiempo necesa-
rio para que la velocidad cambie del valor de velocidad defi-
nido por el parametro 46.01 Escalado Velocidad (no por el
parametro 30.12 Velocidad Méaxima) a cero.

Si la referencia de velocidad se reduce mas lentamente que
la tasa de deceleracion ajustada, la velocidad del motor
seguira la referencia.

Si la referencia de velocidad cambia mas rapidamente que
la tasa de deceleracion ajustada, la velocidad del motor
seguira la tasa de deceleracion.

Si la tasa de deceleracién se ajusta a un valor demasiado
breve, el convertidor prolongara automaticamente la dece-
leracién para no superar los limites de par del convertidor (o
no superar una tensién segura en el bus de CC). Si hay
dudas acerca de si el tiempo de deceleracion es demasiado
breve, verifique que el control de sobretension de CC esté
activado (parametro 30.30 Control Sobretension).

Nota: Si se requiere un tiempo de deceleracion breve para
una aplicacién de elevada inercia, el convertidor deberia
dotarse de equipos de frenado, tales como un chopper de
frenado y una resistencia de frenado.

5,000 s

0,000...1800,000 s

Tiempo de deceleracion 1.

10=1s

23.14

Tiempo Aceleracion
2

Define el tiempo de aceleracion 2. Véase el parametro
23.12 Tiempo Aceleracion 1.

60,000 s

0,000...1800,000 s

Tiempo de aceleracion 2.

10=1s

23.15

Tiempo
Deceleracion 2

Define el tiempo de deceleracion 2. Véase el parametro
23.13 Tiempo Deceleracion 1.

60,000 s

0,000...1800,000 s

Tiempo de deceleracion 2.

10=1s

23.20

Avance Lento
Tiempo acel

Define el tiempo de aceleracion para la funcion de avance
lento, es decir, el tiempo necesario para que la velocidad
pase de cero al valor de velocidad establecido por el para-
metro 46.01 Escalado Velocidad.

Véase el apartado Avance lento (pagina 134).

60,000 s

0,000...1800,000 s

Tiempo de aceleracién del avance lento.

10=1s

23.21

Avance Lento
Tiempo decel

Define el tiempo de deceleracion para la funcion de avance
lento, es decir, el tiempo requerido para que la velocidad
pase del valor de velocidad definido con el parametro 46.01
Escalado Velocidad a cero.

Véase el apartado Avance lento (pagina 134).

60,000 s

0,000...1800,000 s

Tiempo de deceleracion del avance lento.

10=1s

23.23

Paro Emergencia
Tiempo

Define el tiempo dentro del cual se detiene el convertidor si
se activa el paro de emergencia Off3 (es decir, el tiempo
requerido para que la velocidad cambie del valor de veloci-
dad definido con el parametro 46.01 Escalado Velocidad o
46.02 Escalado Frecuencia a cero). El modo de paro de
emergencia y la fuente de activacion se seleccionan con los
parametros 21.04 Paro Emergencia Modo y 21.05 Paro
Emergencia Fuente respectivamente. El paro de emergen-
cia también puede activarse a través del bus de campo.
Nota:
+ El paro de emergencia Off1 utiliza la rampa de decelera-
cién estandar definida con los parametros 23.117...23.15.
» Ese mismo valor del parametro también se usa en el
modo de control de frecuencia (pardametros de rampa
28.71...28.75).

3,000 s

0,000...1800,000 s

Tiempo de deceleracién del paro de emergencia Off3.

10=1s
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23.28

Pendiente Variable
Habilitar

Activa la funcion de pendiente variable, que controla la pen-
diente de la rampa de velocidad durante un cambio de refe-
rencia de velocidad. Esto permite generar una tasa de
rampa variable constantemente, en vez de simplemente las
dos rampas estandar que estan disponibles normalmente.
Si el intervalo de actualizacion de la sefial desde un sistema
de control externo y la tasa de pendiente variable (23.29
Pendiente Variable Tasa) son iguales, la referencia de velo-
cidad (23.02 Ref Veloc rampeada) es una linea recta.

Referencia de velocidad

A
Referencia de
velocidad

Lot
|—>]

Al

AT
\ 23.02 Ref Veloc rampeada

-
Tiempo

t = intervalo de actualizacién de sefial desde un sistema de
control externo
A = cambio de la referencia de velocidad durante el tiempo t

Esta funcion sélo esta activa en el control remoto.

off

Off

Pendiente variable deshabilitada.

On

Pendiente variable habilitada (no disponible en el lugar de
control local).

-

23.29

Pendiente Variable
Tasa

Define la tasa de cambio de la referencia de velocidad
cuando se activa la pendiente variable con el parametro
23.28 Pendiente Variable Habilitar.

Para conseguir el mejor resultado, introduzca el intervalo de
actualizacion de referencia en este parametro.

50 ms

2...30000 ms

Tasa de pendiente variable.

1=1ms
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23.32

Tiempo de forma 1

Define la forma de las rampas de aceleracion y decelera-
cién usadas en la serie 1.

0,000 s: Rampa lineal. Adecuada para una aceleracion o
deceleracion uniforme y para rampas lentas.
0.,001...1000,000 s: Rampa de curva en S. Las rampas con
curva en S son apropiadas para aplicaciones de elevacion.
La curva en S consta de curvas simétricas en ambos extre-
mos de la rampa y una parte intermedia lineal.
Aceleracién:

Rampa lineal:
23.32=0s
Velocidad

A

Rampa lineal:
23.32=0s

Rampa de curva en S:
23.32>0s

Rampa de curvaen S:

/S 23.32>0s

»

TEmpo

Deceleracion:

Velocidad
A Rampa de curva en S:

«— 23.32>0s

Rampa lineal:

23.32=0s
Rampa de curva en S:

23.32>0s

Rampa lineal:

23.32=0 s\

»

Tien%o

0,000 s

0,000...1800,000 s

Forma de rampa al principio y final de aceleracién y decele-
racion.

10=1s

23.33

Tiempo de forma 2

Define la forma de las rampas de aceleracion y decelera-
cion usadas en la serie 2. Véase el parametro 23.32
Tiempo de forma 1.

0,000 s

0,000...1800,000 s

Forma de rampa al principio y final de aceleracion y decele-
racion.

10=1s
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| N.° Nombre/Valor Descripcién Def/FbEq16
24 Acondicionamiento | Calculo de error de velocidad; configuracion de control de la
ref de velocidad ventana de error de velocidad; paso de error de velocidad.
Consulte el diagrama de cadena de control en la
pagina 503.
24.01  Referencia Muestra la referencia de velocidad con rampa y correccion | -
Velocidad utilizada | (antes del calculo del error de velocidad). Consulte el dia-
grama de cadena de control en la pagina 503.
Este parametro es soélo de lectura.
-30000,00... Referencia de velocidad usada para el calculo de error de | Véase par.
30000,00 rpm velocidad. 46.01
24.02  Realimentacion Muestra la realimentacién de velocidad usada para el cal- | -
Velocidad utilizada | culo de error de velocidad. Consulte el diagrama de cadena
de control en la pagina 503.
Este parametro es solo de lectura.
-30000,00... Realimentacion de velocidad usada para el calculo de error | Véase par.
30000,00 rpm de velocidad. 46.01
24.03  Error Velocidad Muestra el error de velocidad filtrado. Consulte el diagrama | -
Filtrado de cadena de control en la pagina 503.
Este parametro es soélo de lectura.
-30000,0... Se ha filtro un error de velocidad. Véase par.
30000,0 rpm 46.01
24.04  Error Velocidad Muestra el error de velocidad invertido (no filtrado). Con- -
Inverso sulte el diagrama de cadena de control en la pagina 503.
Este parametro es sdlo de lectura.
-30000,0... Error de velocidad invertido. Véase par.
30000,0 rpm 46.01
24.11 Correccion Define una correccion de la referencia de velocidad, es 0,00 rpm
Velocidad decir, un valor agregado a la referencia existente entre
rampa y limitacion. Esto resulta Gtil para recortar la veloci-
dad si fuera necesario, por ejemplo, para ajustar el arrastre
entre secciones de una maquinaria de papel.
Consulte el diagrama de cadena de control en la
pagina 503.
-10000,00... Correccion de referencia de velocidad. Véase par.
10000,00 rpm 46.01
24.12  Tiempo Filtro Error | Define la constante de tiempo del filtro pasa bajos del error | 0 ms
Veloc de velocidad.
Si la referencia de velocidad utilizada cambia rapidamente,
las posibles interferencias en la medicion de velocidad pue-
den filtrarse con el filtro de error de velocidad. La reduccién
del rizado utilizando este filtro puede causar problemas de
ajuste en el regulador de velocidad. Una constante de
tiempo del filtro excesivamente larga y un tiempo de acele-
racion rapido son incompatibles. Un tiempo del filtro dema-
siado largo da como resultado un control inestable.
0...10000 ms Constante de tiempo de filtro de error de velocidad. 0 =filtro | 1=1ms

desactivado.
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N. Nombre/Valor Descripcién | Def/FbEq16 |
25 Control Velocidad Ajustes del regulador de velocidad.
Consulte el diagrama de cadena de control en la
pagina 503.
25.01 Refde Paren Ctrl Muestra la salida del regulador de velocidad que se trans- | -
Velocidad fiere al regulador de par. Consulte el diagrama de cadena
de control en la pagina 503.
Este parametro es sélo de lectura.
-1600,0...1600,0% Par de salida limitado del regulador de velocidad. Véase par.
46.03
25.02  Ganancia proporc Define la ganancia proporcional (Kp) del regulador de velo- | 10.00

velocidad

Salida del
regulador = K, x e

cidad. Una ganancia excesiva puede provocar oscilaciones
de velocidad. La figura siguiente muestra la salida del regu-
lador de velocidad tras un escalén de error cuando el error
permanece constante.

%A Ganancia = K, = 1
T, = Tiempo de integracion = 0
Tp= Tiempo de derivacion = 0

Valor de error

Salida del regulador

»

VTiempo

Si la ganancia se ajusta a 1, un cambio del 10% en el valor
de error (referencia - valor actual) hace que la salida del
regulador de velocidad cambie un 10%, es decir el valor de
salida es entrada x ganancia.

e = Valor de error

0,00...250,00

Ganancia proporcional del regulador de velocidad.

100 =1
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N.° Nombre/Valor

Descripcién

Def/IFbEq16

25.03  Tiempo integracion

veloc

%A

Define el tiempo de integracién del regulador de velocidad.
El tiempo de integracién define la velocidad a la que cambia
la salida del regulador cuando el valor de error es constante
y la ganancia proporcional del regulador de velocidad es
igual a 1. Cuanto menor es el tiempo de integracion, mas
rapidamente se corrige el valor de error continuo. Se debe
configurar esta constante de tiempo para que tenga el
mismo orden de magnitud que la constante de tiempo
(tiempo de respuesta) del sistema mecanico actual que se
esta controlando; de no ser asi, el resultado sera inestable.
Al configurar el tiempo de integracién a cero se desactiva la
parte | del controlador. Esto resulta util mientras se sinto-
niza la ganancia proporcional; primero ajustar la ganancia
proporcional y luego recuperar el tiempo de integracion.
Anti-oscilacién (el integrador sélo integra hasta el 100%)
detiene el integrador si la salida del controlador esta limi-
tada.

La figura siguiente muestra la salida del regulador de velo-
cidad tras un escalén de error cuando el error permanece

constante.

Salida del regulador
Ganancia = K, = 1

xe

xe

1 »

[
T

Tiempo

1,50 s

T, = Tiempo de integracion > 0
Tp= Tiempo de derivacion = 0

e = Valor de error

0,00...1000,00 s

| Tiempo de integracion del regulador de velocidad.

10=1s
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N.° Nombre/Valor Descripcion Def/FbEq16
25.04  Tiempo derivacion Define el tiempo de derivacién del regulador de velocidad. | 0,000 s
veloc La accion derivativa potencia la salida del regulador si el

valor de error cambia. Cuanto mayor es el tiempo de deriva-
cion, mas se potencia la salida del regulador de velocidad
durante el cambio. Si el tiempo de derivacion se ajusta a
cero, el regulador funciona como un regulador PI; si se
ajusta a otro valor, funciona como un regulador PID. La
derivacion hace que el control sea mas sensible a perturba-
ciones. Para aplicaciones simples, normalmente no se
requiere tiempo derivado y se debe dejar a cero.

La derivada del error de velocidad debe filtrarse con un filtro
pasa bajos para eliminar las perturbaciones.

La figura siguiente muestra la salida del regulador de velo-
cidad tras un escalon de error cuando el error permanece

constante.
%A
Salida del regulador
Ko x Tp x 22
Ts Kpxe P
7
7’ Valor de error
I
Kpxe | e = Valor de error
—— >
T, Tiempo

Ganancia = K, = 1

T, = Tiempo de integracion > 0

Tp= Tiempo de derivacion > 0

Ts= Periodo de muestreo = 250 ps

Ae = Cambio del valor de error entre dos muestras
0,000...10,000 s Tiempo de derivacién del regulador de velocidad. 1000=1s

25.05 Tiempo Filtro Define la constante de tiempo de filtro de derivacion. Véase | 8 ms

Derivacién el parametro 25.04 Tiempo derivacioén veloc.
0...10000 ms Constante de tiempo de filtro de derivacion. 1=1ms
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N.°

Nombre/Valor

Descripcién

Def/IFbEq16

25.06

Comp Acel Tiempo
Derivac

Define el tiempo de derivacién para la compensacion de
aceleracion/deceleracion. Para compensar una carga de
inercia alta durante la aceleracion, se suma una derivada
de la referencia a la salida del regulador de velocidad. El
principio de una accién derivada se describe en el parame-
tro 25.04 Tiempo derivacion veloc.

Nota: Como norma general, ajuste este parametro al valor
entre el 50 y el 100% de la suma de las constantes de
tiempo mecanico del motor y de la maquina accionada.

La figura siguiente muestra las respuestas de velocidad
cuando se acelera una carga de alta inercia por una rampa.
Sin compensacion de aceleracion:

A

— = Referencia de velocidad

Velocidad actual

»

Tiempo

Compensacion de aceleracion:

A

— Referencia de velocidad

Velocidad actual

»

Tiempo

0,00s

0,00...1000,00 s

Tiempo de derivacién de la compensacion de aceleracion.

10=1s

25.07

Comp Acel Tiempo
de Filtro

Define la constante de tiempo del filtro de compensacién de
aceleracion (o deceleracion). Véanse los parametros 25.04
Tiempo derivacion veloc y 25.06 Comp Acel Tiempo Deri-
vac.

8,0 ms

0,0...1000,0 ms

Tiempo del filtro de compensacién de aceleracion o decele-
racion.

1=1ms

25.15

EM Stop Ganancia
Prop

Define la ganancia proporcional (Kp) para el regulador de
velocidad cuando hay un paro de emergencia activo. Véase
el parametro 25.02 Ganancia proporc velocidad.

10,00

1,00...250,00

Ganancia proporcional en caso de paro de emergencia.

100 =1
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N.° Nombre/Valor Descripcion Def/FbEq16
25.53  Par Ref Muestra la salida de la parte proporcional (P) del regulador | -
Proporcional de velocidad. Consulte el diagrama de cadena de control en
la pagina 503.
Este parametro es solo de lectura.
-30000,0... Salida de la parte P del regulador de velocidad. Véase par.
30000,0% 46.03
25.54  Par Referencia Muestra la salida de la parte integral (I) del regulador de -
integral velocidad. Consulte el diagrama de cadena de control en la
pagina 503.
Este parametro es sélo de lectura.
-30000,0... Salida de la parte | del regulador de velocidad. Véase par.
30000,0% 46.03
25.55  Par Referencia deriv | Muestra la salida de la parte derivada (D) del regulador de | -
velocidad. Consulte el diagrama de cadena de control en la
pagina 503.
Este parametro es sélo de lectura.
-30000,0... Salida de la parte D del regulador de velocidad. Véase par.
30000,0% 46.03
25.56  Par Compensacion | Muestra la salida de la funciéon de compensacion de la ace- | -
Acel leracién. Consulte el diagrama de cadena de control en la
pagina 503.
Este parametro es solo de lectura.
-30000,0... Salida de la funcién de compensacion de la aceleracion. Véase par.
30000,0% 46.03
26 Par Cadena de Ajustes de la cadena de referencia de par.
referencia Consulte los diagramas de cadena de control en las
paginas 506 y 507.
26.01  Refde par para ctrl | Muestra la referencia de par final enviada al regulador de -
par par, en porcentaje. Diversos limitadores finales, como
potencia, par, carga, etc., actian en consecuencia de esta
referencia.
Consulte los diagramas de cadena de control en las
paginas 506 y 507.
Este parametro es sélo de lectura.
-1600,0...1600,0% | Referencia de par para el control de par. Véase par.
46.03
26.02  Ref de par utilizada | Muestra la referencia de par final (en porcentaje del par -
nominal de motor) enviada al controlador de par, y sigue
después de la limitacion de par, frecuencia y tension.
Consulte el diagrama de cadena de control en la
pagina 508.
Este parametro es solo de lectura.
-1600,0...1600,0% | Referencia de par para el control de par. Véase par.
46.03
26.08 Refde Par Minima | Define la referencia de par minima. Permite la limitacion -300,0%
local de la referencia de par antes de pasarla al controlador
de rampa de par. Para la limitacion de par absoluta, con-
sulte el parametro 30.719 Par Minimo 1.
-1000,0...0,0% Referencia de par minima. Véase par.

46.03
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N.° Nombre/Valor Descripcién Def/IFbEq16
26.09 Refde Par Maxima | Define la referencia de par maxima. Permite la limitacion 300,0%
local de la referencia de par antes de pasarla al controlador
de rampa de par. Para la limitacion de par absoluta, con-
sulte el parametro 30.20 Par Maximo 1.
0,0...1000,0% Referencia de par maxima. Véase par.
46.03
26.11  Refde par 1 Fuente | Selecciona la fuente de la referencia de par 1. Cero
Se pueden definir dos fuentes de sefial con este parametro
y 26.12 Ref de par 2 Fuente. Se puede usar una fuente digi-
tal seleccionada por 26.74 Seleccion Ref de Par 1/2 para
cambiar de entre las dos fuentes, o una funcién matematica
(26.13 Ref de Par 1 Funcion) aplicada a las dos sefiales
para crear la referencia.
26.13
26.11 Ref1
0 p—
Al —
FB — \\ —( 26.70 )
""" 26.14
Otro — )
T WAx}—o T~
26.12 1
O pu—
Al —
B | N (2677
Otro —
Cero Ninguna. 0
Al1 escalada 12.12 Al1 Valor Escalado (véase la pagina 185). 1
Al2 escalada 12.22 Al2 Valor escalado (véase la pagina 187). 2
Reservado 3
FB Aref1 03.05 FB A Referencia 1 (véase la pagina 167). 4
FB Aref2 03.06 FB A Referencia 2 (véase la pagina 167). 5
Reservado 6...7
BCl ref1 03.09 BCI Referencia 1 (véase la pagina 167). 8
BCI Ref 2 03.10 BCI Referencia 2 (véase la pagina 167). 9
Reservado 10...14
Potenciémetro del 22.80 Potenciémetro motor Ref actual (salida del potencié- | 15
motor metro del motor).
PID 40.01 PID Proceso Salida actual (salida del regulador PID | 16
de proceso).
Entrada de 11.38 Frec Ent 1 Valor Actual (cuando se utiliza DI5 como 17
frecuencia entrada de frecuencia).
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N.°

Nombre/Valor

Descripcion

Def/IFbEq16

Panel de control (ref
guardada)

Referencia del panel (03.01 Referencia Panel, véase la
pagina 167) guardada por el sistema de control para el
lugar de control en donde la informacién devuelta por el
control se usa como referencia.

Referencia

A | ]
X K% - pe—H—
—o—9o—9-0--0

L ]

T
EXT1-> EXT2

Referencia EXT1
Referencia EXT2
— Referencia activa
-+ Referencia inactiva

x

18

Panel de control (ref
copiada)

Referencia del panel (03.01 Referencia Panel, véase la
pagina 167) para el lugar de control previo que se usa como
referencia cuando el lugar de control cambia si las referen-
cias para los dos lugares son del mismo tipo (p. €j., frecuen-
cia/velocidad/par/PID); en caso contrario, la sefial actual se
usa como la nueva referencia.

Referencia

Referencia EXT1
Referencia EXT2
— Referencia activa
+ Referencia inactiva

xe

T
EXT1-> EXT2

19

Otro

Seleccién de fuente (véase Términos y abreviaturas en la
pagina 160).

26.12

Ref de par 2 Fuente

Selecciona la fuente de la referencia de par 2.

Para obtener mas detalles acerca de las selecciones y un
diagrama de seleccion de fuentes de referencia, consulte el
parametro 26.11 Ref de par 1 Fuente.

Cero

26.13

Ref de Par 1
Funcion

Selecciona una funcién matematica entre las fuentes de
referencia seleccionadas por los parametros 26.71 Ref de
par 1 Fuente'y 26.12 Ref de par 2 Fuente. Véase el dia-
grama en 26.11 Ref de par 1 Fuente.

Ref1

Ref1

La sefial seleccionada por 26.711 Ref de par 1 Fuente se uti-
liza como referencia de par 1 (no se le aplica ninguna fun-
cién).

Suma (ref1 + ref2)

La suma de las fuentes de referencia se utiliza como refe-
rencia de par 1.

Resta (ref1 - ref2)

La resta ([26.711 Ref de par 1 Fuente] - [26.12 Ref de par 2
Fuente]) de las fuentes de referencia se utiliza como refe-
rencia de par 1.

Mul (ref1 x ref2)

La multiplicacion de las fuentes de referencia se utiliza
como referencia de par 1.

Min (ref1, ref2)

La menor de las fuentes de referencia se utiliza como refe-
rencia de par 1.

Max (ref1, ref2)

La mayor de las fuentes de referencia se utiliza como refe-
rencia de par 1.

26.14

Seleccion Ref de
Par 1/2

Configura la seleccién entre referencias de par 1y 2. Véase
el diagrama en 26.11 Ref de par 1 Fuente.

0 = Referencia de par 1

1 = Referencia de par 2

Referencia de
par 1

Referencia de par 1

0.

Referencia de par 2

1.
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N.° Nombre/Valor Descripcién Def/IFbEq16
Seguir selecciéon La referencia de par 1 se utiliza cuando esta activo el lugar |2
Ext1/Ext2 de control externo EXT1. La referencia de par 2 se utiliza

cuando esta activo el lugar de control externo EXT2.

Véase también el parametro 19.11 Ext1/Ext2 Seleccion.
DI1 Entrada digital DI1 (70.02 DI Estado Demora, bit 0). 3
DI2 Entrada digital DI2 (70.02 DI Estado Demora, bit 1). 4
DI3 Entrada digital DI3 (70.02 DI Estado Demora, bit 2). 5
Dl4 Entrada digital DI4 (70.02 DI Estado Demora, bit 3). 6
DI5 Entrada digital DI5 (70.02 DI Estado Demora, bit 4). 7
DI6 Entrada digital DI6 (70.02 DI Estado Demora, bit 5). 8
Otro [bit] Seleccién de fuente (véase Términos y abreviaturasenla |-

pagina 160).

26.17  Tiempo Filtrado Ref | Define una constante de tiempo de filtro pasa bajos parala | 0,000 s
de Par referencia de par.
0,000...30,000 s Constante de tiempo de filtro para la referencia de par. 1000=1s

26.18  Tiempo Aumento Define el tiempo de aumento de rampa de la referencia de | 0,000 s
Rampa Par par, es decir, el tiempo necesario para que la referencia

aumente de cero al par motor nominal.
0,000...60,000 s Tiempo de aumento de rampa de la referencia de par. 100=1s

26.19  Tiempo Dismin Define el tiempo de disminucién de rampa de la referencia | 0,000 s

Rampa Par de par, es decir, el tiempo necesario para que la referencia
disminuya del par motor nominal a cero.
0,000...60,000 s Tiempo de disminucién de rampa de la referencia de par. 100=1s

26.21  Selec Par entrada Selecciona la fuente para 26.74 Ref de par rampeada. Ref de Par en
de par Ctrl de Par
No seleccionada Ninguna. 0
Ref de Par en Ctrl Referencia de par desde la cadena de par. 1
de Par
Otro Seleccién de fuente (véase Términos y abreviaturasenla |-

pagina 160).

26.22  Selec Par entrada Selecciona la fuente para 25.01 Ref de Par en Ctrl Veloci- | Ref de Par en
de veloc dad. Ctrl de Vel
No seleccionada Ninguna. 0
Ref de Par en Ctrl Referencia de par desde la cadena de velocidad. 1
de Vel
Otro Seleccién de fuente (véase Términos y abreviaturas en la -

pagina 160).
26.70  Refde ParAct 1 Muestra el valor de la fuente de referencia de par 1 (selec- |-
cionada con el parametro 26.11 Ref de par 1 Fuente).
Véase el diagrama de la cadena de control en la
pagina 506.
Este parametro es solo de lectura.
-1600,0...1600,0% | Valor de la fuente de referencia de par 1. Véase par.
46.03
26.71  Refde ParAct 2 Muestra el valor de la fuente de referencia de par 2 (selec- | -
cionada por el parametro 26.12 Ref de par 2 Fuente). Con-
sulte el diagrama de cadena de control en la pagina 506.
Este parametro es soélo de lectura.
-1600,0...1600,0% | Valor de la fuente de referencia de par 2. Véase par.

46.03
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26.72  Refde ParAct 3 Muestra la referencia de par tras la funcion aplicada por el | -
parametro 26.13 Ref de Par 1 Funcion (si la hay), y tras la
seleccion (26.14 Seleccion Ref de Par 1/2). Consulte el dia-
grama de cadena de control en la pagina 506.
Este parametro es sélo de lectura.
-1600,0...1600,0% Referencia de par tras la seleccion. Véase par.
46.03
26.73 Refde ParAct 4 Muestra la referencia de par tras aplicar el suplemento de | -
referencia 1. Consulte el diagrama de cadena de control en
la pagina 506.
Este parametro es solo de lectura.
-1600,0...1600,0% | Referencia de par tras la aplicacion del suplemento de refe- | Véase par.
rencia 1. 46.03
26.74  Refde par Muestra la referencia de par tras la limitacién y la rampa. -
rampeada Consulte el diagrama de cadena de control en la
pagina 506.
Este parametro es sélo de lectura.
-1600,0...1600,0% | Referencia de par tras la limitacién y la rampa. Véase par.
46.03
26.75 Refde ParAct5 Muestra la referencia de par tras la seleccion del lugar de | -
control. Consulte el diagrama de cadena de control en la
pagina 507.
Este parametro es sélo de lectura.
-1600,0...1600,0% Referencia de par tras la seleccion del lugar de control. Véase par.
46.03
28 Frecuencia Cadena Ajustes de la cadena de referencia de frecuencia.
de referencia Consulte los diagramas de cadena de control en las pagi-
nas 498y 499.
28.01  Ref Frecuencia Muestra la referencia de frecuencia utilizada antes de la -
antes de rampa rampa. Consulte el diagrama de cadena de control en la
pagina 498.
Este parametro es sélo de lectura.
-500,00...500,00 Hz | Referencia de frecuencia antes de la rampa. Véase par.
46.02
28.02  Ref Frecuencia Muestra la referencia de frecuencia final (tras la seleccién, | -
rampeada la limitacion y la rampa). Consulte el diagrama de cadena
de control en la pagina 498.
Este parametro es sélo de lectura.
-500,00...500,00 Hz | Referencia de frecuencia final. Véase par.

46.02
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28.11  Ext1 Frecuencia Selecciona la fuente de referencia de frecuencia 1 EXT1. Al1 escalada
Ref1 Se pueden definir dos fuentes de sefial con este parametro
y 28.12 Ext1 Frecuencia Ref2. Una funciéon matematica
(28.13 Ext1 Frecuencia Funcién) aplicada a las dos sefiales
crea una referencia EXT1 (A en la figura a continuacion).
Se puede usar una fuente digital seleccionada por 79.71
Ext1/Ext2 Seleccion para cambiar entre la referencia EXT1
y la referencia EXT2 correspondiente definida por los para-
metros 28.15 Ext2 Frecuencia Ref1, 28.16 Ext2 Frecuencia
Ref2y 28.17 Ext2 Frecuencia Funcién (B en la figura a con-
tinuacion).
28.11
28.1
o ] 8.13
Al —] Ref1
FB — N —
------ [—{ADD |—o
Otro — SUB |—o
T MUL o —®
28.12 ] MIN — EXT1
o0 O MAX }—=o
Al —
FB — N —
...... o
Otro — o1
| |0
T~
28.15 |1
0| 28.17
Al — Ref1
FB — N —
ow e
— [ SUB o
T MUL —o _
28.16 L MIN —o
0 T max pb—-o
Al —
FB — N —
Otro —
Cero Ninguna. 0
Al1 escalada 12.12 Al1 Valor Escalado (véase la pagina 185). 1
Al2 escalada 12.22 Al2 Valor escalado (véase la pagina 187). 2
Reservado 3
FB Aref1 03.05 FB A Referencia 1 (véase la pagina 167). 4
FB Aref2 03.06 FB A Referencia 2 (véase la pagina 167). 5
Reservado 6...7
BCl ref1 03.09 BCI Referencia 1 (véase la pagina 167). 8
BCI Ref 2 03.10 BCI Referencia 2 (véase la pagina 167). 9
Reservado 10...14
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Potenciémetro del 22.80 Potenciometro motor Ref actual (salida del potencié- | 15
motor metro del motor).

PID 40.01 PID Proceso Salida actual (salida del regulador PID | 16
de proceso).
Entrada de 11.38 Frec Ent 1 Valor Actual (cuando se utiliza DI5 como | 17
frecuencia entrada de frecuencia).
Panel de control (ref | Referencia del panel (03.01 Referencia Panel, véase la 18
guardada) pagina 167) guardada por el sistema de control para el
lugar de control en donde la informacién devuelta por el
control se usa como referencia.
Referencia
A | @ Referencia EXT1
X = X= =% = W x Referencia EXT2
— Referencia activa
—o—o—9%-0- - Referencia inactiva
‘ >t
EXT1 -> EXT2
Panel de control (ref | Referencia del panel (03.01 Referencia Panel, véase la 19
copiada) pagina 167) para el lugar de control previo que se usa como
referencia cuando el lugar de control cambia si las referen-
cias para los dos lugares son del mismo tipo (p. €j., frecuen-
cia/velocidad/par/PID); en caso contrario, la sefial actual se
usa como la nueva referencia.
Referencia
@ Referencia EXT1
% Referencia EXT2
— Referencia activa
. + Referencia inactiva
T -
EXT1 -> EXT2
Otro Seleccién de fuente (véase Términos y abreviaturasenla |-
pagina 160).

28.12  Ext1 Frecuencia Selecciona la fuente de referencia de frecuencia 2 EXT1. Cero

Ref2 Para obtener mas detalles acerca de las selecciones y un
diagrama de seleccion de fuentes de referencia, consulte el
parametro 28.11 Ext1 Frecuencia Ref1.

28.13  Ext1 Frecuencia Selecciona una funcion matematica entre las fuentes de Ref1
Funcién referencia seleccionadas por los parametros 28.11 Ext1

Frecuencia Ref1y 28.12 Ext1 Frecuencia Ref2. Véase el
diagrama en 28.11 Ext1 Frecuencia Ref1.

Ref1 Se utiliza la sefial seleccionada por 28.11 Ext1 Frecuencia |0
Ref1 como referencia de frecuencia 1 (no se le aplica nin-
guna funcion).

Suma (ref1 + ref2) | La suma de las fuentes de referencia se utiliza como refe- | 1
rencia de frecuencia 1.

Resta (ref1 - ref2) La resta ([28.11 Ext1 Frecuencia Ref1] - [28.12 Ext1 Fre- 2
cuencia Ref2]) de las fuentes de referencia se utiliza como
referencia de frecuencia 1.

Mul (ref1 x ref2) La multiplicacion de las fuentes de referencia se utiliza 3
como referencia de frecuencia 1.

Min (ref1, ref2) La mayor de las fuentes de referencia se utiliza como refe- | 4
rencia de frecuencia 1.

Max (ref1, ref2) La menor de las fuentes de referencia se utiliza como refe- | 5

rencia de frecuencia 1.
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28.15  Ext2 Frecuencia Selecciona la fuente de referencia de frecuencia 1 EXT2. Cero
Ref1 Se pueden definir dos fuentes de sefial con este parametro
y 28.16 Ext2 Frecuencia Ref2. Una funcion matematica
(28.17 Ext2 Frecuencia Funcién) aplicada a las dos sefiales
crea una referencia EXT2. Véase el diagrama en 28.11
Ext1 Frecuencia Ref1.
Cero Ninguna. 0
Al1 escalada 12.12 Al1 Valor Escalado (véase la pagina 185). 1
Al2 escalada 12.22 Al2 Valor escalado (véase la pagina 187). 2
Reservado 3
FB Aref1 03.05 FB A Referencia 1 (véase la pagina 167). 4
FB Aref2 03.06 FB A Referencia 2 (véase la pagina 167). 5
Reservado 6...7
BCI ref1 03.09 BCI Referencia 1 (véase la pagina 167). 8
BCl ref2 03.10 BCI Referencia 2 (véase la pagina 167). 9
Reservado 10...14
Potenciémetro del 22.80 Potenciémetro motor Ref actual (salida del potencio- | 15
motor metro del motor).
PID 40.01 PID Proceso Salida actual (salida del regulador PID | 16
de proceso).
Entrada de 11.38 Frec Ent 1 Valor Actual (cuando se utiliza DI5 o DI6 17
frecuencia como entrada de frecuencia).
Panel de control (ref | Referencia del panel (03.01 Referencia Panel, véase la 18
guardada) pagina 167) guardada por el sistema de control para el
lugar de control en donde la informacién devuelta por el
control se usa como referencia.
Referencia
A | ® Referencia EXT1
X - X- =% - 1(—)(—)(- x Referencia EXT2
— Referencia activa
—o—0o—9-0-- - Referencia inactiva
‘ >
EXT1-> EXT2
Panel de control (ref | Referencia del panel (03.01 Referencia Panel, véase la 19
copiada) pagina 167) para el lugar de control previo que se usa como
referencia cuando el lugar de control cambia si las referen-
cias para los dos lugares son del mismo tipo (p. €j., frecuen-
cia/velocidad/par/PID); en caso contrario, la sefial actual se
usa como la nueva referencia.
Referencia
@ Referencia EXT1
% Referencia EXT2
— Referencia activa
. - Referencia inactiva
‘ >
EXT1-> EXT2
Otro Seleccién de fuente (véase Términos y abreviaturasenla |-
pagina 160).
28.16  Ext2 Frecuencia Selecciona la fuente de referencia de frecuencia 2 EXT2. Cero

Ref2

Para obtener mas detalles acerca de las selecciones y un
diagrama de seleccion de fuentes de referencia, consulte el
parametro 28.15 Ext2 Frecuencia Ref1.
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N.° Nombre/Valor Descripcion Def/FbEq16
28.17  Ext2 Frecuencia Selecciona una funcion matematica entre las fuentes de Ref1
Funcion referencia seleccionadas por los parametros 28.15 Ext2

Frecuencia Ref1y 28.16 Ext2 Frecuencia Ref2. Véase el
diagrama en 28.15 Ext2 Frecuencia Ref1.

Ref1 Se utiliza la sefial seleccionada por 28.15 Ext2 Frecuencia |0
Ref1 como referencia de frecuencia 1 (no se le aplica nin-
guna funcion).

Suma (ref1 + ref2) La suma de las fuentes de referencia se utiliza como refe- | 1
rencia de frecuencia 1.

Resta (ref1 - ref2) La resta ([28.15 Ext2 Frecuencia Ref1] - [28.16 Ext2 Fre- 2
cuencia Ref2]) de las fuentes de referencia se utiliza como
referencia de frecuencia 1.

Mul (ref1 x ref2) La multiplicacion de las fuentes de referencia se utiliza 3
como referencia de frecuencia 1.

Min (ref1, ref2) La mayor de las fuentes de referencia se utiliza como refe- | 4
rencia de frecuencia 1.

Max (ref1, ref2) La menor de las fuentes de referencia se utiliza como refe- |5
rencia de frecuencia 1.

28.21  Frecuencia Determina cémo se seleccionan las constantes de frecuen- | 0001b

Constante Funcién | cia, y si se toma en cuenta o no la sefial de sentido de giro
al aplicar una frecuencia constante.

Bit Nombre

Informaciéon

0 Modo Frec.
Constante

1 = Paquete: Hay 7 frecuencias constantes seleccionables a través de
las tres fuentes definidas por los parametros 28.22, 28.23 y 28.24.

0 = Separado: Las frecuencias constantes 1, 2 y 3 se activan de forma
independiente mediante las fuentes definidas por los parametros 28.22,
28.23y 28.24 respectivamente. En caso de conflicto, la frecuencia
constante con el nimero inferior tiene prioridad.

1 Habilitar
direccion

1 = Marcha Dir: Para determinar la direccién de funcionamiento con una
velocidad constante, el signo del ajuste de la velocidad constante
(parametros 22.26...22.32) debe multiplicarse por la sefial de direccién
(avance: +1, retroceso: -1). Esta posibilidad permite en efecto contar
con 14 velocidades constantes (7 en avance, 7 en retroceso) si todos
los valores de 22.26...22.32 son positivos.

2 ADVERTENCIA: Si la sefal de direccion es retroceso y la

velocidad constante activa es negativa, el convertidor funcionara
con la direccién de avance.

0 = Signo de Referencia: La direccion de funcionamiento para la

velocidad constante se determina mediante el signo del ajuste de

velocidad constante (parametros 22.26...22.32).

2...15 |Reservado

0000b...0011b

Palabra de configuracion de frecuencia constante.
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N.° Nombre/Valor Descripcién Def/FbEq16
28.22  Frec Constante Sel1 | Cuando el bit 0 del parametro 28.21 Frecuencia Constante | DI3
Funcién es 0 (Separado), se selecciona una fuente que
activa frecuencia constante 1.
Cuando el bit 0 del parametro 28.21 Frecuencia Constante
Funcién es 1 (Paquete), este parametro y los parametros
28.23 Frec Constante Sel2 'y 28.24 Frec Constante Sel3
seleccionan tres fuentes cuyos estados activan las frecuen-
cias constantes de la siguiente manera:
Fuente definida | Fuente definida | Fuente definida
con el par. con el par. con el par. Frecuencia constante activa
28.22 28.23 28.24
0 0 0 Ninguno
1 0 0 Frecuencia constante 1
0 1 0 Frecuencia constante 2
1 1 0 Frecuencia constante 3
0 0 1 Frecuencia constante 4
1 0 1 Frecuencia constante 5
0 1 1 Frecuencia constante 6
1 1 1 Frecuencia constante 7
Always off Siempre desactivado. 0
Always on Siempre activado. 1
DI1 Entrada digital DI1 (70.02 DI Estado Demora, bit 0). 2
DI2 Entrada digital DI2 (10.02 DI Estado Demora, bit 1). 3
DI3 Entrada digital DI3 (70.02 DI Estado Demora, bit 2). 4
Dl4 Entrada digital DI4 (70.02 DI Estado Demora, bit 3). 5
DI5 Entrada digital DI5 (70.02 DI Estado Demora, bit 4). 6
DI6 Entrada digital DI6 (70.02 DI Estado Demora, bit 5). 7
Reservado 8...17
Funcién Bit 0 de 34.01 Estado de funciones temporizadas (véase la | 18
temporizada 1 pagina 288).
Funcién Bit 1 de 34.01 Estado de funciones temporizadas (véase la | 19
temporizada 2 pagina 288).
Funcién Bit 2 de 34.01 Estado de funciones temporizadas (véase la | 20
temporizada 3 pagina 288).
Reservado 21...23
Supervision 1 Bit 0 de 32.01 Estado supervision (véase la pagina 287). 24
Supervision 2 Bit 1 de 32.01 Estado supervision (véase la pagina 287). 25
Supervision 3 Bit 2 de 32.01 Estado supervision (véase la pagina 287). 26

Otro [bit]

Seleccién de fuente (véase Términos y abreviaturas en la
pagina 160).
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28.23  Frec Constante Sel2 | Cuando el bit O del parametro 28.21 Frecuencia Constante | DI4
Funcién es 0 (Separado), se selecciona una fuente que
activa frecuencia constante 2.
Cuando el bit 0 del parametro 28.21 Frecuencia Constante
Funcién es 1 (Paquete), este parametro y los parametros
28.22 Frec Constante Sel1y 28.24 Frec Constante Sel3
seleccionan tres fuentes que se utilizan para activar las fre-
cuencias constantes. Véase la tabla en el parametro 28.22
Frec Constante Sel1.
En cuanto a las selecciones, véase el parametro 28.22 Frec
Constante Sel1.
28.24  Frec Constante Sel3 | Cuando el bit 0 del parametro 28.21 Frecuencia Constante | Always off
Funcioén es 0 (Separado), se selecciona una fuente que
activa frecuencia constante 3.
Cuando el bit 0 del parametro 28.21 Frecuencia Constante
Funcién es 1 (Paquete), este parametro y los parametros
28.22 Frec Constante Sel1y 28.23 Frec Constante Sel2
seleccionan tres fuentes que se utilizan para activar las fre-
cuencias constantes. Véase la tabla en el parametro 28.22
Frec Constante Sel1.
En cuanto a las selecciones, véase el parametro 28.22 Frec
Constante Sel1.
28.26  Frec Constante 1 Define la frecuencia constante 1 (la frecuencia en la que 5,00 Hz;
girara el motor cuando se seleccione frecuencia constante 6,00 Hz
1). (95.20 b0)
-500,00...500,00 Hz | Frecuencia constante 1. Véase par.
46.02
28.27  Frec Constante 2 Define la frecuencia constante 2. 10,00 Hz;
12,00 Hz
(95.20 b0)
-500,00...500,00 Hz | Frecuencia constante 2. Véase par.
46.02
28.28  Frec Constante 3 Define la frecuencia constante 3. 15,00 Hz;
18,00 Hz
(95.20 b0)
-500,00...500,00 Hz | Frecuencia constante 3. Véase par.
46.02
28.29  Frec Constante 4 Define la frecuencia constante 4. 20,00 Hz;
24,00 Hz
(95.20 b0)
-500,00...500,00 Hz | Frecuencia constante 4. Véase par.
46.02
28.30  Frec Constante 5 Define la frecuencia constante 5. 25,00 Hz;
30,00 Hz
(95.20 b0)
-500,00...500,00 Hz | Frecuencia constante 5. Véase par.
46.02
28.31  Frec Constante 6 Define la frecuencia constante 6. 40,00 Hz;
48,00 Hz
(95.20 b0)
-500,00...500,00 Hz | Frecuencia constante 6. Véase par.

46.02
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28.32  Frec Constante 7 Define la frecuencia constante 7. 50,00 Hz;
60,00 Hz
(95.20 b0)
-500,00...500,00 Hz | Frecuencia constante 7. Véase par.
46.02
28.41  Ref. frecuencia Define el valor de referencia de frecuencia segura que se 0,00 Hz
segura utiliza con funciones de supervisién como:
« 12.03 Al Funcién supervision
* 49.05 Accién Pérdida Comunic
« 50.02 FBA A Func Perd Comunic.
-500,00...500,00 Hz | Referencia de frecuencia segura. Véase par.
46.02
28.51  Frec. Criticas Habilita/deshabilita la funcion de frecuencias criticas. Tam- | 0000b
Funcién bién determina si los intervalos especificados son efectivos
en ambos sentidos de giro o no.
Véase también el apartado Velocidades/frecuencias criticas
(pagina 112).
Bit Nombre Informacion
0 Frec Crit 1 = Habilitado: Frecuencias criticas habilitadas.
0 = Deshabilitado: Frecuencias criticas deshabilitadas.
1 Modo signo 1 = Segun parametro: Se tienen en cuenta los signos de los parametros
28.52...28.57.
0 = Absoluto: Los parametros 28.52...28.57 se manejan como valores
absolutos. Ambos rangos son efectivos en ambos sentidos de giro.
0000b...0011b Palabra de configuracién de frecuencias criticas. 1=1
28.52  Frec Critica 1 Baja Define el limite inferior para la frecuencia critica 1. 0,00 Hz
Nota: Este valor debe ser menor o igual al valor de 28.53
Frec Critica 1 Alta.
-500,00...500,00 Hz | Limite inferior para la frecuencia critica 1. Véase par.
46.02
28.53  Frec Critica 1 Alta Define el limite superior para la frecuencia critica 1. 0,00 Hz
Nota: Este valor debe ser mayor o igual al valor de 28.52
Frec Critica 1 Baja.
-500,00...500,00 Hz | Limite superior para la frecuencia critica 1. Véase par.
46.02
28.54  Frec Critica 2 Baja | Define el limite inferior para la frecuencia critica 2. 0,00 Hz
Nota: Este valor debe ser menor o igual al valor de 28.55
Frec Critica 2 Alta.
-500,00...500,00 Hz | Limite inferior para la frecuencia critica 2. Véase par.
46.02
28.55  Frec Critica 2 Alta Define el limite superior para la frecuencia critica 2. 0,00 Hz
Nota: Este valor debe ser mayor o igual al valor de 28.54
Frec Critica 2 Baja.
-500,00...500,00 Hz | Limite superior para la frecuencia critica 2. Véase par.
46.02
28.56  Frec Critica 3 Baja | Define el limite inferior para la frecuencia critica 3. 0,00 Hz
Nota: Este valor debe ser menor o igual al valor de 28.57
Frec Critica 3 Alta.
-500,00...500,00 Hz | Limite inferior para la frecuencia critica 3. Véase par.

46.02
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Descripcion

Def/IFbEq16

28.57

Frec Critica 3 Alta

Define el limite superior para la frecuencia critica 3.
Nota: Este valor debe ser mayor o igual al valor de 28.56
Frec Critica 3 Baja.

0,00 Hz

-500,00...500,00 Hz

Limite superior para la frecuencia critica 3.

Véase par.
46.02

28.71

Frec seleccion
Rampa

Selecciona la fuente que cambia entre las dos series de
rampa de tiempos de aceleracion/deceleracion definidos
por los parametros 28.72...28.75.

0 = Tiempo de aceleracion 1y tiempo de deceleracion 1
estan activos

1 = Tiempo de aceleracién 2 y tiempo de deceleracién 2
estan activos

DI5

Tiempo Ace/Dec 1

0.

Tiempo Ace/Dec 2

1.

DI

Entrada digital DI1 (70.02 DI Estado Demora, bit 0).

DI2

Entrada digital DI2 (70.02 DI Estado Demora, bit 1).

DI3

Entrada digital DI3 (70.02 DI Estado Demora, bit 2).

DI4

Entrada digital DI4 (70.02 DI Estado Demora, bit 3).

DI5

Entrada digital DI5 (710.02 DI Estado Demora, bit 4).

DI6

Entrada digital DI6 (70.02 DI Estado Demora, bit 5).

Reservado

N[O O W[N] =] O

BCI

Solo para el perfil DCU. Bit 10 de la palabra de control DCU
recibido a través de la interfaz de bus de campo integrado.

N
o

Otro [bit]

Seleccién de fuente (véase Términos y abreviaturas en la
pagina 160).

28.72

Frec Tiempo
Aceleracion 1

Define el tiempo de aceleracion 1 como el tiempo necesario
para que la frecuencia pase de cero a la frecuencia definida
por el pardmetro 46.02 Escalado Frecuencia. Después de
que se haya alcanzado esta frecuencia, la aceleracion con-
tina con la misma velocidad hasta el valor definido por el
parametro 30.14 Frecuencia Maxima.

Si la referencia aumenta mas rapido que la tasa de acelera-
cion ajustada, el motor seguira el ritmo de aceleracion.

Si la referencia aumenta mas lentamente que la tasa de
aceleracion ajustada, la frecuencia del motor seguira la
referencia.

Si el tiempo de aceleracion se ajusta a un valor demasiado
breve, el convertidor prolongara automaticamente la acele-
racién para no superar los limites de par del convertidor.

20,000 s

0,000...1800,000 s

Tiempo de aceleracion 1.

10=1s

28.73

Frec Tiempo
Deceleracion 1

Define el tiempo de deceleracion 1 como el tiempo necesa-
rio para que la frecuencia cambie del valor de frecuencia
definido por el pardametro 46.02 Escalado Frecuencia (no
por el parametro 30.74 Frecuencia Maxima) a cero.

Si hay dudas acerca de si el tiempo de deceleracion es
demasiado breve, verifique que el control de sobretension
de CC (30.30 Control Sobretensioén) esté activado.

Nota: Si se requiere un tiempo de deceleracion breve para
una aplicacién de elevada inercia, el convertidor deberia
dotarse de equipos de frenado, tales como un chopper de
frenado y una resistencia de frenado.

20,000 s

0,000...1800,000 s

Tiempo de deceleracion 1.

10=1s
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N.° Nombre/Valor Descripcién Def/FbEq16
28.74  Frec Tiempo Define el tiempo de aceleracién 2. Véase el parametro 60,000 s

Aceleracion 2 28.72 Frec Tiempo Aceleracion 1.

0,000...1800,000 s | Tiempo de aceleracion 2. 10=1s
28.75  Frec Tiempo Define el tiempo de deceleracion 2. Véase el parametro 60,000 s

Deceleracion 2 28.73 Frec Tiempo Deceleracion 1.

0,000...1800,000 s | Tiempo de deceleracion 2. 10=1s
28.76  Frec fuente rampa a | Selecciona una fuente que fuerza el cambio de la referencia | Inactivo

cero de frecuencia a cero.

0 = Forzar la referencia de frecuencia a cero
1 = Funcionamiento normal

Activo 0. 0

Inactivo 1. 1

DI1 Entrada digital DI1 (70.02 DI Estado Demora, bit 0). 2

DI2 Entrada digital DI2 (70.02 DI Estado Demora, bit 1). 3

DI3 Entrada digital DI3 (70.02 DI Estado Demora, bit 2). 4

Dl4 Entrada digital DI4 (70.02 DI Estado Demora, bit 3). 5

DI5 Entrada digital DI5 (70.02 DI Estado Demora, bit 4). 6

DI6 Entrada digital DI6 (70.02 DI Estado Demora, bit 5). 7

Otro [bit] Seleccién de fuente (véase Términos y abreviaturasenla |-

pagina 160).
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Nombre/Valor

Descripcion
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28.82

Tiempo de forma 1

Define la forma de las rampas de aceleracion y decelera-
cién usadas en la serie 1.

0.000 s: Rampa lineal. Adecuada para una aceleracion o
deceleracion uniforme y para rampas lentas.
0.001...1000.000 s: Rampa de curva en S. Las rampas con
curva en S son apropiadas para aplicaciones de elevacion.
La curva en S consta de curvas simétricas en ambos extre-
mos de la rampa y una parte intermedia lineal.
Aceleracién:

Rampa lineal:
28.82=0s
Velocidad

A

Rampa lineal:
28.82=0s

Rampa de curva en S:
28.82>0s

Rampa de curvaen S:

/S 28.82>0s

»

TEmpo

Deceleracion:

Velocidad

A Rampa de curva en
1 - S
28.82>0s

Rampa lineal:

28.82=0s
Rampa de curva en S:

28.82>0s

Rampa lineal:

28.82=Os\

»

Tien%o

0,000 s

0,000...1800,000 s

Forma de rampa al principio y final de aceleracién y decele-
racion.

10=1s

28.83

Tiempo de forma 2

Define la forma de las rampas de aceleracion y decelera-
cion usadas en la serie 2. Véase el parametro 28.82
Tiempo de forma 1.

0,000 s

0,000...1800,000 s

Forma de rampa al principio y final de aceleracion y decele-
racion.

10=1s
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N.° Nombre/Valor Descripcién Def/FbEq16
28.92 Refde Frec Act 3 Muestra la referencia de frecuencia tras la funcion aplicada | -
por el parametro 28.13 Ext1 Frecuencia Funcion (si la hay),
y tras la seleccion (19.11 Ext1/Ext2 Seleccion). Consulte el
diagrama de cadena de control en la pagina 498.
Este parametro es sélo de lectura.
-500,00...500,00 Hz | Referencia de frecuencia tras la seleccion. Véase par.
46.02
28.96 Refde Frec Act7 Muestra la referencia de frecuencia tras la aplicacion de fre- | -
cuencias constantes, referencia del panel de control, etc.
Véase el diagrama de cadena de control de la pagina 498.
Este parametro es soélo de lectura.
-500,00...500,00 Hz | Referencia de frecuencia 7. Véase par.
46.02
28.97  Refde Frec Sin Muestra la referencia de frecuencia tras la aplicaciéon de las | -
Limitar frecuencias criticas, pero antes de la rampa y la limitacion.
Consulte el diagrama de cadena de control en la pagina
499.
Este parametro es soélo de lectura.
-500,00...500,00 Hz | Referencia de frecuencia antes de la rampa y la limitacién. | Véase par.
46.02
30 Limites Limites de funcionamiento del convertidor.
30.01  Palabra de Limites 1 | Muestra la palabra de limite 1. -
Este parametro es soélo de lectura.

Bit Nombre Descripcién
0 Limite de Par 1 = El par del convertidor esta siendo limitado por el control del motor
(control de subtensién, control de intensidad, control de angulo de
carga o control de par de arranque del motor), o por los limites de par
definidos por los parametros.
1...2 Reservado
3 Ref de Par 1 = Entrada de la rampa de la referencia de par limitada por 26.09 Ref
Maxima de Par Maxima, 30.20 Par Maximo 1, 30.26 Pot Limite Motorizacién o
30.27 Pot Limite Generacién. Véase el diagrama en la pagina 508.
4 Ref de Par 1 = Entrada de la rampa de la referencia de par limitada por 26.08 Ref
Minima de Par Minima, 30.19 Par Minimo 1, 30.26 Pot Limite Motorizacién o
30.27 Pot Limite Generacion. Véase el diagrama en la pagina 508.
5 Lim Para Max |1 = Referencia de par limitada por el control de embalamiento, a
Veloc causa del limite de velocidad maxima (30.12 Velocidad Maxima)
6 Lim Par a Min 1 = Referencia de par limitada por el control de embalamiento, a
Veloc causa del limite de velocidad minima (30.71 Velocidad Minima)
7 Lim Ref 1 = Referencia de velocidad limitada por 30.72 Velocidad Maxima
Velocidad Max
8 Lim Ref 1 = Referencia de velocidad limitada por 30.77 Velocidad Minima
Velocidad Min
9 Lim Ref Frec Max|1 = Referencia de frecuencia limitada por 30.74 Frecuencia Maxima
10 Lim Ref Frec Min |1 = Referencia de frecuencia limitada por 30.13 Frecuencia Minima
11...15 |Reservado

0000h...FFFFh

Palabra de limite 1.
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30.02  Estados Limites de | Muestra la palabra de estado de limitacion del regulador de | -
Par par.
Este parametro es sélo de lectura.
Bit Nombre Descripcion
0 Subtension *1 = Subtensioén en el circuito intermedio de CC
1 Sobretension *1 = Sobretension en el circuito intermedio de CC
2 Par minimo *1 = Par limitado por 30.79 Par Minimo 1, 30.26 Pot Limite
Motorizacién o 30.27 Pot Limite Generacién
3 Par maximo *1 = Par limitado por 30.20 Par Maximo 1, 30.26 Pot Limite
Motorizacién o 30.27 Pot Limite Generacién
4 Intensidad 1 = Hay un limite de intensidad (identificado por los bits 8...11) activo
Interna en el inversor
5 Angulo de Carga [(So¢lo con los motores de imanes permanentes y los motores de
reluctancia)
1 = Limite de angulo de carga activo, por lo que el motor no puede
producir mas par
6 Par Arranque (Solo son los motores asincronos)
Motor El limite del par de arranque del motor esta activado; es decir, el
motor ya no puede generar par
7 Reservado
8 Térmico 1 = Intensidad de entrada limitada por el limite térmico del circuito de
potencia
9 Intensidad max. |*1 = Se esta limitando la maxima intensidad de salida (/yax)
10 Limite de *1 = Intensidad de salida limitada por 30.17 Intensidad Maxima
intensidad
maxima
" Térmico IGBT *1 = Intensidad de salida limitada por un valor calculado de intensidad
térmica
12...15 [Reservado

*Sélo es posible tener activados simultaneamente uno de los bits 0...3 y uno de los bits 9...11. El

bit suele indicar el limite que se ha excedido primero.

0000h...FFFFh

Palabra de estado de limitacién del par.
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N.° Nombre/Valor Descripcién Def/FbEq16
30.11 Velocidad Minima Define, junto con 30.72 Velocidad Maxima, el rango de -1500,00 rpm;
velocidad permitido. Véase la figura siguiente. -1800,00 rpm
Un valor de velocidad minima positivo o cero define dos (95.20 b0O)
rangos, uno positivo y otro negativo.
Un valor de velocidad minima negativo define un rango.
ADVERTENCIA: El valor absoluto de 30.71 Veloci-
dad Minima no debe ser superior al valor absoluto
de 30.12 Velocidad Maxima.
ADVERTENCIA: Sélo en el modo de control de
A velocidad. En el modo de control de frecuencia, use
los limites de frecuencia (30.13y 30.74).
velocidad velocidad Valor de 20.21 = Peticién
A Valor de 30.11 < 0 A Valor de 30.11 >= 0
30.12
30.12 Rango de velocidad permitido
Rango de velocidad permitido 30.11
0 - or—p
Tiempo -(30.11) = - — — Tiempo
ango de velocidad permitido
30.11 -(30.12) 229 P
velocidad Valor de 20.21 = Avance
A Valor de 30.11 >= 0
30.12
Rango de velocidad permitido
30.11
I —_
«(30.11) fempo
-(30.12)
-30000,00... Velocidad minima permitida. Véase par.
30000,00 rpm 46.01
30.12  Velocidad Maxima Define, junto con 30.71 Velocidad Minima, el rango de velo- | 1500,00 rpm;
cidad permitido. Véase el parametro 30.711 Velocidad Min- | 1800,00 rpm
ima. (95.20 b0)
Nota: Este parametro no afecta a los tiempos de rampa de
aceleracion y deceleracion de velocidad. Véase el parame-
tro 46.01 Escalado Velocidad.
-30000,00... Velocidad maxima. Véase par.
30000,00 rpm 46.01
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N.° Nombre/Valor Descripcion Def/FbEq16
30.13  Frecuencia Minima | Define, junto con 30.74 Frecuencia Maxima, el rango de fre- | -50.00 Hz;
cuencia permitido. Véase la figura. -60.00 Hz
Un valor de frecuencia minima positivo o cero define dos | (95.20 b0)
intervalos, uno positivo y otro negativo.
Un valor de frecuencia minima negativo define un rango.
ADVERTENCIA: El valor absoluto de 30.713 Fre-
cuencia Minima no debe ser superior al valor abso-
luto de 30.74 Frecuencia Maxima.
ADVERTENCIA: Soélo en el modo de control de fre-
A cuencia.
Frecuencia Frecuencia L
Valor de 20.21 = Peticién
A Valor de 30.13< 0 A Valor de 30.13 >=0
30.14
30.14 . M Rango de frecuencia permitido
Rango de frecuencia permitido 30.13
0 > R
iempo (30.13) = = : - iempo
ango de frecuencia permitido
30.13 -(30.14) 2209 s
£ )
;fcuenc'a Valor de 20.21 = Avance
Valor de 30.13 >= 0
30.14
Rango de frecuencia permitido
30.13
o
-(30.13) empo
-(30.14)
-500,00...500,00 Hz | Frecuencia minima. Véase par.
46.02
30.14  Frecuencia Maxima | Define, junto con 30.13 Frecuencia Minima, el rango de fre- | 50,00 Hz;
cuencia permitido. Véase el parametro 30.13 Frecuencia 60,00 Hz
Minima. (95.20 b0)
Nota: Este parametro no afecta a los tiempos de rampa de
aceleracion y deceleracion de frecuencia. Véase el parame-
tro 46.02 Escalado Frecuencia.
-500,00...500,00 Hz | Frecuencia maxima. Véase par.
46.02
30.17  Intensidad Maxima | Define la intensidad maxima permitida del motor. Esto 0,00 A
depende del tipo de convertidor; se determina automatica-
mente basandose en las especificaciones.
El sistema ajusta el valor por defecto en el 90% de la inten-
sidad nominal, de manera que pueda incrementar el valor
del parametro en un 10% en caso necesario (no valido para
el tipo de convertidor ACS580-01-12A7-4).
0,00...30000,00 A Intensidad maxima del motor. 1=1A




266 Parametros

N.°

Nombre/Valor

Descripcién

Def/IFbEq16

30.18

Limite Par Seleccion

Selecciona una fuente que cambia de entre dos series dis-
tintas predefinidas de limites de pares minimos.

0 = limite de par minimo definido por 30.79 y limite de par
maximo definido por 30.20 estan activos

1 = limite de par minimo seleccionado por 30.217 y limite de
par maximo definido por 30.22 estan activos

El usuario puede definir dos series de limites de pares y
cambiar de entre las dos series usando una fuente binaria,
como una entrada digital.

La primera serie de limites esta definida por los parametros
30.19 y 30.20. La segunda serie tiene parametros de selec-
tor tanto para limites minimos (30.27) como maximos
(30.22) que permiten el uso de una fuente analégica selec-
cionable (como una entrada analdgica).

30.21

O_
Al —

Al2 —] \

PID —
30.23 —
0
Otro —
30.19

30.22

30.18

Limite de par
minimo definido por
el usuario

0 —

A1 —
Al2 —

PID — \

30.24 —

Otro — 0
30.20
Nota: Ademas de los limites definidos por el usuario, el par

se puede limitar por otros motivos (como la limitacion de
potencia). Consulte el diagrama de bloques de la pagina 508.

30.18

Limite de par
maximo definido por
el usuario

Serie de limite
de par 1

Serie de limite de
par 1

0 (limite de par minimo definido por 30.79 y limite de par
maximo definido por 30.20 estan activos).

Serie de limite de
par 2

1 (limite de par minimo seleccionado por 30.217 y limite de
par maximo definido por 30.22 estan activos).

-

DI1

Entrada digital DI1 (70.02 DI Estado Demora, bit 0).

DI2

Entrada digital DI2 (70.02 DI Estado Demora, bit 1).

DI3

Entrada digital DI3 (70.02 DI Estado Demora, bit 2).

Di4

DI5

Entrada digital DI5 (70.02 DI Estado Demora, bit 4).

DI6

)

( )

( )

Entrada digital DI4 (70.02 DI Estado Demora, bit 3).
( )

( )

Entrada digital DI6 (70.02 DI Estado Demora, bit 5).

Reservado

.10

BCI

Solo para el perfil DCU. Bit 15 de la palabra de control DCU
recibido a través de la interfaz de bus de campo integrado.

ey

Otro [bit]

Seleccién de fuente (véase Términos y abreviaturas en la
pagina 160).




Parametros 267

N.°

Nombre/Valor

Descripcion

Def/IFbEq16

30.19

Par Minimo 1

Define un limite de par minimo para el convertidor (en por-

centaje del par nominal del motor). Véase el diagrama en el

parametro 30.18 Limite Par Seleccién.

Este limite esta vigente cuando

« la fuente seleccionada por 30.78 Limite Par Seleccién es
0o

+ 30.18 se ajusta a Serie de limite de par 1.

-300,0%

-1600,0...0,0%

Limite de par minimo 1.

Véase par.
46.03

30.20

Par Maximo 1

Define un limite de par maximo del convertidor (en porcen-

taje del par nominal del motor). Véase el diagrama en el

parametro 30.18 Limite Par Seleccién.

Este limite esta vigente cuando

« la fuente seleccionada por 30.18 Limite Par Seleccién es
0o

+ 30.18 se ajusta a Serie de limite de par 1.

300,0%

0,0...1600,0%

Par maximo 1.

Véase par.
46.03

30.21

Par Min 2 Fuente

Define la fuente del limite de par minimo del convertidor (en

porcentaje del par nominal del motor) cuando

* lafuente seleccionada por el parametro 30.18 Limite Par
Selecciénes 10

* 30.18 se ajusta a Serie de limite de par 2.

Véase el diagrama en 30.18 Limite Par Seleccion.

Nota: Cualquier valor de signo positivo recibido desde la

fuente seleccionada sera invertido.

Par Minimo 2

Cero

Ninguna.

Al1 escalada

12.12 Al1 Valor Escalado (véase la pagina 185).

Al2 escalada

12.22 Al2 Valor escalado (véase la pagina 187).

Reservado

PID

40.01 PID Proceso Salida actual (salida del regulador PID
de proceso).

alwlnf=alo

Par Minimo 2

30.23 Par Minimo 2.

16

Otro

Seleccién de fuente (véase Términos y abreviaturas en la
pagina 160).

30.22

Par Max 2 Fuente

Define la fuente del limite de par maximo para el converti-

dor (en porcentaje del par nominal del motor) cuando

+ lafuente seleccionada por el parametro 30.18 Limite Par
Seleccion es 1 0

+ 30.18 se ajusta a Serie de limite de par 2.

Véase el diagrama en 30.18 Limite Par Seleccion.

Nota: Cualquier valor de signo negativo recibido desde la

fuente seleccionada sera invertido.

Par Méaximo 2

Cero Ninguna. 0
Al1 escalada 12.12 Al1 Valor Escalado (véase la pagina 185). 1
Al2 escalada 12.22 Al2 Valor escalado (véase la pagina 187). 2
Reservado 3...14
PID 40.01 PID Proceso Salida actual (salida del regulador PID | 15

de proceso).
Par Maximo 2 30.24 Par Maximo 2. 16

Otro

Seleccién de fuente (véase Términos y abreviaturas en la
pagina 160).
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N.°

Nombre/Valor

Descripcién

Def/IFbEq16

30.23

Par Minimo 2

Define el limite de par minimo del convertidor (en porcen-

taje del par nominal del motor) cuando

« la fuente seleccionada por 30.18 Limite Par Seleccion es
10

» 30.18 se ajusta a Serie de limite de par 2

y

* 30.21 Par Min 2 Fuente se ajusta a Par Minimo 2.

Véase el diagrama en 30.18 Limite Par Seleccién.

-300,0%

-1600,0...0,0%

Limite de par minimo 2.

Véase par.
46.03

30.24

Par Maximo 2

Define el limite de par maximo para el convertidor (en por-

centaje del par nominal del motor) cuando

Este limite esta vigente cuando

« la fuente seleccionada por 30.18 Limite Par Seleccion es
10

* 30.18 se ajusta a Serie de limite de par 2

y

* 30.22 Par Max 2 Fuente se ajusta a Par Maximo 2.

Véase el diagrama en 30.18 Limite Par Seleccion.

300,0%

0,0...1600,0%

Limite de par maximo 2.

Véase par.
46.03

30.26

Pot Limite
Motorizacién

Define la potencia maxima permitida alimentada del inver-

sor al motor en porcentaje de la potencia nominal del motor.

300,00%

0,00...600,00%

Potencia motora maxima.

1=1%

30.27

Pot Limite
Generacion

Define la potencia maxima permitida alimentada por el
motor al inversor en porcentaje de la potencia nominal del
motor.

Nota: Si su aplicacién, como una bomba o un ventilador,
necesita que el motor gire sélo en una direccion, use el
limite de velocidad/frecuencia (30.71 Velocidad Min-
imal30.13 Frecuencia Minima) o el limite de direccion
(20.21 Direccién) para lograrlo. No defina el parametro
30.19 Par Minimo 1 0 30.27 Pot Limite Generacion a 0%,
pues el convertidor entonces no podria parar correcta-
mente.

-300,00%

-600,00...0,00%

Potencia de generacion maxima.

1=1%

30.30

Control
Sobretension

Activa el control de sobretension del bus de CC intermedio.
El frenado rapido de una carga de alta inercia aumenta la
tension hasta el nivel de control de sobretensién. Para evi-
tar que la tensién de CC exceda el limite, el regulador de
sobretension reduce el par de frenado automaticamente.
Nota: Si el convertidor cuenta con un chopper de frenado y
una resistencia, o bien una unidad de alimentacion regene-
rativa, debe desactivarse el regulador.

Habilitar

Deshabilitar

Control de sobretension desactivado.

Habilitar

Control de sobretensién activado.
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N.° Nombre/Valor Descripcion Def/FbEq16

30.31  Control Subtensién | Activa el control de subtension del bus de CC intermedio. Si | Habilitar
la tension de CC cae debido a un corte de potencia de
entrada, el regulador de subtensién reducira de forma auto-
matica el par motor para mantener el nivel de tension por
encima del limite inferior. Al reducir el par del motor, la iner-
cia de la carga causara regeneracion hacia el convertidor,
manteniendo el bus de CC cargado y evitando una desco-
nexién por subtension hasta que el motor se pare por si
solo. Esto actia como funcionamiento con cortes de la red
en sistemas con una alta inercia, como una centrifugadora
o un ventilador.

Deshabilitar Control de subtension desactivado. 0
Habilitar Control de subtension activado. 1
30.36  Speed limit Selecciona una fuente que cambia de entre dos series dis- | No
selection tintas predefinidas de limites de velocidad ajustables. seleccionado

0 = limite de velocidad minima definido por 30.77 y limite de
velocidad maxima definido por 30.72 estan activos

1 = limite de velocidad minima seleccionado por 30.37 y
limite de velocidad maxima definido por 30.38 estan activos
El usuario puede definir dos series de limites de velocidad y
cambiar de entre las dos series usando una fuente binaria,
como una entrada digital.

El primer ajuste de limites se define con los parametros
30.11 Velocidad Minima 'y 30.12 Velocidad Maxima. La
segunda serie tiene parametros de selector tanto para limi-
tes minimos (30.37) como maximos (30.38) que permiten el
uso de una fuente analégica seleccionable (como una
entrada analégica).

30.37

0 —

Al1 — 30.36
Al2 — 1
Velocidad — —
Minima 5/_ Limite de velocidad
Otro —] minima definido por
el usuario
30.11

30.38

7
|

0 —

All — 30.36
Al2 — \ 1
Velocidad — |~
—

Méxima

Limite de velocidad
Otro — 0 maxima definido por
el usuario
30.12

No seleccionado Los limites de velocidad ajustables estan deshabilitados. 0
(El limite de velocidad minima definido por 30.771 Velocidad
Minima 'y el limite de velocidad maxima definido por 30.712
Velocidad Méaxima estan activos).

Seleccionado Los limites de velocidad ajustables estan habilitados. 1
(El limite de velocidad minima definido por 30.37 Minimum
speed source y el limite de velocidad maxima definido por
30.38 Maximum speed source estan activos).

Ext1 active Los limites de velocidad ajustables estan habilitados si 2
EXT1 esta activa.
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N.° Nombre/Valor Descripcién Def/FbEq16
Ext2 active Los limites de velocidad ajustables estan habilitados si 3
EXT2 esta activa.
Control de par Los limites de velocidad ajustables estan habilitados si el 4
modo de control de par (control de motor vectorial) esta
activo.
DI1 Entrada digital DI1 (70.02 DI Estado Demora, bit 0). 5
DI2 Entrada digital DI2 (10.02 DI Estado Demora, bit 1). 6
DI3 Entrada digital DI3 (70.02 DI Estado Demora, bit 2). 7
Dl4 Entrada digital DI4 (70.02 DI Estado Demora, bit 3). 8
DI5 Entrada digital DI5 (70.02 DI Estado Demora, bit 4). 9
DI6 Entrada digital DI6 (70.02 DI Estado Demora, bit 5). 10
Reservado 1
Otro [bit] Seleccién de fuente (véase Términos y abreviaturasenla |-
pagina 160).
30.37  Minimum speed Define la fuente de un limite de velocidad minima para el Velocidad
source convertidor cuando la fuente esta seleccionada mediante Minima
30.36 Speed limit selection.
Nota: Sélo en modo de control de motor vectorial En el
modo de control de motor escalar, use los limites de fre-
cuencia 30.13y 30.14.
Cero Ninguno. 0
Al1 escalada 12.12 Al1 Valor Escalado (véase la pagina 185). 1
Al2 escalada 12.22 Al2 Valor escalado (véase la pagina 187). 2
Reservado 3...10
Velocidad Minima 30.11 Velocidad Minima. 1
Otro Seleccién de fuente (véase Términos y abreviaturasenla |-
pagina 160).
30.38  Maximum speed Define la fuente de un limite de velocidad maxima para el Velocidad
source convertidor cuando la fuente esta seleccionada mediante Maxima
30.36 Speed limit selection.
Nota: Solo en modo de control de motor vectorial. En el
modo de control de motor escalar, use los limites de fre-
cuencia 30.13y 30.14.
Cero Ninguno. 0
Al1 escalada 12.12 Al1 Valor Escalado (véase la pagina 185). 1
Al2 escalada 12.22 Al2 Valor escalado (véase la pagina 187). 2
Reservado 3.1
Velocidad Maxima 30.12 Velocidad Maxima. 12
Otro Seleccién de fuente (véase Términos y abreviaturasenla |-
pagina 160).
31 Funciones de Fallo Configuracién de eventos externos; seleccion del comporta-
miento del convertidor en situaciones de fallo.
31.01  Evento Externo 1 Define la fuente del evento externo 1. Inactivo
Fuente Véase también el parametro 31.02 Evento Externo 1 Tipo. | (verdadero)
0 = Evento de disparo
1 = Funcionamiento normal
Activo (falso) 0. 0
Inactivo (verdadero) | 1. 1
Reservado 2
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N.° Nombre/Valor Descripcion Def/FbEq16
DI1 Entrada digital DI1 (70.02 DI Estado Demora, bit 0). 3
DI2 Entrada digital DI2 (10.02 DI Estado Demora, bit 1). 4
DI3 Entrada digital DI3 (70.02 DI Estado Demora, bit 2). 5
Dl4 Entrada digital DI4 (710.02 DI Estado Demora, bit 3). 6
DI5 Entrada digital DI5 (10.02 DI Estado Demora, bit 4). 7
Dl6 Entrada digital DI6 (70.02 DI Estado Demora, bit 5). 8
Otro [bit] Seleccién de fuente (véase Términos y abreviaturasenla |-
pagina 160).
31.02  Evento Externo 1 Selecciona el tipo del evento externo 1. Fallo
Tipo
Fallo El evento externo genera un fallo. 0
Aviso El evento externo genera un aviso. 1
31.03  Evento Externo 2 Define la fuente del evento externo 2. Véase también el Inactivo
Fuente parametro 31.04 Evento Externo 2 Tipo. (verdadero)
En cuanto a las selecciones, véase el parametro 31.01
Evento Externo 1 Fuente.
31.04  Evento Externo 2 Selecciona el tipo del evento externo 2. Fallo
Tipo
Fallo El evento externo genera un fallo. 0
Aviso El evento externo genera un aviso. 1
31.05 Evento Externo 3 Define la fuente del evento externo 3. Véase también el Inactivo
Fuente parametro 31.06 Evento Externo 3 Tipo. (verdadero)
En cuanto a las selecciones, véase el parametro 31.01
Evento Externo 1 Fuente.
31.06  Evento Externo 3 Selecciona el tipo del evento externo 3. Fallo
Tipo
Fallo El evento externo genera un fallo. 0
Aviso El evento externo genera un aviso. 1
31.07  Evento Externo 4 Define la fuente del evento externo 4. Véase también el Inactivo
Fuente parametro 31.08 Evento Externo 4 Tipo. (verdadero)
En cuanto a las selecciones, véase el parametro 31.01
Evento Externo 1 Fuente.
31.08  Evento Externo 4 Selecciona el tipo del evento externo 4. Fallo
Tipo
Fallo El evento externo genera un fallo. 0
Aviso El evento externo genera un aviso. 1
31.09  Evento Externo 5 Define la fuente del evento externo 5. Véase también el Inactivo
Fuente parametro 31.10 Evento Externo 5 Tipo. (verdadero)
En cuanto a las selecciones, véase el parametro 31.01
Evento Externo 1 Fuente.
31.10  Evento Externo 5 Selecciona el tipo del evento externo 5. Fallo
Tipo
Fallo El evento externo genera un fallo. 0
Aviso El evento externo genera un aviso. 1
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N.° Nombre/Valor Descripcién Def/FbEq16
31.11  Restauracion Fallo | Selecciona la fuente de la sefial externa de restauracién de | No
Seleccion fallos. La sefial restaura el convertidor tras un disparo por | seleccionado
fallo si la causa del fallo ya no existe.
0 -> 1 = Restauracion
Nota: Siempre se tiene en cuenta una restauracion de fallo
desde la interfaz de bus de campo independientemente de
este parametro.
No seleccionado 0. 0
Seleccionado 1. 1
DI1 Entrada digital DI1 (70.02 DI Estado Demora, bit 0). 2
DI2 Entrada digital DI2 (70.02 DI Estado Demora, bit 1). 3
DI3 Entrada digital DI3 (70.02 DI Estado Demora, bit 2). 4
Dl4 Entrada digital DI4 (70.02 DI Estado Demora, bit 3). 5
DI5 Entrada digital DI5 (70.02 DI Estado Demora, bit 4). 6
DI6 Entrada digital DI6 (70.02 DI Estado Demora, bit 5). 7
Reservado 8...17
Funcién Bit 0 de 34.01 Estado de funciones temporizadas (véase la | 18
temporizada 1 pagina 288).
Funcién Bit 1 de 34.01 Estado de funciones temporizadas (véase la | 19
temporizada 2 pagina 288).
Funcién Bit 2 de 34.01 Estado de funciones temporizadas (véase la | 20
temporizada 3 pagina 288).
Reservado 21...23
Supervision 1 Bit 0 de 32.01 Estado supervision (véase la pagina 287). 24
Supervisién 2 Bit 1 de 32.01 Estado supervision (véase la pagina 287). 25
Supervision 3 Bit 2 de 32.01 Estado supervision (véase la pagina 287). 26

Otro [bit]

Seleccién de fuente (véase Términos y abreviaturas en la
pagina 160).
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N.° Nombre/Valor Descripcion Def/FbEq16
31.12  Rearme Automatico | Selecciona los fallos que se restauran de forma automatica. | 000Ch
Seleccion El parametro es una palabra de 16 bits en la que cada bit (00...1100b)

corresponde a un tipo de fallo. Cuando uno de los bits se
ajusta a 1, el fallo correspondiente se restaura de forma
automatica.

ADVERTENCIA: Antes de activar la funcién, asegu-
A rese de que no se pueden producir situaciones peli-

grosas. La funcion reinicia el convertidor
automaticamente y reanuda su funcionamiento tras un fallo.
Los bits de este parametro se corresponden con los
siguientes fallos:

Bit Fallo

Sobreintensidad

Sobretension

Subtension

Al Fallo de supervision

9 Reservado

Fallo seleccionable (véase el parametro 31.13 Fallo Seleccionable).

Fallo externo 1 (desde el origen seleccionado con el parametro 31.071 Evento Externo 1
Fuente)

12 Fallo externo 2 (desde el origen seleccionado con el parametro 31.03 Evento Externo 2
Fuente)

13 Fallo externo 3 (desde el origen seleccionado con el parametro 31.05 Evento Externo 3
Fuente)

14 Fallo externo 4 (desde el origen seleccionado con el parametro 31.07 Evento Externo 4
Fuente)

15 Fallo externo 5 (desde el origen seleccionado con el parametro 31.09 Evento Externo 5
Fuente)

REEENEE

=l of:

0000h...FFFFh Palabra de configuracién de restauracion automatica. 1=1

31.13  Fallo Seleccionable | Define el fallo que puede restaurarse de forma automatica 0000h
con el parametro 317.712 Rearme Automatico Seleccion, bit
10.

Los fallos se enumeran en el capitulo Anélisis de fallos
(pagina 441).

0000h...FFFFh Cadigo de fallo. 10=1

31.14  Numero Tentativas | Define el nimero de restauraciones automaticas de fallos |0
que efectua el convertidor dentro del periodo definido por el
parametro 31.15 Tiempo total de tentativas.

0..5 Numero de restauraciones automaticas. 10=1
31.15  Tiempo total de Define el tiempo durante el cual la funcién restauracion 30,0s
tentativas automatica intentara restaurar el convertidor. Durante ese

tiempo, efectuara el nimero de restauraciones automaticas
definidas por 31.74 Numero Tentativas.

1,0...600,0 s Tiempo para las restauraciones automaticas. 10=1s

31.16  Tiempo de Demora | Define el tiempo de espera del convertidor tras un fallo 0,0s
antes de intentar una restauracién automatica. Véase el
parametro 31.12 Rearme Automatico Seleccion.

0,0...120,0 s Demora de restauracion automatica. 10=1s
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N.° Nombre/Valor Descripcién Def/IFbEq16
31.19  Perdida Fase Motor | Selecciona cémo reacciona el convertidor cuando se Fallo
detecta una pérdida de fase del motor.
En modo de control de motor escalar:
» La supervision se activa por encima del 10% de la fre-
cuencia nominal del motor. Si cualquiera de las intensi-
dades de fase es muy baja durante un cierto limite de
tiempo, se genera el fallo por pérdida de fase de salida.
« Silaintensidad nominal del motor se encuentra por
debajo de 1/6 de la intensidad nominal del convertidor o
si no hay ninguin motor conectado, ABB recomienda des-
habilitar la funcién de pérdida de fase de salida del
motor.
Ninguna accién No se realiza ninguna accion. 0
Fallo El convertidor se dispara con un fallo 3387 Pérdida fase de | 1
salida.
31.20  Fallo a Tierra Selecciona como reacciona el convertidor cuando se Fallo
detecta un fallo a tierra o un desequilibrio de intensidad en
el motor o en el cable de motor.
Ninguna accién No se realiza ninguna accion. 0
Aviso El convertidor genera una alarma A2B3 Fugas a tierra. 1
Fallo El convertidor se dispara con un fallo 2330 Fugas a tierra. | 2
31.21  Perdida Fase Selecciona como reacciona el convertidor cuando se Fallo
Alimentacion detecta la pérdida de una fase de alimentacion.
Ninguna accién No se realiza ninguna accion. 0

Fallo

El convertidor se dispara con un fallo 3730 Pérdida fase
entrada.
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N.°

Nombre/Valor

Descripcion

Def/IFbEq16

31.22

STO indicacion
marcha/paro

Selecciona qué indicaciones se dan cuando se desactivan

o se pierden una o dos sefiales STO (Safe Torque Off). Las

indicaciones también dependen de si el convertidor esta en

marcha o parado cuando eso sucede.

A continuacion las tablas para cada seleccion muestran las

indicaciones generadas con cada ajuste en particular.

Notas:

» Este parametro no afecta al funcionamiento en si de la
funcién STO. La funcién STO operara sin tener en
cuenta el ajuste de este parametro: un convertidor en
marcha parara si se eliminan una o ambas sefiales STO
y no se pondra en marcha hasta que se restablezcan
ambas sefiales STO y se restauren todos los fallos.

» La pérdida de una sola sefial STO siempre genera un
fallo, ya que se interpreta como un problema de mal fun-
cionamiento.

» Con el médulo de proteccion para termistor CPTC-02
con certificado ATEX, siga las instrucciones de CPTC-02
ATEX-certified thermistor protection module, Ex Il (2) GD
(+L537+Q971) user's manual (3AXD50000030058
[Inglés]).

Para obtener mas informacién acerca de STO, consulte

capitulo Funcién Safe Torque Off en el Manual de Hard-

ware del convertidor.

Fallo/Fallo

Fallo/Fallo

Entradas

INT | IN2 Indicacién (en marcha o parado)

0 0 Fallo 5091 Safe Torque Off

0 1 Fallos 5091 Safe Torque Off y
FA81 Safe Torque Off 1

1 0 Fallos 5091 Safe Torque Offy
FA82 Safe Torque Off 2

1 1 (Funcionamiento normal)

Fallo/Aviso

Entradas Indicacion

IN1 | IN2 En marcha Parado

0 0 Fallo 5091 Safe Aviso A5A0 Funcién
Torque Off Safe Torque Off

Fallos 5091 Safe Aviso A5A0 Funcién
0 1 Torque Offy FA81 | Safe Torque Offy fallo
Safe Torque Off 1 | FA81 Safe Torque Off 1

Fallos 5091 Safe Aviso A5A0 Funcién
1 0 Torque Off y FA82 | Safe Torque Off y fallo
Safe Torque Off 2 | FA82 Safe Torque Off 2

1 1 (Funcionamiento normal)
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N.° Nombre/Valor Descripcién Def/IFbEq16
Fallo/Evento 2
Entradas Indicacién
IN1 | IN2 En marcha Parado
0 0 Fallo 5091 Safe Evento B5A0 Funcién
Torque Off Safe Torque Off
Fallos 5091 Safe Evento B5AOFuncion
0 1 Torque Offy FA81 | Safe Torque Offy fallo
Safe Torque Off 1 | FA81 Safe Torque Off 1
Fallos 5091 Safe | Evento B5AOFuncion
1 0 | Torque Offy FA82 | Safe Torque Offy fallo
Safe Torque Off 2 | FA82 Safe Torque Off 2
1 1 (Funcionamiento normal)
Aviso/Aviso 3
Iir;trati;sz Indicacion (en marcha o parado)
0 0 Aviso A5A0 Funcién Safe Torque Off
0 1 Aviso A5A0 Funcién Safe Torque Offy fallo
FA81 Safe Torque Off 1
1 0 Aviso A5A0 Funcién Safe Torque Offy fallo
FA82 Safe Torque Off 2
1 1 (Funcionamiento normal)
Evento/Evento 4
Iir;tra(::sz Indicacion (en marcha o parado)
0 0 Evento B5A0 Evento STO
0 1 Evento B5A0Evento STO y fallo FA81 Safe
Torque Off 1
1 0 Evento B5A0Evento STO y fallo FA82 Safe
Torque Off 2
1 1 (Funcionamiento normal)
Sin indicacion/Sin 5
indicacion
Iir;trac:;sz Indicacion (en marcha o parado)
0 0 Ninguno
0 1 Fallo FA81 Safe Torque Off 1
1 0 Fallo FA82 Safe Torque Off 2
1 1 (Funcionamiento normal)

31.23  Fallo de cableado o | Selecciona como reacciona el convertidor ante una cone- Fallo

a tierra xion incorrecta de la potencia de entrada y del cable de
motor (es decir, el cable de potencia de entrada esta conec-
tado al motor del convertidor).

Ninguna accién No se realiza ninguna accion. 0

Fallo El convertidor se dispara con un fallo 3787 Fallo de 1
cableado o a tierra.
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N.° Nombre/Valor Descripcion Def/FbEq16
31.24  Funcién Bloqueo Selecciona como reacciona el convertidor a un estado de Ninguna
bloqueo del motor. accion
Un estado de bloqueo se define del modo siguiente:
+ El convertidor supera el limite de intensidad de bloqueo
(31.25 Blogueo Limite Intensidad) y
* lafrecuencia de salida esta por debajo del nivel ajustado
con el parametro 31.27 Bloqueo limite frecuencia o la
velocidad del motor esta por debajo del nivel ajustado
por el parametro 31.26 Bloqueo limite velocidad, y
+ las condiciones anteriores han sido verdaderas durante
mas tiempo que el ajustado por el parametro 37.28
Tiempo de bloqueo.
Ninguna accion Ninguno (supervisién de bloqueo desactivada). 0
Aviso El convertidor genera una alarma A780 Motor bloqueado. 1
Fallo El convertidor se dispara con un fallo 7121 Motor blo- 2
queado.
31.25  Bloqueo Limite Limite de intensidad de bloqueo en porcentaje de la intensi- | 200,0%
Intensidad dad nominal del motor. Véase el parametro 37.24 Funcién
Bloqueo.
0,0...1600,0% Limite de la intensidad de bloqueo. -
31.26  Bloqueo limite Limite de velocidad de bloqueo, en rpm. Véase el parame- | 150,00 rpm;
velocidad tro 31.24 Funcién Bloqueo. 180,00 rpm
(95.20 b0)
0,00... Limite de velocidad de blogueo. Véase par.
10000,00 rpm 46.01
31.27  Bloqueo limite Limite de la frecuencia de bloqueo. Véase el parametro 15,00 Hz;
frecuencia 31.24 Funcién Bloqueo. 18,00 Hz
Nota: No es recomendable ajustar el limite inferior a 10 Hz. | (95.20 b0)
0,00...1000,00 Hz Limite de la frecuencia de bloqueo. Véase par.
46.02
31.28  Tiempo de bloqueo | Tiempo de bloqueo. Véase el parametro 37.24 Funcién Blo- | 20 s

queo.

0...3600 s

Tiempo de blogueo.
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N.°

Nombre/Valor

Descripcion

Def/IFbEq16

31.30

Sobre velocidad
margen de disparo

Define, junto con 30.11 Velocidad Minima'y 30.12 Velocidad
Maxima, la velocidad maxima permitida del motor (protec-
cién contra sobrevelocidad). Si la velocidad (24.02 Reali-
mentacién Velocidad utilizada) supera el limite de velocidad
definido por el parametro 30.77 o 30.712 por mas que el
valor de este parametro, el convertidor dispara el fallo 7370
Sobrevelocidad.

ADVERTENCIA: Esta funcion soélo supervisa la
A velocidad en el modo de control de motor vectorial.

Esta funcion no se aplica en el modo de control de
motor escalar.
Ejemplo: Si la velocidad maxima es de 1420 rpm y el mar-
gen de disparo por velocidad es de 300 rpm, el convertidor
dispara al alcanzar las 1720 rpm.

Velocidad (24.02)

A Nivel de disparo por sobrevelocidad

30.12

Tiempo

30.11

v Nivel de disparo por sobrevelocidad

500,00 rpm;
500,00 rpm
(95.20 b0)

0,00...
10000,00 rpm

Margen de disparo por sobrevelocidad.

Véase par.
46.01
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N.° Nombre/Valor Descripcion Def/FbEq16
31.31  Frecuencia margen | Define, junto con 30.13 Frecuencia Minima 'y 30.14 Fre- 15,00 Hz
de disparo cuencia Méaxima, la frecuencia maxima permitida del motor

(proteccién contra sobrefrecuencia). El valor absoluto de
este nivel de disparo por sobrefrecuencia se calcula
sumando el valor de este parametro al mayor de los valores
absolutos de 30.13 Frecuencia Minima'y 30.14 Frecuencia
Maxima.

Si la frecuencia de salida (01.06 Frecuencia de Salida)
supera el nivel de disparo por sobrefrecuencia (es decir, el
valor absoluto de la frecuencia de salida es mayor que el
valor absoluto del nivel de disparo por sobrefrecuencia), el
convertidor dispara por el fallo 73F0 Sobrefrecuencia.

Frecuencia
A Nivel de disparo por sobrefrecuencia
r 31.31
30.14
r ABS(30.14)
ABS(30.14) Tiempo
30.13
31.31
" _Niv_el de_dis;;ro Er s&reﬁacu;ci;
0,00...10000,00 Hz | Margen de disparo por sobrefrecuencia. 1=1Hz
31.32 Rampa de Los parametros 371.32 Rampa de Emergencia Supervisiéon | 0%
Emergencia de rampa 'y 31.33 Rampa de Emergencia Demora super-
Supervision de vision, junto con la derivada de 24.02 Realimentacion
rampa Velocidad utilizada, proporcionan una funcién de supervi-

sién para los modos de paro de emergencia Off1 y Off3.
La supervision se basa en
» observar el tiempo dentro del cual se para el motor o
« comparar las velocidades de deceleracion actuales y
previstas.
Si este parametro se ajusta al 0%, el tiempo de parada
maximo se establece directamente en el parametro 37.33.
De lo contrario, 31.32 define la desviacion maxima permi-
tida de la tasa de deceleracion prevista, que se calcula a
partir de los parametros 23.71...23.15 (Off1) o0 23.23 Paro
Emergencia Tiempo (Off3). Si la velocidad de deceleracién
actual (24.02) se desvia demasiado de la velocidad pre-
vista, el convertidor dispara 73B0 Fallo rampa emergencia,
activa el bit 8 de 06.17 Palabra de estado de drive 2'y se
para por si solo.
Si 31.32 se ajusta a 0% y 371.33 se ajusta a 0 s, la supervi-
sion de la rampa de paro de emergencia se desactiva.
Véase también el parametro 21.04 Paro Emergencia Modo.

0...300% Desviacion maxima de la tasa de deceleracion prevista. 1=1%
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N.° Nombre/Valor

Descripcién

Def/IFbEq16

31.33 Rampa de
Emergencia
Demora supervision

Si el parametro 31.32 Rampa de Emergencia Supervision
de rampa se ajusta al 0%, este parametro define el tiempo
maximo que se permite que dure un paro de emergencia
(modo Off1 u Off3). Si el motor no se ha detenido después
de transcurrir el tiempo, el convertidor dispara 73B0 Fallo
rampa emergencia, activa el bit 8 de 06.17 Palabra de
estado de drive 2y se para por si solo.

Si 31.32 se ajusta a un valor distinto al 0%, este parametro
define una demora entre la recepcién del comando de paro
de emergencia y la activacion de la supervision. ABB reco-
mienda especificar una breve demora para permitir que se
estabilice la tasa de cambio de la velocidad.

Os

0...100 s

Tiempo de disminucién de rampa maximo o demora de acti-
vacion de supervision.

1=1s

31.36  Deshabilitar fallo
vent. Aux.

Elimina temporalmente los fallos del ventilador auxiliar.

Algunos tipos de convertidor (especialmente aquellos con

proteccion IP55) cuentan con un ventilador auxiliar inte-

grado en la cubierta frontal de serie. Si el ventilador esta

bloqueado o desconectado, el programa de control genera

un fallo (5081 Ventilador aux roto).

Si es necesario hacer funcionar el convertidor sin la

cubierta frontal (por ejemplo, durante la puesta en marcha),

este parametro puede activarse para generar temporal-

mente un aviso (A582 Falta ventilador auxiliar) en lugar del

fallo.

Notas:

« El pardmetro debe activarse dentro de los 2 minutos de
reinicio del convertidor (ya sea apagando y encendiendo
la alimentacion o mediante el parametro 96.08).

» El parametro permanecera activo hasta que el ventilador
auxiliar sea reconectado y detectado, o hasta el
siguiente reinicio de la unidad de control.

Desactivado

Desactivado

Funcionamiento normal; la supervision del ventilador auxi-
liar genera un fallo.

Temporalmente
deshabilitado

El fallo del ventilador auxiliar se sustituye temporalmente
por una indicacion de fallo.
El ajuste vuelve automaticamente a Desactivado.

-
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N. Nombre/Valor Descripcion | Def/FbEq16 |
32 Supervision Configuracion de las funciones de supervision de sefiales
1...6.
Se pueden escoger seis valores a monitorizar; se generara
un aviso o fallo siempre que se superen los limites predefi-
nidos.
Véase también el apartado Supervision de sefiales
(pagina 157).
32.01  Estado supervisién | Palabra de estado de supervisiéon de sefial. 0000h
Indica si los valores monitorizados por las funciones de
supervision de sefiales estan dentro o fuera de sus limites
respectivos.
Nota: Esta palabra es independiente de las acciones del
convertidor definidas por los parametros 32.06, 32.16,
32.26, 32.36, 32.46'y 32.56.
Bit Nombre Descripcion
0 Supervisién 1 activa 1 = La sefal seleccionada por 32.07 se halla fuera de sus
limites.
1 Supervisién 2 activa 1 = La sefal seleccionada por 32.77 se halla fuera de sus
limites.
2 Supervisién 3 activa 1 = La sefal seleccionada por 32.27 se halla fuera de sus
limites.
3 Supervisién 4 activa 1 = La sefal seleccionada por 32.37 se halla fuera de sus
limites.
4 Supervisién 5 activa 1 = La sefal seleccionada por 32.47 se halla fuera de sus
limites.
5 Supervisién 6 activa 1 = La sefal seleccionada por 32.27 se halla fuera de sus
limites.
6...15 |Reservado
0000h...FFFFh Palabra de estado de supervision de sefial. 1=1
32.05  Supervision 1 Selecciona el modo de la funcion de supervision de sefial 1. | Deshabilitado
Funcién Determina como se compara la sefial monitorizada (véase
el parametro 32.07) con sus limites inferior y superior
(32.09y 32.10 respectivamente). La accién a tomar cuando
se cumple la condicién se selecciona mediante 32.06.
Deshabilitado La supervision de sefiales 1 no esta en uso. 0
Bajo La accion se toma siempre que la sefial esté por debajo de | 1
su limite inferior.
Alto La accién se toma siempre que la sefial esté por encima de | 2
su limite superior.
Abs bajo La accién se toma siempre que el valor absoluto de la sefial | 3
esté por debajo de su limite inferior (absoluto).
Abs alto La accién se toma siempre que el valor absoluto de la sefal | 4
esté por encima de su limite superior (absoluto).
Ambos La accion se toma siempre que la sefial esté por debajo de |5
su limite inferior o por encima de su limite superior.
Ambos Abs La accién se toma siempre que el valor absoluto de la sefal | 6
esté por debajo de su limite inferior (absoluto) o por encima
de su limite superior (absoluto).
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N.° Nombre/Valor Descripcién Def/FbEq16
Histéresis Se toman medidas cuando la sefial se eleva por encima del | 7
valor definido por el limite +0,5 - rango de histéresis (32.711
Supervision 1 histéresis). La medida se desactiva cuando la
sefial cae por debajo del valor definido por el limite
-0,5 - rango de histéresis.
32.06  Supervision 1 Selecciona si el convertidor genera un fallo, un aviso o nada | Ninguna
Accion cuando el valor monitorizado por la supervision de sefiales | accion
1 supera sus limites.
Nota: Este parametro no afecta al estado indicado por
32.01 Estado supervision.
Ninguna accion No se genera aviso ni fallo. 0
Aviso Se genera el aviso A8B0 ABB Supervision de sefial 1. 1
Fallo El convertidor dispara con un fallo 80B0 Supervisién de 2
sefial 1.
Fallo si esta en Si esta en marcha, el convertidor dispara con el fallo 80B0 | 3
marcha Supervisién de sehal 1.
32.07  Supervisién 1 Sefial | Selecciona la sefial a monitorizar con la funcion de supervi- | Frecuencia
sién de sefiales 1.
Cero Ninguna. 0
Velocidad 01.01 Velocidad motor utilizada (pagina 163). 1
Reservado 2
Frecuencia 01.06 Frecuencia de Salida (pagina 163). 3
Intensidad 01.07 Intensidad Motor (pagina 163). 4
Reservado 5
Par 01.10 Par motor (pagina 163). 6
Tension CC 01.11 Tensién CC (pagina 163). 7
Potencia Salida 01.14 Potencia Salida (pagina 164). 8
Al1 12.11 Al1 Valor Actual (pagina 185). 9
Al2 12.21 Al2 Valor Actual (pagina 187). 10
Reservado 11..17
Ref Vel Antes de 23.01 Ref Veloc antes de rampa (pagina 237). 18
rampa
Ref Vel rampeada 23.02 Ref Veloc rampeada (pagina 237). 19
Ref Velocidad 24.01 Referencia Velocidad utilizada (pagina 242). 20
Usada
Ref de Par Utilizada | 26.02 Ref de par utilizada (pagina 247). 21
Ref. de frec. 28.02 Ref Frecuencia rampeada (pagina 257). 22
utilizada
Temperatura del 05.11 Temperatura del convertidor (pagina 169). 23
convertidor
PID de proceso 40.01 PID Proceso Salida actual (pagina 314). 24
salida
PID Proceso 40.02 PID Proceso retroalim actual (pagina 315). 25
retroalim
PID Proceso punto | 40.03 PID Proc. punto ajuste act. (pagina 315). 26
de ajuste
PID Proceso 40.04 PID Proc. desviacion actual (pagina 315). 27

desviacién
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N.° Nombre/Valor Descripcion Def/FbEq16
Otro Seleccién de fuente (véase Términos y abreviaturasenla |-
pagina 160).
32.08  Supervision 1 Define una constante de tiempo de filtro para la sefial moni- | 0,000 s
Tiempo filtrado torizada por la supervision de sefiales 1.
0,000...30,000 s Tiempo de filtro de la sefial. 1000=1s
32.09  Supervisién 1 baja | Define el limite inferior para supervisién de sefales 1. 0,00
-21474836,00... Limite inferior. -
21474836,00
32.10  Supervision 1 alta Define el limite superior para la supervision de sefales 1. 0,00
-21474836,00... Limite superior. -
21474836,00
32.11  Supervisién 1 Define la histéresis para la sefial monitorizada por la super- | 0,00
histéresis visién de sefiales 1.
0,00...100000,00 Histéresis. -
32.15  Supervision 2 Selecciona el modo de la funcion de supervision de sefial 2. | Deshabilitado
Funcién Determina cdmo se compara la sefial monitorizada (véase
el parametro 32.17) con sus limites inferior y superior
(32.19y 32.20 respectivamente). La accién a tomar cuando
se cumple la condicion se selecciona mediante 32.76.
Deshabilitado La supervision de sefiales 2 no esta en uso. 0
Bajo La accion se toma siempre que la sefial esté por debajo de | 1
su limite inferior.
Alto La accién se toma siempre que la sefial esté por encima de |2
su limite superior.
Abs bajo La accién se toma siempre que el valor absoluto de la sefial | 3
esté por debajo de su limite inferior (absoluto).
Abs alto La accién se toma siempre que el valor absoluto de la sefal | 4
esté por encima de su limite superior (absoluto).
Ambos La accion se toma siempre que la sefial esté por debajo de |5
su limite inferior o por encima de su limite superior.
Ambos Abs La accién se toma siempre que el valor absoluto de la sefal | 6
esté por debajo de su limite inferior (absoluto) o por encima
de su limite superior (absoluto).
Histéresis Se toman medidas cuando la sefial se eleva por encima del |7
valor definido por el limite +0,5 - rango de histéresis (32.21
Supervisién 2 histéresis). La medida se desactiva cuando la
sefial cae por debajo del valor definido por el limite -0,5 -
rango de histéresis.
32.16  Supervisién 2 Selecciona si el convertidor genera un fallo, un aviso o nada | Ninguna
Accion cuando el valor monitorizado por la supervision de sefiales | accion
2 supera sus limites.
Nota: Este parametro no afecta al estado indicado por
32.01 Estado supervision.
Ninguna accion No se genera aviso ni fallo. 0
Aviso Se genera el aviso A8B1 ABB Supervision de sefial 2. 1
Fallo El convertidor dispara con un fallo 80B1 Supervisiéon de 2
sefial 2.
Fallo si esta en Si esta en marcha, el convertidor dispara con el fallo 80B0 |3

marcha

Supervision de sefial 1.
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N.° Nombre/Valor Descripcién Def/IFbEq16
32.17  Supervisién 2 Sefial | Selecciona la sefial a monitorizar con la funcién de supervi- | Intensidad
sién de sefiales 2.
En cuanto a las selecciones disponibles, véase el parame-
tro 32.07 Supervisién 1 Senal.
32.18  Supervision 2 Define una constante de tiempo de filtro para la sefial moni- | 0,000 s
Tiempo filtrado torizada por la supervisiéon de sefiales 2.
0,000...30,000 s Tiempo de filtro de la sefal. 1000=1s
32.19  Supervision 2 baja Define el limite inferior para supervision de sefiales 2. 0,00
-21474836,00... Limite inferior. -
21474836,00
32.20  Supervision 2 alta Define el limite superior para la supervision de sefiales 2. 0,00
-21474836,00... Limite superior. -
21474836,00
32.21  Supervision 2 Define la histéresis para la sefial monitorizada por la super- | 0,00
histéresis visién de sefiales 2.
0,00...100000,00 Histéresis. -
32.25  Supervision 3 Selecciona el modo de la funcion de supervision de sefial 3. | Deshabilitado
Funcion Determina como se compara la sefial monitorizada (véase
el parametro 32.27) con sus limites inferior y superior
(32.29y 32.30 respectivamente). La accién a tomar cuando
se cumple la condicidn se selecciona mediante 32.26.
Deshabilitado La supervision de sefiales 3 no esta en uso. 0
Bajo La accion se toma siempre que la sefial esté por debajo de | 1
su limite inferior.
Alto La accién se toma siempre que la sefal esté por encima de |2
su limite superior.
Abs bajo La accion se toma siempre que el valor absoluto de la sefial | 3
esté por debajo de su limite inferior (absoluto).
Abs alto La accion se toma siempre que el valor absoluto de la sefial | 4
esté por encima de su limite superior (absoluto).
Ambos La accién se toma siempre que la sefial esté por debajo de |5
su limite inferior o por encima de su limite superior.
Ambos Abs La accién se toma siempre que el valor absoluto de la sefial | 6
esté por debajo de su limite inferior (absoluto) o por encima
de su limite superior (absoluto).
Histéresis Se toman medidas cuando la sefial se eleva por encima del |7
valor definido por el limite +0,5 - rango de histéresis (32.31
Supervisién 3 histéresis). La medida se desactiva cuando
la sefial cae por debajo del valor definido por el limite
-0,5 - rango de histéresis.
32.26  Supervision 3 Selecciona si el convertidor genera un fallo, un aviso o nada | Ninguna
Accion cuando el valor monitorizado por la supervision de sefiales | accion
3 supera sus limites.
Nota: Este pardmetro no afecta al estado indicado por
32.01 Estado supervision.
Ninguna accion No se genera aviso ni fallo. 0
Aviso Se genera el aviso A8B2 ABB Supervisién de sefial 3. 1
Fallo El convertidor dispara con un fallo 80B2 Supervision de 2
sefial 3.
Fallo si esta en Si esta en marcha, el convertidor dispara con el fallo 80B0 |3

marcha

Supervision de sefial 1.
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N.° Nombre/Valor Descripcion Def/FbEq16
32.27  Supervisién 3 Sefal | Selecciona la sefial a monitorizar con la funcién de supervi- | Par
sién de sefiales 3.
En cuanto a las selecciones disponibles, véase el parame-
tro 32.07 Supervision 1 Serfial.
32.28  Supervisiéon 3 Define una constante de tiempo de filtro para la sefial moni- | 0,000 s
Tiempo filtrado torizada por la supervision de sefiales 3.
0,000...30,000 s Tiempo de filtro de la sefal. 1000=1s
32.29  Supervisién 3 baja Define el limite inferior para supervisién de sefales 3. 0,00
-21474836,00... Limite inferior. -
21474836,00
32.30  Supervision 3 alta Define el limite superior para la supervisién de sefales 3. 0,00
-21474836,00... Limite superior. -
21474836,00
32.31  Supervision 3 Define la histéresis para la sefial monitorizada por la super- | 0,00
histéresis visién de sefiales 3.
0,00...100000,00 Histéresis. -
32.35  Supervision 4 Selecciona el modo de la funcion de supervision de sefial 4. | Deshabilitado
Funcién Determina cdmo se compara la sefial monitorizada (véase
el parametro 32.37) con sus limites inferior y superior
(32.39y 32.30 respectivamente). La accién a tomar cuando
se cumple la condicidn se selecciona mediante 32.36.
Deshabilitado La supervision de sefiales 4 no esta en uso. 0
Bajo La accion se toma siempre que la sefial esté por debajo de | 1
su limite inferior.
Alto La accién se toma siempre que la sefial esté por encima de | 2
su limite superior.
Abs bajo La accién se toma siempre que el valor absoluto de la sefial | 3
esté por debajo de su limite inferior (absoluto).
Abs alto La accién se toma siempre que el valor absoluto de la sefal | 4
esté por encima de su limite superior (absoluto).
Ambos La accion se toma siempre que la sefial esté por debajo de |5
su limite inferior o por encima de su limite superior.
Ambos Abs La accién se toma siempre que el valor absoluto de la sefial | 6
esté por debajo de su limite inferior (absoluto) o por encima
de su limite superior (absoluto).
Histéresis Se toman medidas cuando la sefial se eleva por encima del |7
valor definido por el limite +0,5 - rango de histéresis (32.41
Supervisioén 4 histéresis). La medida se desactiva cuando
la sefial cae por debajo del valor definido por el limite
-0,5 - rango de histéresis.
32.36  Supervision 4 Selecciona si el convertidor genera un fallo, un aviso o nada | Ninguna
Accion cuando el valor monitorizado por la supervision de sefiales | accion
4 supera sus limites.
Nota: Este parametro no afecta al estado indicado por
32.01 Estado supervision.
Ninguna accion No se genera aviso ni fallo. 0
Aviso Se genera el aviso A8B3 ABB Supervision de sefial 4. 1
Fallo El convertidor dispara con un fallo 80B3 Supervision de 2
sefial 4.
Fallo si esta en El convertidor dispara con el fallo 80B0 Supervisién de 3

marcha

sefial 1 si el motor estd en marcha.
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N.° Nombre/Valor Descripcién Def/FbEq16
32.37  Supervisién 4 Serial | Selecciona la sefial a monitorizar con la funcién de supervi- | Cero
sién de sefiales 4.
En cuanto a las selecciones disponibles, véase el parame-
tro 32.07 Supervisién 1 Senal.
32.38  Supervision 4 Define una constante de tiempo de filtro para la sefial moni- | 0,000 s
Tiempo filtrado torizada por la supervisiéon de sefiales 4.
0,000...30,000 s Tiempo de filtro de la sefal. 1000=1s
32.39  Supervision 4 baja Define el limite inferior para supervision de sefiales 4. 0,00
-21474836,00... Limite inferior. -
21474836,00
32.40  Supervision 4 alta Define el limite superior para la supervision de sefiales 4. 0,00
-21474836,00... Limite superior. -
21474836,00
32.41  Supervision 4 Define la histéresis para la sefial monitorizada por la super- | 0,00
histéresis visién de sefiales 4.
0,00...100000,00 Histéresis. -
32.45  Supervision 5 Selecciona el modo de la funcion de supervision de sefial 5. | Deshabilitado
Funcion Determina como se compara la sefial monitorizada (véase
el parametro 32.47) con sus limites inferior y superior
(32.49y 32.40 respectivamente). La accién a tomar cuando
se cumple la condicidn se selecciona mediante 32.46.
Deshabilitado La supervision de sefiales 5 no esta en uso. 0
Bajo La accion se toma siempre que la sefial esté por debajo de | 1
su limite inferior.
Alto La accién se toma siempre que la sefal esté por encima de |2
su limite superior.
Abs bajo La accion se toma siempre que el valor absoluto de la sefial | 3
esté por debajo de su limite inferior (absoluto).
Abs alto La accion se toma siempre que el valor absoluto de la sefial | 4
esté por encima de su limite superior (absoluto).
Ambos La accién se toma siempre que la sefial esté por debajo de |5
su limite inferior o por encima de su limite superior.
Ambos Abs La accién se toma siempre que el valor absoluto de la sefial | 6
esté por debajo de su limite inferior (absoluto) o por encima
de su limite superior (absoluto).
Histéresis Se toman medidas cuando la sefial se eleva por encima del |7
valor definido por el limite +0,5 - rango de histéresis (32.51
Supervisioén 5 histéresis). La medida se desactiva cuando
la sefial cae por debajo del valor definido por el limite
-0,5 - rango de histéresis.
32.46  Supervision 5 Selecciona si el convertidor genera un fallo, un aviso o nada | Ninguna
Accion cuando el valor monitorizado por la supervision de sefiales | accion
5 supera sus limites.
Nota: Este pardmetro no afecta al estado indicado por
32.01 Estado supervision.
Ninguna accion No se genera aviso ni fallo. 0
Aviso Se genera el aviso A8B4 ABB Supervisién de sefial 5. 1
Fallo El convertidor dispara con un fallo 80B4 Supervision de 2
sefial 5.
Fallo si esta en El convertidor dispara con el fallo 80B0 Supervisién de 3

marcha

sefial 1 si el motor estd en marcha.
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N.° Nombre/Valor Descripcion Def/FbEq16
32.47  Supervisién 5 Sefal | Selecciona la sefial a monitorizar con la funcién de supervi- | Cero
sién de sefiales 5.
En cuanto a las selecciones disponibles, véase el parame-
tro 32.07 Supervision 1 Serfial.
32.48  Supervisién 5 Define una constante de tiempo de filtro para la sefial moni- | 0,000 s
Tiempo filtrado torizada por la supervision de sefiales 5.
0,000...30,000 s Tiempo de filtro de la sefal. 1000=1s
32.49  Supervisién 5 baja Define el limite inferior para supervisién de sefales 5. 0,00
-21474836,00... Limite inferior. -
21474836,00
32.50  Supervision 5 alta Define el limite superior para la supervisioén de sefales 5. 0,00
-21474836,00... Limite superior. -
21474836,00
32.51  Supervision 5 Define la histéresis para la sefial monitorizada por la super- | 0,00
histéresis visién de sefiales 5.
0,00...100000,00 Histéresis. -
32.55  Supervision 6 Selecciona el modo de la funcion de supervision de sefial 6. | Deshabilitado
Funcién Determina cdmo se compara la sefial monitorizada (véase
el parametro 32.57) con sus limites inferior y superior
(32.59y 32.50 respectivamente). La accién a tomar cuando
se cumple la condicidn se selecciona mediante 32.56.
Deshabilitado La supervision de sefiales 6 no esta en uso. 0
Bajo La accion se toma siempre que la sefial esté por debajo de | 1
su limite inferior.
Alto La accién se toma siempre que la sefial esté por encima de | 2
su limite superior.
Abs bajo La accién se toma siempre que el valor absoluto de la sefial | 3
esté por debajo de su limite inferior (absoluto).
Abs alto La accién se toma siempre que el valor absoluto de la sefal | 4
esté por encima de su limite superior (absoluto).
Ambos La accion se toma siempre que la sefial esté por debajo de |5
su limite inferior o por encima de su limite superior.
Ambos Abs La accién se toma siempre que el valor absoluto de la sefial | 6
esté por debajo de su limite inferior (absoluto) o por encima
de su limite superior (absoluto).
Histéresis Se toman medidas cuando la sefial se eleva por encima del |7
valor definido por el limite +0,5 - rango de histéresis (32.61
Supervision 6 histéresis). La medida se desactiva cuando
la sefial cae por debajo del valor definido por el limite
-0,5 - rango de histéresis.
32.56  Supervisién 6 Selecciona si el convertidor genera un fallo, un aviso o nada | Ninguna
Accion cuando el valor monitorizado por la supervision de sefiales | accion
6 supera sus limites.
Nota: Este parametro no afecta al estado indicado por
32.01 Estado supervision.
Ninguna accion No se genera aviso ni fallo. 0
Aviso Se genera el aviso A8B5 ABB Supervision de sefial 6. 1
Fallo El convertidor dispara con un fallo 80B5 Supervision de 2
sefial 6.
Fallo si esta en El convertidor dispara con el fallo 80B0 Supervisién de 3

marcha

sefial 1 si el motor estd en marcha.
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N.° Nombre/Valor Descripcién Def/FbEq16
32.57  Supervisién 6 Serial | Selecciona la sefial a monitorizar con la funcién de supervi- | Cero
sién de sefiales 6.
En cuanto a las selecciones disponibles, véase el parame-
tro 32.07 Supervisién 1 Senal.
32.58  Supervision 6 Define una constante de tiempo de filtro para la sefial moni- | 0,000 s
Tiempo filtrado torizada por la supervisiéon de sefiales 6.
0,000...30,000 s Tiempo de filtro de la sefal. 1000=1s
32.59  Supervision 6 baja | Define el limite inferior para supervision de sefiales 6. 0,00
-21474836,00... Limite inferior. -
21474836,00
32.60  Supervision 6 alta Define el limite superior para la supervisién de sefiales 6. 0,00
-21474836,00... Limite superior. -
21474836,00
32.61  Supervision 6 Define la histéresis para la sefial monitorizada por la super- | 0,00
histéresis visién de sefiales 6.
0,00...100000,00 Histéresis. -
34 Funciones Configuracion de las funciones temporizadas.
temporizadas Véase también el apartado Funciones temporizadas
(pagina 119).
34.01  Estado de funciones | Estado de los temporizadores combinados. El estado de un | -
temporizadas temporizador combinado es una suma légica de todos los
temporizadores conectados al mismo.
Este parametro es sélo de lectura.
Bit Nombre Descripcion
0 Funcién temporizada 1 1 = Activo.
1 Funcién temporizada 2 1 = Activo.
2 Funcién temporizada 3 1 = Activo.
3...156 |Reservado
0000h...0FFFFh Estado de temporizadores combinados 1...3. 1=1
34.02 Estado Estado de temporizadores 1...12. -
temporizador Este parametro es sélo de lectura.
Bit Nombre Descripcion
0 Temporizador 1 1 = Activo.
1 Temporizador 2 1 = Activo.
2 Temporizador 3 1 = Activo.
3 Temporizador 4 1 = Activo.
4 Temporizador 5 1 = Activo.
5 Temporizador 6 1 = Activo.
6 Temporizador 7 1 = Activo.
7 Temporizador 8 1 = Activo.
8 Temporizador 9 1 = Activo.
9 Temporizador 10 1 = Activo.
10 Temporizador 11 1 = Activo.
1" Temporizador 12 1 = Activo.
12...15 |Reservado
0000h...FFFFh Estado del temporizador. 1=1
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34.04  Estado de Estacién/ | Estado de las estaciones 1...4, dia laborable excepcional y | -
Dia de excepcion festivo excepcional. Solamente puede estar activada una

estacion a la vez. Un dia puede ser laborable y festivo al

mismo tiempo.

Este parametro es sélo de lectura.

Bit Nombre Descripcion
0 Estacion 1 1 = Activo.
1 Estacién 2 1 = Activo.
2 Estacién 3 1 = Activo.
3 Estacién 4 1 = Activo.
4..9 Reservado
10 Laborable excepcional 1 = Activo.
1 Festivo excepcional 1 = Activo.
12...15 [Reservado
0000h...FFFFh Estado de las estaciones y festivos y laborables excepcio- |1 =1
nales.
34.10  Habilitar funciones | Selecciona la fuente para la sefial de habilitacién de funcio- | Deshabilitado
temporizadas nes temporizadas.
0 = Deshabilitado.
1 = Habilitado.
Deshabilitado 0. 0
Habilitado 1. 1
DI1 Entrada digital DI1 (70.02 DI Estado Demora, bit 0). 2
DI2 Entrada digital DI2 (10.02 DI Estado Demora, bit 1). 3
DI3 Entrada digital DI3 (70.02 DI Estado Demora, bit 2). 4
Dl4 Entrada digital DI4 (710.02 DI Estado Demora, bit 3). 5
DI5 Entrada digital DI5 (710.02 DI Estado Demora, bit 4). 6
DI6 Entrada digital DI6 (710.02 DI Estado Demora, bit 5). 7
Otro [bit] Seleccién de fuente (véase Términos y abreviaturasenla |-
pagina 160).
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N.°

Nombre/Valor

Descripcién

Def/IFbEq16

34.11

Temporizador 1
Configuracion

Define cuando esta activo el temporizador 1. 0000 0111

1000 0000b

o
=

Nombre

Descripcion

Lunes

1 = El lunes es un dia de puesta en marcha activa.

Martes

1 = El martes es un dia de puesta en marcha activa.

Miércoles

1 = El miércoles es un dia de puesta en marcha activa.

Jueves

1 = El jueves es un dia de puesta en marcha activa.

Viernes

1 = El viernes es un dia de puesta en marcha activa.

Sabado

1 = El sébado es un dia de puesta en marcha activa.

Domingo

1 = El domingo es un dia de puesta en marcha activa.

Estacion 1

1 = Temporizador activo en estacion 1.

Estacion 2

1 = Temporizador activo en estacion 2.

Estacion 3

1 = Temporizador activo en estacién 3.

Estacion 4

1 = Temporizador activo en estacion 4.

A2l Ol N[O | WIN|—~|O

=l O

Excepciones

0 = Los dias de excepciones estan desactivados. El temporizador
solo sigue los ajustes de dia de la semana y estacién (bits 0...10
en la configuracién del temporizador) y la hora de arranque y la
duracion del temporizador (véase 34.12y 34.13).

Los ajustes de dias de excepcion, parametros 34.70...34.90,
no tienen ningun efecto sobre este temporizador.

1 = Los dias de excepciones estan activados. El temporizador
esta activo durante las dias laborables y estaciones definidas
con los bits 0...10 y las horas definidas por 34.712y 34.13.
Ademas, el temporizador esta activo durante los dias de
excepcion definidos con el bit 12, el bit 13 y los parametros
34.70...34.90. Si tanto el bit 12 como el bit 13 son cero, el
temporizador estara inactivo durante los dias de excepcion.

Festivos

Este bit no tiene ninguin efecto a menos que el bit 11 = 1 (los
dias de excepcion estan habilitados).

Cuando tanto el bit 11 como el bit 12 son 1, el temporizador
esta activo durante los dias laborables y las estaciones
definidas con los bits 0...10 y las horas definidas con los
parametros 34.12'y 34.13.

Ademas, el temporizador esta activo cuando el dia en curso
esta definido como Dia de excepcion Festivo con los
parametros 34.70...34.90 y la hora actual se corresponde con
el intervalo de tiempo definido por 34.72'y 34.13. Durante los
dias de excepcion, los bits de dias laborables y los bits de
estacion no se tienen en cuenta.

Laborables

Este bit no tiene ningun efecto a menos que el bit 11 =1
(excepciones habilitadas).

Cuando tanto el bit 11 como el bit 13 son 1, el temporizador
esta activo durante los dias laborables y las estaciones
definidas con los bits 0...10 y las horas definidas con los
parametros 34.12y 34.13.

Ademas, el temporizador esta activo cuando el dia en curso
esta definido como Dia de excepcién Laborable con los
parametros 34.70...34.90 y la hora actual se corresponde con
el intervalo de tiempo definido por 34.72 y 34.13. Durante los
dias de excepciodn, los bits de dias laborables y los bits de
estacion no se tienen en cuenta.

14...

15

Reservado
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Nombre/Valor

A continuacién se muestran ejemplos de configuracién del temporizador cuando el Temporizador

esta activo.

Descripcion

| Def/FbEq16

Bits del parametro

134.11Temporizador 1 Configuracion

/iernes

= LLunes

= Martes

= Miércoles
= Hueves
= [Sabado
= [Domingo
= [Estacion
= [Estacion2
= [Estacion3
— |[Estacion4

© [Excepciones|
© IFestivos

S ILaborables

Ejemplo 1: El temporizador esta activo durante las
horas del dia definidas por otros parametros cada Dia
laborable y cada Estacion.

Los ajustes de dias de excepcion (34.70...34.90) no
tienen ningun efecto sobre el temporizador.

Ejemplo 2: El temporizador esta activo durante las
horas del dia definidas por otros pardametros de Lun a
\Vie, cada Estacion.

Los ajustes de dias de excepcion (34.70...34.90) no
tienen ningln efecto sobre el temporizador.

Ejemplo 3: El temporizador esta activo durante las
horas del dia definidas por otros parametros de Lun a
ie, sélo durante la Estacion 3 (se puede configurar,
p. €j., verano).

Los ajustes de dias de excepcion (34.70...34.90) no
tienen ningun efecto sobre el temporizador.

Ejemplo 4: El temporizador esta activo durante las
horas del dia definidas por otros parametros de Lun a
ie, cada Estacion.

IAdemas, el temporizador esta activo todos los Dias
de excepcion Festivos, independientemente del dia o
la estacion.

Ejemplo 5: El temporizador esta activo durante las
horas del dia definidas por otros parametros los Lun,
Mié, Vie y Dom, durante Estacion 1y Estacion 2.
IAdemas, el temporizador esta activo todos los Dias

de excepcién Laborables. independientemente del
dia o la estacion.

Ejemplo 6: El temporizador esta activo durante las
horas del dia definidas por otros parametros cada Dia
laborable y cada Estacién.

El temporizador esta inactivo durante todos los Dias
de excepcion.

0000h...FFFFh

Configuracién del temporizador 1.

1=1

34.12

Temporizador 1
Hora de inicio

Define la hora diaria para la puesta en marcha del tempori-
zador 1. La hora puede cambiarse en incrementos de un
segundo.

El temporizador se puede poner en marcha a una hora dis-
tinta a la hora de inicio. Por ejemplo, si la duracién del tem-
porizador es de mas de un dia y los inicios de sesién
activos comienzan durante ese tiempo, el temporizador se
pone en marcha a las 00:00 y se para cuando vence su
duracion.

00:00:00

00:00:00...23:59:59

Hora de inicio diario del temporizador.
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N.° Nombre/Valor Descripcién Def/FbEq16
34.13  Temporizador 1 Define la duracién del temporizador 1. La duracién puede 00 00:00
Duracion cambiarse en incrementos de un minuto.
La duracién puede abarcar el cambio de dia, pero si se
activa un dia de excepcion el periodo se interrumpe a
medianoche. Del mismo modo, el periodo que se inicia en
un dia de excepcidn sélo permanece activo hasta que fina-
lice ese dia, aunque su duracion sea mas larga. El tempori-
zador continuara después de una interrupcion si ain le
resta duracion.
00 00:00...07 00:00 | Duracién del temporizador. 1=1
34.14  Temporizador 2 Véase 34.11 Temporizador 1 Configuracioén. 0000 0111
Configuracién 1000 0000b
34.15  Temporizador 2 Véase 34.12 Temporizador 1 Hora de inicio. 00:00:00
Hora de inicio
34.16  Temporizador 2 Véase 34.13 Temporizador 1 Duracion. 00 00:00
Duracién
34.17  Temporizador 3 Véase 34.11 Temporizador 1 Configuracion. 0000 0111
Configuracion 1000 0000b
34.18  Temporizador 3 Véase 34.12 Temporizador 1 Hora de inicio. 00:00:00
Hora de inicio
34.19  Temporizador 3 Véase 34.13 Temporizador 1 Duracion. 00 00:00
Duracion
34.20  Temporizador 4 Véase 34.11 Temporizador 1 Configuracién. 0000 0111
Configuracién 1000 0000b
34.21  Temporizador 4 Véase 34.12 Temporizador 1 Hora de inicio. 00:00:00
Hora de inicio
34.22  Temporizador 4 Véase 34.13 Temporizador 1 Duracion. 00 00:00
Duracién
34.23  Temporizador 5 Véase 34.11 Temporizador 1 Configuracion. 0000 0111
Configuracioén 1000 0000b
34.24  Temporizador 5 Véase 34.12 Temporizador 1 Hora de inicio. 00:00:00
Hora de inicio
34.25  Temporizador 5 Véase 34.13 Temporizador 1 Duracion. 00 00:00
Duracién
34.26  Temporizador 6 Véase 34.11 Temporizador 1 Configuracién. 0000 0111
Configuracioén 1000 0000b
34.27  Temporizador 6 Véase 34.12 Temporizador 1 Hora de inicio. 00:00:00
Hora de inicio
34.28  Temporizador 6 Véase 34.13 Temporizador 1 Duracion. 00 00:00
Duracion
34.29  Temporizador 7 Véase 34.11 Temporizador 1 Configuracion. 0000 0111
Configuracion 1000 0000b
34.30  Temporizador 7 Véase 34.12 Temporizador 1 Hora de inicio. 00:00:00
Hora de inicio
34.31  Temporizador 7 Véase 34.13 Temporizador 1 Duracion. 00 00:00
Duracion
34.32  Temporizador 8 Véase 34.11 Temporizador 1 Configuracioén. 0000 0111
Configuracion 1000 0000b
34.33  Temporizador 8 Véase 34.12 Temporizador 1 Hora de inicio. 00:00:00
Hora de inicio
34.34  Temporizador 8 Véase 34.13 Temporizador 1 Duracion. 00 00:00

Duracién
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34.35  Temporizador 9 Véase 34.11 Temporizador 1 Configuracioén. 0000 0111
Configuracién 1000 0000b
34.36  Temporizador 9 Véase 34.12 Temporizador 1 Hora de inicio. 00:00:00
Hora de inicio
34.37  Temporizador 9 Véase 34.13 Temporizador 1 Duracion. 00 00:00
Duracién
34.38  Temporizador 10 Véase 34.11 Temporizador 1 Configuracion. 0000 0111
Configuracion 1000 0000b
34.39  Temporizador 10 Véase 34.12 Temporizador 1 Hora de inicio. 00:00:00
Hora de inicio
34.40 Temporizador 10 Véase 34.13 Temporizador 1 Duracion. 00 00:00
Duracién
34.41  Temporizador 11 Véase 34.11 Temporizador 1 Configuracion. 0000 0111
Configuracion 1000 0000b
34.42  Temporizador 11 Véase 34.12 Temporizador 1 Hora de inicio. 00:00:00
Hora de inicio
34.43  Temporizador 11 Véase 34.13 Temporizador 1 Duracién. 00 00:00
Duracién
34.44  Temporizador 12 Véase 34.11 Temporizador 1 Configuracion. 0000 0111
Configuracioén 1000 0000b
34.45  Temporizador 12 Véase 34.12 Temporizador 1 Hora de inicio. 00:00:00
Hora de inicio
34.46  Temporizador 12 Véase 34.13 Temporizador 1 Duracién. 00 00:00
Duracién
34.60 Estacién 1 Fecha Define la fecha de inicio de estacién 1 en formato dd.mm, 01.01.
inicio donde dd es el nimero del dia y el mm es el nimero del
mes.
La estacion cambia a medianoche. Sélo puede estar acti-
vada una estacioén a la vez. Los temporizadores se ponen
en marcha los dias de excepcién aunque no estén dentro
de la estacion activa.
Las fechas de inicio de estacion (1...4) deben darse en
orden ascendente para usar todas las estaciones. El valor
por defecto se interpreta como que la estaciéon no esta con-
figurada. Si las fechas de inicio de estacién no estan en
orden ascendente y el valor es algo distinto al valor por
defecto, se produce un aviso de configuracion estacional.
01.01...31.12 Fecha de inicio de la estacion.
34.61  Estacién 2 Fecha Define la fecha de inicio de estacion 2. 01.01
inicio Véase 34.60 Estacion 1 Fecha inicio.
34.62  Estacién 3 Fecha Define la fecha de inicio de estacion 3. 01.01
inicio Véase 34.60 Estacién 1 Fecha inicio.
34.63  Estacioén 4 Fecha Define la fecha de inicio de estacion 4. 01.01
inicio Véase 34.60 Estacion 1 Fecha inicio.
34.70  Numero de Define cuantas de las excepciones estan activas especifi- |3

excepciones activas

cando la ultima activa. Todas las excepciones anteriores
estan activas.

Las excepciones 1...3 son periodos (la duracién se puede
definir) y las excepciones 4...16 son dias (la duracién siem-
pre es de 24 horas).

Ejemplo: Si el valor es 4, las excepciones 1...4 estan acti-
vas y las excepciones 5...16 no estan activas.

Numero de dias o periodos de excepcion activos.
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N.° Nombre/Valor Descripcién Def/IFbEq16
34.71  Tipos de excepcion | Define los tipos de excepciones 1...16 como dia laborable o | 0000h
festivo.
Las excepciones 1...3 son periodos (la duracién se puede
definir) y las excepciones 4...16 son dias (la duracion siem-
pre es de 24 horas).
Bit Nombre Descripcion
0 Excepcion 1 0 = Laborable. 1 = Festivo
1 Excepcion 2 0 = Laborable. 1 = Festivo
2 Excepcion 3 0 = Laborable. 1 = Festivo
3 Excepcion 4 0 = Laborable. 1 = Festivo
4 Excepcion 5 0 = Laborable. 1 = Festivo
5 Excepcion 6 0 = Laborable. 1 = Festivo
6 Excepcion 7 0 = Laborable. 1 = Festivo
7 Excepcion 8 0 = Laborable. 1 = Festivo
8 Excepcion 9 0 = Laborable. 1 = Festivo
9 Excepcion 10 0 = Laborable. 1 = Festivo
10 Excepcion 11 0 = Laborable. 1 = Festivo
1 Excepcion 12 0 = Laborable. 1 = Festivo
12 Excepcion 13 0 = Laborable. 1 = Festivo
13 Excepcion 14 0 = Laborable. 1 = Festivo
14 Excepcion 15 0 = Laborable. 1 = Festivo
15 Excepcion 16 0 = Laborable. 1 = Festivo
0000h...FFFFh Tipos de dias o periodos de excepcion. 1=1
34.72  Excepcion 1 Inicio Define la fecha de inicio del periodo de excepcién en for- 01.01
mato dd.mm, donde dd es el nimero del diay el mm es el
numero del mes.
El temporizador que se pone en marcha un dia de excep-
cién siempre se para a las 23:59:59 aunque no haya ago-
tado su duracién.
La misma fecha se puede configurar para que sea festiva y
laborable. La fecha es activa si cualquiera de los dias de
excepcion esta activo.
01.01....31.12 Fecha de inicio del periodo de excepcion 1.
34.73  Excepcion 1 Define la longitud del periodo de excepcién en dias. 0d
Duracion El periodo de excepcion se maneja del mismo modo que
varios dias de excepcién consecutivos.
0...60d Duracion del periodo de excepcién 1. 1=
34.74  Excepcion 2 Inicio Véase 34.72 Excepcion 1 Inicio. 01.01
34.75  Excepcion 2 Véase 34.73 Excepcion 1 Duracion. 0d
Duracién
34.76  Excepcion 3 Inicio Véase 34.72 Excepcion 1 Inicio. 01.01
34.77  Excepcion 3 Véase 34.73 Excepcion 1 Duracién. 0d
Duracion
34.78  Excepcion 4 Dia Define la fecha del dia de excepcion 4. 01.0
01.01....31.12 Fecha de inicio del dia de excepcion 4.
El temporizador que se pone en marcha un dia de excep-
cién siempre se para a las 23:59:59 aunque no haya ago-
tado su duracién.
34.79  Excepcioén 5 Dia Véase 34.79 Excepcién 4 Dia. 01.01
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34.80  Excepcién 6 Dia Véase 34.79 Excepcioén 4 Dia. 01.01
34.81  Excepcion 7 Dia Véase 34.79 Excepcion 4 Dia. 01,01
34.82  Excepcion 8 Dia Véase 34.79 Excepcion 4 Dia. 01.01
34.83  Excepcion 9 Dia Véase 34.79 Excepcioén 4 Dia. 01.01
34.84  Excepcion 10 Dia Véase 34.79 Excepcion 4 Dia. 01.01
34.85  Excepcion 11 Dia Véase 34.79 Excepcion 4 Dia. 01.01
34.86  Excepcion 12 Dia Véase 34.79 Excepcion 4 Dia. 01.01
34.87  Excepcién 13 Dia Véase 34.79 Excepcioén 4 Dia. 01.01
34.88  Excepcion 14 Dia Véase 34.79 Excepcioén 4 Dia. 01.01
34.89  Excepcion 15 Dia Véase 34.79 Excepcioén 4 Dia. 01.01
34.90  Excepcién 16 Dia Véase 34.79 Excepcion 4 Dia. 01.01
34.100 Funcién Define qué temporizadores estan conectados al temporiza- | 0000h
temporizada 1 dor combinado 1.
0 = No conectado.
1 = Conectado.
Véase 34.01 Estado de funciones temporizadas.
Bit Nombre Descripcion
0 Temporizador 1 0 = Inactivo. 1 = Activo.
1 Temporizador 2 0 = Inactivo. 1 = Activo.
2 Temporizador 3 0 = Inactivo. 1 = Activo.
3 Temporizador 4 0 = Inactivo. 1 = Activo.
4 Temporizador 5 0 = Inactivo. 1 = Activo.
5 Temporizador 6 0 = Inactivo. 1 = Activo.
6 Temporizador 7 0 = Inactivo. 1 = Activo.
7 Temporizador 8 0 = Inactivo. 1 = Activo.
8 Temporizador 9 0 = Inactivo. 1 = Activo.
9 Temporizador 10 0 = Inactivo. 1 = Activo.
10 Temporizador 11 0 = Inactivo. 1 = Activo.
" Temporizador 12 0 = Inactivo. 1 = Activo.
12...15 |Reservado
0000h...FFFFh Temporizadores conectados al temporizador combinado 1. |1 =1
34.101 Funcién Define qué temporizadores estan conectados al temporiza- | 0000h
temporizada 2 dor combinado 2.
Véase 34.01 Estado de funciones temporizadas.
34.102 Funcion Define qué temporizadores estan conectados al temporiza- | 0000h

temporizada 3

dor combinado 3.
Véase 34.01 Estado de funciones temporizadas.
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34.110 Tiempo extra Define qué temporizadores combinados (es decir, tempori- [ 0000h
Funcion zadores que estan conectados a los temporizadores combi-
nados) se activan con la funcion de tiempo extra.
Bit Nombre Descripcion
0 Funcién temporizada 1 0 = Inactivo. 1 = Activo.
1 Funcién temporizada 2 0 = Inactivo. 1 = Activo.
2 Funcién temporizada 3 0 = Inactivo. 1 = Activo.
3...15 |Reservado
0000h...FFFFh Temporizadores combinados incluyendo el temporizador 1=1
extra.
34.111  Tiempo Extra Fte Selecciona la fuente de la sefial de activacion del tiempo Off
activac extra.
0 = Deshabilitado.
1 = Habilitado.
Off 0. 0
On 1. 1
DI1 Entrada digital DI1 (70.02 DI Estado Demora, bit 0). 2
DI2 Entrada digital DI2 (70.02 DI Estado Demora, bit 1). 3
DI3 Entrada digital DI3 (70.02 DI Estado Demora, bit 2). 4
Dl4 Entrada digital DI4 (70.02 DI Estado Demora, bit 3). 5
DI5 Entrada digital DI5 (70.02 DI Estado Demora, bit 4). 6
DI6 Entrada digital DI6 (70.02 DI Estado Demora, bit 5). 7
Otro [bit] Seleccién de fuente (véase Términos y abreviaturasenla |-
pagina 160).
34.112 Tiempo Extra Define el tiempo dentro del cual se desactiva el tiempo 00 00:00
Duracion extra tras la desconexion de la sefial de activacion del
tiempo extra.
Ejemplo: Si el parametro 34.111 Tiempo Extra Fte activac
se ajusta a DI1y 34.112 Tiempo Extra Duracién se ajusta a
00 01:30, el tiempo extra esta activo durante 1 hora y 30
minutos después de que se desactive la entrada digital DI.
00 00:00...07 00:00 | Duracién del tiempo extra. 1=1
35 Proteccion térmica Ajustes de proteccién térmica de motor, como la configura-
del motor cién de medicién de temperatura, la definicién de curva de
carga y la configuracion de control del ventilador de motor.
Véase también el apartado Proteccién térmica del motor
(pagina 143).
35.01  Temperatura Muestra la temperatura del motor estimada por el modelo | -
Estimada Motor de proteccion térmica del motor interno (véanse los para-
metros 35.50...35.55). La unidad se selecciona con el para-
metro 96.16 Seleccién de unidad.
Este parametro es solo de lectura.
-60...1000 °C o Temperatura estimada del motor. 1=1°

-76...1832 °F
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35.02  Temperatura Muestra la temperatura recibida a través de la fuente defi- | -
Medida 1 nida por el parametro 35.11 Temperatura 1 Fuente. La uni-
dad se selecciona con el parametro 96.16 Seleccién de
unidad.
Nota: Con un sensor PTC, el valor mostrado no es una
medida valida. Se muestra 0 ohmios (temperatura normal)
o bien el valor del parametro 35.22 Supervisién 2 Limite
fallo (temperatura excesiva).
Este parametro es sélo de lectura.
-60...5000 °C o Temperatura Medida 1. 1 =1 unidad
-76...9032 °F,
0 ohmios o
[35.12] ohmios
35.03  Temperatura Muestra la temperatura recibida a través de la fuente defi- | -
Medida 2 nida por el parametro 35.21 Temperatura 2 Fuente. La uni-
dad se selecciona con el parametro 96.16 Seleccién de
unidad.
Nota: Con un sensor PTC, el valor mostrado no es una
medida valida. Se muestra 0 ohmios (temperatura normal)
o bien el valor del parametro 35.22 Supervisién 2 Limite
fallo (temperatura excesiva).
Este parametro es solo de lectura.
-60...5000 °C o Temperatura medida 2. 1 =1 unidad
-76...9032 °F,
0 ohmios o
[35.22] ohmios
35.11 Temperatura 1 Selecciona la fuente de la que se lee la temperatura medida | Temperatura
Fuente 1. estimada
Normalmente esta fuente es un sensor conectado al motor
controlado por el convertidor, pero se puede usar para
medir y monitorizar la temperatura de otros componentes
del proceso siempre y cuando se utilice un sensor apro-
piado segun indica la lista de seleccion.
Deshabilitado Ninguna. La funcién de supervision de temperatura 1 estd | 0
deshabilitada.
Temperatura Temperatura estimada del motor (véase el parametro 35.07 | 1
estimada Temperatura Estimada Motor).

La temperatura se estima haciendo un calculo interno en el
convertidor. Es importante configurar la temperatura
ambiente del motor en 35.50 Temperatura Ambiente Motor.
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N.° Nombre/Valor

Descripcién

Def/IFbEq16

1/0 analdgica
KTY84

Sensor KTY84 conectado a la entrada analdgica seleccio-
nada con el parametro 35.14 Temperatura 1 Fuente Al y
una salida analdgica.

Los ajustes requeridos son los siguientes:

« Ajuste el interruptor o puente de la entrada analégica en
U (tension). Cualquier cambio debe validarse mediante
un reinicio de la unidad de control.

« Ajuste el parametro adecuado de seleccion de la unidad
de la entrada analégica en el grupo 12 Al Estandar en V
(voltios).

« En el grupo de parametros 13 AO Estandar, ajuste el
parametro de seleccion de fuente de la salida analégica
a Excitacion sensor temp 1.

La salida analégica suministra una intensidad constante a

través del sensor. A medida que aumenta la resistencia del

sensor junto con su temperatura, la tension en el sensor
también aumenta. La entrada analdgica lee la tension y la
transforma a grados.

2

Reservado

1 x /O analdgica
Pt100

Sensor Pt100 conectado a una entrada analdgica estandar
seleccionada con el parametro 35.14 Temperatura 1 Fuente
Al'y una salida analégica.

Los ajustes requeridos son los siguientes:

« Ajuste el interruptor o puente de la entrada analégica en
U (tension). Cualquier cambio debe validarse mediante
un reinicio de la unidad de control.

« Ajuste el parametro adecuado de seleccion de la unidad
de la entrada analdgica en el grupo 12 Al Estandar en V
(voltios).

* En el grupo de parametros 13 AO Estandar, ajuste el
parametro de seleccion de fuente de la salida analdgica
a Excitacion sensor temp 1.

La salida analdgica suministra una intensidad constante a

través del sensor. A medida que aumenta la resistencia del

sensor junto con su temperatura, la tensioén en el sensor
también aumenta. La entrada analdgica lee la tension y la
transforma a grados.

2 x 1/0 analdgica
Pt100

Como la seleccion 1 x I/O analégica Pt100, pero con dos
sensores conectados en serie. El uso de varios sensores
mejora significativamente la exactitud de las mediciones.

3 x /O analdgica
Pt100

Como la seleccion 1 x I/O analégica Pt100, pero con tres
sensores conectados en serie. El uso de varios sensores
mejora significativamente la exactitud de las mediciones.

PTC DI6

El sensor PTC esta conectado a DI6.

Nota: Con un sensor PTC, el valor mostrado no es una
medida valida. Se muestra 0 ohmios (temperatura normal)
o bien el valor del parametro 35.22 Supervisién 2 Limite
fallo (temperatura excesiva).

Reservado

Temperatura directa

La temperatura se toma de la fuente seleccionada con el
parametro 35.14 Temperatura 1 Fuente Al. Se asume que
el valor de la fuente esta en grados Celsius.

1"
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Def/IFbEq16

1/0 analdgica
KTY83

Sensor KTY83 conectado a la entrada analdgica seleccio-
nada con el parametro 35.14 Temperatura 1 Fuente Al y
una salida analégica.

Los ajustes requeridos son los siguientes:

» Ajuste el interruptor o puente de la entrada analégica en
U (tension). Cualquier cambio debe validarse mediante
un reinicio de la unidad de control.

» Ajuste el parametro adecuado de seleccion de la unidad
de la entrada analégica en el grupo 12 Al Estandar en V
(voltios).

* En el grupo de parametros 13 AO Estandar, ajuste el
parametro de seleccion de fuente de la salida analdgica
a Excitacion sensor temp 1.

La salida analégica suministra una intensidad constante a

través del sensor. A medida que aumenta la resistencia del

sensor junto con su temperatura, la tension en el sensor
también aumenta. La entrada analdgica lee la tensién y la
transforma a grados.

12

1 x I/0 analdgica
Pt1000

Sensor Pt1000 conectado a una entrada analégica estan-
dar seleccionada con el parametro 35.14 Temperatura 1
Fuente Al'y una salida analdgica.

Los ajustes requeridos son los siguientes:

+ Ajuste el interruptor o puente de la entrada analégica en
U (tension). Cualquier cambio debe validarse mediante
un reinicio de la unidad de control.

+ Ajuste el parametro adecuado de seleccion de la unidad
de la entrada analégica en el grupo 12 Al Estandar en V
(voltios).

* En el grupo de parametros 13 AO Estandar, ajuste el
parametro de seleccion de fuente de la salida analégica
a Excitacién sensor temp 1.

La salida analdgica suministra una intensidad constante a

través del sensor. A medida que aumenta la resistencia del

sensor junto con su temperatura, la tension en el sensor
también aumenta. La entrada analdgica lee la tension y la
transforma a grados.

13

2 x I/0 analdgica
Pt1000

Como la seleccién 1 x I/O analégica Pt1000, pero con dos
sensores conectados en serie. El uso de varios sensores
mejora significativamente la exactitud de las mediciones.

14

3 x /0 analdgica
Pt1000

Como la seleccion 1 x I/O analégica Pt1000, pero con tres
sensores conectados en serie. El uso de varios sensores
mejora significativamente la exactitud de las mediciones.

15
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Ni1000

Sensor Ni1000 conectado a la entrada analdgica seleccio-
nada con el parametro 35.14 Temperatura 1 Fuente Al y
una salida analdgica.

Los ajustes requeridos son los siguientes:

« Ajuste el interruptor o puente de la entrada analégica en
U (tension). Cualquier cambio debe validarse mediante
un reinicio de la unidad de control.

« Ajuste el parametro adecuado de seleccion de la unidad
de la entrada analégica en el grupo 12 Al Estandar en V
(voltios).

« En el grupo de parametros 13 AO Estandar, ajuste el
parametro de seleccion de fuente de la salida analégica
a Excitacion sensor temp 1.

La salida analégica suministra una intensidad constante a

través del sensor. A medida que aumenta la resistencia del

sensor junto con su temperatura, la tension en el sensor
también aumenta. La entrada analdgica lee la tension y la
transforma a grados.

16

Reservado

17...18

Médulo de
ampliacion PTC

PTC esta conectado al médulo de ampliacion multifuncién
CMOD-02, que se instala en la ranura de convertidor 2. Con-
sulte el capitulo Mddulos de ampliacién de E/S opcionales,
apartado Médulo de ampliacién multifuncion CMOD-02
(interfaz externa 24 V CA/CC y PTC aislado) en el Manual de
hardware del convertidor).

19

Reservado

20

Therm(0)

Sensor PTC o un termistor normalmente cerrado conectado
al relé a través de la entrada digital DI6. El motor esta
sobrecalentado cuando la entrada digital es 0.

21

Therm(1)

Relé de termistores normalmente abierto conectado a la
entrada digital DI6. El motor esta sobrecalentado cuando la
entrada digital es 1.

22

35.12

Supervisién 1 Limite
fallo

Define el limite de fallo para la funcién de monitorizacion de
temperatura 1. Cuando la temperatura medida 1 supera el
limite, el convertidor dispara por el fallo 4981 Temperatura
externa 1.

La unidad se selecciona con el parametro 96.76 Seleccion
de unidad.

Nota: Con un sensor PTC, la modificacion del valor de este
parametro no afecta a la generacion del fallo. Cuando el
PTC se encuentra sobre el umbral de activacion del
CMOD-02 (véase el Manual de hardware), el convertidor
dispara por el fallo, y cuando el PTC baja por debajo del
umbral de recuperacién del CMOD-02 (véase el Manual de
hardware), se restaura el fallo.

130°Co
266 °F

-60...5000 °C o
-76...9032 °F

Limite de fallo para la funcién de monitorizacién de tempe-
ratura 1.
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35.13

Supervisién 1 Limite
aviso

Define el limite de aviso para la funcién de monitorizacién
de temperatura 1. Cuando la temperatura medida 1 supera
el limite, se genera un aviso A491 Temperatura externa 1.
La unidad se selecciona con el parametro 96.76 Seleccién
de unidad.

Nota: Con un sensor PTC, la modificacion del valor de este
parametro no afecta a la generacion del aviso. Cuando el
PTC se encuentra sobre el umbral de activacion del
CMOD-02 (véase el Manual de hardware), el convertidor
dispara por el fallo, y cuando el PTC baja por debajo del
umbral de recuperacion del CMOD-02 (véase el Manual de
hardware), se restaura el fallo.

110°Co
230 °F

-60...5000 °C o
-76...9032 °F

Limite de aviso para la funcién de monitorizaciéon de tempe-
ratura 1.

35.14

Temperatura 1
Fuente Al

Especifica la entrada analdgica cuando el ajuste de 35.11
Temperatura 1 Fuente requiere mediciones mediante una
entrada analdgica.

No
seleccionado

No seleccionado

Ninguna.

Al1 Valor Actual

Entrada analégica Al1 en la unidad de control.

Al2 Valor Actual

Entrada analégica Al2 en la unidad de control.

N =] O

Otro

Seleccién de fuente (véase Términos y abreviaturas en la
pagina 160).

35.21

Temperatura 2
Fuente

Selecciona la fuente de la que se lee la temperatura medida 2.
Normalmente esta fuente es un sensor conectado al motor
controlado por el convertidor, pero se puede usar para
medir y monitorizar la temperatura de otros componentes
del proceso siempre y cuando se utilice un sensor apro-
piado segun indica la lista de seleccion.

Deshabilitado

Deshabilitado

Ninguna. La funcién de supervision de temperatura 2 esta
deshabilitada.

Temperatura
estimada

Temperatura estimada del motor (véase el parametro 35.01
Temperatura Estimada Motor).

La temperatura se estima haciendo un calculo interno en el
convertidor. Es importante configurar la temperatura
ambiente del motor en 35.50 Temperatura Ambiente Motor.

1/0 analdgica
KTY84

Sensor KTY84 conectado a la entrada analdgica seleccio-
nada con el parametro 35.24 Temperatura 2 Fuente Al y
una salida analégica.

Los ajustes requeridos son los siguientes:

» Ajuste el interruptor o puente de la entrada analdgica en
U (tension). Cualquier cambio debe validarse mediante
un reinicio de la unidad de control.

* Ajuste el parametro adecuado de seleccion de la unidad
de la entrada analdgica en el grupo 12 Al Estandar en V
(voltios).

* En el grupo de parametros 13 AO Estandar, ajuste el
parametro de seleccion de fuente de la salida analégica
a Excitacion sensor temp 2.

La salida analégica suministra una intensidad constante a

través del sensor. A medida que aumenta la resistencia del

sensor junto con su temperatura, la tension en el sensor
también aumenta. La entrada analdgica lee la tensién y la
transforma a grados.

Reservado
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1 x 1/0O analdgica
Pt100

Sensor Pt100 conectado a una entrada analdgica estandar
seleccionada con el parametro 35.24 Temperatura 2 Fuente
Al'y una salida analdgica.

Los ajustes requeridos son los siguientes:

« Ajuste el interruptor o puente de la entrada analégica en
U (tension). Cualquier cambio debe validarse mediante
un reinicio de la unidad de control.

« Ajuste el parametro adecuado de seleccion de la unidad
de la entrada analégica en el grupo 12 Al Estandar en V
(voltios).

« En el grupo de parametros 13 AO Estandar, ajuste el
parametro de seleccion de fuente de la salida analégica
a Excitacion sensor temp 2.

La salida analdgica suministra una intensidad constante a

través del sensor. A medida que aumenta la resistencia del

sensor junto con su temperatura, la tension en el sensor
también aumenta. La entrada analdgica lee la tension y la
transforma a grados.

5

2 x 1/0 analdgica
Pt100

Como la seleccién 1 x I/O analégica Pt100, pero con dos
sensores conectados en serie. El uso de varios sensores
mejora significativamente la exactitud de las mediciones.

3 x I/0 analdgica
Pt100

Como la seleccion 1 x I/O analégica Pt100, pero con tres
sensores conectados en serie. El uso de varios sensores
mejora significativamente la exactitud de las mediciones.

PTC DI6

El sensor PTC esta conectado a DI6.

Nota: Con un sensor PTC, el valor mostrado no es una
medida valida. Se muestra 0 ohmios (temperatura normal)
o bien el valor del parametro 35.22 Supervisién 2 Limite
fallo (temperatura excesiva).

Reservado

19...10

Temperatura directa

La temperatura se toma de la fuente seleccionada con el
parametro 35.24 Temperatura 2 Fuente Al. Se asume que
el valor de la fuente esta en grados Celsius.

1

1/0 analdgica
KTY83

Sensor KTY83 conectado a la entrada analdgica seleccio-
nada con el parametro 35.714 Temperatura 1 Fuente Al y
una salida analdgica.

Los ajustes requeridos son los siguientes:

« Ajuste el interruptor o puente de la entrada analégica en
U (tension). Cualquier cambio debe validarse mediante
un reinicio de la unidad de control.

« Ajuste el parametro adecuado de seleccién de la unidad
de la entrada analégica en el grupo 12 Al Estandaren V
(voltios).

« En el grupo de parametros 13 AO Estandar, ajuste el
parametro de seleccion de fuente de la salida analdgica
a Excitacién sensor temp 2.

La salida analdgica suministra una intensidad constante a

través del sensor. A medida que aumenta la resistencia del

sensor junto con su temperatura, la tensién en el sensor
también aumenta. La entrada analdgica lee la tension y la
transforma a grados.
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1 x 1/0 analégica
Pt1000

Sensor Pt1000 conectado a una entrada analégica estan-
dar seleccionada con el parametro 35.14 Temperatura 1
Fuente Al'y una salida analdgica.

Los ajustes requeridos son los siguientes:

» Ajuste el interruptor o puente de la entrada analégica en
U (tension). Cualquier cambio debe validarse mediante
un reinicio de la unidad de control.

» Ajuste el parametro adecuado de seleccion de la unidad
de la entrada analégica en el grupo 12 Al Estandar en V
(voltios).

* En el grupo de parametros 13 AO Estandar, ajuste el
parametro de seleccion de fuente de la salida analdgica
a Excitacion sensor temp 2.

La salida analégica suministra una intensidad constante a

través del sensor. A medida que aumenta la resistencia del

sensor junto con su temperatura, la tension en el sensor
también aumenta. La entrada analdgica lee la tensién y la
transforma a grados.

13

2 x 1/0 analdgica
Pt1000

Como la seleccién 1 x I/O analégica Pt1000, pero con dos
sensores conectados en serie. El uso de varios sensores
mejora significativamente la exactitud de las mediciones.

3 x I/0 analdgica
Pt1000

Como la seleccion 1 x I/O analégica Pt1000, pero con tres
sensores conectados en serie. El uso de varios sensores
mejora significativamente la exactitud de las mediciones.

Ni1000

Sensor Ni1000 conectado a la entrada analdgica seleccio-
nada con el parametro 35.14 Temperatura 1 Fuente Al'y
una salida analdgica.

Los ajustes requeridos son los siguientes:

« Ajuste el interruptor o puente de la entrada analégica en
U (tension). Cualquier cambio debe validarse mediante
un reinicio de la unidad de control.

» Ajuste el parametro adecuado de seleccion de la unidad
de la entrada analdgica en el grupo 12 Al Estandar en V
(voltios).

* En el grupo de parametros 13 AO Estandar, ajuste el
parametro de seleccion de fuente de la salida analdgica
a Excitacién sensor temp 2.

La salida analdgica suministra una intensidad constante a

través del sensor. A medida que aumenta la resistencia del

sensor junto con su temperatura, la tension en el sensor
también aumenta. La entrada analdgica lee la tension y la
transforma a grados.

Reservado

17...

18

Médulo de
ampliacion PTC

PTC esta conectado al médulo de ampliacién multifuncion
CMOD-02, que se instala en la ranura de convertidor 2. Con-
sulte el capitulo Médulos de ampliacién de E/S opcionales,
apartado Médulo de ampliacién multifuncion CMOD-02
(interfaz externa 24 V CA/CC y PTC aislado) en el Manual de
hardware del convertidor).

19

Reservado

20

Therm(0)

Sensor PTC o un termistor normalmente cerrado conectado
al relé a través de la entrada digital DI6. EI motor esta
sobrecalentado cuando la entrada digital es 0.

Therm(1)

Relé de termistores normalmente abierto conectado a la
entrada digital DI6. El motor esta sobrecalentado cuando la
entrada digital es 1.

22
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N.°

Nombre/Valor

Descripcién

Def/IFbEq16

35.22

Supervisién 2 Limite
fallo

Define el limite de fallo para la funcién de monitorizacién de
temperatura 2. Cuando la temperatura medida 1 supera el
limite, el convertidor dispara por el fallo 4982 Temperatura
externa 2.

La unidad se selecciona con el parametro 96.76 Seleccion
de unidad.

Nota: Con un sensor PTC, la modificacion del valor de este
parametro no afecta a la generacion del fallo. Cuando el
PTC se encuentra sobre el umbral de activacion del
CMOD-02 (véase el Manual de hardware), el convertidor
dispara por el fallo, y cuando el PTC baja por debajo del
umbral de recuperacion del CMOD-02 (véase el Manual de
hardware), se restaura el fallo.

130°Co
266 °F

-60...5000 °C o
-76...9032 °F

Limite de fallo para la funcién de monitorizacién de tempe-
ratura 2.

1=1°

35.23

Supervisién 2 Limite
aviso

Define el limite de aviso para la funcién de monitorizacién
de temperatura 2. Cuando la temperatura medida 1 supera
el limite, se genera un aviso A492 Temperatura externa 2.
La unidad se selecciona con el parametro 96.76 Seleccion
de unidad.

Nota: Con un sensor PTC, la modificacion del valor de este
parametro no afecta a la generacién del aviso. Cuando el
PTC se encuentra sobre el umbral de activacion del
CMOD-02 (véase el Manual de hardware), el convertidor
dispara por el fallo, y cuando el PTC baja por debajo del
umbral de recuperacion del CMOD-02 (véase el Manual de
hardware), se restaura el fallo.

110°Co
230 °F

-60...5000 °C o
-76...9032 °F

Limite de aviso para la funcién de monitorizacién de tempe-
ratura 2.

35.24

Temperatura 2
Fuente Al

Especifica la entrada analégica cuando el ajuste de 35.11
Temperatura 1 Fuente requiere mediciones mediante una
entrada analdgica.

No
seleccionado

No seleccionado

Ninguna.

Al1 Valor Actual

Entrada analdgica Al1 en la unidad de control.

Al2 Valor Actual

Entrada analdgica Al2 en la unidad de control.

N = O

Otro

Seleccién de fuente (véase Términos y abreviaturas en la
pagina 160).

35.31

Habilitar temp motor
seg

Activa o desactiva la indicacion de fallo Seguridad por tem-
peratura del motor (SMT) (4991 Temperatura segura del
motor).

Notas:

» Con el médulo de proteccién para termistor CPTC-02
con certificado ATEX, siga las instrucciones de CPTC-02
ATEX-certified thermistor protection module, Ex Il (2) GD
(+L537+Q971) user's manual (3AXD50000030058
[Inglés]).

« Con un motor EX ABB, siga las instrucciones facilitadas
en la documentacion del motor EX ABB.

off

Off

Activado.

Desactivado.
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N.° Nombre/Valor Descripcion Def/FbEq16
35.50 Temperatura Define la temperatura ambiente del motor para el modelo 20°C o068 °F
Ambiente Motor de proteccion térmica del motor. La unidad se selecciona
con el parametro 96.16 Seleccion de unidad.
El modelo de proteccién térmica del motor estima la tempe-
ratura del motor basandose en los parametros
35.50...35.55. La temperatura del motor aumenta si éste
funciona por encima de la curva de carga y se reduce
cuando funciona por debajo de la curva de carga.
ADVERTENCIA: El modelo no puede proteger el
motor si éste no se enfria adecuadamente debido al
polvo, la suciedad, etc.
-60...100 °C o Temperatura ambiente. 1=1°
-76...212 °F
35.51  Curva de Carga del | Define la curva de carga del motor junto con los parametros | 110%
Motor 35.52 Carga a Velocidad Cero 'y 35.53 Punto de Ruptura. El
modelo de proteccién térmica del motor utiliza la curva de
carga para obtener una estimacion de la temperatura del
motor.
Cuando el parametro esta ajustado al 100%, la carga
maxima se toma como el valor del parametro 99.06 Inten-
sidad Nominal Motor (cargas mayores implican un calenta-
miento del motor). Se debera ajustar el nivel de la curva de
carga si la temperatura ambiente es distinta del valor nomi-
nal establecido en 35.50 Temperatura Ambiente Motor.
VIN
(%) A I = Intensidad del motor
Iy = Intensidad nominal del motor
150 +
35.51
100 +----------
50 -+ '
35.52 \
35.53 Frecuencia de salida del
convertidor
50...150% Carga maxima para la curva de carga del motor. 1=1%
35.52  Carga a Velocidad | Define la curva de carga del motor junto con los parametros | 70%
Cero 35.51 Curva de Carga del Motory 35.53 Punto de Ruptura.
Define la carga maxima del motor en la velocidad cero de la
curva de carga. Puede utilizarse un valor superior si el
motor dispone de un ventilador externo para aumentar la
refrigeracion. Consulte las recomendaciones del fabricante
del motor.
Véase el parametro 35.51 Curva de Carga del Motor.
25...150% Carga a velocidad cero para la curva de carga del motor. 1=1%
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N.° Nombre/Valor Descripcién Def/FbEq16
35.53  Punto de Ruptura Define la curva de carga del motor junto con los parametros | 45,00 Hz
35.51 Curva de Carga del Motory 35.52 Carga a Velocidad
Cero. Define la frecuencia del punto de ruptura de la curva
de carga, es decir, el punto en el que la curva de carga del
motor comienza a disminuir desde el valor del parametro
35.51 Curva de Carga del Motor hacia el valor del parame-
tro 35.52 Carga a Velocidad Cero.
Véase el parametro 35.51 Curva de Carga del Motor.
1,00...500,00 Hz Punto de ruptura para la curva de carga del motor. Véase par.
46.02
35.54  Aumento Temp. Define el aumento de la temperatura del motor sobre la del | 80 °C 0 176 °F

Nominal Motor

Aumento de la
temperatura nominal del
motor

ambiente cuando el motor se carga con su intensidad nomi-
nal. Consulte las recomendaciones del fabricante del motor.
La unidad se selecciona con el parametro 96.76 Seleccion
de unidad.

Temperatura

Temperatura ambiente

0...300°Co
32..572 °F

Aumento de temperatura.
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N.° Nombre/Valor Descripcion Def/FbEq16
35.55  Const de Tiempo Establece la constante de tiempo térmica para uso con el 256 s
Termica Motor modelo de proteccion térmica del motor, definida como el

tiempo que se tarda en alcanzar el 63% de la temperatura
nominal del motor. Consulte las recomendaciones del fabri-
cante del motor.

Para la proteccion térmica de conformidad con los requisitos
de UL para motores de clase NEMA, utilice la regla general:
el tiempo térmico del motor es igual a 35 por t6, donde t6 (en
segundos) viene especificado por el fabricante del motor
como el tiempo que puede funcionar el motor de modo
seguro a seis veces su intensidad nominal.

El tiempo térmico para una curva de disparo de Clase 10 es
de 350 s, para una curva de disparo de Clase 20 es de

700 s, y para una curva de disparo de Clase 30 es de 1050 s.

Intensidad del motor A
100% +
i i Tiempo
Aumento de temperatura A X '
100% .
63%
Tiempo térmico del motor Tiempo
100...10000 s | Constante de tiempo térmica del motor. 1=1s
36 Analizador de Carga | Ajustes del registro de amplitud o de valores pico.
Véase también el apartado Analizador de carga
(pagina 152).
36.01  PVL Fuente de Selecciona la sefial que supervisara el registrador de valo- | Potencia
senal res pico. Salida

La sefal es filtrada utilizando el tiempo de filtro especificado
por el parametro 36.02 PVL filtro de tiempo.

El valor pico se almacena de forma simultanea junto con
otras sefiales preseleccionadas en los parametros
36.10...36.15.

El registrador de valores pico se puede restaurar mediante
el parametro 36.09 Restaurar registros. El registrador tam-
bién se restaura siempre que se modifica la fuente de
sefial. La fecha y la hora de la ultima restauracion se alma-
cenan en los parametros 36.76 y 36.17, respectivamente.

o

No seleccionada Ninguno (registrador de valores pico desactivado).

Velocidad motor 01.01 Velocidad motor utilizada (pagina 163). 1
utilizada
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N.° Nombre/Valor Descripcién Def/IFbEq16
Reservado 2
Frecuencia de 01.06 Frecuencia de Salida (pagina 163). 3
salida
Intensidad del motor | 01.07 Intensidad Motor (pagina 163). 4
Reservado 5
Par motor 01.10 Par motor (pagina 163). 6
Tension CC 01.11 Tensién CC (pagina 163). 7
Potencia Salida 01.14 Potencia Salida (pagina 164). 8
Reservado 9
Ref Vel Antes de 23.01 Ref Veloc antes de rampa (pagina 237). 10
rampa
Ref Vel Rampeada | 23.02 Ref Veloc rampeada (pagina 237). 1"
Ref Velocidad 24.01 Referencia Velocidad utilizada (pagina 242). 12
Usada
Ref de Par Utilizada | 26.02 Ref de par utilizada (pagina 247). 13
Ref. de frec. 28.02 Ref Frecuencia rampeada (pagina 257). 14
utilizada
Reservado 15
PID de proceso out | 40.01 PID Proceso Salida actual (pagina 314). 16
Otro Seleccién de fuente (véase Términos y abreviaturasenla | -

pagina 160).
36.02  PVL filtro de tiempo | Tiempo de filtro del registrador de valores pico. Véase el 2,00s
parametro 36.01 PVL Fuente de sefial.
0,00...120,00 s Tiempo de filtro del registrador de valores pico. 100=1s

36.06 AL2 Fuente de Selecciona la sefial que monitorizara el registrador de Par motor

sefial amplitud 2. Se realiza un muestreo de la sefial en intervalos
de 200 ms.
Los resultados se muestran con los parametros
36.40...36.49. Cada parametro representa un intervalo de
amplitud, y muestra cuéles de los muestreos estan dentro
de este intervalo.
El valor de sefal que corresponde al 100% se define con el
parametro 36.07 AL2 escala de senal.
El registrador de amplitud 2 se puede restaurar con el para-
metro 36.09 Restaurar registros. El registrador también se
restaura siempre que se modifica o escala la fuente de
sefial. La fecha y la hora de la ultima restauracién se alma-
cenan en los parametros 36.50 y 36.51, respectivamente.
En cuanto a las selecciones, véase el parametro 36.07 PVL
Fuente de serial.

36.07 AL2 escala de sefial | Define el valor de sefial que corresponde a una amplitud del | 100,00

100%.

0,00...32767,00 Valor de sefal que corresponde al 100%. 1=1

36.09 Restaurar registros | Restaura el registrador de valores pico y/o el registrador de | Hecho

amplitud 2. (No es posible restaurar el registrador de ampli-
tud 1).

Hecho Restauracion completada o no solicitada (funcionamiento 0
normal).

Todo Restaura tanto el registrador de valores pico como el regis- | 1
trador de amplitud 2.

PVL Restauracion del registrador de valores pico. 2
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N.° Nombre/Valor Descripcion Def/FbEq16
AL2 Restauracion del registrador de amplitud 2. 3
36.10  PVL Valor pico Valor pico registrado por el registrador de valores pico. 0,00
-32768,00... Valor pico. 1=1
32767,00
36.11  PVL Fecha pico Fecha en que se registro el valor pico. 01.01.1980
- Fecha a la que tuvo lugar el pico. -
36.12  PVL Tiempo pico Hora en que se registro el valor pico. 00:00:00
- Hora a la que tuvo lugar el pico. -
36.13  PVL Corriente en el | Intensidad del motor en el momento en que se registré el 0,00 A
pico valor pico.
-32768,00... Intensidad del motor en el pico. 1=1A
32767,00 A
36.14  PVL Tensiéon CC en | Tensién en el circuito de CC intermedio del convertidoren | 0,00 V
el pico el momento en que se registré el valor pico.
0,00...2000,00 V Tension de CC en el pico. 10=1V
36.15  PVL Velocidad en el | Velocidad del motor en el momento en que se registro el 0,00 rpm
pico valor pico.
-30000,00... Velocidad del motor en el pico. Véase par.
30000,00 rpm 46.01
36.16  PVL Fecha Fecha en que se restaur6 por Ultima vez el registrador de 01.01.1980
restauracion valores pico.
- Fecha de la Ultima restauracion del registrador de valores | -
pico.
36.17  PVL Hora Hora en que se restauré por Ultima vez el registrador de 00:00:00
restauracion valores pico.
- Hora de la ultima restauracién del registrador de valores -
pico.
36.20 AL10al 10% Porcentaje de muestras registradas por el registrador de 0,00%
amplitud 1 que se encuentran entre el 0y el 10%. 100%
corresponde al valor de /5 dado en la tabla de especifica-
ciones del capitulo Datos técnicos del Manual de hardware.
0,00...100,00% Muestras del registrador de amplitud 1 entre el Oy el 10%. |[1=1%
36.21  AL110al 20% Porcentaje de muestras registradas por el registrador de 0,00%
amplitud 1 que se encuentran entre el 10 y el 20%.
0,00...100,00% Muestras del registrador de amplitud 1 entre el 10y el 20%. | 1 = 1%
36.22  AL120al 30% Porcentaje de muestras registradas por el registrador de 0,00%
amplitud 1 que se encuentran entre el 20 y el 30%.
0,00...100,00% Muestras del registrador de amplitud 1 entre el 20 y el 30%. | 1 =1%
36.23 AL130al 40% Porcentaje de muestras registradas por el registrador de 0,00%
amplitud 1 que se encuentran entre el 30 y el 40%.
0,00...100,00% Muestras del registrador de amplitud 1 entre el 30 y el 40%. | 1 = 1%
36.24 AL140al 50% Porcentaje de muestras registradas por el registrador de 0,00%
amplitud 1 que se encuentran entre el 40 y el 50%.
0,00...100,00% Muestras del registrador de amplitud 1 entre el 40y el 50%. | 1 = 1%
36.25 AL150al 60% Porcentaje de muestras registradas por el registrador de 0,00%
amplitud 1 que se encuentran entre el 50 y el 60%.
0,00...100,00% Muestras del registrador de amplitud 1 entre el 50 y el 60%. | 1 = 1%
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N.° Nombre/Valor Descripcién Def/IFbEq16
36.26 AL160al 70% Porcentaje de muestras registradas por el registrador de 0,00%
amplitud 1 que se encuentran entre el 60 y el 70%.
0,00...100,00% Muestras del registrador de amplitud 1 entre el 60 y el 70%. | 1 =1%
36.27 AL170 al 80% Porcentaje de muestras registradas por el registrador de 0,00%
amplitud 1 que se encuentran entre el 70 y el 80%.
0,00...100,00% Muestras del registrador de amplitud 1 entre el 70 y el 80%. | 1 = 1%
36.28 AL1 80 al 90% Porcentaje de muestras registradas por el registrador de 0,00%
amplitud 1 que se encuentran entre el 80 y el 90%.
0,00...100,00% Muestras del registrador de amplitud 1 entre el 80 y el 90%. | 1 =1%
36.29  AL1 mas del 90% Porcentaje de muestras registradas por el registrador de 0,00%
amplitud 1 que superan el 90%.
0,00...100,00% Muestras del registrador de amplitud 1 que superan el 90%. | 1 =1%
36.40 AL20al 10% Porcentaje de muestras registradas por el registrador de 0,00%
amplitud 2 que se encuentran entre el 0 y el 10%.
0,00...100,00% Muestras del registrador de amplitud 2 entre el 0 y el 10%. | 1=1%
36.41 AL2 10 al 20% Porcentaje de muestras registradas por el registrador de 0,00%
amplitud 2 que se encuentran entre el 10 y el 20%.
0,00...100,00% Muestras del registrador de amplitud 2 entre el 10y el 20%. | 1 =1%
36.42 AL2 20 al 30% Porcentaje de muestras registradas por el registrador de 0,00%
amplitud 2 que se encuentran entre el 20 y el 30%.
0,00...100,00% Muestras del registrador de amplitud 2 entre el 20 y el 30%. | 1 =1%
36.43 AL2 30 al 40% Porcentaje de muestras registradas por el registrador de 0,00%
amplitud 2 que se encuentran entre el 30 y el 40%.
0,00...100,00% Muestras del registrador de amplitud 2 entre el 30 y el 40%. | 1 = 1%
36.44  AL2 40 al 50% Porcentaje de muestras registradas por el registrador de 0,00%
amplitud 2 que se encuentran entre el 40 y el 50%.
0,00...100,00% Muestras del registrador de amplitud 2 entre el 40 y el 50%. | 1 = 1%
36.45 AL2 50 al 60% Porcentaje de muestras registradas por el registrador de 0,00%
amplitud 2 que se encuentran entre el 50 y el 60%.
0,00...100,00% Muestras del registrador de amplitud 2 entre el 50 y el 60%. | 1 = 1%
36.46 AL260al 70% Porcentaje de muestras registradas por el registrador de 0,00%
amplitud 2 que se encuentran entre el 60 y el 70%.
0,00...100,00% Muestras del registrador de amplitud 2 entre el 60 y el 70%. | 1 =1%
36.47 AL270 al 80% Porcentaje de muestras registradas por el registrador de 0,00%
amplitud 2 que se encuentran entre el 70 y el 80%.
0,00...100,00% Muestras del registrador de amplitud 2 entre el 70 y el 80%. | 1 = 1%
36.48 AL2 80 al 90% Porcentaje de muestras registradas por el registrador de 0,00%
amplitud 2 que se encuentran entre el 80 y el 90%.
0,00...100,00% Muestras del registrador de amplitud 2 entre el 80 y el 90%. | 1 =1%
36.49  AL2 mas del 90% Porcentaje de muestras registradas por el registrador de 0,00%
amplitud 2 que superan el 90%.
0,00...100,00% Muestras del registrador de amplitud 2 que superan el 90%. | 1 = 1%
36.50 AL2fecha Fecha en que se restaur6 por Ultima vez el registrador de 01.01.1980
restauracion amplitud 2.
- Fecha de la ultima restauracion del registrador de amplitud 2. | -
36.51  AL2 hora Hora en que se restaur6 por ultima vez el registrador de 00:00:00
restauracion amplitud 2.

Hora de la ultima restauracién del registrador de amplitud 2.
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N. Nombre/Valor | Descripcion | Def/FbEq16 |
37 Curva de Carga de Ajustes para la curva de carga del usuario.
Usuario Véase también el apartado Curva de carga del usuario
(pagina 713).
37.01  CCU Palabra de Muestra el estado de la sefial monitorizada. El estado sélo | 0000h

estado de salida

se muestra mientras el convertidor esta en marcha

(la palabra de estado es independiente de las acciones y
retardos seleccionados con los parametros 37.03, 37.04,
37.41y 37.42).

Este parametro es sélo de lectura.

Bit Nombre Descripcion
0 Limite de baja carga 1 = Sefial menor que la curva de baja carga.
1 Dentro de intervalo de 1 = Sefial entre curva de baja carga y sobrecarga.
carga
2 Sobre limite de carga 1 = Sefial mayor que la curva de sobrecarga.
3...15 |Reservado
0000h...FFFFh Estado de la sefial monitorizada. 1=1
37.02 CCU Senal de Selecciona la sefial que se monitorizara. La funcién com- Motor
supervision para el valor absoluto de la sefial con la curva de carga. torque %
No seleccionado No hay ninguna sefal seleccionada (monitorizacién desha- | 0
bilitada).
Velocidad del motor | 01.03 Velocidad del motor en % (pagina 163). 1
en %
Corriente del motor | 01.08 Intensidad del motor % nominal motor (pagina 163). |2
en %
Motor torque % 01.10 Par motor (pagina 163). 3
Output power % of | 01.15 Potencia salida en % nominal motor (pagina 164). 4
motor nominal
Output power % of | 01.16 Potencia salida en % nom convert (pagina 164). 5
drive nominal
Otro Seleccién de fuente (véase Términos y abreviaturasenla |-
pagina 160).
37.03 CCU Acciones Selecciona como reacciona el convertidor si el valor abso- | Deshabilitado
sobrecarga luto de la sefial monitorizada permanece continuamente por
encima de la curva de sobrecarga durante mas tiempo que
el valor de 37.41 CCU Temporizador sobrecarga.
Deshabilitado No se realiza ninguna accion. 0
Aviso El convertidor genera un aviso (A8BE CCU Aviso por 1
sobrecarga).
Fallo El convertidor dispara con 8002 CCU Fallo sobrecarg. 2
Aviso/Fallo El convertidor genera un aviso (A8BE CCU Aviso por 3
sobrecarga) si la sefial permanece de modo continuo sobre
la curva de sobrecarga durante la mitad del tiempo definido
por el parametro 37.41 CCU Temporizador sobrecarga.
El convertidor dispara por 8002 CCU Fallo sobrecarg si la
sefial permanece de modo continuo sobre la curva de
sobrecarga durante un tiempo definido por el parametro
37.41 CCU Temporizador sobrecarga.
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N.° Nombre/Valor Descripcién Def/FbEq16
37.04 CCU Acciones baja | Selecciona cémo reacciona el convertidor si el valor abso- | Deshabilitado
carga luto de la sefial monitorizada permanece continuamente por
encima de la curva de sobrecarga durante mas tiempo que
el valor de 37.42 CCU Temporizador baja carga.
Deshabilitado No se realiza ninguna accion. 0
Aviso El convertidor genera un aviso (A8BF CCU Aviso por baja |1
carga).
Fallo El convertidor dispara con 8001 CCU Fallo baja carga. 2
Aviso/Fallo El convertidor genera un aviso (A8BF CCU Aviso por baja |3
carga) si la sefial permanece de modo continuo debajo de
la curva de baja carga durante la mitad del tiempo definido
por el parametro 37.41 CCU Temporizador sobrecarga.
El convertidor dispara por 8007 CCU Fallo baja carga si la
sefial permanece de modo continuo debajo de la curva de
baja carga durante un tiempo definido por el parametro
37.42 CCU Temporizador baja carga.
37.11  CCU Punto 1 de Define el primero de los cinco puntos de velocidad en el eje | 150,0 rpm
tabla de velocidades | X de la curva de carga del usuario.
Se usan puntos de velocidad si el parametro 99.04 Modo
Control Motor se ajusta a Vectorial o si 99.04 Modo Control
Motor se ajusta a Escalary la unidad de referencia es rpm.
Los cinco puntos deben estar ordenados de menor a
mayor. Los puntos se definen como valores positivos, pero
el rango es simétricamente eficaz también en el sentido
negativo. La monitorizacién permanece inactiva fuera de
estas dos zonas.
-30000,0... Velocidad. 1=1rpm
30000,0 rpm
37.12  CCU Punto 2 de Define el segundo punto de velocidad. 750,0 rpm
tabla de velocidades | Véase el parametro 37.11 CCU Punto 1 de tabla de veloci-
dades.
-30000,0... Velocidad. 1=1rpm
30000,0 rpm
37.13  CCU Punto 3 de Define el tercer punto de velocidad. 1290,0 rpm
tabla de velocidades | Véase el parametro 37.11 CCU Punto 1 de tabla de veloci-
dades.
-30000,0... Velocidad. 1=1rpm
30000,0 rpm
37.14  CCU Punto 4 de Define el cuarto punto de velocidad. 1500,0 rpm
tabla de velocidades | Véase el parametro 37.11 CCU Punto 1 de tabla de veloci-
dades.
-30000,0... Velocidad. 1=1rpm
30000,0 rpm
37.15 CCU Punto 5 de Define el quinto punto de velocidad. 1800,0 rpm
tabla de velocidades | Véase el parametro 37.11 CCU Punto 1 de tabla de veloci-
dades.
-30000,0... Velocidad. 1=1rpm

30000,0 rpm
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N.° Nombre/Valor Descripcion Def/FbEq16
37.16  CCU Punto 1 de Define el primero de los cinco puntos de frecuencia en el 5,0 Hz
tabla de frecuencias | eje X de la curva de carga del usuario.
Se usan puntos de frecuencia si el parametro 99.04 Modo
Control Motor se ajusta a Escalar y la unidad de referencia
es Hz.
Los cinco puntos deben estar ordenados de menor a
mayor. Los puntos se definen como valores positivos, pero
el rango es simétricamente eficaz también en el sentido
negativo. La monitorizacion permanece inactiva fuera de
estas dos zonas.
-500,0...500,0 Hz Frecuencia. 1=1Hz
37.17  CCU Punto 2 de Define el segundo punto de frecuencia. 25,0 Hz
tabla de frecuencias | Véase el parametro 37.16 CCU Punto 1 de tabla de fre-
cuencias.
-500,0...500,0 Hz Frecuencia. 1=1Hz
37.18 CCU Punto 3 de Define el tercer punto de frecuencia. 43,0 Hz
tabla de frecuencias | Véase el parametro 37.16 CCU Punto 1 de tabla de fre-
cuencias.
-500,0...500,0 Hz Frecuencia. 1=1Hz
37.19  CCU Punto 4 de Define el cuarto punto de frecuencia. 50,0 Hz
tabla de frecuencias | Véase el parametro 37.16 CCU Punto 1 de tabla de fre-
cuencias.
-500,0...500,0 Hz Frecuencia. 1=1Hz
37.20 CCU Punto 5 de Define el quinto punto de frecuencia. 60,0 Hz
tabla de frecuencias | Véase el parametro 37.16 CCU Punto 1 de tabla de fre-
cuencias.
-500,0...500,0 Hz Frecuencia. 1=1Hz
37.21  CCU Punto 1 de Define el primero de los cinco puntos en el eje Y que junto | 10,0%
baja carga con el punto correspondiente en el eje X (37.11 CCU Punto
1 de tabla de velocidades...37.15 CCU Punto 5 de tabla de
velocidades o 37.15 CCU Punto 5 de tabla de velocida-
des...37.20 CCU Punto 5 de tabla de frecuencias) define la
curva de baja carga (inferior).
Cada punto de la curva de baja carga debe tener un valor
inferior al correspondiente punto de sobrecarga.
-1600,0...1600,0% | Punto de baja carga. 1=1%
37.22  CCU Punto 2 de Define el segundo punto de baja carga. 15,0%
baja carga Véase el parametro 37.27 CCU Punto 1 de baja carga.
-1600,0...1600,0% | Punto de baja carga. 1=1%
37.23 CCU Punto 3 de Define el tercer punto de baja carga. 25,0%
baja carga Véase el parametro 37.21 CCU Punto 1 de baja carga.
-1600,0...1600,0% | Punto de baja carga. 1=1%
37.24  CCU Punto 4 de Define el cuarto punto de baja carga. 30,0%
baja carga Véase el parametro 37.21 CCU Punto 1 de baja carga.
-1600,0...1600,0% | Punto de baja carga. 1=1%
37.256 CCU Punto 5 de Define el quinto punto de baja carga. 30,0%
baja carga Véase el parametro 37.21 CCU Punto 1 de baja carga.
-1600,0...1600,0% | Punto de baja carga. 1=1%
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37.31  CCU Punto 1 de Define el primero de los cinco puntos en el eje Y que junto | 300.0%
sobrecarga con el punto correspondiente en el eje X (37.11 CCU Punto

1 de tabla de velocidades...37.15 CCU Punto 5 de tabla de
velocidades o 37.15 CCU Punto 5 de tabla de velocida-
des...37.20 CCU Punto 5 de tabla de frecuencias) define la
curva de sobrecarga (superior).
Cada punto de la curva de sobrecarga debe tener un valor
superior al correspondiente punto de baja carga.
-1600,0...1600,0% | Punto de sobrecarga. 1=1%
37.32  CCU Punto 2 de Define el segundo punto de sobrecarga. 300,0%
sobrecarga Véase el parametro 37.31 CCU Punto 1 de sobrecarga.
-1600,0...1600,0% | Punto de sobrecarga. 1=1%
37.33  CCU Punto 3 de Define el tercer punto de sobrecarga. 300,0%
sobrecarga Véase el parametro 37.31 CCU Punto 1 de sobrecarga.
-1600,0...1600,0% Punto de sobrecarga. 1=1%
37.34  CCU Punto 4 de Define el cuarto punto de sobrecarga. 300,0%
sobrecarga Véase el parametro 37.31 CCU Punto 1 de sobrecarga.
-1600,0...1600,0% | Punto de sobrecarga. 1=1%
37.35 CCU Punto 5 de Define el quinto punto de sobrecarga. 300,0%
sobrecarga Véase el parametro 37.31 CCU Punto 1 de sobrecarga.
-1600,0...1600,0% | Punto de sobrecarga. 1=1%
37.41  CCU Temporizador | Define el tiempo que la sefial monitorizada debe permane- | 20,0 s
sobrecarga cer sobre la curva de sobrecarga antes de que el converti-
dor lleve a cabo la accién seleccionada con 37.03 CCU
Acciones sobrecarga.
0,0...10000,0 s Temporizador de sobrecarga. 1=1s
37.42  CCU Temporizador | Define el tiempo que la sefial monitorizada debe permane- | 20,0 s
baja carga cer por debajo de la curva de baja carga antes de que el
convertidor lleve a cabo la accion seleccionada con 37.04
CCU Acciones baja carga.
0,0...10000,0 s Temporizador de baja carga. 1=1s
40 Conjunto PID Valores de parametros para el control PID de proceso.
proceso 1 La salida del convertidor puede ser controlada por el PID de
proceso. Cuando esta habilitado el control de PID de pro-
ceso, el convertidor controla la realimentacion del proceso
para el valor de referencia.
Se pueden definir dos juegos de parametros distintos para
el PID de proceso. En un momento dado sélo hay un juego
de parametros en uso. El primer juego consta de los para-
metros 40.07...40.90; el segundo juego se define con los
parametros del grupo 47 Conjunto PID proceso 2. La fuente
binaria que define qué conjunto se utiliza se selecciona con
el parametro 40.57 PID Seleccién Conj1/Conj2.
Véanse también los diagramas de cadena de control en las
paginas 509y 570.
Para ajustar la unidad PID de usuario, seleccione Ment -
Ajustes principales - PID - Unidad en el panel.
40.01  PID Proceso Salida | Muestra la salida del regulador PID de proceso. Consulte el | -

actual

diagrama de cadena de control en la pagina 570.
Este parametro es sélo de lectura.

-200000,00...
200000,00

Salida del regulador PID de proceso.
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40.02  PID Proceso Muestra el valor de la realimentacién de proceso tras la -
retroalim actual seleccion de la fuente, la funcién matematica (parametro
40.10 Conj 1 realiment Funcién) y el filtro. Consulte el dia-
grama de cadena de control en la pagina 509.
Este parametro es sélo de lectura.
-200000,00... Realimentacion de proceso. 1 =1 unidad
200000,00 unidades PID de usuario
PID de usuario
40.03  PID Proc. punto Muestra el valor del punto de ajuste de PID de proceso tras | -
ajuste act. la seleccion de la fuente, la funcién matematica (40.18 Conj
1 Punto ajuste Funcién), la limitacién y la rampa. Consulte
el diagrama de cadena de control en la pagina 509.
Este parametro es sélo de lectura.
-200000... Ajuste para el regulador PID de proceso. 1 =1 unidad
200000 unidades PID de usuario
PID de usuario
40.04  PID Proc. Muestra la desviacion del PID de proceso. Por defecto, este | -
desviacion actual valor es igual al resultado de ajuste - realimentacion, pero
es posible invertir la desviacion con el parametro 40.31
Conj 1 Invertir desviacién. Consulte el diagrama de cadena
de control en la pagina 570.
Este parametro es solo de lectura.
-200000,00... Desviacion de PID. 1 =1 unidad
200000,00 unidades PID de usuario
PID de usuario
40.06  PID Proc. palabra Muestra informacion de estado acerca del control PID de -
estado proceso.
Este parametro es solo de lectura.
Bit Nombre Valor
0 PID Activo 1 = Control PID de proceso activo.
1 Punto Ajuste Fijado|1 = Punto de ajuste de PID de proceso fijado.
2 Salida Fijada 1 = Salida del regulador PID de proceso fijada.
3 PID Modo Dormir |1 = Modo dormir activo.
4 Extension Dormir |1 = Extension dormir activa.
5 Reservado
6 Modo Seguimiento {1 = Funcion de seguimiento activa.
7 Limite Salida Alto |1 = La salida de PID esta siendo limitada por el par. 40.37.
8 Limite Salida Bajo |1 = La salida de PID esta siendo limitada por el par. 40.36.
9 Zona Neutra Activa |1 = Zona neutra activa (véase el par. 40.39)
10 Conjunto PID 0 = Juego de parametros 1 en uso. 1 = Juego de parametros 2 en uso.
1" Reservado
12 Punto ajuste 1 = Punto de ajuste interno activo (véase par. 40.76...40.23)
interno activo
13...15 [Reservado
0000h...FFFFh Palabra de estado de control PID de proceso. 1=1
40.07  PID proceso Modo | Activa/desactiva el control PID de proceso. Desactivada
operacion Nota: El control PID de proceso sélo esta disponible en el
control externo; véase el apartado Control local frente a
control externo (pagina 97).
Desactivada Control PID de proceso inactivo. 0
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On Control PID de proceso activo. 1
On Cuando Drive en | El control PID de proceso esta activo cuando el convertidor | 2
Marcha esta en marcha.
40.08  Conj 1 realiment 1 Selecciona la fuente primaria de realimentacién del pro- Al2 porcentaje
fuente ceso. Consulte el diagrama de cadena de control en la
pagina 509.
No seleccionado Ninguna. 0
Al1 escalada 12.12 Al1 Valor Escalado (véase la pagina 185). 1
Al2 escalada 12.22 Al2 Valor escalado (véase la pagina 187). 2
Ent frec escalada 11.39 Frec Ent 1 Escalada (véase la pagina 183). 3
Reservado 4.7
Al1 porcentaje 12.101 Al1 Valor Porcentual (véase la pagina 188). 8
Al2 porcentaje 12.102 AI2 Valor Porcentual (véase la pagina 188). 9
Realiment Datos 40.91 Realimentacién Datos guardados (véase la 10
guardados pagina 328).
Otro Seleccién de fuente (véase Términos y abreviaturasenla |-
pagina 160).
40.09  Conj 1 realiment 2 Selecciona la segunda fuente de realimentacion del pro- No
fuente ceso. La segunda fuente se utiliza sélo si la funcion de seleccionado
punto de ajuste requiere dos entradas.
En cuanto a las selecciones, véase el parametro 40.08 Conj
1 realiment 1 fuente.
40.10  Conj 1 realiment Define como se calcula la realimentacion del proceso a par- | En1
Funcion tir de las dos fuentes de realimentacion seleccionadas con
los parametros 40.08 Conj 1 realiment 1 fuente y 40.09
Conj 1 realiment 2 fuente.
El resultado de la funcién (para cualquier seleccion) se mul-
tiplica por el parametro 40.90 Conj 1 realiment multipl.
En1 Fuente 1. 0
In1+In2 Suma de fuentes 1y 2. 1
In1-In2 Fuente 2 restada de la fuente 1. 2
In1*In2 Fuente 1 multiplicada por la fuente 2. 3
In1/In2 Fuente 1 dividida entre la fuente 2. 4
MIN(In1,In2) La menor de las dos fuentes. 5
MAX(In1,In2) La mayor de las dos fuentes. 6
MEDIA(In1,In2) La media de las dos fuentes. 7
raiz(In1) Raiz cuadrada de fuente 1. 8
raiz(In1-In2) Raiz cuadrada de (fuente 1 - fuente 2). 9
raiz(In1+In2) Raiz cuadrada de (fuente 1 + fuente 2). 10
raiz(In1)+raiz(In2) Raiz cuadrada de fuente 1 + raiz cuadrada de fuente 2. 11
40.11  Conj 1 realim Define la constante de tiempo de filtro para la realimenta- 0,000 s
Tiempo filtro cion de proceso.
0,000...30,000 s Tiempo de filtro de realimentacion. 1=1s
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40.14

Set 1 escal punto
ajuste

Define, junto con el pardmetro 40.15 Set 1 salida escalada,
un factor de escalado general para la cadena de control PID
de proceso.

Si el parametro se ajusta a cero, se activa el escalado auto-
matico del punto de ajuste, de modo que se activa el esca-
lado del punto de ajuste adecuado en funcion de la fuente
del punto de ajuste seleccionada. La escala del punto de
ajuste actual se muestra en el parametro 40.61 Consig.
escalado act.

Por ejemplo, el escalado puede utilizarse cuando el punto
de ajuste de proceso se recibe en Hz y la salida del regula-
dor PID se utiliza como valor de rpm del control de veloci-
dad. En este caso, este parametro puede ajustarse a 50 y
el parametro 40.15 a la velocidad nominal de motor de 50
Hz.

En efecto, la salida del regulador PID = [40.15] cuando
desviacion (ajuste - realimentacion) = [40.14] y [40.32] = 1.
Nota: El escalado se basa en la relacion entre 40.714 y
40.15. Por ejemplo, los valores 50 y 1500 darian lugar al
mismo escalado que 1y 30.

0,00

-200000,00...
200000,00

Escalado.

40.15

Set 1 salida
escalada

Véase el parametro 40.14 Set 1 escal punto ajuste.

Si ese parametro se ajusta a cero, el escalado es automa-
tico:

Modo de operacion

(véase par. 19.07) Escalado

Control de velocidad 46.01 Escalado Velocidad

Control de frecuencia 46.02 Escalado Frecuencia

100%

Control de par

-200000,00...
200000,00

Base de salida del regulador PID de proceso.

40.16

Conj 1 Punto ajuste
1 Fuente

Selecciona la fuente primaria de punto de ajuste de PID de
proceso. Consulte el diagrama de cadena de control en la
pagina 509.

Al1 porcentaje

No seleccionado Ninguna. 0
Reservado 1
Punto ajuste interno | Punto de ajuste interno. Véase el parametro 40.179 Conj 1 | 2
Punto ajuste interno sel 1.
Al1 escalada 12.12 Al1 Valor Escalado (véase la pagina 185). 3
Al2 escalada 12.22 Al2 Valor escalado (véase la pagina 187). 4
Reservado 5.7
Potenciometro del 22.80 Potenciometro motor Ref actual (salida del potencié- |8
motor metro del motor).
Reservado 9
Ent frec escalada 11.39 Frec Ent 1 Escalada (véase la pagina 7183). 10
Al1 porcentaje 12.101 Al1 Valor Porcentual (véase la pagina 188). 1
Al2 porcentaje 12.102 Al2 Valor Porcentual (véase la pagina 188). 12
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Panel de control (ref | Referencia del panel (03.01 Referencia Panel, véase la 13
guardada) pagina 167) guardada por el sistema de control para el

lugar de control en donde la informacién devuelta por el
control se usa como referencia.
(Seleccion no disponible para el parametro 71.16 Punto
ajuste 1 Fuente).
Referencia
A | ® Referencia EXT1
X- X- =% - X Referencia EXT2
— Referencia activa
—o—o—¢-0-- + Referencia inactiva
‘ >t
EXT1-> EXT2
Panel de control (ref | Referencia del panel (03.01 Referencia Panel, véase la 14
copiada) pagina 167) para el lugar de control previo que se usa como
referencia cuando el lugar de control cambia si las referen-
cias para los dos lugares son del mismo tipo (p. ej., frecuen-
cia/velocidad/par/PID); en caso contrario, la sefial actual se
usa como la nueva referencia.
Referencia
@ Referencia EXT1
% Referencia EXT2
— Referencia activa
‘e - o. - Referencia inactiva
T >
EXT1-> EXT2
FB Aref1 03.05 FB A Referencia 1 (véase la pagina 167). 15
FB Aref2 03.06 FB A Referencia 2 (véase la pagina 167). 16
Reservado 17...18
BCI Ref 1 03.09 BCI Referencia 1 (véase la pagina 167). 19
BCI Ref 2 03.10 BCI Referencia 2 (véase la pagina 167). 20
Reservado 21...23
Punto ajuste Datos | 40.92 Punto ajuste Datos guard (véase la pagina 328). 24
guard (Seleccion no disponible para el pardametro 71.16 Punto
ajuste 1 Fuente).
Otro Seleccién de fuente (véase Términos y abreviaturasenla |-
pagina 160).

40.17  Conj 1 Punto ajuste | Selecciona la segunda fuente de ajuste de proceso. La No

2 Fuente segunda fuente se utiliza solo si la funcién de punto de seleccionado
ajuste requiere dos entradas.
En cuanto a las selecciones, véase el parametro 40.16 Conj
1 Punto ajuste 1 Fuente.

40.18  Conj 1 Punto ajuste | Selecciona una funcién entre las fuentes de ajuste seleccio- | En1

Funcion nadas por los parametros 40.16 Conj 1 Punto ajuste 1

Fuente y 40.17 Conj 1 Punto ajuste 2 Fuente.

El resultado de la funcién (para cualquier seleccion) se mul-

tiplica por el parametro 40.89 Conj 1 Multiplic Consigna.
En1 Fuente 1. 0
In1+In2 Suma de fuentes 1y 2. 1
In1-In2 Fuente 2 restada de la fuente 1. 2
In1*In2 Fuente 1 multiplicada por la fuente 2. 3
In1/In2 Fuente 1 dividida entre la fuente 2. 4
MIN(In1,In2) La menor de las dos fuentes. 5
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MAX(In1,In2) La mayor de las dos fuentes. 6
MEDIA(In1,In2) La media de las dos fuentes. 7
raiz(In1) Raiz cuadrada de fuente 1. 8
raiz(In1-In2) Raiz cuadrada de (fuente 1 - fuente 2). 9
raiz(In1+In2) Raiz cuadrada de (fuente 1 + fuente 2). 10
raiz(In1)+raiz(In2) Raiz cuadrada de fuente 1 + raiz cuadrada de fuente 2. 11

40.19  Conj 1 Punto ajuste | Selecciona, junto con 40.20 Conj 1 Punto ajuste interno sel | No
interno sel 1 2, el ajuste interno a partir de los ajustes predefinidos por seleccionado

los parametros 40.21...40.24.
Nota: Los parametros 40.16 Conj 1 Punto ajuste 1 Fuente 'y
40.17 Conj 1 Punto ajuste 2 Fuente se deben ajustar a
Punto ajuste interno.
Fuente definida | Fuente definida | Ajuste predefinido
con el par. 40.19|con el par. 40.20 activo
0 0 0 (par. 40.24)
1 0 1 (par. 40.21)
0 1 2 (par. 40.22)
1 1 3 (par. 40.23)
No seleccionado 0. 0
Seleccionado 1. 1
DI1 Entrada digital DI1 (70.02 DI Estado Demora, bit 0). 2
DI2 Entrada digital DI2 (70.02 DI Estado Demora, bit 1). 3
DI3 Entrada digital DI3 (70.02 DI Estado Demora, bit 2). 4
Dl4 Entrada digital DI4 (70.02 DI Estado Demora, bit 3). 5
DI5 Entrada digital DI5 (710.02 DI Estado Demora, bit 4). 6
Dl6 Entrada digital DI6 (70.02 DI Estado Demora, bit 5). 7
Reservado 8...17
Funcién Bit 0 de 34.01 Estado de funciones temporizadas (véase la | 18
temporizada 1 pagina 288).
Funcién Bit 1 de 34.01 Estado de funciones temporizadas (véase la | 19
temporizada 2 pagina 288).
Funcién Bit 2 de 34.01 Estado de funciones temporizadas (véase la | 20
temporizada 3 pagina 288).
Supervisién 1 Bit 0 de 32.01 Estado supervision (véase la pagina 287). 21
Supervisién 2 Bit 1 de 32.01 Estado supervision (véase la pagina 287). 22
Supervisién 3 Bit 2 de 32.01 Estado supervisién (véase la pagina 287). 23
Otro [bit] Seleccién de fuente (véase Términos y abreviaturasenla |-
pagina 160).

40.20  Conj 1 Punto ajuste | Selecciona junto con 40.19 Conj 1 Punto ajuste interno sel | No

interno sel 2 1 el punto de ajuste interno utilizado entre tres puntos de seleccionado
ajuste internos definidos por los parametros 40.217...40.23.
Véase la tabla en 40.19 Conj 1 Punto ajuste interno sel 1.

No seleccionado 0. 0

Seleccionado 1. 1

DI1 Entrada digital DI1 (70.02 DI Estado Demora, bit 0). 2

DI2 Entrada digital DI2 (10.02 DI Estado Demora, bit 1). 3

DI3 Entrada digital DI3 (70.02 DI Estado Demora, bit 2). 4
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Dl4 Entrada digital DI4 (70.02 DI Estado Demora, bit 3). 5
DI5 Entrada digital DI5 (70.02 DI Estado Demora, bit 4). 6
DI6 Entrada digital DI6 (70.02 DI Estado Demora, bit 5). 7
Reservado 8...17
Funcién Bit 0 de 34.01 Estado de funciones temporizadas (véase la | 18
temporizada 1 pagina 288).

Funcién Bit 1 de 34.01 Estado de funciones temporizadas (véase la | 19

temporizada 2 pagina 288).

Funcién Bit 2 de 34.01 Estado de funciones temporizadas (véase la | 20

temporizada 3 pagina 288).

Supervision 1 Bit 0 de 32.01 Estado supervision (véase la pagina 287). 21

Supervision 2 Bit 1 de 32.01 Estado supervision (véase la pagina 287). 22

Supervision 3 Bit 2 de 32.01 Estado supervision (véase la pagina 287). 23

Otro [bit] Seleccién de fuente (véase Términos y abreviaturasenla |-
pagina 160).

40.21  Conj 1 Punto ajuste | Punto de ajuste 1 de proceso interno. Véase el parametro | 0,00 unidades
interno 1 40.19 Conj 1 Punto ajuste interno sel 1. PID de usuario
-200000,00... Punto de ajuste 1 de proceso interno. 1 =1 unidad
200000,00 unidades PID de usuario
PID de usuario

40.22  Conj 1 Punto ajuste | Punto de ajuste 2 de proceso interno. Véase el parametro | 0,00 unidades
interno 2 40.19 Conj 1 Punto ajuste interno sel 1. PID de usuario
-200000,00... Punto de ajuste 2 de proceso interno. 1 =1 unidad
200000,00 unidades PID de usuario
PID de usuario

40.23  Conj 1 Punto ajuste | Punto de ajuste 3 de proceso interno. Véase el parametro | 0,00 unidades
interno 3 40.19 Conj 1 Punto ajuste interno sel 1. PID de usuario
-200000,00... Punto de ajuste 3 de proceso interno. 1 =1 unidad
200000,00 unidades PID de usuario
PID de usuario

40.24  Conj 1 Consigna Punto de ajuste 0 de proceso interno. Véase el parametro | 0,00 unidades
interna 0 40.19 Conj 1 Punto ajuste interno sel 1. PID de usuario
-200000,00... Punto de ajuste 0 de proceso interno. 1 =1 unidad
200000,00 unidades PID de usuario
PID de usuario

40.26  Conj 1 Punto ajuste | Define un limite minimo para el ajuste del regulador PID de | 0,00
min proceso.

-200000,00... Limite minimo para el ajuste del regulador PID de proceso. | 1 =1 Unidad
200000,00 unidades PID de usuario
PID de usuario

40.27  Conj 1 Punto ajuste | Define un limite maximo para el ajuste del regulador PID de | 200000,00
max proceso.

-200000,00... Limite maximo para el ajuste del regulador PID de proceso. | 1 =1
200000,00 unidades
PID de usuario

40.28  Conj 1 Punto ajuste | Define el tiempo minimo que se requiere para que el ajuste [0,0's
tiempo increm aumente desde el 0% al 100%.
0,0...1800,0 s Tiempo de aumento del punto de ajuste. 1=

40.29  Conj 1 Punto ajuste | Define el tiempo minimo que se requiere para que el ajuste | 0,0 s
tiempo decrem se reduzca del 100% al 0%.
0,0...1800,0 s Tiempo de disminucién del punto de ajuste. 1=1
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40.30  Conj 1 Habil fijar Fija, o define una fuente que puede utilizarse para fijar el No
consigna ajuste del regulador PID de proceso. Esta funcion resulta seleccionado
util cuando la referencia se basa en una realimentacion del
proceso conectada a una entrada analdgica, y el sensor
debe ser sometido a revision sin detener el proceso.
1 = Ajuste del regulador PID de proceso fijado
Véase también el parametro 40.38 Conj 1 Habilit fijar salida.
No seleccionado Ajuste del regulador PID de proceso no fijado. 0
Seleccionado Ajuste del regulador PID de proceso fijado. 1
DI1 Entrada digital DI1 (70.02 DI Estado Demora, bit 0). 2
DI2 Entrada digital DI2 (10.02 DI Estado Demora, bit 1). 3
DI3 Entrada digital DI3 (70.02 DI Estado Demora, bit 2). 4
Dl4 Entrada digital DI4 (70.02 DI Estado Demora, bit 3). 5
DI5 Entrada digital DI5 (70.02 DI Estado Demora, bit 4). 6
DI6 Entrada digital DI6 (70.02 DI Estado Demora, bit 5). 7
Reservado 8...17
Funcién Bit 0 de 34.01 Estado de funciones temporizadas (véase la | 18
temporizada 1 pagina 288).
Funcién Bit 1 de 34.01 Estado de funciones temporizadas (véase la | 19
temporizada 2 pagina 288).
Funcién Bit 2 de 34.01 Estado de funciones temporizadas (véase la | 20
temporizada 3 pagina 288).
Supervision 1 Bit 0 de 32.01 Estado supervisién (véase la pagina 287). 21
Supervisién 2 Bit 1 de 32.01 Estado supervisién (véase la pagina 287). 22
Supervisién 3 Bit 2 de 32.01 Estado supervision (véase la pagina 287). 23
Otro [bit] Seleccién de fuente (véase Términos y abreviaturasenla |-
pagina 160).
40.31  Conj 1 Invertir Invierte la entrada del regulador PID de proceso. No invertido
desviacién 0 = Desviacién no invertida (Desviacion = Punto de ajuste - | (Ref - Fbk)
Realimentacion)
1 = Desviacion invertida (Desviacién = Realimentacion -
Punto de ajuste)
Véase también el apartado Funciones dormir y refuerzo
para el control PID de proceso (pagina 116).
No invertido 0. 0
(Ref - Fbk)
Invertido (Fbk - Ref) | 1. 1
Otro [bit] Seleccién de fuente (véase Términos y abreviaturasenla |-
pagina 160).
40.32  Conj 1 ganancia Define la ganancia para el regulador PID de proceso. 1,00
Véase el parametro 40.33 Conj 1 tiempo integracion.
0,10...100,00 Ganancia del regulador PID. 100 =1
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N.°

Nombre/Valor

Descripcién

Def/IFbEq16

40.33

Conj 1 tiempo
integracion

Define el tiempo de integracién para el regulador PID de
proceso. Es preciso establecer este tiempo para que tenga
el mismo orden de magnitud que el tiempo de reaccién del
proceso que se esta controlando; de no ser asi, el resultado
sera inestable.

Salida de regulador/error

Tiempo

| = entrada regulador (error)
O = salida regulador

G = ganancia

Ti = tiempo de integracion

Nota: Al establecer este valor como 0 se deshabilita la
parte “I”, convirtiendo el controlador PID en un controlador
PD.

60,0 s

0,0...9999,0 s

Tiempo de integracion.

1=1s

40.34

Conj 1 tiempo
derivacion

Define el tiempo de derivacion del regulador PID de pro-
ceso. El componente derivado en la salida del regulador se
calcula a partir de dos valores de error consecutivos (Ex.y
Ek) segun esta férmula:

TIEMPO DERIV PID x (Ek - Ex.1)/Ts, donde

Ts = tiempo de muestreo de 2 ms

E = Error = Referencia de proceso - realimentacion de pro-
ceso.

0,000 s

0,000...10,000 s

Tiempo de derivacion.

1000=1s
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N.° Nombre/Valor Descripcion Def/FbEq16
40.35  Conj 1 derivacién Define la constante de tiempo del filtro monopolar usado 0,0s
filtro de tiempo para filtrar el componente derivado del regulador PID de
proceso.
0,
% / Sefial sin filtrar
100
63 ™ Senal filtrada
— Tt
T
O=1x(1-e'
| = entrada de filtro (escal6n)
O = salida de filtro
t = tiempo
T = constante de tiempo de filtro
0,0...10,0 s Constante de tiempo de filtro. 10=1s
40.36  Conj 1 salida min Define el limite minimo para la salida del regulador PID de | 0,00
proceso. Mediante los limites minimo y maximo es posible
restringir el intervalo de funcionamiento.
-200000,00... Limite minimo para la salida del regulador PID de proceso. | 1=1
200000,00
40.37  Conj 1 salida max Define el limite maximo para la salida del regulador PID de | 100,00
proceso. Véase el parametro 40.36 Conj 1 salida min.
-200000,00... Limite maximo para la salida del regulador PID de proceso. | 1 =1
200000,00
40.38  Conj 1 Habilit fijar Fija (o define una fuente que se puede utilizar para mante- | No

salida

ner un valor) la salida del regulador PID de proceso, mante-
niendo en la salida el valor que tenia antes de habilitar la
funcion de fijar. Esta funcion puede usarse, por ejemplo,
cuando se requiere el mantenimiento de un sensor que pro-
porciona realimentacion al proceso, sin detener el propio
proceso.

1 = Salida del regulador PID de proceso fijada

Véase también el parametro 40.30 Conj 1 Habil fijar con-
signa.

seleccionado

No seleccionado La salida del regulador PID de proceso no esta fija. 0
Seleccionado La salida del regulador PID de proceso esta fija. 1

DI1 Entrada digital DI1 (70.02 DI Estado Demora, bit 0). 2

DI2 Entrada digital DI2 (10.02 DI Estado Demora, bit 1). 3

DI3 Entrada digital DI3 (70.02 DI Estado Demora, bit 2). 4

Dl4 Entrada digital DI4 (70.02 DI Estado Demora, bit 3). 5

DI5 Entrada digital DI5 (710.02 DI Estado Demora, bit 4). 6

DI6 Entrada digital DI6 (70.02 DI Estado Demora, bit 5). 7
Reservado 8...17
Funcién Bit 0 de 34.01 Estado de funciones temporizadas (véase la | 18

temporizada 1

pagina 288).
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N.° Nombre/Valor Descripcién Def/IFbEq16
Funcién Bit 1 de 34.01 Estado de funciones temporizadas (véase la | 19
temporizada 2 pagina 288).

Funcién Bit 2 de 34.01 Estado de funciones temporizadas (véase la | 20

temporizada 3 pagina 288).

Supervision 1 Bit 0 de 32.01 Estado supervision (véase la pagina 287). 21

Supervisién 2 Bit 1 de 32.01 Estado supervision (véase la pagina 287). 22

Supervisién 3 Bit 2 de 32.01 Estado supervision (véase la pagina 287). 23

Otro [bit] Seleccién de fuente (véase Términos y abreviaturasenla |-
pagina 160).

40.39  Set 1 zona neutra Define una zona neutra alrededor del punto de ajuste. 0,0

rango Cuando la realimentacién del proceso entra en la zona neu-
tra, se pone en marcha un temporizador de retardo. Si la
realimentacion permanece dentro de la zona neutra mas
tiempo que el retardo (40.40 Set 1 zona neutra demora), la
salida del controlador PID queda fijada. El funcionamiento
normal se reanuda una vez que el valor de realimentacion
abandona la zona neutra.
40.39 Set 1 zona
neutra rango A / \
Punto de ajuste X ‘ -
v / ‘ 1 \
Realimentacion —/ : | | :
| ! | | e
Salida del ' - - - >
regulador PID : ] N
i i ) Salida del
-~ -~ regulador PID fija
40.40 Set 1 zona neutra demora
Tiempo
0...200000,0 Zona neutra rango. 1=1

40.40  Set 1 zona neutra Retardo de zona neutra. Véase el parametro 40.39 Set 1 0,0s
demora zona neutra rango.
0,0...3600,0 s Retardo para la zona neutra. 1=1s

40.43  Conj 1 Dormir Nivel | Define el limite de inicio para la funcién dormir. Si el valor 0,0

estda ajustado a 0.0, el modo dormir del conjunto 1 esta des-
activado.
La funcién dormir compara la salida PID (parametro 40.01
PID Proceso Salida actual) con el valor de este parametro.
Si la salida PID permanece por debajo de este valor mas
tiempo que la demora de dormir definida por 40.44 Conj 1
Dormir Demora, el convertidor pasa al modo dormir y para
el motor.
0,0...200000,0 Nivel de inicio de la funcién dormir. 1=1
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N.° Nombre/Valor Descripcion Def/FbEq16
40.44  Conj 1 Dormir Define una demora antes de que se active realmente la fun- | 60,0 s
Demora cién dormir para impedir una activacion impropia de la fun-
cion dormir.
El temporizador de demora se pone en marcha cuando esta
habilitado el modo de suspension con el parametro 40.43
Conj 1 Dormir Nivel y se restaura cuando se desactiva el
modo dormir.
0,0...3600,0 s Demora de inicio de la funcién dormir. 1=1s
40.45  Conj 1 Dormir Define un tiempo de refuerzo para el incremento de exten- | 0,0 s
tiempo exten sion dormir. Véase el parametro 40.46 Conj 1 Dormir nivel
incr.
0,0...3600,0 s Tiempo del extension dormir. 1=1s
40.46  Conj 1 Dormir nivel | Cuando el convertidor esta entrando en el modo dormir, el | 0,0 unidades
incr punto de ajuste de proceso aumenta en este valor durante | PID de usuario
el tiempo definido por el parametro 40.45 Conj 1 Dormir
tiempo exten.
En caso de que esté activo, la extension dormir se inte-
rrumpe cuando se despierta el convertidor.
0,0... Incremento de extensién dormir. 1 =1 unidad
200000,0 unidades PID de usuario
PID de usuario
40.47  Conj 1 Despertar Define el nivel despertar como una desviacion entre el 0,00 unidades
desviacion ajuste de proceso y la realimentacion. PID de usuario
Cuando la desviacién rebasa el valor de este parametro y
permanece por encima de él durante la duracion de la
demora al despertar (40.48 Conj 1 Despertar demora), el
convertidor se despierta.
Véase también el parametro 40.31 Conj 1 Invertir desvia-
cion.
-200000,00... El nivel despertar (como una desviacion entre el ajuste de | 1 =1 unidad
200000,00 unidades | proceso y la realimentacion). PID de usuario
PID de usuario
40.48  Conj 1 Despertar Define para la funcién dormir una demora para despertar 0,50 s
demora que impida la activacion impropia de la funcién despertar.
Véase el parametro 40.47 Conj 1 Despertar desviacion.
El temporizador de demora se pone en marcha cuando la
desviacion rebasa el nivel de despertar (40.47 Conj 1 Des-
pertar desviacion) y se restaura si la desviacion se reduce
por debajo del nivel despertar.
0,00...60,00 s Demora para despertar. 1=1s
40.49  Conj 1 Modo Activa (o selecciona una fuente que activa) el modo de No
seguimiento seguimiento. En el modo de seguimiento, el valor seleccio- | seleccionado
nado por el parametro 40.50 Conj 1 Seguimiento selec ref
es sustituido por la salida del regulador PID. Véase también
el apartado Seguimiento (pagina 117).
1 = Modo de seguimiento habilitado
No seleccionado 0. 0
Seleccionado 1. 1
DI1 Entrada digital DI1 (70.02 DI Estado Demora, bit 0). 2
DI2 Entrada digital DI2 (70.02 DI Estado Demora, bit 1). 3
DI3 Entrada digital DI3 (70.02 DI Estado Demora, bit 2). 4
Dl4 Entrada digital DI4 (710.02 DI Estado Demora, bit 3). 5
DI5 Entrada digital DI5 (70.02 DI Estado Demora, bit 4). 6
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N.° Nombre/Valor Descripcién Def/IFbEq16
DI6 Entrada digital DI6 (70.02 DI Estado Demora, bit 5). 7
Reservado 8...17
Funcién Bit 0 de 34.01 Estado de funciones temporizadas (véase la | 18
temporizada 1 pagina 288).

Funcién Bit 1 de 34.01 Estado de funciones temporizadas (véase la | 19

temporizada 2 pagina 288).

Funcién Bit 2 de 34.01 Estado de funciones temporizadas (véase la | 20

temporizada 3 pagina 288).

Supervision 1 Bit 0 de 32.01 Estado supervisién (véase la pagina 287). 21

Supervision 2 Bit 1 de 32.01 Estado supervisién (véase la pagina 287). 22

Supervision 3 Bit 2 de 32.01 Estado supervision (véase la pagina 287). 23

Otro [bit] Seleccién de fuente (véase Términos y abreviaturasenla |-
pagina 160).

40.50 Conj 1 Seguimiento | Selecciona la fuente de valores para el modo de segui- No

selec ref miento. Véase el parametro 40.49 Conj 1 Modo segui- seleccionado
miento.

No seleccionado Ninguna. 0

Al1 escalada 12.12 Al1 Valor Escalado (véase la pagina 185). 1

Al2 escalada 12.22 Al2 Valor escalado (véase la pagina 187). 2

FB A ref1 03.05 FB A Referencia 1 (véase la pagina 167). 3

FB Aref2 03.06 FB A Referencia 2 (véase la pagina 167). 4

Otro Seleccioén de fuente (véase Términos y abreviaturasenla |-
pagina 160).

40.57  PID Seleccion Selecciona la fuente que determina si se utiliza el juego de | PID set 1
Conj1/Conj2 parametros de PID 1 (parametros 40.07...40.50) o el con-

junto 2 (grupo 41 Conjunto PID proceso 2).
PID set 1 0. Juego de parametros 1 de PID de proceso en uso. 0
PID set 2 1. Juego de parametros 2 de PID de proceso en uso. 1
DI1 Entrada digital DI1 (70.02 DI Estado Demora, bit 0). 2
DI2 Entrada digital DI2 (70.02 DI Estado Demora, bit 1). 3
DI3 Entrada digital DI3 (70.02 DI Estado Demora, bit 2). 4
Dl4 Entrada digital DI4 (70.02 DI Estado Demora, bit 3). 5
DI5 Entrada digital DI5 (70.02 DI Estado Demora, bit 4). 6
DI6 Entrada digital DI6 (70.02 DI Estado Demora, bit 5). 7
Reservado 8...17
Funcién Bit 0 de 34.01 Estado de funciones temporizadas (véase la | 18
temporizada 1 pagina 288).
Funcién Bit 1 de 34.01 Estado de funciones temporizadas (véase la | 19
temporizada 2 pagina 288).
Funcién Bit 2 de 34.01 Estado de funciones temporizadas (véase la | 20
temporizada 3 pagina 288).
Supervision 1 Bit 0 de 32.01 Estado supervisién (véase la pagina 287). 21
Supervisién 2 Bit 1 de 32.01 Estado supervision (véase la pagina 287). 22
Supervisién 3 Bit 2 de 32.01 Estado supervision (véase la pagina 287). 23
Otro [bit] Seleccién de fuente (véase Términos y abreviaturasenla |-
pagina 160).
40.58  Conj 1 Aumentar Prevencion del aumento del término de integracién de PID | No

prevencion

para el juego de parametros PID 1.
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N.° Nombre/Valor Descripcion Def/FbEq16
No La prevencion del aumento no esta en uso. 0
Limitando El término de integracion de PID no se incrementa si se 1

alcanza el valor maximo para la salida de PID. Este para-
metro es valido para el juego de parametros PID 1.

Ext PID min lim El término de integracién de PID de proceso no se aumenta | 2
cuando la salida del PID externo ha alcanzado su limite
minimo. En esta configuracion, el PID externo se utiliza
como una fuente para el PID de proceso. Este parametro es
vélido para el juego de parametros PID 1.

Ext PID max lim El término de integracién de PID de proceso no se aumenta | 3
cuando la salida del PID externo ha alcanzado su limite
maximo. En esta configuracion, el PID externo se utiliza
como una fuente para el PID de proceso. Este parametro es
valido para el juego de parametros PID 1.

Otro [bit] Seleccién de fuente (véase Términos y abreviaturasenla |-
pagina 160).

40.59  Conj 1 Reducir Prevencion de la disminucién del término de integracion de | No
prevencion PID para el juego de parametros PID 1.

No Prevencion de la disminucién no esta en uso. 0

Limitando El término de integracion de PID no se reduce si se alcanza | 1
el valor minimo para la salida de PID. Este parametro es
vélido para el juego de parametros PID 1.

Ext PID min lim El término de integracién de PID de proceso no se dismi- 2
nuye cuando la salida del PID externo ha alcanzado su
limite minimo. En esta configuracion, el PID externo se uti-
liza como una fuente para el PID de proceso. Este parame-
tro es valido para el juego de parametros PID 1.

Ext PID max lim El término de integracién de PID de proceso no se dismi- 3
nuye cuando la salida del PID externo ha alcanzado su
limite maximo. En esta configuracion, el PID externo se uti-
liza como una fuente para el PID de proceso. Este parame-
tro es valido para el juego de parametros PID 1.

40.60  Configurarfuente de | Selecciona una fuente que habilita/deshabilita el control On
activacion PID 1 PID de proceso.

Véase también el parametro 40.07 PID proceso Modo ope-
racion.

0 = Control PID de proceso deshabilitado.

1 = Control PID de proceso habilitado.

Desactivado 0. 0

On 1. 1

Seguir seleccion El control PID de proceso se deshabilita cuando el lugar de | 2

Ext1/Ext2 control externo EXT1 estéa activo, y se habilita cuando el
lugar de control externo EXT2 esta activo.

Véase también el parametro 19.71 Ext1/Ext2 Seleccion.

DI1 Entrada digital DI1 (70.02 DI Estado Demora, bit 0). 3

DI2 Entrada digital DI2 (70.02 DI Estado Demora, bit 1). 4

DI3 Entrada digital DI3 (70.02 DI Estado Demora, bit 2). 5

Dl4 Entrada digital DI4 (70.02 DI Estado Demora, bit 3). 6

DI5 Entrada digital DI5 (70.02 DI Estado Demora, bit 4). 7

Dl6 Entrada digital DI6 (70.02 DI Estado Demora, bit 5). 8

Otro [bit] Seleccién de fuente (véase Términos y abreviaturasenla |-

pagina 160).




328 Parametros

N.° Nombre/Valor Descripcién Def/IFbEq16
40.61  Consig. escalado Escalado del punto de ajuste actual. Véase el parametro 100,00
act 40.14 Set 1 escal punto ajuste.
-200000,00... Escalado. 1=1
200000,00
40.62  PID Punto ajuste Muestra el valor del punto de ajuste interno. Consulte el dia- | -
interno actual grama de cadena de control en la pagina 509.
Este parametro es solo de lectura.
-200000,00... Punto de ajuste interno de PID de proceso. 1 =1 unidad
200000,00 unidades PID de usuario
PID de usuario
40.80  Conj 1 PID fuente Selecciona la fuente para el PID salida minima del conjunto | Conj 1 salida
sal min 1. min
No seleccionado Ninguna. 0
Conj 1 salida min 40.36 Conj 1 salida min. 1
40.81  Conj 1 PID fuente Selecciona la fuente para el PID salida minima del conjunto | Conj 1 salida
sal max 1. max
No seleccionado Ninguna. 0
Conj 1 salida max 40.37 Conj 1 salida max 1
40.89  Conj 1 Multiplic Define el multiplicador por el cual se multiplica el resultado | 1,00
Consigna de la funcion especificada por el parametro 40.78 Conj 1
Punto ajuste Funcion.
-200000,00... Multiplicador. 1=1
200000,00
40.90  Conj 1 realiment Define el multiplicador por el cual se multiplica el resultado | 1,00
multipl de la funcion especificada por el parametro 40.70 Conj 1
realiment Funcion.
-200000,00... Multiplicador. 1=1
200000,00
40.91  Realimentacion Parametro de almacenamiento para recibir un valor de rea- | -
Datos guardados limentacién de proceso, por ejemplo mediante una interfaz
de bus de campo integrado.
El valor puede enviarse al convertidor como dato de E/S
Modbus. Ajuste el parametro de seleccion de objetivo de
ese dato concreto (58.101...58.114) a Realimentacion
Datos guardados. En 40.08 Conj 1 realiment 1 fuente (o
40.09 Conj 1 realiment 2 fuente), seleccione Realiment
Datos guardados.
-327,68...327,67 Parametro de almacenamiento para la realimentacion de 100=1
proceso.
40.92  Punto ajuste Datos | Parametro de almacenamiento para recibir un valor de -
guard punto de ajuste de proceso, por ejemplo mediante una
interfaz de bus de campo integrado.
El valor puede enviarse al convertidor como dato de E/S
Modbus. Ajuste el parametro de seleccién de objetivo de
ese dato concreto (58.101...58.114) a Punto ajuste Datos
guard. En 40.16 Conj 1 Punto ajuste 1 Fuente (o 40.17 Conj
1 Punto ajuste 2 Fuente), seleccione Punto ajuste Datos
guard.
-327,68...327,67 Parametro de almacenamiento para el punto de ajuste de 100 =1
proceso.
40.96  PID proceso salida | Porcentaje de sefial escalada del parametro 40.07 PID Pro- | 0,00%
en % ceso retroalim actual.
-100,00...100,00% | Porcentaje. 100 = 1%
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N.° Nombre/Valor Descripcion Def/FbEq16
40.97  PID proceso realim | Porcentaje de sefial escalada del parametro 40.02 PID Pro- | 0,00%
en % ceso retroalim actual.
-100,00...100,00% | Porcentaje. 100 = 1%
40.98  PID proceso Porcentaje de sefal escalada del parametro 40.03 PID 0,00%
consigna en % Proc. punto ajuste act..
-100,00...100,00% | Porcentaje. 100 = 1%
40.99  PID proceso desv Porcentaje de sefial escalada del parametro 40.04 PID 0,00%
en % Proc. desviacion actual.
-100,00...100,00% | Porcentaje. 100 = 1%
41 Conjunto PID Un segundo juego de valores de parametros para el control
proceso 2 PID de proceso.
La seleccidn entre este conjunto y el primer conjunto (grupo
de parametros 40 Conjunto PID proceso 1) se realiza
mediante el parametro 40.57 PID Seleccién Conj1/Conj2.
Véanse también los parametros 40.01...40.06, asi como los
diagramas de cadena de control en las paginas 509 y 570.
41.08 Conj 2 realiment 1 Véase el parametro 40.08 Conj 1 realiment 1 fuente. Al2 porcentaje
fuente
41.09 Conj 2 realiment 2 | Véase el parametro 40.09 Conj 1 realiment 2 fuente. No
fuente seleccionado
41.10  Conj 2 realiment Véase el parametro 40.10 Conj 1 realiment Funcién. En1
Funcién
41.11  Conj 2 realim Véase el parametro 40.11 Conj 1 realim Tiempo filtro. 0,000 s
Tiempo filtro
41.14  Set 2 escal punto Véase el parametro 40.14 Set 1 escal punto ajuste. 0,00
ajuste
41.15  Set 2 salida Véase el parametro 40.15 Set 1 salida escalada. 0,00
escalada
41.16  Conj 2 Punto ajuste | Véase el parametro 40.16 Conj 1 Punto ajuste 1 Fuente. Al1 porcentaje
1 Fuente

41.17  Conj 2 Punto ajuste

Véase el parametro 40.17 Conj 1 Punto ajuste 2 Fuente.

No

2 Fuente seleccionado
41.18  Conj 2 Punto ajuste | Véase el parametro 40.18 Conj 1 Punto ajuste Funcién. En1

Funcién
41.19  Conj 2 Punto ajuste | Véase el parametro 40.19 Conj 1 Punto ajuste interno sel 1. | No

interno sel 1 seleccionado
41.20  Conj 2 Punto ajuste | Véase el parametro 40.20 Conj 1 Punto ajuste interno sel 2. | No

interno sel 2 seleccionado

41.21  Conj 2 Punto ajuste

Véase el parametro 40.21 Conj 1 Punto ajuste interno 1.

0,00 unidades

interno 1 PID de usuario
41.22  Conj 2 Punto ajuste | Véase el parametro 40.22 Conj 1 Punto ajuste interno 2. 0,00 unidades

interno 2 PID de usuario
41.23  Conj 2 Punto ajuste | Véase el parametro 40.23 Conj 1 Punto ajuste interno 3. 0,00 unidades

interno 3 PID de usuario
41.24  Conj 2 Consigna 40.24 Conj 1 Consigna interna 0. 0,00 unidades

interna 0 PID de usuario
41.26  Conj 2 Punto ajuste | Véase el parametro 40.26 Conj 1 Punto ajuste min. 0,00

min

41.27  Conj 2 Punto ajuste
max

Véase el parametro 40.27 Conj 1 Punto ajuste max.

200000,00




330 Parametros

N.° Nombre/Valor Descripcién Def/FbEq16
41.28  Conj 2 Punto ajuste | Véase el parametro 40.28 Conj 1 Punto ajuste tiempo 00s
tiempo increm increm.
41.29  Conj 2 Punto ajuste | Véase el parametro 40.29 Conj 1 Punto ajuste tiempo 00s
tiempo decrem decrem.
41.30  Conj 2 Habil fijar Véase el parametro 40.30 Conj 1 Habil fijar consigna. No
consigna seleccionado
41.31  Conj 2 Invertir Véase el parametro 40.31 Conj 1 Invertir desviacion. No invertido
desviacion (Ref - Fbk)
41.32  Conj 2 ganancia Véase el parametro 40.32 Conj 1 ganancia. 2,50
41.33  Conj 2 tiempo Véase el parametro 40.33 Conj 1 tiempo integracion. 30s
integracioén
41.34  Conj 2 tiempo Véase el parametro 40.34 Conj 1 tiempo derivacion. 0,000 s
derivacion
41.35  Conj 2 derivacién Véase el parametro 40.35 Conj 1 derivacion filtro de tiempo. | 0,0 s
filtro de tiempo
41.36  Conj 2 salida min Véase el parametro 40.36 Conj 1 salida min. 0,00
41.37  Conj 2 salida max Véase el parametro 40.37 Conj 1 salida méax. 100,00
41.38  Conj 2 Habilit fijar Véase el parametro 40.38 Conj 1 Habilit fijar salida. No
salida seleccionado
41.39  Set 2 zona neutra Véase el parametro 40.39 Set 1 zona neutra rango. 0,0
rango
41.40  Set 2 zona neutra Véase el parametro 40.40 Set 1 zona neutra demora. 00s
demora
41.43  Conj 2 Dormir Nivel | Véase el parametro 40.43 Conj 1 Dormir Nivel. 0,0
41.44  Conj 2 Dormir Véase el parametro 40.44 Conj 1 Dormir Demora. 60,0 s
Demora
41.45  Conj 2 Dormir Véase el parametro 40.45 Conj 1 Dormir tiempo exten. 00s
tiempo exten
41.46  Conj 2 Dormir nivel | Véase el parametro 40.46 Conj 1 Dormir nivel incr. 0,0 unidades
incr PID de usuario
41.47  Conj 2 Despertar Véase el parametro 40.47 Conj 1 Despertar desviacion. 0,00 unidades
desviacion PID de usuario
41.48  Conj 2 Despertar Véase el parametro 40.48 Conj 1 Despertar demora. 0,50s
demora
41.49  Conj 2 Modo Véase el parametro 40.49 Conj 1 Modo seguimiento. No
seguimiento seleccionado
41.50 Conj 2 Seguimiento | Véase el parametro 40.50 Conj 1 Seguimiento selec ref. No
selec ref seleccionado
41.58  Conj 2 Aumentar Véase el parametro 40.58 Conj 1 Aumentar prevencion. No
prevencion
41.59  Conj 2 Reducir Véase el parametro 40.59 Conj 1 Reducir prevencion. No
prevencion
41.80  Conj 2 PID fuente Véase el parametro 40.80 Conj 1 PID fuente sal min. Conj 1 salida
sal min min
41.81  Conj 2 PID fuente Véase el parametro 40.81 Conj 1 PID fuente sal max. Conj 1 salida
sal max max
41.89  Conj 2 Multiplic Véase el parametro 40.89 Conj 1 Multiplic Consigna. 1,00
Consigna
41.90  Conj 2 realiment Define el multiplicador k usado en formulas del parametro 1,00

multipl

41.10 Conj 2 realiment Funcién. VVéase el parametro 40.90
Conj 1 realiment multipl.
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43 Chopper de Frenado

Ajustes para el chopper de frenado interno.

43.01  Temperatura

Resistencia

Muestra la temperatura estimada de la resistencia de fre-
nado o lo cerca que se encuentra de estar demasiado
caliente.

El valor se da en porcentaje, donde el 100% es la tempera-
tura que alcanzaria la resistencia si se cargara el tiempo
suficiente con su capacidad de carga maxima asignada
(43.09 Resistencia Pmax Continua).

El célculo de la temperatura estd basado en los valores de
los parametros 43.08, 43.09y 43.10, y en el supuesto de
que la resistencia esta instalada como indica el fabricante
(es decir, se enfria como cabe esperar).

Este parametro es solo de lectura.

0,0...120,0%

Temperatura estimada de la resistencia de frenado.

1=1%

43.06  Habilitar Chopper

Habilita el control del chopper de frenado y selecciona el

método de proteccion contra sobrecargas por resistencia

de frenado (célculo o medida).

Nota: Antes de habilitar el control del chopper de frenado,

asegurese de que:

» se haya conectado una resistencia de frenado

+ esté desconectado el control de sobretension (parametro
30.30 Control Sobretension)

» se haya seleccionado correctamente el rango de tensio-
nes de alimentacion (parametro95.01 Tensién Ali-
mentacion).

Deshabilitado

Deshabilitado

El control del chopper de frenado esta desactivado.

Habilitado con
modelo térmico

Control de chopper de frenado habilitado con proteccién de
resistencia de frenado basada en el modelo térmico. Si se
selecciona, también se deben especificar los valores nece-
sarios segun el modelo, es decir los parametros
43.08...43.12. Véase la ficha técnica de la resistencia.

Habilitado sin
modelo térmico

Control de chopper de frenado habilitado sin proteccién de
sobrecarga de la resistencia basada en el modelo térmico.
Este ajuste puede utilizarse, por ejemplo, si la resistencia
esta equipada con un interruptor térmico que esta conec-
tado para abrir el contactor principal del convertidor si la
resistencia se recalienta.

Para obtener mas informacién, consulte el capitulo Frenado
por resistencia en el Manual de hardware.
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Proteccién contra
picos de
sobretensién.

Control del chopper de frenado habilitado en una condicion

de sobretension.

Este ajuste esta destinado a situaciones donde

« el chopper de frenado no es necesario para el funciona-
miento del tiempo de ejecucion, es decir, para disipar la
energia de inercia del motor,

» el motor puede almacenar una cantidad considerable de
energia magnética en sus bobinados, y

» el motor puede, deliberada o inadvertidamente, dete-
nerse por si solo.

En esa situacion, el motor puede llegar a descargar sufi-

ciente energia magnética hacia el convertidor para causar

dafios. Para proteger el convertidor, puede usarse el cho-

pper de frenado con una pequefia resistencia dimensio-

nada tan sélo para gestionar la energia magnética (no la

energia interna) del motor.

Con este ajuste, el chopper de frenado Unicamente se

activa siempre que la tension de CC supere el limite de

sobretension. Durante el funcionamiento normal, el chopper

de frenado no esta operativo.

3

43.07

Habilitar Modo de
funcionamiento
chopper frenado

Selecciona la fuente para el control de activacién/desactiva-
cién rapida del chopper de frenado.

0 = Se cortan los pulsos del IGBT del chopper de frenado

1 = Se permite la modulacién normal del IGBT del chopper
de frenado.

On

Off

0.

On

1.

Otro [bit]

Seleccién de fuente (véase Términos y abreviaturas en la
pagina 160).

43.08

Resist Cte Tiempo
Térmico

Define la constante de tiempo térmica del modelo térmico
de la resistencia de frenado.

0...10000 s

Constante de tiempo térmica de la resistencia de frenado,
es decir, el tiempo nominal para alcanzar el 63% de la tem-
peratura.

43.09

Resistencia Pmax
Continua

Define la carga maxima continua de la resistencia de fre-
nado que elevara la temperatura de la resistencia hasta el
valor maximo permitido (= capacidad de disipacion térmica
continua de la resistencia en kW) pero no por encima del
mismo. Ese valor se utiliza en la proteccion contra sobre-
cargas por resistencia basada en el modelo térmico. Véase
la ficha técnica de la resistencia de frenado usada y el para-
metro 43.06 Habilitar Chopper

0,00 kw

0,00...10000,00 kW

Carga continua maxima de la resistencia de frenado.

1=1kW

43.10

Resistencia Valor
Ohmico

Define el valor resistivo de la resistencia de frenado. Ese
valor se utiliza para la proteccion por resistencia de frenado
basada en el modelo térmico. Véase el parametro 43.06
Habilitar Chopper.

0,0 ohm

0,0...1000,0 ohm

Valor resistivo de la resistencia de frenado.

1=10hm
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43.11

Resistencia Limite
Fallo

Selecciona el limite de fallo para la proteccion por resisten- | 105%
cia de frenado basada en el modelo térmico. Véase el para-
metro 43.06 Habilitar Chopper. Si se rebasa el limite, el
convertidor se dispara con el fallo 7183 Temperatura exce-
siva de freno.

Este valor se indica como porcentaje de la temperatura que
alcanza la resistencia cuando ésta se carga con la potencia
definida con el parametro 43.09 Resistencia Pmax Conti-
nua.

0...150%

Limite de fallo de la temperatura de la resistencia de fre- 1=1%

nado.

43.12

Resistencia Limite
Aviso

Selecciona el limite de aviso para la proteccion por resis- 95%
tencia de frenado basada en el modelo térmico. Véase el
parametro 43.06 Habilitar Chopper. Cuando se rebasa el
limite, el convertidor genera una alarma A793 Temperatura
excesiva de freno.

Este valor se indica como porcentaje de la temperatura que
alcanza la resistencia cuando ésta se carga con la potencia
definida con el parametro 43.09 Resistencia Pmax Conti-
nua.

0...150%

Limite de aviso de temperatura de la resistencia de frenado. | 1 = 1%

44 Control Freno
Mecanico

Configuracion del control del freno mecanico.
Véase también el apartado Control del freno mecanico
(pagina 122).

44.01

Estado Control de
Freno

Muestra la palabra de estado del control del freno meca-
nico.
Este parametro es sélo de lectura.

Bit Nombre Informacion
0 Orden Apertura Orden de cierre/apertura al actuador del freno (0 = cerrar, 1 = abrir).
Conecte este bit a la salida deseada.
1 Peticion Par 1 = Peticion de par de apertura desde la légica del convertidor.
Apertura
2 Petic Mantener 1 = Retencién solicitada desde la légica del convertidor
Detenido
3 Rampa a Detenido |1 = Peticion de rampa de reduccion a cero velocidad desde la légica
del convertidor
4 Habilitado 1 = Control de freno habilitado
5 Cerrado 1 = Ldégica de control de freno en estado FRENO CERRADO
6 Abriendo 1 = Légica de control de freno en estado APERTURA DE FRENO
7 Abierto 1 = Légica de control de freno en estado FRENO ABIERTO
8 Cerrando 1 = Légica de control de freno en estado CIERRE DE FRENO
9...15 |Reservado
0000h...FFFFh Palabra de estado del control del freno mecanico. 1=1
44.06  Habilitar Control Activa/desactiva (o selecciona una fuente que activa/desac- | No
Freno tiva) la légica de control del freno mecanico. seleccionado
0 = Control de freno inactivo
1 = Control de freno activo
No seleccionado 0. 0
Seleccionado 1. 1
DI1 Entrada digital DI1 (70.02 DI Estado Demora, bit 0). 2
DI2 Entrada digital DI2 (70.02 DI Estado Demora, bit 1). 3

Def/IFbEq16
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DI3 Entrada digital DI3 (70.02 DI Estado Demora, bit 2). 4
Dl4 Entrada digital DI4 (710.02 DI Estado Demora, bit 3). 5
DI5 Entrada digital DI5 (70.02 DI Estado Demora, bit 4). 6
DI6 Entrada digital DI6 (70.02 DI Estado Demora, bit 5). 7
Reservado 8...17
Funcién Bit 0 de 34.01 Estado de funciones temporizadas (véase la | 18
temporizada 1 pagina 288).
Funcién Bit 1 de 34.01 Estado de funciones temporizadas (véase la | 19
temporizada 2 pagina 288).
Funcién Bit 2 de 34.01 Estado de funciones temporizadas (véase la | 20
temporizada 3 pagina 288).
Reservado 21...23
Supervision 1 Bit 0 de 32.01 Estado supervision (véase la pagina 287). 24
Supervisién 2 Bit 1 de 32.01 Estado supervision (véase la pagina 287). 25
Supervisién 3 Bit 2 de 32.01 Estado supervision (véase la pagina 287). 26
Otro [bit] Seleccién de fuente (véase Términos y abreviaturasenla |-
pagina 160).
44.08  Demora Apertura Define la demora en la apertura del freno (la demora entre | 0,00 s
Freno la orden interna de apertura de freno y la liberacién del con-
trol de velocidad del motor). El temporizador de demora se
pone en marcha cuando el convertidor ha magnetizado el
motor. Junto con el inicio del temporizador, la I6gica de con-
trol de freno energiza la salida de control del freno y el freno
empieza a abrirse.
Ajuste este parametro al valor de retardo de apertura meca-
nica especificado por el fabricante del freno.
0,00...5,00 s Demora de apertura del freno. 100=1s
44.13  Demora Cierre Especifica una demora entre una orden de cierre (es decir, | 0,00 s
Freno cuando se desenergiza la salida de control del freno) y el
momento en el que el convertidor deja de modular. Esto se
hace para mantener el motor activo y controlado hasta que
el freno se cierre efectivamente.
Cambie este parametro al mismo valor especificado por el
fabricante del freno como su tiempo de reaccién mecanica.
0,00...60,00 s Demora de cierre del freno. 100=1s
44.14  Nivel Cierre Freno Define la velocidad de cierre del freno como un valor abso- | 100,00 rpm
luto.
Después de que la velocidad de motor ha decelerado hasta
este nivel, se envia un comando de cierre.
0,00...1000,00 rpm | Velocidad de cierre del freno. Véase par.
46.01
45 Eficiencia energética | Ajustes para las calculadoras de ahorro de energia y tam-
bién para registradores de picos y energia.
Véase también el apartado Calculadoras de ahorro de ener-
gia (pagina 157).
45.01  GWh ahorrados Energia ahorrada en GWh en comparacién con la conexion | -
del motor directo a linea. Este parametro se incrementa
cuando 45.02 MWh ahorrados se reinicia.
Este parametro es solo de lectura (véase el parametro
45.21 Restablecer célc. energia).
0...65535 GWh Ahorro de energia en GWh. 1=1GWh
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45.02

MWh ahorrados

Energia ahorrada en MWh en comparacion con la conexién
del motor directo a linea. Este parametro se incrementa
cuando 45.03 kWh ahorrados se reinicia.

Cuando este parametro se reinicia, el parametro 45.01
GWh ahorrados se incrementa.

Este parametro es sélo de lectura (véase el parametro
45.21 Restablecer célc. energia).

0...999 MWh

Ahorro de energia en MWh.

1=1MWh

45.03

kWh ahorrados

Energia ahorrada en kWh en comparacién con la conexién
del motor directo a linea.

Si esta habilitado el chopper de frenado interno del conver-
tidor, se asume que toda la energia suministrada por el
motor al convertidor se convierte en calor, pero el resultado
del calculo sigue indicado ahorro por el control de la veloci-
dad. Si el chopper esta desactivado, entonces también se
registra aqui la energia regenerada del motor.

Cuando este parametro se reinicia, el parametro 45.02
MWh ahorrados se incrementa.

Este parametro es solo de lectura (véase el parametro
45.21 Restablecer célc. energia).

0,0...999,9 kWh

Ahorro de energia en kWh.

10 =1 kWh

45.04

Energia ahorrada

Energia ahorrada en kWh en comparacién con la conexiéon
del motor directo a linea.

Si esta habilitado el chopper de frenado interno del conver-
tidor, se asume que toda la energia suministrada por el
motor al convertidor se convierte en calor.

Este parametro es sdélo de lectura (véase el parametro
45.21 Restablecer célc. energia).

0,0...
214748364,7 kWh

Ahorro de energia en kWh.

1=1kWh

45.05

Ahorro econémico
x1000

Ahorro econémico en miles en comparacion con la cone-
xion del motor directo a linea. Este parametro se incre-
menta cuando 45.06 Ahorro econémico se reinicia.

Puede definir la moneda durante la primera puesta en mar-
cha o mediante los ajustes principales (Menu principal -
Ajustes principales - Reloj, regién, pantalla - Unidades -
Moneda).

Este parametro es solo de lectura (véase el parametro
45.21 Restablecer célc. energia).

0...4 294 967 295
miles

Ahorro econémico en miles de unidades.

1 =1 unidad

45.06

Ahorro econémico

Ahorro econémico en comparacién con la conexién del
motor directo a linea. Este valor se calcula mediante la mul-
tiplicacion de la energia ahorrada en kWh por la tarifa eléc-
trica activa actualmente (45.74 Seleccion de tarifa).
Cuando este parametro se reinicia, el parametro 45.05 Aho-
rro econémico x1000 se incrementa.

Puede definir la moneda durante la primera puesta en mar-
cha o mediante los ajustes principales (Menu principal -
Ajustes principales - Reloj, regién, pantalla - Unidades -
Moneda).

Este parametro es sélo de lectura (véase el parametro
45.21 Restablecer célc. energia).

0,00...
999,99 unidades

Ahorro econémico.

1 =1 unidad
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45.07

Cantidad ahorrada

Ahorro econémico en comparacion con la conexién del
motor directo a linea. Este valor se calcula mediante la mul-
tiplicacién de la energia ahorrada en kWh por la tarifa eléc-
trica activa actualmente (45.14 Seleccion de tarifa).

Puede definir la moneda durante la primera puesta en mar-
cha o mediante los ajustes principales (Menu principal -
Ajustes principales - Reloj, region, pantalla - Unidades -
Moneda).

Este parametro es sélo de lectura (véase el parametro
45.21 Restablecer calc. energia).

0,00...
21474830,08 unida-
des

Ahorro econémico.

1 =1 unidad

45.08

Reducc. CO2
kilotoneladas

Reduccion de emisiones de CO, en kilotoneladas métricas
en comparacion con la conexion del motor directo a linea.
Este valor se incrementa cuando el parametro 45.09
Reducc. CO2 toneladas se reinicia.

Este parametro es solo de lectura (véase el parametro
45.21 Restablecer célc. energia).

0...65535 kilotone-
ladas métricas

Reduccion de emisiones de CO, en kilotoneladas métricas.

1=
1 kilotonelada
métrica

45.09

Reducc. CO2
toneladas

Reduccion de emisiones de CO, en toneladas métricas en
comparacion con la conexion del motor directo a linea. Este
valor se calcula multiplicando la energia ahorrada en MWh
por el valor del parametro 45.18 Factor conversiéon CO2 (el
valor por defecto es 0,5 toneladas métricas/MWh).

Cuando este parametro se reinicia, el parametro 45.08
Reducc. CO2 kilotoneladas se incrementa.

Este parametro es solo de lectura (véase el parametro
45.21 Restablecer célc. energia).

0,0...999,9 tonela-
das métricas

Reduccion de emisiones de CO, en toneladas métricas.

1 =1 tonelada
métrica

45.10

CO2 ahorrado total

Reduccion de emisiones de CO, en toneladas métricas en
comparacion con la conexion del motor directo a linea. Este
valor se calcula multiplicando la energia ahorrada en MWh
por el valor del parametro 45.18 Factor conversién CO2 (el
valor por defecto es 0,5 toneladas métricas/MWh).

Este parametro es sdlo de lectura (véase el parametro
45.21 Restablecer célc. energia).

0,0...
214748300,8 tone-
ladas métricas

Reduccion de emisiones de CO, en toneladas métricas.

1 =1 tonelada
métrica

45.11

Optimizador de
energia

Habilita/deshabilita la funcién de optimizacion de la energia.
Esta funcion optimiza el flujo del motor de forma que se
reduce el consumo total de energia y el nivel de ruido del
motor cuando el convertidor funciona por debajo de la
carga nominal. El rendimiento total (motor y convertidor)
puede aumentarse de un 1% a un 20% en funcion de la
velocidad y el par de la carga.

Nota: Con un motor de imanes permanentes y un motor
sincrono

de reluctancia , la optimizacién de energia siempre esta
habilitada independientemente de este parametro.

Nota: No utilice el optimizador de energia en sistemas mul-
timotor.

Habilitar

Deshabilitar

Optimizacion de energia inhabilitada.
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Habilitar Optimizacion de energia habilitada. 1
45.12  Tarifa energética 1 | Define la tarifa eléctrica 1 (precio por kWh). En funcién del | 0,100
ajuste del parametro 45.14 Seleccién de tarifa, se utiliza unidades
este valor o0 45.13 Tarifa energética 2 como referencia
cuando se calcula el ahorro econémico.
Puede definir la moneda durante la primera puesta en mar-
cha o mediante los ajustes principales (Menu principal -
Ajustes principales - Reloj, regién, pantalla - Unidades -
Moneda).
Nota: Las tarifas son sélo de lectura en el momento de la
seleccion y no se aplican retroactivamente.
0,000... Tarifa energética 1. -
4294966,296 unida-
des
45.13  Tarifa energética 2 | Define la tarifa eléctrica 2 (precio por kWh). 0,200 unidades
Véase el parametro 45.12 Tarifa energética 1.
0,000... Tarifa energética 2. -
4294966,296 unida-
des
45.14  Seleccion de tarifa | Selecciona (o define una fuente que selecciona) qué tarifa | Tarifa
eléctrica predefinida se utiliza. energética 1
0 = 45.12 Tarifa energética 1
1 = 45.13 Tarifa energética 2
Tarifa energética 1 0. 0
Tarifa energética2 | 1. 1
DI1 Entrada digital DI1 (70.02 DI Estado Demora, bit 0). 2
DI2 Entrada digital DI2 (10.02 DI Estado Demora, bit 1). 3
DI3 Entrada digital DI3 (70.02 DI Estado Demora, bit 2). 4
Dl4 Entrada digital DI4 (70.02 DI Estado Demora, bit 3). 5
DI5 Entrada digital DI5 (10.02 DI Estado Demora, bit 4). 6
DI6 Entrada digital DI6 (710.02 DI Estado Demora, bit 5). 7
Otro [bit] Seleccién de fuente (véase Términos y abreviaturasenla |-
pagina 7160).
45.18  Factor conversion Define un factor para la conversién de energia ahorrada en | 0,500 tn/MWh
co2 emisiones de CO, (kg/kWh o tn/MWh). (tonelada
Ejemplo: métrica)
45.10 CO2 ahorrado total = 45.02 MWh ahorrados x 45.18
Factor conversion CO2 (tn/MWh).
0,000... Factor para la conversién de energia ahorrada en emisio- 1=1tn/MWh
65,535 tn/MWh nes de CO,.
45.19  Potencia de Potencia actual que absorbe el motor cuando esta conec- | 0,00 kW
comparacion tado en conexién directa a linea y operando la aplicacion.
Este valor se utiliza como referencia al calcular el ahorro de
energia.
Nota: La exactitud del calculo del ahorro energético
depende directamente de la exactitud de este valor. Si aqui
no se introduce nada, entonces se utiliza la potencia nomi-
nal del motor para el calculo, pero eso puede exagerar el
ahorro de energia presentado, ya que muchos motores no
absorben la potencia indicada en la placa de caracteristi-
cas.
0,00... Potencia del motor. 1=1kW

10000000,00 kW




338 Parametros

N.° Nombre/Valor Descripcién Def/IFbEq16
45.21  Restablecer calc. Restaura los parametros de contador de ahorro Hecho
energia 45.01...45.10.
Hecho Restauracion no solicitada (en funcionamiento normal) o 0
restauraciéon completada.
Restaurar Restaura los parametros de contador de ahorro. El valor 1
vuelve automaticamente a Hecho.
45.24  Pico potencia x h Valor del pico de potencia durante la tltima hora, es decir, | 0,00 kW
los 60 minutos mas recientes después de encender el con-
vertidor.
Este parametro se actualiza una vez cada 10 minutos, a
menos que el pico horario aparezca en los 10 minutos mas
recientes. En este caso, el valor se muestra inmediata-
mente.
-3000,00... Valor del pico de potencia. 10 =1 kW
3000,00 kW
45.25  Tiemp Pico potencia | Hora del pico de potencia durante la ultima hora. 00:00:00
xh
Tiempo. N/A
45.26  Energia total x h Consumo de energia total durante la ultima hora, es decir | 0,00 kWh
(reinic) los 60 minutos mas recientes.
Para restaurar el valor, ajustelo a cero.
-3000,00... Energia total. 10 =1 kWh
3000,00 kWh
45.27  Pico potencia x dia | Valor del pico de potencia desde la medianoche del dia 0,00 kW
actual.
Para restaurar el valor, ajustelo a cero.
-3000,00... Valor del pico de potencia. 10 =1 kW
3000,00 kW
45.28  Tiemp Pico potencia | Hora del pico de potencia desde la medianoche del dia 00:00:00
x dia actual.
Tiempo. N/A
45.29  Energia total x d Consumo de energia total desde la medianoche del dia de | 0,00 kWh
(reinic) hoy.
Para restaurar el valor, ajustelo a cero.
-30000,00... Energia total. 1=1kWh
30000,00 kWh
45.30  Energia total ultimo | Consumo de energia total durante el dia anterior, es decir, | 0,00 kWh
dia entre la medianoche del dia anterior y la medianoche del
dia de hoy
-30000,00... Energia total. 1=1kWh
30000,00 kWh
45.31  Pico potencia x mes | Valor del pico de potencia durante el mes actual, es decir 0,00 kW
desde la medianoche del primer dia del mes actual.
Para restaurar el valor, ajustelo a cero.
-3000,00... Valor del pico de potencia. 10 =1 kW
3000,00 kW
45.32  Fecha Pico potencia | Fecha del pico de potencia durante el mes actual. 1.1.1980
X mes
Fecha. N/A
45.33  Tiemp Pico potencia | Hora del pico de potencia durante el mes actual. 00:00:00
X mes
Tiempo. N/A
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45.34  Energia total x mes | Consumo de energia total desde el principio del mes actual. | 0,00 kWh
(reinic) Para restaurar el valor, ajustelo a cero.
-1000000,00... Energia total. 0,01 =1 kWh
1000000,00 kWh
45.35  Energia total dltimo | Consumo de energia total durante el mes anterior, es decir, | 0,00 kWh
mes entre la medianoche del primer dia del mes anterior y la
medianoche del primer dia del mes actual.
-1000000,00... 0,01 =1 kWh
1000000,00 kWh
45.36  Pico potencia Valor del pico de potencia en toda la vida util del converti- | 0,00 kW
Historico dor.
-3000,00... Valor del pico de potencia. 10 =1 kW
3000,00 kW
45.37  Tiemp Pico potencia | Fecha del pico de potencia en toda la vida util del converti- | 1.1.1980
Hist dor.
Fecha. N/A
45.38  Tiempo pico pot Hora del pico de potencia en toda la vida util del converti- 00:00:00
histérico dor.
Tiempo. N/A
46 Ajustes Ajustes de supervision de velocidad; filtro de sefial actual;
monitorizacién / ajustes de escalado general.
escalado
46.01  Escalado Velocidad | Define el valor de velocidad maxima utilizado para definirla | 1500,00 rpm;
tasa de rampa de aceleracion y el valor de velocidad inicial | 1800,00 rpm
utilizado para definir la tasa de rampa de deceleracion (95.20 b0)
(véase el grupo de parametros 23 Rampas Acel/Decel Velo-
cidad). La aceleracién de la velocidad y los tiempos de
rampa de deceleracién estan, por tanto, relacionados con
este valor (no con el parametro 30.72 Velocidad Maxima).
También define el escalado de 16 bits de los parametros
relacionados con la velocidad. El valor de este parametro
corresponde a 20000 en, p. ej., comunicaciones de bus de
campo.
0,10... Velocidad inicial/terminal de aceleracién/deceleracion. 1=1rpm
30000,00 rpm
46.02 Escalado Define el valor de frecuencia maxima utilizado para definir | 50,00 Hz;
Frecuencia la tasa de rampa de aceleracion y el valor de frecuencia ini- | 60,00 Hz
cial utilizado para definir la tasa de rampa de deceleracion | (95.20 b0)
(véase el grupo de parametros 28 Frecuencia Cadena de
referencia). La aceleracién de la frecuencia y los tiempos
de rampa de deceleracion estan, por tanto, relacionados
con este valor (no con el parametro 30.714 Frecuencia Max-
ima).
También define el escalado de 16 bits de los parametros
relacionados con la frecuencia. El valor de este parametro
corresponde a 20000 en, p. e]., comunicaciones de bus de
campo.
0,10...1000,00 Hz Frecuencia inicial/terminal de aceleracion/deceleracion. 10=1Hz
46.03  Escalado Par Define el escalado de 16 bits de los parametros de par. EI | 100,0%
valor de este parametro (en porcentaje de par de motor
nominal) corresponde a 10000 en, p. ej., comunicaciones
de bus de campo.
0,1...1000,0% Par correspondiente a 10000 en el bus de campo. 10=1%
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46.04  Escalado Potencia | Define el valor de potencia de salida que corresponde a 1000,00 kW o
10 000 en, p. ej., comunicaciones de bus de campo. La uni- | CV
dad se selecciona con el parametro 96.16 Seleccién de uni-
dad.
0,10...30000,00 kW | Potencia que corresponde a 10 000 en el bus de campo. 1 =1 unidad
o
0,10...40200,00 CV
46.05 Escalado de Define el escalado de 16 bits de los parametros de intensi- | 10000 A
intensidad dad. El valor de este parametro corresponde a 10 000 en
comunicaciones de bus de campo.
0...30000 A
46.06  Escalado ref Define una velocidad que corresponde a la referencia cero | 0,00 rpm
velocidad cero recibida desde el bus de campo (interfaz de bus de campo
integrado o interfaz FBA A). Por ejemplo, con un ajuste de
500, el rango de referencia del bus de campo de 0...20000
corresponderia a una velocidad de 500...[46.07] rpm.
Nota: Este parametro tiene efecto sélo con el perfil de
comunicacion ABB Drives.
0,00... Velocidad correspondiente a la referencia minima del bus 1=1rpm
30000,00 rpm de campo.
46.07  Escalado cero ref. Define una frecuencia que corresponde a la referencia cero | 0,00 Hz
frec. recibida desde el bus de campo (interfaz de bus de campo
integrado o interfaz FBA). Por ejemplo, con un ajuste de 30,
el rango de referencia del bus de campo de 0...20000
corresponderia a una velocidad de 30...[46.02] Hz.
Nota: Este parametro tiene efecto sélo con el perfil de
comunicacion ABB Drives.
0,00...1000,00 Hz Frecuencia correspondiente a la referencia minima del bus |10 =1 Hz
de campo.
46.11  Filtro tiempo Veloc | Define un tiempo de filtro para las sefiales 01.01 Velocidad | 500 ms
motor motor utilizada y 01.02 Velocidad Motor Estim.
2...20000 ms Tiempo de filtro de sefal de velocidad del motor. 1=1ms
46.12  Filtro tiempo Define un tiempo de filtro para la sefial 07.06 Frecuencia de | 500 ms
Frecuen salida Salida.
2...20000 ms Tiempo de filtro de sefal de frecuencia de salida. 1=1ms
46.13  Filtro tiempo Par Define un tiempo de filtro para la sefial 01.10 Par motor. 100 ms
motor
2...20000 ms Tiempo de filtro de sefial de par de motor. 1=1ms
46.14  Filtro tiempo Potenc | Define un tiempo de filtro para la sefal 01.74 Potencia 100 ms
salida Salida.
2...20000 ms Tiempo de filtro de sefal de potencia de salida. 1=1ms
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46.21

Ventana velocidad

Define los limites “en punto de ajuste” para el control de
velocidad del convertidor.

Cuando la diferencia entre la referencia (22.87 Ref veloci-
dad actual 7) y la velocidad (24.02 Realimentacién Veloci-
dad utilizada) es menor que 46.21 Ventana velocidad, se
considera que el convertidor esta “en el punto de ajuste”.
Esto se indica en el bit 8 de 06.17 Palabra Estado Pcpal.

24.02 (rpm)
A
22.87 + 46.21 (rpm)
Convertidor en

—— 22.87 (rpm
punto de ajuste (rpm)

(06.11bit8=1) \ 1 22.87-46.21 (rpm)

0 rpm

50,00 rpm

0,00...
30000,00 rpm

Limite para la indicacion “en punto de ajuste” en control de
velocidad.

Véase par.
46.01

46.22

Ventana frecuencia

Define los limites “en punto de ajuste” para el control de fre-
cuencia del convertidor. Cuando la diferencia absoluta entre
la referencia (28.96 Ref Frecuencia antes de rampa) y la
frecuencia actual (07.06 Frecuencia de Salida) es menor
que 46.22 Ventana frecuencia, se considera que el conver-
tidor esta “en punto de ajuste”. Esto se indica en el bit 8 de
06.11 Palabra Estado Pcpal.

01.06 (Hz)

28.96 + 46.22 (Hz)

Convertidqr en L 2896 (Hz)
punto de ajuste

(06.11bit8=1) \ _|_ 2896- 46.22 (Hz)

0 Hz

2.00 Hz

0,00...1000,00 Hz

Limite para la indicacion “en punto de ajuste” en control de
frecuencia.

Véase par.
46.02
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46.23  Ventana par Define los limites “en punto de ajuste” para el control del 5,0%
par del convertidor. Cuando la diferencia absoluta entre la
referencia (26.73 Ref de Par Act 4) y el par actual (01.10
Par motor) es menor que 46.23Ventana par, se considera
que el convertidor esta “en el punto de ajuste”. Esto se
indica en el bit 8 de 06.11 Palabra Estado Pcpal.
01.10 (%)
—— 26.73 + 46.23 (%)
Converﬁdqr en L 26.73(%)
punto de ajuste
(06.11 bit8 =1) —— 26.73-46.23 (%)
— 0%
0,0...300,0% Limite para la indicacion “en punto de ajuste” en control de | Véase par.
par. 46.03
46.31  Limite superior Define el nivel de disparo para la indicacién “sobre el limite” | 1500,00 rpm;
velocidad en el control de velocidad. Cuando la velocidad actual 1800,00 rpm
supera el limite, se activa el bit 10 de 06.17 Palabra de (95.20 b0)
estado de drive 2.
0,00... Nivel de disparo de la indicacion “Sobre el limite” para el Véase par.
30000,00 rpm control de velocidad. 46.01
46.32  Limite superior Define el nivel de disparo para la indicacién “sobre el limite” | 50,00 Hz;
frecuencia en el control de frecuencia. Cuando la frecuencia actual 60,00 Hz
supera el limite, se activa el bit 10 de 06.17 Palabra de (95.20 b0)
estado de drive 2.
0,00...1000,00 Hz Nivel de disparo de la indicacién “Sobre el limite” para el Véase par.
control de frecuencia. 46.02
46.33  Limite superior par | Define el nivel de disparo para la indicacién “sobre el limite” | 300,0%
en el control de par. Cuando el par actual supera el limite,
se activa el bit 10 de 06.17 Palabra de estado de drive 2.
0,0...1600,0% Nivel de disparo de la indicacion “Sobre el limite” para el Véase par.
control de par. 46.03
46.41  kWh escalado Define el nivel de disparo para el “pulso de kWh” activado 1,000 kWh
pulsos durante 50 ms. La salida del pulso es el bit 9 de 05.22 Pala-
bra de diagnéstico 3.
0,001... “Pulso KWh” en nivel de disparo. 1=1kWh
1000,000 kWh
47 Datos guardados Parametros de almacenamiento de datos que pueden escri-
birse y leerse a través de los ajustes de origen y destino de
otros parametros.
Recuerde que existen distintos parametros de almacena-
miento para distintos tipos de datos.
Véase también el apartado Parametros de almacenamiento
de datos (pagina 156).
47.01  Almacén de datos 1 | Parametro de almacenamiento de datos 1. 0,000

real32

-2147483,000...
2147483,000

Datos de 32 bits.
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47.02 Almacén de datos 2 | Parametro de almacenamiento de datos 2. 0,000
real32
-2147483,000... Datos de 32 bits. -
2147483,000
47.03  Almacén de datos 3 | Parametro de almacenamiento de datos 3. 0,000
real32
-2147483,000... Datos de 32 bits. -
2147483,000
47.04  Almacén de datos 4 | Parametro de almacenamiento de datos 4. 0,000
real32
-2147483,000... Datos de 32 bits. -
2147483,000
47.11  Almacén de datos 1 | Parametro de almacenamiento de datos 9. 0
int32
-2147483648... Datos de 32 bits. -
2147483647
47.12  Almacén de datos 2 | Parametro de almacenamiento de datos 10. 0
int32
-2147483648... Datos de 32 bits. -
2147483647
47.13  Almacén de datos 3 | Parametro de almacenamiento de datos 11. 0
int32
-2147483648... Datos de 32 bits. -
2147483647
47.14  Almacén de datos 4 | Parametro de almacenamiento de datos 12. 0
int32
-2147483648... Datos de 32 bits. -
2147483647
47.21  Almacén de datos 1 | Parametro de almacenamiento de datos 17. 0
int16
-32768...32767 Datos de 16 bits. =1
47.22  Almacén de datos 2 | Parametro de almacenamiento de datos 18. 0
int16
-32768...32767 Datos de 16 bits. 1=1
47.23  Almacén de datos 3 | Parametro de almacenamiento de datos 19. 0
int16
-32768...32767 Datos de 16 bits. =1
47.24  Almacén de datos 4 | Parametro de almacenamiento de datos 20. 0
int16
-32768...32767 Datos de 16 bits. 1=1
49 Comunic Puerto Ajustes de comunicacion para el puerto del panel de control
Panel en el convertidor.
49.01  Nodo Define la ID de nodo del convertidor. Todos los dispositivos | 1
conectados a la red deben tener una ID de nodo exclusiva.
Nota: En el caso de las unidades de red, es recomendable
reservar la ID 1 para las unidades de reserva o sustitucion.
1...32 ID de nodo. 1=1
49.03  Velocidad Define la velocidad de transferencia del enlace. 115,2 kbps
Transmision

38,4 kbps

38,4 kbit/s.
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57,6 kbps 57,6 kbit/s. 2
86,4 kbps 86,4 kbit/s. 3
115,2 kbps 115,2 kbit/s. 4
230,4 kbps 230,4 kbit/s. 5
49.04  Tiempo Pérdida Ajusta un tiempo de espera para la comunicacién del panel | 10,0 s
Comunic de control (o herramienta de PC). Si una interrupcién de la
comunicacién dura mas que el tiempo de espera, se realiza
la accién especificada mediante el parametro 49.05 Accién
Pérdida Comunic.
0,3...3000,0 s Final del tiempo de espera de la comunicacién del panelo [10=1s
herramienta de PC.
49.05  Accién Pérdida Selecciona como reacciona el convertidor ante un fallo de | Fallo
Comunic comunicacion del panel de control (o de la herramienta de
PC).
Ninguna accion No se realiza ninguna accion. 0
Fallo El convertidor dispara con 7081 Pérdida panel control. 1
Ultima velocidad El convertidor genera una alarma A7EE Pérdida de panel |2
de control y fija la velocidad al nivel en el que funcionaba el
convertidor. La velocidad viene determinada sobre la base
de la velocidad actual usando filtro pasa bajos de 850 ms.
ADVERTENCIA: Verifique que sea seguro conti-
A nuar con el funcionamiento si falla la comunicacion.
Ref Velocidad El convertidor genera un aviso A7EE Pérdida de panel de |3
Segura control y ajusta la velocidad a la velocidad definida por el
parametro 22.41 Ref Velocidad Segura (o 28.41 Ref. fre-
cuencia segura cuando se esta usando una referencia de
frecuencia).
ADVERTENCIA: Verifique que sea seguro conti-
A nuar con el funcionamiento si falla la comunicacion.
49.06  Actualizar Ajustes Aplica los ajustes de los parametros 49.01...49.05. Hecho
Nota: La actualizacién puede provocar una interrupcion de
la comunicacion, de modo que puede requerirse una reco-
nexién del convertidor.
Hecho Actualizacion realizada o no pedida. 0
Configurar Actualizar los parametros 49.01...49.05. El valor vuelve 1
automaticamente a Hecho.
50 Bus de Campo Adap. | Configuracion de la comunicacién de bus de campo.
(FBA) Véase también el capitulo Control de bus de campo a tra-
vés de un adaptador de bus de campo, pagina 483.
50.01  FBA A habilitar Habilita/deshabilita la comunicacion entre el convertidor y el | Deshabilitar
adaptador de bus de campo A, y especifica la ranura en la
que esta instalado el adaptador.
Deshabilitar Comunicacién entre el convertidor y el adaptador de bus de | 0
campo A deshabilitada.
Habilitar Comunicacion entre el convertidor y el adaptador de bus de | 1
campo A habilitada. El adaptador esta en la ranura 1.
50.02 FBAA Func Perd Selecciona como reacciona el convertidor a una interrup- Ninguna
Comunic cién de comunicacion del bus de campo. La demora tempo- | accién
ral se define con el parametro 50.03 FBA A Tout Perd
Comunic.
Ninguna accion No se realiza ninguna accion. 0
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Fallo

El convertidor dispara con 7510 Comunicaciéon FBA A. Sélo
se produce si se espera el control desde el bus de campo
(FBA A seleccionado como fuente de marcha/paro/referen-
cia en el lugar de control activo actualmente).

1

Ultima velocidad

El convertidor genera un aviso (A7C1 Comunicacion FBA
A)y fija la velocidad al nivel en el que funcionaba el conver-
tidor. Sélo se produce si se espera el control desde el bus
de campo.
La velocidad viene determinada sobre la base de la veloci-
dad actual usando filtro pasa bajos de 850 ms.

2 ADVERTENCIA: Verifique que sea seguro conti-

Ref Velocidad
Segura

nuar con el funcionamiento si falla la comunicacion.
El convertidor genera un aviso (A7C1 Comunicacién FBA
A) y ajusta la velocidad al valor definido con el parametro
22.41 Ref Velocidad Segura (en control de velocidad) o
28.41 Ref. frecuencia segura (en control de frecuencia).
Solo se produce si se espera el control desde el bus de
campo.

ADVERTENCIA: Verifique que sea seguro conti-
A nuar con el funcionamiento si falla la comunicacién.

Siempre fallo

El convertidor dispara con 75710 Comunicaciéon FBA A. Esto
se produce aunque no se espere el control desde el bus de
campo.

Aviso

El convertidor genera un aviso A7C1 Comunicacion FBA A.
Solo se produce si se espera el control desde el bus de
campo.

ADVERTENCIA: Verifique que sea seguro conti-
nuar con el funcionamiento si falla la comunicacién.

50.03

FBA A Tout Perd
Comunic

Define la demora de tiempo antes de comenzar la accién
definida con el parametro 50.02 FBA A Func Perd Comunic.
El recuento del tiempo se inicia cuando el enlace de comu-
nicacioén no consigue actualizar el mensaje.

Nota: Hay un retardo de 60 segundos en el inicio inmedia-
tamente después de la alimentacién. Durante el retardo, la
monitorizacion de interrupcion de la comunicacién esta des-
habilitada (pero la comunicacién en si puede estar activa).

03s

0,3...6553,5 s

Demora de tiempo.

1=1s

50.04

FBA A Tipo Ref1

Selecciona el tipo y el escalado de la referencia 1 recibida
desde el adaptador de bus de campo A. El escalado de la
referencia se define con los parametros 46.07...46.04, en
funcion del tipo de referencia seleccionado por este para-
metro.

Velocidad o
frecuencia

Velocidad o
frecuencia

El tipo y el escalado se eligen automaticamente de acuerdo
con el modo de funcionamiento activo actualmente como
sigue:

Modo de operacion

(véase par. 19.01) Tipo de referencia 1

Control de velocidad Velocidad

Control de par Velocidad

Control de frecuencia Frecuencia

Transparente

No se aplica escalado (el escalado de 16 bits es 1 = 1 unidad).

General

Referencia general con un escalado de 16 bits de 100 = 1
(es decir, entero y dos decimales).

Par

El escalado se define con el parametro 46.03 Escalado Par.
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Velocidad

El escalado se define con el pardametro 46.07 Escalado
Velocidad.

4

Frecuencia

El escalado se define con el parametro 46.02 Escalado Fre-
cuencia.

50.05 FBAA Tipo Ref2

Selecciona el tipo y el escalado de la referencia 2 recibida
desde el adaptador de bus de campo A. El escalado de la
referencia se define con los parametros 46.01...46.04, en
funcion del tipo de referencia seleccionado por este para-
metro.

Velocidad o
frecuencia

Velocidad o
frecuencia

El tipo y el escalado se eligen automaticamente de acuerdo
con el modo de funcionamiento activo actualmente como
sigue:

Modo de operacion
(véase par. 19.07)

Tipo de referencia 2

Control de velocidad

Par

Control de par

Par

Control de frecuencia

Par

Transparente

No se aplica escalado (el escalado de 16 bits es 1 = 1 unidad).

General

Referencia general con un escalado de 16 bits de 100 = 1
(es decir, entero y dos decimales).

Par

El escalado se define con el parametro 46.03 Escalado Par.

Velocidad

El escalado se define con el pardametro 46.07 Escalado
Velocidad.

Frecuencia

El escalado se define con el parametro 46.02 Escalado Fre-
cuencia.

50.06 FBAA Selec SW

Selecciona la fuente de la palabra de estado que se envia a
la red de bus de campo a través del adaptador de bus de
campo A.

Auto

Auto

La fuente de la palabra de estado se selecciona automati-
camente.

Modo transparente

La fuente seleccionada por el parametro 50.09 FBA A
Fuente SW Transp se envia como palabra de estado a la
red de bus de campo a través del adaptador de bus de
campo A.

50.07  FBAA Tipo Actual 1

Selecciona el tipo y el escalado del valor actual 1 transmi-
tido a la red de bus de campo a través del adaptador de bus
de campo A. El escalado del valor se define con los para-
metros 46.01...46.04, en funcion del tipo de valor actual
seleccionado por este parametro.

Velocidad o
frecuencia

Velocidad o
frecuencia

El tipo y el escalado se eligen automaticamente de acuerdo
con el modo de funcionamiento activo actualmente como
sigue:

Modo de operacion

(véase par. 19.07) Tipo de valor actual 1

Control de velocidad

Velocidad

Control de par

Velocidad

Control de frecuencia

Frecuencia

Transparente

El valor seleccionado por el parametro 50.10 FBA A Fuente
Act1 Transp se envia como valor actual 1. No se aplica
escalado (el escalado de 16 bits es 1 = 1 unidad).
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General

El valor seleccionado con el parametro 50.10 FBA A Fuente
Act1 Transp se envia como valor actual 1 con un escalado
de 16 bits de 100 = 1 unidad (es decir, entero y dos decima-
les).

2

Par

01.10 Par motor se envia como valor actual 1. El escalado
se define con el parametro 46.03 Escalado Par.

Velocidad

01.01 Velocidad motor utilizada se envia como valor actual
1. El escalado se define con el pardmetro 46.01 Escalado
Velocidad.

Frecuencia

01.06 Frecuencia de Salida se envia como valor actual 1. El
escalado se define con el parametro 46.02 Escalado Fre-
cuencia.

50.08

FBA A Tipo Actual 2

Selecciona el tipo y el escalado del valor actual 2 transmi-
tido a la red de bus de campo a través del adaptador de bus
de campo A. El escalado del valor se define con los para-
metros 46.01...46.04, en funcion del tipo de valor actual
seleccionado por este parametro.

Velocidad o
frecuencia

Velocidad o
frecuencia

El tipo y el escalado se eligen automéaticamente de acuerdo
con el modo de funcionamiento activo actualmente como
sigue:

Modo de operacion

(véase par. 19.01) Tipo de valor actual 2

Control de velocidad Par

Control de par Par

Control de frecuencia Par

Transparente

El valor seleccionado por el parametro 50.11 FBA A Fuente
Act2 Transp se envia como valor actual 1. No se aplica
escalado (el escalado de 16 bits es 1 = 1 unidad).

General

El valor seleccionado con el parametro 50.71 FBA A Fuente
Act2 Transp se envia como valor actual 1 con un escalado
de 16 bits de 100 = 1 unidad (es decir, entero y dos decima-
les).

Par

01.10 Par motor se envia como valor actual 1. El escalado
se define con el parametro 46.03 Escalado Par.

Velocidad

01.01 Velocidad motor utilizada se envia como valor actual
1. El escalado se define con el parametro 46.07 Escalado
Velocidad.

Frecuencia

01.06 Frecuencia de Salida se envia como valor actual 1. El
escalado se define con el parametro 46.02 Escalado Fre-
cuencia.

50.09

FBA A Fuente SW
Transp

Selecciona la fuente de la palabra de estado del bus de
campo cuando el ajuste del pardametro 50.06 FBA A Selec
SW es Modo transparente.

No
seleccionado

No seleccionado

Sin fuente seleccionada.

Otro

Seleccién de fuente (véase Términos y abreviaturas en la
pagina 160).

50.10

FBA A Fuente Act1
Transp

Cuando el parametro 50.07 FBA A Tipo Actual 1 se ajusta a
Transparente, este parametro selecciona la fuente de valor
actual 1 transmitido a la red de bus de campo a través del
adaptador de bus de campo A.

No
seleccionado

No seleccionado

Sin fuente seleccionada.
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Otro Seleccién de fuente (véase Términos y abreviaturasenla |-
pagina 160).
50.11  FBA A Fuente Act2 | Cuando el parametro 50.08 FBA A Tipo Actual 2 se ajustaa | No
Transp Transparente, este parametro selecciona la fuente de valor | seleccionado
actual 2 transmitido a la red de bus de campo a través del
adaptador de bus de campo A.
No seleccionado Sin fuente seleccionada. -
Otro Seleccién de fuente (véase Términos y abreviaturasenla |-
pagina 160).
50.12 FBA A Modo Este parametro habilita el modo de depuracion. Muestra Deshabilitar
depuracion datos en bruto (no modificados) recibidos y enviados a tra-
vés del adaptador de bus de campo A en los parametros
50.13...50.18.
Deshabilitar Modo de depuracion deshabilitado. 0
Rapido Modo de depuracién habilitado. La actualizacion de datos | 1
ciclicos es lo mas rapida posible, lo cual aumenta la carga
de la CPU del convertidor.
50.13 FBAA Palabra de Muestra la palabra de control en bruto (sin modificar) -
Control enviada por el maestro (PLC) al adaptador de bus de
campo si la depuracion esta habilitada con el parametro
50.12 FBA A Modo depuracion.
Este parametro es sélo de lectura.
00000000h... Palabra de control enviada por el maestro al adaptador de | -
FFFFFFFFh bus de campo A.
50.14  FBA A Referencia 1 | Muestra la referencia REF1 en bruto (sin modificar) enviado | -
por el maestro (PLC) al adaptador de bus de campo si la
depuracion esta habilitada con el parametro 50.72 FBA A
Modo depuracién.
Este parametro es sélo de lectura.
-2147483648... REF1 en bruto enviada por el maestro al adaptador de bus | -
2147483647 de campo A.
50.15 FBA A Referencia 2 | Muestra la referencia REF2 en bruto (sin modificar) enviado | -
por el maestro (PLC) al adaptador de bus de campo si la
depuracion esta habilitada con el parametro 50.72 FBA A
Modo depuracién.
Este parametro es sdlo de lectura.
-2147483648... REF2 en bruto enviada por el maestro al adaptador de bus | -
2147483647 de campo A.
50.16  FBA A Palabra de Muestra la palabra de estado en bruto (sin modificar) -
estado enviada por el adaptador de bus de campo A al maestro
(PLC) si la depuracion esta habilitada con el parametro
50.12 FBA A Modo depuracion.
Este parametro es sdlo de lectura.
00000000h... Palabra de estado enviada por el adaptador de bus de -
FFFFFFFFh campo A al maestro.
50.17 Muestra el valor actual ACT1 en bruto (sin modificar) -

FBA A Valor Actual
1

enviado por el adaptador de bus de campo A al maestro
(PLC) si la depuracion esta habilitada con el parametro
50.12 FBA A Modo depuracion.

Este parametro es sélo de lectura.

-2147483648...
2147483647

ACT1 en bruto enviado por el adaptador de bus de campo
A al maestro.
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50.18  FBA A Valor Actual | Muestra el valor actual ACT2 en bruto (sin modificar) -
2 enviado por el adaptador de bus de campo A al maestro
(PLC) si la depuracion esta habilitada con el parametro
50.12 FBA A Modo depuracion.
Este parametro es sélo de lectura.
-2147483648... ACT2 en bruto enviado por el adaptador de bus de campo | -
2147483647 A al maestro.
51 FBA A Ajustes Configuracién de adaptador de bus de campo A.
51.01 FBAA Tipo Muestra el tipo de médulo adaptador de bus de campo -
conectado.
0 = Ninguno. No se encuentra el médulo o no se ha conec-
tado correctamente, o bien se ha inhabilitado con el para-
metro 50.01. FBA A habilitar
1 = PROFIBUS-DP
32 = CANopen
37 = DeviceNet
128 = Ethernet
132 = PROFInet IO
135 = EtherCAT
136 = ETH Pwrlink
485 = RS-485 comm
101 = ControlNet
2222 = Ethernet/IP
502 = Modbus/TCP
Este parametro es sélo de lectura.
51.02 FBAAPar2 Los parametros 51.02...51.26 son especificos del médulo | -
adaptador. Para mas informacién, consulte la documenta-
cion del modulo adaptador de bus de campo. Observe que
no todos estos parametros se usan forzosamente.
0...65535 Parametro de configuracion del adaptador de bus de 1=1
campo.
51.26 FBAA Par 26 Véase el parametro 51.02 FBA A Par 2. -
0...65535 Parametro de configuracion del adaptador de bus de 1=1
campo.
51.27 FBA A Refresco par | Valida cualquier ajuste de configuracién cambiado para el | Hecho
maédulo adaptador de bus de campo. Tras la actualizacion,
el valor vuelve automaticamente a Hecho.
Nota: Este parametro no puede cambiarse mientras el con-
vertidor estd en marcha.
Hecho Actualizacion realizada. 0
Configurar Actualizando. 1
51.28 FBAA Ver. tab Muestra la version de la tabla de parametros del archivo de | -
parametros asignacion del médulo adaptador (almacenado en la

memoria del convertidor).

En formato axyz, donde ax = nimero de version de tabla
principal; yz = numero de version de tabla secundaria.
Este parametro es sélo de lectura.

Version de tabla de parametros del médulo adaptador.
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51.29 FBAA Caédigo tipo Muestra el cédigo de tipo de convertidor del archivo de -
convert asignacion del modulo adaptador (almacenado en la
memoria del convertidor).
Este parametro es soélo de lectura.
0...65535 Cadigo de tipo del convertidor almacenado en el archivode |1 =1
asignacion.
51.30 FBAA Version Muestra la identificacion de la version del archivo de asig- | -
archivo map nacién del moédulo adaptador de bus de campo almacenado
en la memoria del convertidor con formato decimal.
Este parametro es sélo de lectura.
0...65535 Version del archivo de asignacion. 1=1
51.31  D2FBA Estado Com | Muestra el estado de comunicacion del médulo adaptador | No
de bus de campo. configurado
No configurado El adaptador no esta configurado. 0
Inicializando El adaptador se esta inicializando. 1
Time out Se ha producido un final de espera en la comunicacion 2
entre el adaptador y el convertidor.
Error de Error de configuracion del adaptador: archivo de asignacion | 3
configuracion no encontrado en el sistema de archivos del convertidor, o
la actualizacion del archivo de asignacion ha fallado mas de
tres veces.
Off-line La comunicacion de bus de campo se halla fuera de linea.
On-line La comunicacion de bus de campo se halla en linea, o el 5
adaptador de bus de campo se ha configurado para no
detectar una interrupcién de la comunicacién. Para mas
informacion, consulte la documentacién del adaptador de
bus de campo.
Restaurar El adaptador esta restaurando el hardware. 6
51.32 FBAA comm SW Muestra en pantalla la version de programa comun del
ver médulo adaptador en formato axyz, donde a = nimero de
version principal; xy = nimero de version secundaria; z =
numero o letra de correccion.
Ejemplo: 190A = revision 1,90A.
Version de programa comun del médulo adaptador. -
51.33  FBA A appl SW ver | Muestra en pantalla la versién de programa de aplicacion
del médulo adaptador en formato axyz, donde a = nimero
de version principal; xy = nimero de versién secundaria; z =
ndmero o letra de correccion.
Ejemplo: 190A = revision 1,90A.
Version de programa de aplicacion del médulo adaptador. | -
52 FBA A Data In Seleccién de los datos para transferir desde el convertidor
al controlador de bus de campo a través del adaptador de
bus de campo A.
Nota: Los valores de 32 bits necesitan dos parametros con-
secutivos. Siempre que se seleccione un valor de 32 bits en
un parametro de datos, el siguiente parametro queda reser-
vado automaticamente.
52.01 FBAADataln 1 Los parametros 52.01...52.12 seleccionan los datos para Ninguno
transferir desde el convertidor al controlador de bus de
campo a través del bus de campo A.
Ninguno Ninguna. 0
CW 16 bits Palabra de control (16 bits) 1
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Ref1 16 bits Referencia REF1 (16 bits) 2
Ref2 16 bits Referencia REF2 (16 bits) 3
SW 16 bits Palabra de estado (16 bits) 4
Act1 16 bits Valor actual ACT1 (16 bits) 5
Act2 16 bits Valor actual ACT2 (16 bits) 6
Reservado 7..10
CW 32 bits Palabra de control (32 bits) 1
Ref1 32 bits Referencia REF1 (32 bits) 12
Ref2 32 bits Referencia REF2 (32 bits) 13
SW 32 bits Palabra de estado (32 bits) 14
Act1 32 bits Valor actual ACT1 (32 bits) 15
Act2 32 bits Valor actual ACT2 (32 bits) 16
Reservado 17...23
SW?2 16 bits Palabra de estado 2 (16 bits) 24
Otro Seleccién de fuente (véase Términos y abreviaturasenla |-
pagina 160).
52.12 FBAADataln 12 Véase el parametro 52.01 FBAA Data In 1. Ninguno
53 FBA A Data Out Seleccioén de los datos para transferir desde el controlador

de bus de campo al convertidor a través del adaptador de
bus de campo A.

Nota: Los valores de 32 bits necesitan dos parametros con-
secutivos. Siempre que se seleccione un valor de 32 bits en
un parametro de datos, el siguiente parametro queda reser-
vado automaticamente.

53.01 FBAA Data Out 1 Los parametros 53.01...53.12 seleccionan los datos para Ninguno
transferir desde el controlador de bus de campo al converti-
dor a través del bus de campo A.

Ninguno Ninguna. 0
CW 16 bits Palabra de control (16 bits) 1
Ref1 16 bits Referencia REF1 (16 bits) 2
Ref2 16 bits Referencia REF2 (16 bits) 3
Reservado 7...10
CW 32 bits Palabra de control (32 bits) 11
Ref1 32 bits Referencia REF1 (32 bits) 12
Ref2 32 bits Referencia REF2 (32 bits) 13
Reservado 14...20
CW?2 16 bits Palabra de control 2 (16 bits) 21
Otro Seleccién de fuente (véase Términos y abreviaturasenla |-
pagina 160).

53.12 FBAA Data Out 12 | Véase el parametro 563.01 FBA A Data Out 1. Ninguno
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58 Bus de campo
integrado

Configuracion de la interfaz de bus de campo integrado
(BCI).

Véase también el capitulo Control del bus de campo a tra-
vés de la interfaz de bus de campo integrado (BCl),
pagina 455.

58.01

Habilitar protocolo

Habilita/deshabilita la interfaz de bus de campo integrada y
selecciona el protocolo que se debe usar.

Ninguno

Ninguno

Ninguno (comunicacién deshabilitada).

Modbus RTU

La interfaz de bus de campo integrada esta habilitada y usa
el protocolo Modbus RTU.

58.02

ID de protocolo

Muestra el ID y la revision del protocolo. Los primeros 4 bits
especifican el ID de protocolo y los Gltimos 12 bits especifi-
can la revision.

Este parametro es sélo de lectura.

ID y revisién del protocolo.

58.03

Nodo

Define la direccion de nodo del convertidor en el enlace de
bus de campo.

Estan permitidos los valores 1...247. También se denomi-
nan ID de estacién, Direccion MAC o Direccion de disposi-
tivo. No esta permitido que estén en linea dos dispositivos
con la misma direccion.

Los cambios a este parametro surten efecto después de
reiniciar la unidad de control o validar los nuevos ajustes
con el parametro 58.06 Ctrl comunicacién (Actualizar Ajus-
tes).

0...255

Direccién de nodo (estan permitidos los valores 1...247).

1=1

58.04

Velocidad
Transmision

Selecciona la velocidad de transferencia del enlace de bus
de campo.

Cuando se utiliza la seleccion Deteccion automatica, el
ajuste de paridad del bus debe ser conocido y configurado
en el pardmetro 58.05 Paridad. Cuando el parametro 58.04
Velocidad Transmision se establece a Deteccién automa-
tica, los ajustes de BCI se deben actualizar con el parame-
tro 58.06. Se monitoriza el bus durante un tiempo y la
velocidad en baudios detectada se establece como valor de
este parametro.

Los cambios a este parametro surten efecto después de
reiniciar la unidad de control o validar los nuevos ajustes
con el parametro 58.06 Ctrl comunicacién (Actualizar Ajus-
tes).

Modbus: 79,2
kbps

Deteccion
automatica

La velocidad de transmision se detecta automaticamente.

4,8 kbps

4,8 kbit/s.

9,6 kbps

9,6 kbit/s.

19,2 kbps

19,2 kbit/s.

38,4 kbps

38,4 kbit/s.

57,6 kbps

57,6 kbit/s.

76,8 kbps

76,8 kbit/s.

115,2 Kbps

115,2 kbit/s.

N|{o| o M| W[ N~
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58.05 Paridad Selecciona el tipo de bit de paridad y el nimero de bits de | 8 PAR 1
parada.
Los cambios a este parametro surten efecto después de
reiniciar la unidad de control o validar los nuevos ajustes
con el parametro 58.06 Ctrl comunicacién (Actualizar Ajus-
tes).
8 NINGUNO 1 8 bits de datos, sin bit de paridad, un bit de paro. 0
8 NINGUNO 2 8 bits de datos, sin bit de paridad, dos bits de paro. 1
8 PAR 1 8 bits de datos, bit de paridad par, un bit de paro. 2
8 IMPAR 1 8 bits de datos, bit de paridad impar, un bit de paro. 3
58.06  Ctrl comunicacion Asume los ajustes del BCl cambiados en uso o activa el Habilitado
modo silencio.
Habilitado Funcionamiento normal. 0
Actualizar Ajustes Actualiza los ajustes (pardmetros 58.01...58.05, 1
58.14...58.17, 58.25, 58.28...58.34) y asume los ajustes de
configuraciéon de BCI cambiados en uso. Vuelve automati-
camente a Habilitado.
Modo silencio Activa el modo silencio (no se transmiten mensajes). 2
El modo silencio se puede finalizar activando la seleccién
Actualizar Ajustes de este parametro.
58.07  Diagnéstico Muestra el estado de la comunicacion del BCI. -
comunicacion Este parametro es solo de lectura.
Tenga en cuenta que el nombre solamente esta visible
cuando esta presente el error (el valor del bit es 1).

Bit Nombre Descripcion

0 Init failed 1 = Fallo de inicializacion BCI

1 Addr config err 1 = Direccién de nodo no permitida por el protocolo

2 Listen only 1 = Al convertidor no se le permite transmitir
0 = Al convertidor se le permite transmitir

3 Autobaudios 1 = Esta en uso la deteccion automatica de la velocidad de
transmision (véase el parametro 58.04)

4 Wiring error 1 = Errores detectados (posiblemente los hilos A/B estén
intercambiados)

5 Parity error 1 = Error detectado: comprobar parametros 58.04 y 58.05

6 Baud rate error 1 = Error detectado: comprobar parametros 58.05y 58.04

7 No bus activity 1 =0 bytes recibidos durante los ultimos 5 segundos

8 No packets 1 = 0 paquetes (dirigidos a cualquier dispositivo) detectados
durante los ultimos 5 segundos

9 Noise or addressing |1 = Errores detectados (interferencia u otro dispositivo con la

error misma direccién en linea)

10 Comm loss 1 = 0 paquetes dirigidos al convertidor recibidos durante el
tiempo de espera (58.16)

1 CWI/Ref loss 1 = No se han recibido referencias ni palabra de control durante
el tiempo de espera (58.16)

12 Reservado

14 Protocolo 1 Reservado

14 Protocolo 2 Reservado

15 Error interno 1 = Se ha producido un error interno. Contacte con su
representante de Servicio de ABB.

0000h...FFFFh Estado de comunicacién de BCI.
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58.08

Paquetes recibidos

Muestra un recuento de paquetes validos direccionados al

convertidor. Durante el funcionamiento normal este nimero
aumenta constantemente.

Puede restaurarse desde el panel de control manteniendo

pulsado el botén Restaurar durante mas de 3 segundos.

0...4294967295

Numero de paquetes recibidos direccionados al convertidor.

58.09

Paquetes
transmitidos

Muestra un recuento de paquetes validos transmitidos al
convertidor. Durante el funcionamiento normal este nimero
aumenta constantemente.

Puede restaurarse desde el panel de control manteniendo
pulsado el botén Restaurar durante mas de 3 segundos.

0...4294967295

Numero de paquetes transmitidos.

58.10

Todos los paquetes

Muestra un recuento de paquetes validos direccionados a
cualquier dispositivo presente en el bus. Durante el funcio-
namiento normal, este nUmero aumenta constantemente.
Puede restaurarse desde el panel de control manteniendo
pulsado el botédn Restaurar durante mas de 3 segundos.

0...4294967295

Numero de todos los paquetes recibidos.

58.11

UART errors

Muestran a un recuento de errores de caracteres recibidos
por el convertidor. Un recuento en aumento indica un pro-

blema de configuracién en el bus.

Puede restaurarse desde el panel de control manteniendo
pulsado el botédn Restaurar durante mas de 3 segundos.

0...4294967295

Numero de errores de UART.

58.12

CRC errors

Muestra un recuento de paquetes con error CRC recibido
por el convertidor. Un recuento en aumento indica interfe-
rencias en el bus.

Puede restaurarse desde el panel de control manteniendo
pulsado el botén Restaurar durante mas de 3 segundos.

0...4294967295

Numero de errores de CRC.

1=

58.14

Perdida Comunic
Accién

Selecciona como reacciona el convertidor a un fallo de
comunicacion del BCI.

Los cambios a este parametro surten efecto después de
reiniciar la unidad de control o validar los nuevos ajustes
con el parametro 58.06 Ctrl comunicacion (Actualizar Ajus-
tes).

Véanse también los parametros 58.15 Perdida Comunic
Modo y 58.16 Tiempo Pérdida Comunic.

Fallo

Ninguna accién

No se toman medidas (monitorizacién desactivada).

Fallo

El convertidor monitoriza la pérdida de comunicacion
cuando se espera una sefial de marcha/paro del BCl en el
lugar de control activo.

El convertidor dispara por 6681 Pérdida com. BCl si el con-
trol en el lugar de control actualmente activo se espera de
BCl o la referencia proviene del BCI, y se pierde la comuni-
cacion.

Ultima velocidad

El convertidor genera una alarma A7CE Pérdida com. BCly
fija la velocidad al nivel en el que funcionaba el convertidor.
La velocidad viene determinada sobre la base de la veloci-
dad actual usando filtro pasa bajos de 850 ms. Esto se pro-
duce si se espera el control o la referencia desde el BCI.
ADVERTENCIA: Verifique que sea seguro conti-
A nuar con el funcionamiento si falla la comunicacion.
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Ref Velocidad
Segura

El convertidor genera un aviso A7CE Pérdida com. BCl'y
ajusta la velocidad a la velocidad definida por el parametro
22.41 Ref Velocidad Segura (o 28.41 Ref. frecuencia
segura cuando se esta usando una referencia de frecuen-
cia). Esto se produce si se espera el control o la referencia
desde el BCI.

2 ADVERTENCIA: Verifique que sea seguro conti-

3

Siempre fallo

nuar con el funcionamiento si falla la comunicacién.
El convertidor monitoriza continuamente la pérdida de
comunicacion. El convertidor dispara con 6681 Pérdida
com. BCI. Esto ocurre aunque el convertidor esté en un
lugar de control donde no se usa la marcha/paro o la refe-
rencia del BCI.

Aviso

El convertidor genera un aviso A7CE Pérdida com. BCI. Se
produce aunque no se espere ningun control desde el BCI.
2 ADVERTENCIA: Verifique que sea seguro conti-

58.15

Perdida Comunic
Modo

nuar con el funcionamiento si falla la comunicacién.
Define qué tipos de mensajes restauran el contador de final
de espera para detectar una pérdida de comunicaciones del
BCI.
Los cambios a este parametro surten efecto después de
reiniciar la unidad de control o validar los nuevos ajustes
con el parametro 58.06 Ctrl comunicacion (Actualizar Ajus-
tes).
Véanse también los parametros 58.714 Perdida Comunic
Acciény 58.16 Tiempo Pérdida Comunic.

Cw/Ref1/
Ref2

Todos los mensajes

Cualquier mensaje direccionado al convertidor restaura el
final de espera.

Cw / Ref1 / Ref2

La escritura de la palabra de control o una referencia res-
taura el final de espera.

58.16

Tiempo Pérdida
Comunic

Establece un final de espera para comunicaciones del BCI.
Si una interrupcioén de la comunicacién dura mas que el
tiempo de espera, se realiza la accién especificada
mediante el parametro 58.74 Perdida Comunic Accion.
Los cambios a este parametro surten efecto después de
reiniciar la unidad de control o validar los nuevos ajustes
con el parametro 58.06 Ctrl comunicacion (Actualizar Ajus-
tes).

Véase también el parametro 58.15 Perdida Comunic Modo.
Nota: Hay un retardo de 30 segundos en el inicio inmedia-
tamente después de la alimentacion.

30,0s

0,0...6000,0 s

Final de espera de comunicaciones del BCI.

1=

58.17

Demora de
transmision

Define una demora de respuesta minima que se suma a las
demoras fijas impuestas por el protocolo.

Los cambios a este parametro surten efecto después de
reiniciar la unidad de control o validar los nuevos ajustes
con el parametro 58.06 Ctrl comunicacioén (Actualizar Ajus-
tes).

0ms

0...65535 ms

Demora de respuesta minima.

58.18

EFB control word

Muestra la palabra de control en bruto (sin modificar)
enviada por el controlador Modbus al convertidor. Para pro-
positos de depuracion.

Este parametro es sélo de lectura.

00000000h...
FFFFFFFFh

El controlador Modbus envia la palabra de control al con-
vertidor.
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58.19  BClI palabra de Muestra la palabra de estado en bruto (no modificada) para | -
Estado depurar fallos.
Este parametro es sélo de lectura.
00000000h... El convertidor envia la palabra de estado al controlador 1=1
FFFFFFFFh Modbus.
58.25  Perfil de control Define el perfil de comunicacion utilizado por el protocolo ABB Drives
Modbus.
Los cambios a este parametro surten efecto después de
reiniciar la unidad de control o validar los nuevos ajustes
con el parametro 58.06 Ctrl comunicacion (Actualizar Ajus-
tes).
Véase el apartado Acerca de los perfiles de control en la
pagina 463.
ABB Drives Perfil de control ABB Drives (con una palabra de control de |0
16 bits)
DCU Profile Perfil de control DCU (palabra de control de 16 o 32 bits) 5
58.26  BCI Tipo Ref1 Selecciona el tipo y el escalado de la referencia 1 recibida a | Velocidad o
través de la interfaz de bus de campo integrado. frecuencia
La referencia escalada se muestra con 03.09 BCI Referencia 1.
Velocidad o El tipo y el escalado se eligen automaticamente de acuerdo | 0
frecuencia con el modo de funcionamiento activo actualmente como
sigue.
Modo de operacion . .
(véase par. 19.07) Tipo de referencia 1
Control de velocidad Velocidad
Control de par Velocidad
Control de frecuencia Frecuencia
Transparente No se aplica ningun escalado. 1
General Referencia genérica sin ninguna unidad especifica. Esca- |2
lado: 1 = 100.
Par Referencia de par. El escalado se define con el parametro | 3
46.03 Escalado Par.
Velocidad Referencia de velocidad. El escalado se define con el para- | 4
metro 46.01 Escalado Velocidad.
Frecuencia Referencia de frecuencia. El escalado se define con el 5
parametro 46.02 Escalado Frecuencia.
58.27  BCI Tipo Ref2 Selecciona el tipo y el escalado de la referencia 2 recibida a | Par
través de la interfaz de bus de campo integrado.
La referencia escalada se muestra con 03.70 BCI Referencia 2.
58.28  BCI Tipo Act1 Selecciona el tipo del valor actual 1. Velocidad o
frecuencia
Velocidad o El tipo y el escalado se eligen automaticamente de acuerdo | 0
frecuencia con el modo de funcionamiento activo actualmente como
sigue.
Modo de operacion "
(véase par. 19.01) Tipo actual 1
Control de velocidad Velocidad
Control de par Velocidad
Control de frecuencia Frecuencia
Transparente No se aplica ningun escalado. 1
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General

Referencia genérica sin ninguna unidad especifica. Esca-
lado: 1 = 100.

2

Par

El escalado se define con el parametro 46.03 Escalado Par.

Velocidad

El escalado se define con el parametro 46.01 Escalado
Velocidad.

Frecuencia

El escalado se define con el parametro 46.02 Escalado Fre-
cuencia.

58.29

BClI Tipo Act2

Selecciona el tipo del valor actual 2.
En cuanto a las selecciones, véase el parametro 58.28 BC/
Tipo Act1.

Transparente

58.31

BCI Fuente Act1
Transp

Selecciona la fuente del valor actual 1 cuando el ajuste del
parametro 58.28 BCI Tipo Act1 es Transparente.

No
seleccionado

No seleccionado

Ninguna.

0

Otro

Seleccioén de fuente (véase Términos y abreviaturas en la
pagina 160).

58.32

BCI Fuente Act2
Transp

Selecciona la fuente del valor actual 2 cuando el ajuste del
parametro 58.29 BCI Tipo Act2 es Transparente.

Otro

(par. 01.07
Intensidad
Motor)

No seleccionado

Ninguna.

0

Otro

Seleccién de fuente (véase Términos y abreviaturas en la
pagina 160).

58.33

Modo
direccionamiento

Define el mapeo entre parametros y registros de retencion
en el rango de registros de Modbus 400101...465535.

Los cambios a este parametro surten efecto después de
reiniciar la unidad de control o validar los nuevos ajustes
con el parametro 58.06 Ctrl comunicacioén (Actualizar Ajus-
tes).

Modo 0

Modo 0

Valores de 16 bits (grupos 1...99, indices 1...99):
Direccion de registro = 400000 + 100 x grupo de parame-
tros + indice de parametros. Por ejemplo, el parametro
22.80 se mapearia en el registro 400000 + 2200 + 80 =
402280.

Valores de 32 bits (grupos 1...99, indices 1...99):
Direccion de registro = 420000 + 200 x grupo de parame-
tros + 2 x indice de parametros. Por ejemplo, el parametro
22.80 se mapearia en el registro 420000 + 4400 + 160 =
424560.

Modo 1

Valores de 16 bits (grupos 1...255, indices 1...255):
Direccion de registro = 400000 + 256 x grupo de parame-
tros + indice de parametros. Por ejemplo, el parametro
22.80 se mapearia en el registro 400000 + 5632 + 80 =
405712,

Modo 2

Valores de 32 bits (grupos 1...127, indices 1...255):
Direccion de registro = 400000 + 512 x grupo de parame-
tros + 2 x indice de parametros. Por ejemplo, el parametro
22.80 se mapearia en el registro 400000 + 11264 + 160 =
411424.
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N.° Nombre/Valor Descripcién Def/FbEq16
58.34  Orden de palabra Selecciona en qué orden se transfieren los registros de 16 | LO-HI
bits o los parametros de 32 bits.
Para cada registro, el primer byte contiene el byte de orden
alto y el segundo byte contiene el byte de orden bajo.
Los cambios a este parametro surten efecto después de
reiniciar la unidad de control o validar los nuevos ajustes
con el parametro 58.06 Ctrl comunicacioén (Actualizar Ajus-
tes).
HI-LO El primero registro contiene la parte alta de la palabra, el 0
segundo contiene la parte baja de la palabra.
LO-HI El primero registro contiene la parte baja de la palabra, el 1
segundo contiene la parte alta de la palabra.
58.101 /O de datos 1 Define la direccion del convertidor a la que accede el maes- | CW 16 bits
tro Modbus cuando lee de o escribe en la direccién de
registro correspondiente al registro 1 Modbus (400001).
El maestro define el tipo de los datos (entrada o salida). El
valor se transmite en una trama Modbus mediante dos
palabras de 16 bits. Si el valor es de 16 bits, se transmite en
la LSW (parte menos significativa). Si el valor es de 32 bits,
el parametro subsiguiente también esta reservado para él y
debe ajustarse a Ninguno.
Ninguno Sin mapeo, el registro siempre es cero. 0
CW 16 bits Perfil ABB Drives: palabra de control de 16 bits de ABB Dri- | 1
ves; DCU Profile: 16 bits mas bajos de la palabra de control
DCU.
Ref1 16 bits Referencia REF1 (16 bits)
Ref2 16 bits Referencia REF2 (16 bits)
SW 16 bits Perfil ABB Drives: palabra de estado de 16 bits de ABB Dri-
ves; DCU Profile: 16 bits mas bajos de la palabra de estado
DCU.
Act1 16 bits Valor actual ACT1 (16 bits) 5
Act2 16 bits Valor actual ACT2 (16 bits) 6
Reservado 7...10
CW 32 bits Palabra de control (32 bits) 1
Ref1 32 bits Referencia REF1 (32 bits) 12
Ref2 32 bits Referencia REF2 (32 bits) 13
SW 32 bits Palabra de estado (32 bits) 14
Act1 32 bits Valor actual ACT1 (32 bits) 15
Act2 32 bits Valor actual ACT2 (32 bits) 16
Reservado 17...20
CW2 16 bits Perfil ABB Drives: sin usar; DCU Profile: 16 bits mas altos | 21
de la palabra de control DCU.
SW2 16 bits Perfil ABB Drives: sin usar / siempre cero; DCU Profile: 24
16 bits mas altos de la palabra de estado DCU.
Reservado 25...30
RO/DIO palabra de | Parametro 10.99 RO/DIO palabra de control. 31
control
AO1 datos Parametro 13.91 AO1 datos guardados. 32
guardados
AO2 datos Parametro 13.92 AO2 datos guardados. 33

guardados
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Reservado 34...39
Realimentacion Parametro 40.91 Realimentaciéon Datos guardados. 40
Datos guardados
Punto ajuste Datos | Parametro 40.92 Punto ajuste Datos guard. 41
guard
Otro Seleccién de fuente (véase Términos y abreviaturasenla |-

pagina 160).

58.102 1/O de datos 2

Define la direccion en el convertidor a la que accede el
maestro Modbus cuando lee de o escribe en la direccion de
registro 400002.

En cuanto a las selecciones, véase el parametro 58.707 I/O
de datos 1.

Ref1 16 bits

58.103 I/O de datos 3

Define la direccion en el convertidor a la que accede el
maestro Modbus cuando lee de o escribe en la direccion de
registro 400003.

En cuanto a las selecciones, véase el parametro 58.707 I/O
de datos 1.

Ref2 16 bits

58.104 1/O de datos 4

Define la direccion en el convertidor a la que accede el
maestro Modbus cuando lee de o escribe en la direccion de
registro 400004.

En cuanto a las selecciones, véase el parametro 58.7101 I/O
de datos 1.

SW 16 bits

58.105 1/O de datos 5

Define la direccion en el convertidor a la que accede el
maestro Modbus cuando lee de o escribe en la direccion de
registro 400005.

En cuanto a las selecciones, véase el parametro 58.707 I/O
de datos 1.

Act1 16 bits

58.106 I/O de datos 6

Define la direccion en el convertidor a la que accede el
maestro Modbus cuando lee de o escribe en la direccién de
registro 400006.

En cuanto a las selecciones, véase el parametro 58.707 I/O
de datos 1.

Act2 16 bits

58.107 1/O de datos 7

Selector de parametro para direccion de registro

Modbus 400007.

En cuanto a las selecciones, véase el parametro 58.707 I/O
de datos 1.

Ninguno

58.114 I/O de datos 14

Selector de parametro para direccién de registro

Modbus 400014.

En cuanto a las selecciones, véase el parametro 58.707 I/O
de datos 1.

Ninguno

71 PID1 externo

Configuracioén de PID externo.
Consulte los diagramas de cadena de control en las pagi-
nas 511y 512.

71.01 Valor Actual PID
externo

Véase el parametro 40.01 PID Proceso Salida actual.

71.02  Valor Actual
Retroaliment

Véase el parametro 40.02 PID Proceso retroalim actual.

71.08  Valor actual punto
ajuste

Véase el parametro 40.03 PID Proc. punto ajuste act.

71.04  Valor Actual
Desviacién

Véase el parametro 40.04 PID Proc. desviacion actual.
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71.06  PID Palabra de Muestra informacion de estado acerca del control PID -
estado externo de proceso.
Este parametro es sélo de lectura.
Bit Nombre Valor
0 PID Activo 1 = Control PID de proceso activo.
1 Reservado
2 Salida Fijada 1 = Salida del regulador PID de proceso fijada. El bit se activa si el
parametro 71.38 Habilit fijar salida es VERDADERO o si la funcion
de zona neutra esta activa (el bit 9 esta activado).
3...6 Reservado
7 Limite Salida Alto |1 = La salida de PID esta siendo limitada por el par. 71.37.
8 Limite Salida Bajo |1 = La salida de PID esta siendo limitada por el par. 71.36.
9 Zona Neutra Activa |1 = Zona neutra activa (véase el par. 71.39)
10...11 |Reservado
12 Punto ajuste 1 = Punto de ajuste interno activo (véanse los par. 71.16...71.23)
interno activo
13...15 |Reservado
0000h...FFFFh Palabra de estado de control PID de proceso. 1=1
71.07  PID Modo Véase el parametro 40.07 PID proceso Modo operacion. Desactivada
Operacion
71.08 Realim 1 Fuente Véase el parametro 40.08 Conj 1 realiment 1 fuente. Al2 porcentaje
71.11  Realim tiempo filtr Véase el parametro 40.11 Conj 1 realim Tiempo filtro. 0,000 s
71.14  Escala Punto ajuste | Define, junto con el parametro 71.15 Escalado salida, un 1500,00
factor de escalado general para la cadena de control PID
externo de proceso. Por ejemplo, el escalado puede utili-
zarse cuando el punto de ajuste de proceso se recibe en Hz
y la salida del regulador PID se utiliza como valor de rpm
del control de velocidad. En este caso, este parametro
puede ajustarse a 50 y el parametro 71.15 a la velocidad
nominal de motor de 50 Hz.
En efecto, la salida del regulador PID = [71.15] cuando des-
viacion (ajuste - realimentacion) = [71.14] y [71.32] = 1.
Nota: El escalado se basa en la relacién entre 71.14 'y
71.15. Por ejemplo, los valores 50 y 1500 darian lugar al
mismo escalado que 1y 3.
-200000,00... Base del punto de ajuste del proceso. 1=1
200000,00
71.15  Escalado salida Véase el parametro 71.14 Escala Punto ajuste. 1500,00
-200000,00... Base de salida del regulador PID de proceso. 1=1
200000,00
71.16  Punto ajuste 1 Véase el parametro 40.16 Conj 1 Punto ajuste 1 Fuente. Al1 porcentaje
Fuente
71.19  Punto ajuste interno | Véase el parametro 40.19 Conj 1 Punto ajuste interno sel 1. | No
sel1 seleccionado
71.20  Punto ajuste interno | Véase el parametro 40.20 Conj 1 Punto ajuste interno sel 2. | No
sel2 seleccionado
71.21  Punto ajuste interno | Véase el parametro 40.21 Conj 1 Punto ajuste interno 1. 0,00 unidades
1 PID de usuario
71.22  Punto ajuste interno | Véase el parametro 40.22 Conj 1 Punto ajuste interno 2. 0,00 unidades

2

PID de usuario
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71.23  Punto ajuste interno | Véase el parametro 40.23 Conj 1 Punto ajuste interno 3. 0,00 unidades
3 PID de usuario
71.26  Punto Ajuste Min Véase el parametro 40.26 Conj 1 Punto ajuste min. 0,00
71.27  Punto Ajuste Max Véase el parametro 40.27 Conj 1 Punto ajuste max. 200000,00
71.31  Desviacién Véase el parametro 40.31 Conj 1 Invertir desviacion. No invertido
Inversion (Ref - Fbk)
71.32  Ganancia Véase el parametro 40.32 Conj 1 ganancia. 1,00
71.33  Tiempo de Véase el parametro 40.33 Conj 1 tiempo integracién. 60,0 s
integracion
71.34  Tiempo de Véase el parametro 40.34 Conj 1 tiempo derivacion. 0,000 s
derivacion
71.35  Tiempo Filtro Véase el parametro 40.35 Conj 1 derivacién filtro de tiempo. | 0,0 s
Derivacién
71.36  Salida Minima Véase el parametro 40.36 Conj 1 salida min. -200000,00
71.37  Salida Méaxima Véase el parametro 40.37 Conj 1 salida méax. 200000,00
71.38  Habilit fijar salida Véase el parametro 40.38 Conj 1 Habilit fijar salida. No
seleccionado
71.39  Zona neutra rango | El programa de control compara el valor absoluto del para- | 0,0
metro 71.04 Valor Actual Desviacion con el rango de la
zona neutra definida por este parametro. Si el valor abso-
luto se encuentra dentro del rango de la zona neutra
durante un periodo de tiempo definido por el parametro
71.40 Zona neutra demora, se activa el modo de zona neu-
tra del PID y el bit 9 de 77.06 PID Palabra de estado se
ajusta a Zona Neutra Activa. A continuacion, la salida del
PID se fija y el bit 2 de 71.06 PID Palabra de estado se
ajusta a Salida Fijada.
Si el valor absoluto es igual o mayor que el rango de la
zona neutra, se desactiva el modo de zona neutra del PID.
0,0...200000,0 Rango. 1=1
71.40  Zona neutra demora | Define la demora de zona neutra para la funcién de zona 0,0s
neutra. Véase el parametro 71.39 Zona neutra rango.
0,0...3600,0 s Demora. 1=1s
71.58  Aumentar Véase el parametro 40.58 Conj 1 Aumentar prevencion. No
prevencion
71.59  Reducir prevencién | Véase el parametro 40.59 Conj 1 Reducir prevencion. No
71.62  Punto ajuste interno | Véase el parametro 40.62 PID Punto ajuste interno actual. | -

actual
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76 PFC Configuracion Parametros de configuracion de la légica PFC (control de
bomba y ventilador) y Autocambio. Véase también el apar-
tado Control de bomba y ventilador (PFC) en la pagina 118.
76.01  PFC status Muestra el estado de marcha/paro de los motores PFC. -
PFC1, PFC2, PFC3 y PFC4 siempre corresponden al
1er...4° motor del sistema PFC. Si 76.74 PFC auxiliar auto-
cambio del motor auxiliar PFC se ajusta a S6/lo motores
aux., PFC1 representa el motor conectado al convertidor y
PFC2 el primer motor auxiliar (el 2.° motor del sistema). Si
76.74 se ajusta a Todos los motores, PFC1 sera el primer
motor y PFC2 el segundo. El convertidor puede conectarse
a cualquiera de estos motores dependiendo de la funcién
de Autocambio.
Bit Nombre Valor
0 PFC 1 en marcha 0 = Paro, 1 = Marcha
1 PFC 2 en marcha 0 = Paro, 1 = Marcha
2 PFC 3 en marcha 0 = Paro, 1 = Marcha
3 PFC 4 en marcha 0 = Paro, 1 = Marcha
4...15 [Reservado
0000h...FFFFh Estado de las salidas de relé PFC. 1=1
76.02  PFC Estado del Muestra el estado del sistema PFC de forma textual. Pro- | PFC
sistema porciona una descripcion general rapida del sistema PFC, | deshabilitado
por ejemplo si el parametro se afiade a la Vista de Inicio en
el panel de control.
PFC deshabilitado | PFC (control de bomba y ventilador) esta deshabilitado. 0
PFC habilitado (no | PFC esta habilitado pero no iniciado. 1

arrancado)

SPFC habilitado

SPFC (control suave de bomba y ventilador) esta habilitado | 2
pero no esta iniciado.

En marcha con VSD

El convertidor controla un motor de bomba/ventilador, no se | 100
estad usando ningun motor auxiliar.

En marcha con VSD | Se esta utilizando un motor auxiliar. 101
+ 1 Aux

En marcha con VSD | Se estan utilizando dos motores auxiliares. 102
+ 2 Aux

En marcha con VSD | Se estan utilizando tres motores auxiliares. 103
+ 3 Aux

Arrancando Aux1 Se esta arrancando el motor auxiliar 1. 200
Arrancando Aux2 Se esta arrancando el motor auxiliar 2. 201
Arrancando Aux2 Se esta arrancando el motor auxiliar 3. 202
Parando Aux1 Se esta parando el motor auxiliar 1. 300
Parando Aux2 Se esta parando el motor auxiliar 2. 301
Parando Aux2 Se esta parando el motor auxiliar 3. 302

Cambio automatico
activo

El cambio automatico, es decir, la rotacion automatica del 400

orden de arranque, esta activo.

Sin motores aux.
disp. arranque

No hay motores auxiliares disponibles para ser arrancados, | 500
p. €j., porque ya todos estan en marcha o porque un motor
no esta disponible debido al mantenimiento.
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Regulador de Las bombas directas a linea se arrancan y detienen auto- | 600
bypass activo maticamente.

PID dormir La funcién dormir PID esta en uso y la bomba puede dete- | 800
nerse durante periodos de demanda baja.
PID refuerzo dormir | La funcién dormir PID con dormir ampliado esta en uso y la | 801
bomba puede detenerse durante periodos de demanda
baja.
Configuracion no La configuracién de PFC no es valida. 4
vélida
PFC inactivo PFC esta inactivo porque el convertidor se encuentra en 5
(control local) control local.
PFC inactivo (modo | PFC esta inactivo debido un modo de funcionamiento no 6
oper. invalido) valido.
Motor de EI motor conectado al convertidor esta enclavado (no dispo- | 7
convertidor nible). Se genera el aviso D503 Motor PFC controlado por
enclavado VSD enclavado (pagina 440).
Todos los motores Todos los motores estan enclavados (no disponibles). Se 8
enclavados genera el aviso D502 Todos los motores estan enclavados
(pagina 440).
PFC inactivo (ext1 PFC esta inactivo porque el lugar de control externo EXT1 |9
activo) esta en uso. PFC sélo se admite en EXT2.

76.11  Bomba/vent estado 1 | Muestra el estado de la bomba o el ventilador 1. -
Bit Nombre Valor
0 Listo 0 = Falso, 1 = Verdadero
1 Reservado
2 En marcha [0 = Falso, 1 = Verdadero
3.4 Reservado
5 En control PFC |0 = Falso, 1 = Verdadero
6...10 [Reservado
11 Enclavado [0 = Falso, 1 = Verdadero
12...15 [Reservado
0000h...FFFFh Estado de la bomba o el ventilador 1. 1=1

76.12  Bomba/vent estado 2 | Véase el parametro 76.11 Bomba/vent estado 1. -

76.13  Bomba/vent estado 3 | Véase el parametro 76.11 Bomba/vent estado 1. -

76.14  Bombal/vent estado 4 | Véase el parametro 76.11 Bomba/vent estado 1. -

76.21  PFC Configuracién | Selecciona el modo de control multibomba/multiventilador | Off

(PFC).
Off PFC deshabilitado. 0
Reservado 1
PFC PFC habilitado. El convertidor sélo controla una bomba en |2
cada momento. Las bombas restantes son bombas directas
a linea que son arrancadas y detenidas mediante la l6gica
del convertidor.
La referencia de frecuencia (grupo 28 Frecuencia Cadena
de referencia) | velocidad (grupo 22 Seleccion referencia de
Velocidad) debe definirse como PID para que la funcién
PFC funcione correctamente.
SPFC SPFC habilitado. Véase el apartado Control suave de 3

bomba y ventilador (SPFC) en la pagina 119
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76.25  Numero de motores | Numero total de motores utilizados en la aplicacién, incluido | 1
el motor conectado directamente al convertidor.
1..4 Numero de motores. 1=1
76.26  Num min motores Ndmero minimo de motores funcionando simultaneamente. | 1
permitido
0...4 Numero minimo de motores. 1=1
76.27  Num max motores Numero maximo de motores funcionando simultaneamente. | 1
permit
1..4 Numero maximo de motores. 1=1
76.30  Velocidad marcha 1 | Define el punto de arranque del primer motor auxiliar. Vectorial:
Cuando la velocidad o frecuencia del motor (definida por el | 1300 rpm;

Velocidad
A

76.30

76.41

Veloc. min.

valor de salida PID) supera el limite definido por este para-
metro, se arranca un nuevo motor.

Para evitar arranques intempestivos del segundo motor
auxiliar, la velocidad del motor de velocidad variable debe
ser superior a la velocidad de arranque durante el periodo
definido por el parametro 76.55 Demora de marcha. Si la
velocidad disminuye por debajo de la velocidad de arran-
que, el motor auxiliar no arranca.

Para mantener las condiciones del proceso durante el
arranque del segundo motor auxiliar, puede definirse un
tiempo de retencion de velocidad activa con el parametro
76.57 Retencion velocidad activa. Algunos tipos de bomba
no impulsan un caudal significativo a frecuencias bajas. El
tiempo de retencion de velocidad activa puede usarse para
compensar el tiempo necesario para acelerar el segundo
motor auxiliar hasta una velocidad donde impulse caudal. El
arranque del segundo motor auxiliar no se aborta si la velo-
cidad del primer motor auxiliar disminuye.

escalar 48 Hz;
58 Hz
(95.20 b0)

Veloc. max.

Tiempo.
1 >
T8 AcTivADO ‘
X0 |
® S DESACTIVADO ' 4— Caudal en
8 = : Marcha aumento
£ g ACTIVADO
e + Caudal en
DESACTIVADO. AR
Paro disminucion
0...32767 rpm/Hz Velocidad/frecuencia. 1 =1 unidad
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76.31  Velocidad marcha 2 | Define la velocidad de arranque (Hz/rpm) del segundo Vectorial:
motor auxiliar. Véase el parametro 76.31 Velocidad 1300 rpm;
marcha 1. escalar 48 Hz;
58 Hz
(95.20 b0)
76.32  Velocidad marcha 3 | Define la velocidad de arranque (Hz/rpm) del tercer motor | Vectorial:
auxiliar. Véase el parametro 76.317 Velocidad marcha 1. 1300 rpm;
escalar 48 Hz;
58 Hz
(95.20 b0)
76.41  Velocidad paro 1 Define la velocidad de paro (Hz/rpm) del primer motor auxi- | Vectorial:
liar. Cuando la velocidad (definida por el valor de salida 800 rpm;
PID) del motor conectado directamente al convertidor cae | escalar 25 Hz;
por debajo de este valor y hay un motor auxiliar en marcha, | 30 Hz
se activa la demora de paro mediante el parametro 76.56 (95.20 b0)
Demora de paro. Si la velocidad sigue al mismo nivel o esta
en uno inferior cuando transcurre la demora, se para el pri-
mer motor auxiliar.
La velocidad de funcionamiento del convertidor aumenta en
[Velocidad marcha 1 - Velocidad paro 1] tras el paro del
motor auxiliar.
0...32767 rpm/Hz Velocidad/frecuencia 1 =1 unidad
76.42  Velocidad paro 2 Define la velocidad de paro (Hz/rpm) del segundo motor Vectorial:
auxiliar. Véase el parametro 76.31 Velocidad paro 1. 800 rpm;
escalar 25 Hz;
30 Hz
(95.20 b0)
76.43  Velocidad paro 3 Define la velocidad de paro (Hz/rpm) del tercer motor auxi- | Vectorial:
liar. Véase el parametro 76.31 Velocidad paro 1. 800 rpm;
escalar 25 Hz;
30 Hz
(95.20 b0)
76.55 Demora de marcha | Define una demora de marcha de los motores auxiliares. 10,00 s
Véase el parametro 76.31 Velocidad marcha 1.
0,00...12600,00 s Demora de tiempo. 1=1s
76.56  Demora de paro Define una demora de paro de los motores auxiliares. 10,00 s
Véase el parametro 76.31 Velocidad paro 1.
0,00...12600,00 s Demora de tiempo. 1=1s
76.57  Retencion velocidad | Tiempo de retencién para el encendido del motor auxiliar. 0,00 s
activa Véase el parametro 76.31 Velocidad marcha 1.
0,00...1000,00 s Tiempo. 1=1s
76.58  Retencion velocidad | Tiempo de retencion para el apagado del motor auxiliar. 0,00 s
desact Véase el parametro 76.31 Velocidad paro 1.
0,00...1000,00 s Tiempo. 1=1s
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Descripcion
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76.59

PFC demora
contactor

Demora de marcha del motor que esta controlado directa-
mente por el convertidor. Esto no afecta al arranque de los
motores auxiliares.

ADVERTENCIA: Siempre debe haber una demora

fijada si los motores estan equipados con arranca-

dores en estrella-triangulo. La demora debe ser
fijada con una duracién mayor que el ajuste de tiempo del
arrancador. Una vez el motor es encendido por la salida de
relé del convertidor, debe haber tiempo suficiente para que
el arrancador en estrella-triangulo cambie primero a estrella
y vuelva luego a tridngulo antes de que el motor sea conec-
tado al convertidor.

0,50 s

0,20...600,00 s

Demora de tiempo.

1=1s

76.60

PFC tiempo rampa
acel

Define el tiempo de aceleracion para la velocidad compen-
sada del motor-convertidor, cuando se para un motor auxi-
liar. Este tiempo de rampa también se usa para acelerar el
motor-convertidor cuando se ha producido un autocambio.
Define el tiempo de aceleracion si la Ultima referencia reci-
bida por el convertidor es mayor que la referencia previa.
Este parametro también se utiliza para acelerar la bomba
cuando se arranca la bomba auxiliar.

El parametro ajusta el tiempo de aumento de rampa en
segundos de cero a la frecuencia maxima (no de la referen-
cia previa a la nueva).

1,00 s

0,00...1800,00 s

Tiempo.

1=1s

76.61

PFC tiempo rampa
decel

Define el tiempo de deceleracién para la velocidad compen-
sada del motor-convertidor, cuando se arranca un motor
auxiliar. Este tiempo de rampa también se usa para decele-
rar el motor-convertidor cuando se ha producido un auto-
cambio.

Define el tiempo de deceleracion si la ultima referencia reci-
bida por el convertidor es menor que la referencia previa.
Este parametro también se utiliza para decelerar la bomba
cuando se para la bomba auxiliar.

El parametro ajusta el tiempo de disminucion de rampa en
segundos desde la frecuencia maxima a cero (no de la refe-
rencia previa a la nueva).

1,00 s

0,00...1800,00 s

Tiempo.

1=1s

76.70

Autocambio

Define la forma de activacion del autocambio.

En todos los casos excepto Desgaste igualado, la orden de
marcha avanza un paso cada vez que se produce un auto-
cambio. Si la orden de marcha inicial es 1-2-3-4, tras el pri-
mer autocambio la orden sera 2-3-4-1, etc.

Para Desgaste igualado, la orden de marcha se determi-
nara de manera que los tiempos de funcionamiento de
todos los motores no superen los limites definidos.

Nota: El autocambio sélo se produce cuando la velocidad
del convertidor esta por debajo de la velocidad definida por
el parametro 76.73 Nivel autocambio.

Véase también el apartado Autocambio en la pagina 118.

No
seleccionado

No seleccionado

Autocambio inhabilitado.

Seleccionado

El flanco ascendente inicia el autocambio si se cumplen las
condiciones para ello.

DI

Autocambio activado por el flanco ascendente de la entrada
digital DI1 (70.02 DI Estado Demora, bit 0).
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DI2 Autocambio activado por el flanco ascendente de la entrada | 3
digital DI2 (10.02 DI Estado Demora, bit 1).
DI3 Autocambio activado por el flanco ascendente de la entrada | 4
digital DI3 (710.02 DI Estado Demora, bit 2).
Dl4 Autocambio activado por el flanco ascendente de la entrada | 5
digital DI4 (70.02 DI Estado Demora, bit 3).
DI5 Autocambio activado por el flanco ascendente de la entrada | 6
digital DI5 (10.02 DI Estado Demora, bit 4).
Di6 Autocambio activado por el flanco ascendente de la entrada | 7
digital DI6 (70.02 DI Estado Demora, bit 5).
Funcién Autocambio activado por la funcién temporizada 1 (bit 0 de | 8
temporizada 1 34.01 Estado de funciones temporizadas (véase la
pagina 288)).
Funcién Autocambio activado por la funcién temporizada 2 (bit 1 de |9
temporizada 2 34.01 Estado de funciones temporizadas (véase la
pagina 288)).
Funcion Autocambio activado por la funcién temporizada 3 (bit 2 de | 10
temporizada 3 34.01 Estado de funciones temporizadas (véase la
pagina 288)).
Intervalo fijo El Autocambio tiene lugar cuando ha transcurrido el inter- 1
valo determinado en el parametro 76.71 Intervalo autocam-
bio.
Parar todo El Autocambio tendra lugar cuando todos los motores estén | 12
parados.
La funcién dormir PID (parametros 40.43 Conj 1 Dormir
Nivel...40.48 Conj 1 Despertar demora) debe usarse para
detener el convertidor cuando la demanda del proceso es
baja.
Desgaste igualado | El convertidor equilibra el tiempo de funcionamiento de los | 13
motores. Cuando la diferencia en el tiempo de funciona-
miento entre los motores con el mayor y el menor nimero
de horas de funcionamiento supere el tiempo definido por el
parametro 76.72 Max desequilibrio desgaste, tiene lugar el
Autocambio.
Las horas de funcionamiento de los motores pueden encon-
trarse en el grupo 77 PFC maintenance and monitoring.
Otro [bit] Seleccién de fuente (véase Términos y abreviaturasenla |-
pagina 160).
76.71  Intervalo Especifica el intervalo usado al ajustar Intervalo fijjo del 1,00 h
autocambio parametro 76.70 Autocambio.
0,00... Tiempo. 1=1h
42949672,95 h
76.72  Max desequilibrio Especifica el maximo desequilibrio de desgaste, o la dife- 10,00 h
desgaste rencia en los tiempos de funcionamiento entre cualquier
motor usado mediante el ajuste Desgaste igualado del
parametro 76.70 Autocambio.
0,00...1000000,00 h | Tiempo. 1=1h
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76.73  Nivel autocambio Limite de velocidad superior para que tenga lugar el Auto- | 100,0%
cambio. El Autocambio tiene lugar cuando:
« se cumple la condicién definida en 76.70 Autocambio y
 la velocidad del motor-convertidor 01.03 Velocidad del
motor en % esta por debajo del limite de velocidad defi-
nido en este parametro.
Nota: Cuando el valor seleccionado es 0%, esta marca de
limite de velocidad esta deshabilitada.
0,0...300,0% Velocidad/frecuencia en porcentaje de la velocidad o fre- 1=1%
cuencia nominal del motor-convertidor.
76.74  PFC auxiliar Selecciona si solo los motores auxiliares o todos los moto- | Sélo motores
autocambio res se ven afectados por la funcién Autocambio. aux.
Todos los motores Todos los motores, incluyendo el que esta conectado al 0
convertidor participan en el Autocambio. La légica del Auto-
cambio conectara el convertidor a cada uno de los motores
conforme al ajuste del parametro 76.70 Autocambio.
Nota: El primer motor (PFC1) también requiere las conexio-
nes adecuadas del contactor de hardware y PFC1 debe
definirse en uno de los parametros de la fuente de la salida
de relé.
Sélo motores aux. Sélo los motores auxiliares (directos a linea) se ven afecta- | 1
dos por la funcién Autocambio.
Nota: PFC1 indica el motor que esta fijado al convertidor y
no debe seleccionarse en ninguno de los parametros de la
fuente de salida de relé. Sélo se rotara la orden de arran-
que de los motores auxiliares.
76.81 PFC1 Define si el motor PFC 1 puede arrancarse. Un motor PFC | Disponible. EI
enclavamiento enclavado no puede arrancarse. motor PFC
0 = Enclavado (no disponible), 1 = Disponible. esta
disponible
Enclavado. El motor | EI motor PFC esta enclavado y no esta disponible. 0
PFC no esta en uso.
Disponible. El motor | EI motor PFC esta disponible. 1
PFC esta disponible
DI1 Entrada digital DI1 (70.02 DI Estado Demora, bit 0). 2
DI2 Entrada digital DI2 (70.02 DI Estado Demora, bit 1). 3
DI3 Entrada digital DI3 (70.02 DI Estado Demora, bit 2). 4
Dl4 Entrada digital DI4 (70.02 DI Estado Demora, bit 3). 5
DI5 Entrada digital DI5 (70.02 DI Estado Demora, bit 4). 6
DI6 Entrada digital DI6 (70.02 DI Estado Demora, bit 5). 7
Funcién Bit 0 de 34.01 Estado de funciones temporizadas (véase la | 8
temporizada 1 pagina 288).
Funcién Bit 1 de 34.01 Estado de funciones temporizadas (véase la |9
temporizada 2 pagina 288).
Funcién Bit 2 de 34.01 Estado de funciones temporizadas (véase la | 10
temporizada 3 pagina 288).
Otro [bit] Seleccién de fuente (véase Términos y abreviaturasenla |-
pagina 160).
76.82 PFC2 Véase el parametro 76.81 PFC 1 enclavamiento. Disponible. EI

enclavamiento

motor PFC
esta
disponible
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76.83 PFC3 Véase el parametro 76.81 PFC 1 enclavamiento. Disponible. El
enclavamiento motor PFC
esta
disponible
76.84 PFC4 Véase el parametro 76.81 PFC 1 enclavamiento. Disponible. EI
enclavamiento motor PFC
esta
disponible
76.95  Control Regulador | Define si las bombas directas a linea se arrancan y detie- | Deshabilitar
Bypass nen automaticamente.
Este ajuste puede utilizarse en aplicaciones con un bajo
nimero de sensores que nNo sea necesaria una gran preci-
sion.
Deshabilitar Entrada digital DI2 (10.02 DI Estado Demora, bit 1). 0
Habilitar Entrada digital DI3 (70.02 DI Estado Demora, bit 2). 1
Otro [bit] Seleccién de fuente (véase Términos y abreviaturasenla |-
pagina 160).
77 PFC maintenance Parametros de mantenimiento y monitorizacién de la légica
and monitoring PFC (control de bomba y ventilador).
77.10  PFC cambio tiempo | Permite la restauracion, o el ajuste arbitrario, de 77.11 Hecho
marcha Pump/fan 1 running time...77.14 Pump/fan 4 running time.
Hecho El parametro vuelve automaticamente a este valor. 0
Set any PFC run Permite el ajuste de 77.11 Pump/fan 1 running time...77.14 |1
time Pump/fan 4 running time a un valor arbitrario.
Reset PFC1 run Restaura el parametro 77.11 Pump/fan 1 running time. 2
time
Reset PFC2 run Restaura el parametro 77.12 Pump/fan 2 running time. 3
time
Reset PFC3 run Restaura el parametro 77.13 Pump/fan 3 running time. 4
time
Reset PFC4 run Restaura el parametro 77.14 Pump/fan 4 running time. 5
time
77.11  Pump/fan 1 running | Contador del tiempo de funcionamiento de la bomba/venti- | 0,00 h
time lador 1. Puede ajustarse o restaurarse mediante el parame-
tro 77.10 Pump/fan 1 running time.
0,00... Tiempo 1=1h
42949672,95 h
77.12  Pump/fan 2 running | Véase el parametro 77.11 Pump/fan 1 running time. 0,00 h
time
77.13  Pump/fan 3 running | Véase el parametro 77.11 Pump/fan 1 running time. 0,00 h
time
77.14  Pump/fan 4 running | Véase el parametro 77.11 Pump/fan 1 running time. 0,00 h

time
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95 Configuracion Ajustes varios relativos al hardware.
Hardware
95.01  Tensién Selecciona el rango de tensiones de alimentacion. Este Automaético/no
Alimentacién parametro es utilizado por el convertidor para determinar la | seleccionado
tension nominal de la red de alimentacion. El parametro
también afecta a las especificaciones de intensidad y a las
funciones de control de tension de CC (limites de activacion
del chopper de frenado y de disparo) del convertidor.
ADVERTENCIA: Un ajuste incorrecto puede provo-
A car el embalamiento de modo incontrolado del motor
o la sobrecarga de la resistencia o el chopper de fre-
nado.
Nota: Las selecciones mostradas dependen del hardware
del convertidor. Si sélo hay un rango de tensiones valido
para el convertidor en cuestidn, se selecciona por defecto.
Automatico/no No se ha seleccionado ningun rango de tensiones. El con- |0
seleccionado vertidor no empezara a modular antes de que se haya
seleccionado un rango, a menos que se ajuste el parametro
95.02 Limites Tension Adaptativos a Habilitar, en cuyo caso
el convertidor estima la tension de alimentacién por si
mismo.
380...415V 380...415V 2
440...480 V 440...480 V 3
95.02  Limites Tensioén Habilita los limites de tensién adaptativos. Habilitar
Adaptativos Los limites de tension adaptativos pueden usarse, por
ejemplo, si se utiliza una unidad de alimentacion IGBT para
elevar el nivel de tensién de CC. Sila comunicacion entre el
inversor y la unidad de alimentacién IGBT esta activada, los
limites de tension estan relacionados con la referencia de
tension de CC proveniente de la unidad de alimentacion
IGBT. De lo contrario, los limites se calculan a partir de la
tension de CC medida al final de la secuencia de precarga.
Esta funcién también resulta util si la tension de alimenta-
cién de CA para el convertidor es alta, pues se elevan los
niveles de aviso como corresponda.
Deshabilitar Limites de tension adaptativos deshabilitados. 0
Habilitar Limites de tension adaptativos habilitados. 1
95.03  Tensién Tension de alimentacion de CA calculada. La estimacién se | -
alimentacién CA efectlia cada vez que el convertidor es alimentado y se
estimada basa en la velocidad de aumento de un nivel de tension del
bus de CC mientras el convertidor carga el bus de CC.
0...65535 V Tension. 10=1V
95.04  Aliment Tarjeta Especifica el tipo de alimentacién de la unidad de control 24V Internos
Control del convertidor.
24V Internos La unidad de control del convertidor recibe alimentacion de | 0

la unidad de potencia de convertidor a la que esta conec-
tada.

24V Externos

La unidad de control del convertidor recibe alimentacion de
una fuente externa.
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95.15  Ajustes HW Contiene ajustes relacionados con el hardware que pueden | 000xh
especiales habilitarse y deshabilitarse conmutando los bits en cues-
tion.
Notas:
« Lainstalacion del hardware especificado por este para-
metro puede requerir el derrateo de la salida del conver-
tidor o imponer otras limitaciones. Consulte el Manual de
hardware de este convertidor.
» Con el médulo de proteccion para termistor CPTC-02
con certificado ATEX, siga las instrucciones de CPTC-02
ATEX-certified thermistor protection module, Ex Il (2) GD
(+L537+Q971) user's manual (3AXD50000030058
[Inglés]).
Bit Nombre Informacion
0 Motor EX 1 = El motor accionado es un motor Ex suministrado por ABB para
atmosferas potencialmente explosivas. Este cumple los requisitos
de frecuencia portadora minima para motores Ex de ABB.
Notas:
» Para motores Ex de otros fabricantes, use los parametros 97.07y
97.02 para definir la frecuencia de conmutacién minima correcta.
+ Si tiene un sistema multimotor, péngase en contacto con su
representante local de ABB.
1 Filtro senoidal ABB |1 = Se conecta un filtro senoidal ABB a la salida del convertidor.
2...15 |Reservado
00000000h... Palabra de configuracién de las opciones de hardware. 1=1
FFFFFFFFh
95.20  Opciones HW Especifica las opciones relacionadas con el hardware que | OXXXXXXXXXXXX
palabra 1 requieren valores por defecto diferenciados para los para- | Ob
metros.
Este parametro no estéa afectado por una restauracion de
parametro.
Bit Nombre Valor
0 Frec. aliment. Véase el apartado Diferencias en los valores por defecto de los
60 Hz ajustes de las frecuencias de alimentacion de 50 y 60 Hz en la
pagina 393.
0 =50 Hz.
1=60Hz.
1...12 [Reservado
13 Activacion filtro Cuando esta activo, se conecta un filtro du/dt a la salida del
du/dt convertidor/inversor. El ajuste limitara la frecuencia de conmutacién
de salida y forzara el ventilador del médulo de convertidor/inversor a
maxima velocidad.
0 = Filtro du/dt inactivo.
1 = Filtro du/dt activo.
14...15 [Reservado

0000h...FFFFh

Palabra de configuracién de las opciones de hardware. 1=1
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95.21  Opciones HW Especifica mas opciones relacionadas con el hardware que | -
palabra 2 requieren valores por defecto diferenciados para los para-
metros. Véase el parametro 95.20 Opciones HW palabra 1.
ADVERTENCIA: Tras conmutar cualquier bit de
A esta palabra, compruebe de nuevo los valores de
los parametros afectados.
Bit Nombre |Informacién
0..4 Reservado
5 Bypass presente |1 = Se utiliza bypass.
6 Supervisiéon de la |0 = Inactivo, 1 = Activo. Sélo para bastidores de convertidor R6 o
temperatura del mayores.
armario
7 Cabinet fan 0 = Inactivo, 1 = Activo. Sélo para bastidores de convertidor R6 o
mayores.
6...15 |Reservado
0000b...0101b Palabra de configuracién 2 de las opciones de hardware. 1=1
96 Sistema Seleccion de idioma; niveles de acceso; seleccion de
macros; guardar y restablecer parametros; reinicio de la
unidad de control; juegos de parametros de usuario; selec-
cién de unidad.
96.01  Idioma Selecciona el idioma de la interfaz de parametros y demas | No
informacién mostrada en el panel de control. seleccionado
Notas:
» No siempre estan disponibles todos los idiomas mostra-
dos a continuacion.
» Este parametro no afecta a los idiomas visibles en la
herramienta de PC Drive Composer. (Se especifican
bajo Vista — Ajustes — Idioma por defecto del conver-
tidor).
No seleccionado Ninguno. 0
English Inglés. 1033
Deutsch Aleman. 1031
Italiano Italiano. 1040
Espariol Espafiol. 3082
Portugues Portugués. 2070
Nederlands Holandés. 1043
Frangais Francés. 1036
Dansk Danés. 1030
Suomi Finés. 1035
Svenska Sueco. 1053
Russki Ruso. 1049
Polski Polaco. 1045
Cesky Checo. 1029
Magyar Huangaro. 1038
Chinese (Simplified, | Chino simplificado. 2052
PRC)
Turkge Turco. 1055
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96.02  Codigo de acceso Los codigos de acceso pueden introducirse en este para-
metro para activar mas niveles de acceso (véase el para-
metro 96.03 Estado de nivel de acceso) o para configurar el
bloqueo de usuario.
Al introducir “358” se conmuta el bloqueo de parametros, lo
cual evita la modificacién del resto de parametros a través
del panel de control o la herramienta de PC Drive compo-
ser.
Al introducir el codigo de acceso de usuario (por defecto,
“10000000”) se habilitan los parametros 96.700...96.102,
que pueden usarse para definir un nuevo codigo de acceso
de usuario y seleccionar las acciones que deben evitarse.
Si se introduce un cédigo de acceso no valido, se cerrara el
bloqueo de usuario si estuviera abierto, es decir, se oculta-
ran los parametros 96.700...96.102. Después de introducir
el cédigo, compruebe que los parametros estan ocultos. Si
no lo estan, introduzca otro cédigo de acceso (al azar).
Nota: Debe madificar el cédigo de acceso de usuario por
defecto para mantener un nivel alto de seguridad ciberné-
tica. Guarde el cddigo en un lugar seguro. Ni siquiera ABB
uede deshabilitar la proteccion si se pierde el codigo.
Véase también el apartado Bloqueo de usuario
(pagina 156).
0...99999999 Codigo de acceso. -
96.03  Estado de nivel de Muestra qué niveles de acceso se han activado con codi- 0001b
acceso gos de acceso introducidos en el parametro 96.02 Cdédigo
de acceso.
Bit Nombre
0 Usuario final
1 Servicio
2 Programador avanzado
3...10 |Reservado
11 OEM nivel de acceso 1
12 OEM nivel de acceso 2
13 OEM nivel de acceso 3
14 Bloqueo parametros
15 Reservado
00000000h... Niveles de acceso activos. -
FFFFFFFFh
96.04  Seleccion de macro | Selecciona la macro de control. Véase el capitulo Macros Hecho
de control (pagina 71) para obtener mas informacion.
Tras realizar la seleccion, el parametro vuelve automatica-
mente a Hecho.
Hecho Seleccién de macro completada; funcionamiento normal. 0
ABB estandar Macro Fabrica (véase la pagina 72). Para el control de 1
motor escalar.
Manual/Automatico | Macro Manual/Automatico (véase la pagina 82). 2
Manual/PID Macro Manual/PID (véase la pagina 84). 3
3 hilos Macro 3 hilos (véase la pagina 72). 11
Alterna Macro Alterna (véase la pagina 78). 12
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Potenciémetro del Macro Potencidmetro del motor (véase la pagina 80). 13
motor
PID Macro PID (véase la pagina 86). 14
Panel PID Macro Panel PID (véase la pagina 88). 15
PFC Macro PFC (véase la pagina 90). 16
ABB estandar Macro ABB estandar (vectorial) (véase la pagina 74). Para | 17
(vectorial) el control de motor vectorial.

96.05 Macro activa Muestra qué macro de control esta seleccionada actual- ABB estandar

mente. Véase el capitulo Macros de control (pagina 71)

para obtener mas informacion.

Para cambiar la macro, use el parametro 96.04 Seleccién

de macro.
ABB estandar Macro Fabrica (véase la pagina 72). Para el control de 1

motor escalar.
Manual/Automatico | Macro Manual/Automatico (véase la pagina 82). 2
Manual/PID Macro Manual/PID (véase la pagina 84). 3
3 hilos Macro 3 hilos (véase la pagina 72). 1
Alterna Macro Alterna (véase la pagina 78). 12
Potenciémetro del Macro Potenciémetro del motor (véase la pagina 80). 13
motor
PID Macro PID (véase la pagina 86). 14
Panel PID Macro Panel PID (véase la pagina 88). 15
PFC Macro PFC (véase la pagina 90). 16
Macro ABB Macro ABB estandar (vectorial) (véase la pagina 74). Para | 17
estandar (vectorial) | el control de motor vectorial.

96.06 Restauracion de Restaura los ajustes originales del programa de control, es | Hecho
Parametros decir, ajusta los parametros a los valores por defecto.

Nota: Este parametro no puede cambiarse mientras el con-
vertidor estd en marcha.
Hecho La restauracion ha finalizado. 0
Restaurar val Restaura todos los valores de parametros editables a los 8

defecto

valores por defecto, excepto:

« datos del motor y resultados de marchas de ID

+ ajustes del médulo de ampliacién de E/S

+ textos de usuario final, como avisos y fallos personaliza-
dos, y el nombre del convertidor

+ ajustes de comunicacion con el PC/panel de control

» ajustes del adaptador de bus de campo

« seleccion de macro de control y parametros por defecto
implementados por la misma

» parametro 95.01 Tensién Alimentacion

« valores por defecto diferenciados implementados por los
parametros 95.20 Opciones HW palabra 1y 95.21
Opciones HW palabra 2

« parametros de configuracion del bloqueo de usuario
96.100...96.102.
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Borrar todo

Restaura todos los valores de parametros editables a los

valores por defecto, excepto:

 textos de usuario final, como avisos y fallos personaliza-
dos, y el nombre del convertidor

* ajustes de comunicacién con el PC/panel de control

» seleccion de macro de control y parametros por defecto
implementados por la misma

» parametro 95.01 Tensioén Alimentacion

« valores por defecto diferenciados implementados por los
parametros 95.20 Opciones HW palabra 1y 95.21
Opciones HW palabra 2

* parametros de configuracion del bloqueo de usuario
96.100...96.102.

+ grupo 49 Comunic Puerto Panel parametros.

62

Restaurar ajustes
bus de campo

Restaura todos los ajustes de buses de campo y comunica-
ciones a sus valores por defecto.

Nota: La comunicacion del bus de campo, el panel de con-
trol y la herramienta de PC se interrumpe durante la restau-
racion.

32

Restaurar vista de
Inicio

Restaura el formato de la Vista de inicio para que muestre
los valores de los parametros por defecto definidos
mediante la macro de control en uso.

512

Restaurar textos
usuario final

Restaura todos los textos de usuario final a los valores por
defecto, incluyendo el nombre del convertidor, la informa-
cion de contacto, los textos de fallos y avisos personaliza-
dos, la unidad de PID y la unidad de moneda.

1024

Restaurar datos de
motor

Restaura todos los valores nominales del motor y los resul-
tados de marcha de ID del motor a los valores por defecto.

Todo a valor por
defecto

Restaura todos los parametros y ajustes del convertidor a

los valores de fabrica iniciales, excepto:

» valores por defecto diferenciados implementados por los
parametros 95.20 Opciones HW palabra 1y 95.21
Opciones HW palabra 2.

34560

96.07

Guardar param
manualmente

Guarda en la memoria permanente de la unidad de control

del convertidor los valores validos de parametros para ase-

gurar la continuidad del funcionamiento después de desco-

nectar y conectar la alimentacién. Guardar los parametros

con este parametro

* para guardar valores enviados desde el bus de campo

+ cuando se usa una fuente de alimentacién de +24 V CC
externa para la unidad de control: guardar los cambios
de parametros antes de apagar la unidad de control. La
alimentacion se mantiene un corto periodo de tiempo
cuando se apaga.

Nota: Un nuevo valor de parametro se guarda automatica-

mente cuando se cambia desde la herramienta de PC o el

panel de control, pero no cuando se modifica a través de

una conexién de adaptador de bus de campo.

Hecho

Hecho

Guardado completado.

0

Guardar

Se estan guardando los datos.

1

96.08

Reiniciar Tarjeta de
Control

El cambio del valor de este parametro a 1 reinicia la unidad
de control (sin que sea necesario desconectar/conectar
todo el médulo de convertidor).

El valor vuelve a 0 automaticamente.

Ninguna
accion.

Ninguna accion.

1 = Ninguna accién.

Reiniciar

1 = Reiniciar la unidad de control.
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96.10  Estado Juego de Muestra el estado de los juegos de parametros del usuario. | -
usuario Este parametro es sdlo de lectura.
Véase también el apartado Juegos de parametros de usua-
rio (pagina 155).
n/a No se ha guardado ningun juego de parametros de usuario. | 0
Cargando Se esta cargando un juego de parametros del usuario. 1
Salvando Se esta guardando un juego de parametros del usuario. 2
En fallo Juego de parametros no valido o vacio. 3
10 usuario 1 activa | El juego de parametros de usuario 1 ha sido seleccionado | 4
con los parametros 96.12 Juego Usuario Modo I/O in1y
96.13 Juego Usuario Modo /O in2.
10 usuario 2 activa | El juego de parametros de usuario 2 ha sido seleccionado |5
con los parametros 96.12 Juego Usuario Modo I/O in1y
96.13 Juego Usuario Modo /O in2.
10 usuario 3 activa | El juego de parametros de usuario 3 ha sido seleccionado |6
con los parametros 96.12 Juego Usuario Modo I/O in1y
96.13 Juego Usuario Modo /O in2.
10 usuario 4 activa | El juego de parametros de usuario 4 ha sido seleccionado |7
con los parametros 96.12 Juego Usuario Modo 1/O in1y
96.13 Juego Usuario Modo /O in2.
Reservado 8...19
Backup de usuario 1 | El juego de usuario 1 ha sido guardado o cargado. 20
Backup de usuario 2 | El juego de usuario 2 ha sido guardado o cargado. 21
Backup de usuario 3 | El juego de usuario 3 ha sido guardado o cargado. 22
Backup de usuario 4 | El juego de usuario 4 ha sido guardado o cargado. 23
96.11  Guard/cargar juego | Habilita la posibilidad de guardar y restaurar un maximo de | Ninguna
usuario cuatro juegos personalizados de ajustes de parametros. accion
El juego que estaba en uso antes de desconectar el conver-
tidor sigue estandolo al volver a conectar la alimentacion.
Notas:
+ Algunos ajustes de configuracién de hardware, como los
parametros de configuraciéon del modulo de ampliaciéon
de E/S y del bus de campo (grupos 14...16, 47, 50...58 y
92...93) no estan incluidos en los juegos de parametros
de usuario.
* Los cambios en los parametros que se hayan realizado
tras cargar un juego no se guardan de forma automatica;
esos cambios deben guardarse usando este parametro.
» Este parametro no puede cambiarse mientras el conver-
tidor esta en marcha.
Ninguna accion Operacion de carga o guardado completada; funciona- 0
miento normal.
Juego Usuario Carga la configuracion de los parametros del usuario 1
Modo I/0 mediante los parametros 96.12 Juego Usuario Modo I/O in1
y 96.13 Juego Usuario Modo I/0O in2.
Cargar juego 1 Cargar juego de parametros de usuario 1. 2
Cargar juego 2 Cargar juego de parametros de usuario 2. 3
Cargar juego 3 Cargar juego de parametros de usuario 3. 4
Cargar juego 4 Cargar juego de parametros de usuario 4. 5
Reservado 6...17
Guardar en serie 1 | Guardar juego de parametros de usuario 1. 18




Parametros 377

N.° Nombre/Valor Descripcion Def/FbEq16
Guardar en serie 2 | Guardar juego de parametros de usuario 2. 19
Guardar en serie 3 | Guardar juego de parametros de usuario 3. 20
Guardar en serie 4 | Guardar juego de parametros de usuario 4. 21

96.12  Juego Usuario Cuando el parametro 96.11 Guard/cargar juego usuario se | No
Modo I/0 in1 ajusta a Juego Usuario Modo I/0, selecciona el juego de seleccionado

parametros de usuario junto con el parametro 96.13 Juego
Usuario Modo I/O in2 como sigue:
Estado de la Estado de la Juego de
fuente definida | fuente definida | parametros del
con el par. 96.72 | con el par. 96.13 usuario
seleccionado
0 0 Ajuste 1
1 0 Ajuste 2
0 1 Ajuste 3
1 1 Ajuste 4
No seleccionado 0. 0
Seleccionado 1. 1
DI1 Entrada digital DI1 (70.02 DI Estado Demora, bit 0). 2
DI2 Entrada digital DI2 (10.02 DI Estado Demora, bit 1). 3
DI3 Entrada digital DI3 (70.02 DI Estado Demora, bit 2). 4
Dl4 Entrada digital DI4 (10.02 DI Estado Demora, bit 3). 5
DI5 Entrada digital DI5 (70.02 DI Estado Demora, bit 4). 6
DI6 Entrada digital DI6 (70.02 DI Estado Demora, bit 5). 7
Reservado 8...17
Funcién Bit 0 de 34.01 Estado de funciones temporizadas (véase la | 18
temporizada 1 pagina 288).
Funcién Bit 1 de 34.01 Estado de funciones temporizadas (véase la | 19
temporizada 2 pagina 288).
Funcién Bit 2 de 34.01 Estado de funciones temporizadas (véase la | 20
temporizada 3 pagina 288).
Reservado 21...23
Supervision 1 Bit 0 de 32.01 Estado supervisién (véase la pagina 287). 24
Supervisién 2 Bit 1 de 32.01 Estado supervision (véase la pagina 287). 25
Supervisién 3 Bit 2 de 32.01 Estado supervisién (véase la pagina 287). 26
Otro [bit] Seleccién de fuente (véase Términos y abreviaturasenla |-
pagina 160).
96.13  Juego Usuario Véase el parametro 96.12 Juego Usuario Modo I/O in1. No

Modo I/0 in2

seleccionado
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96.16  Seleccion de unidad | Selecciona la unidad de parametros que indican potencia, | 0000h
temperatura y par.
Bit Nombre Informacion
0 Unidad de 0 =kW
potencia 1=CV
1 Reservado
2 Unidad de 0=°C
temperatura 1=°F
3 Reservado
4 Unidad de par |0 =Nm (N'm)
1 = Ibft (Ib-ft)
5...15 |Reservado
0000h...FFFFh Codigo de seleccion de unidad. 1=1
96.20  Sincro Hora Fuente | Define la fuente externa de 1.2 prioridad para la sincroniza- | Enlace de
primaria cion de fecha y hora del convertidor. panel
Interno Sin fuente externa seleccionada. 0
Bus de campo A Interfaz de bus de campo A. 2
BC integrado Interfaz de bus de campo integrado. 6
Enlace de panel Panel de control, o herramienta de PC Drive composer 8
conectada al panel de control.
Enlace a Herramienta de PC Drive composer a través de un médulo | 9
herramienta FENA.
Ethernet
96.51  Borrar regist. fallos | Borra todos los eventos del registro de fallos y eventos del | Hecho
y event convertidor.
Hecho 0 = Ninguna accion. 0
Restaurar 1 = Reinicia (borra) los registros. 1
96.70  Desahab Progr. Habilita/deshabilita el programa adaptativo (si lo hubiese). | Si
Adaptativo Véase también el apartado Programacion adaptativa
(pagina 105).
No Programa adaptativo habilitado. 0
Si Programa adaptativo deshabilitado. 1
96.100 Change user pass (Visible cuando el bloqueo de usuario esta abierto) 10000000

code

Para modificar el cédigo de acceso de usuario actual, intro-
duzca un nuevo codigo en este parametro asi como 96.701
Confirm user pass code. Una alarma permanecera activa
hasta que se confirme el nuevo cédigo de acceso. Para
cancelar la modificacion del codigo de acceso, cierre el blo-
queo de usuario sin confirmarlo. Para cerrar el bloqueo,
introduzca un coédigo de acceso no valido en el parametro
96.02 Cdédigo de acceso, active el parametro 96.08 Reini-
ciar Tarjeta de Control o desconecte y vuelva a conectar la
alimentacion.

Véase también el apartado Bloqueo de usuario

(pagina 156).

10000000...
99999999

Nuevo cédigo de acceso de usuario.
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96.101 Confirm user pass (Visible cuando el bloqueo de usuario esta abierto)
code Confirma el nuevo cédigo de acceso de usuario introducido
en 96.100 Change user pass code.
10000000... Confirmacion del nuevo cédigo de acceso de usuario. -
99999999
96.102 User lock (Visible cuando el bloqueo de usuario esta abierto) 0000h
functionality Selecciona las acciones o funcionalidades que no se veran
afectadas por el bloqueo de usuario. Nétese que los cam-
bios realizados soélo son efectivos cuando el bloqueo de
usuario esta cerrado. Véase el parametro 96.02 Cédigo de
acceso.
Nota: ABB recomienda seleccionar todas las acciones y fun-
cionalidades a no ser que la aplicacién requiera otra cosa.
Bit Nombre Informacion
0 Deshabilita los 1 = Niveles de acceso de ABB (servicio, programacién avanzada,
niveles de acceso de |etc.; véase 96.03) deshabilitados
ABB
1 Estado de bloqueo |1 = Se inhibe el cambio de estado de bloqueo de parametro, es
de parametro fijado |decir, el cddigo de acceso 358 no tiene ningun efecto
2 Deshabilitar la 1 = Carga de archivos en el convertidor inhibida. Esto se aplica a:
descarga del archivo |«  |as actualizaciones de firmware
< larestauracion de parametros
« la carga de un programa adaptativo
< la modificacién de la Vista de Inicio del panel de control
« la edicién de textos del convertidor
< la edicion de la lista de parametros favoritos en el panel de
control
« los ajustes de configuracion realizados a través del panel de
control como los formatos de hora/fecha y habilitar/deshabilitar la
visualizacion del reloj.
3...10 |Reservado
1" Deshabilitar nivel de |1 = Deshabilitar nivel de acceso OEM 1
acceso OEM 1
12 Deshabilitar nivel de |1 = Deshabilitar nivel de acceso OEM 2
acceso OEM 2
13 Deshabilitar nivel de |1 = Deshabilitar nivel de acceso OEM 3
acceso OEM 3
14...15 [Reservado

0000h...FFFFh

Seleccionar acciones que no se veran afectadas por el blo- | -
queo de usuario.
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97 Control de Motor

Frecuencia de conmutacién; ganancia de deslizamiento;
reserva de tension; frenado por flujo; anti-cogging (inyec-
cién de sefal); compensacion IR.

97.01

Frec. Portadora
Referencia

Define la frecuencia de conmutacion del convertidor que se
utiliza siempre y cuando el convertidor permanece por
debajo del limite térmico. Véase el apartado Frecuencia de
conmutacién en la pagina 133.

Una mayor frecuencia de conmutacion da lugar a un menor

ruido acustico del motor. Una menor frecuencia de conmu-

tacion genera menos pérdidas de conmutacion y reduce las
emisiones EMC.

Notas:

« Sitiene un sistema multimotor, péngase en contacto con
su representante local de ABB.

« Con el médulo de proteccién para termistor CPTC-02
con certificado ATEX, siga las instrucciones de CPTC-02
ATEX-certified thermistor protection module, Ex Il (2) GD
(+L537+Q971) user's manual (3AXD50000030058
[Inglés]).

« Con un motor EX ABB, siga las instrucciones facilitadas
en la documentacion del motor EX ABB.

4 kHz

2 kHz

4 kHz.

4 kHz

4 kHz.

8 kHz

8 kHz.

12 kHz

12 kHz.

12

97.02

Frec. Portadora
Minima

Valor de la menor frecuencia de conmutacion permitida.
Depende del tamafio de bastidor.

Cuando el convertidor esté alcanzando el limite térmico,
empezara a reducir automaticamente la frecuencia de con-
mutacién hasta que se alcance el valor permitido minimo.
Una vez que se ha alcanzado el minimo, el convertidor
empezara automaticamente a limitar la intensidad de salida

para mantener la temperatura por debajo del limite térmico.

La temperatura del convertidor se muestra segun el para-

metro 05.11 Temperatura del convertidor.

Notas:

« Con el médulo de proteccién para termistor CPTC-02
con certificado ATEX, siga las instrucciones de CPTC-02
ATEX-certified thermistor protection module, Ex Il (2) GD
(+L537+Q971) user's manual (3AXD50000030058
[Inglés]).

« Con un motor EX ABB, siga las instrucciones facilitadas
en la documentacion del motor EX ABB.

2 kHz

1,5 kHz

1,5 kHz. No para todos los tamafios de bastidor.

2 kHz

2 kHz.

4 kHz

4 kHz.

8 kHz

8 kHz.

12 kHz

12 kHz.

=0 N =

N
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97.03

Ganancia
deslizamiento

Define la ganancia de deslizamiento que se utiliza para
mejorar el deslizamiento estimado del motor. 100% significa
ganancia de deslizamiento plena; 0% significa sin ganan-
cia. El valor por defecto es 100%. Pueden emplearse otros
valores si se detecta un error de velocidad estatica a pesar
tener el ajuste a ganancia de deslizamiento plena.
Ejemplo (con una carga nominal y un deslizamiento nominal
de 40 rpm): se da una referencia de velocidad constante de
1000 rpm al convertidor. A pesar de tener ganancia de desli-
zamiento plena (= 100%), una medicién con tacémetro
manual en el eje del motor da un valor de velocidad de

998 rpm. El error de velocidad estatico es 1000 rpm — 998
rpm = 2 rpm. Para compensar el error, debe aumentarse la
ganancia de deslizamiento hasta 105% (2 rpm / 40 rpm =
5%).

100%

0...200%

Ganancia de deslizamiento.

1=1%

97.04

Reserva de Tension

Define la reserva de tensién minima permitida. Cuando la
reserva de tension desciende hasta el valor definido, el con-
vertidor entra en la zona de debilitamiento de campo.
Nota: Este es un parametro de nivel experto y no debe
ajustarse sin los conocimientos apropiados.

Si la tension de CC del circuito intermedio U, =550 Vy la
reserva de tension es del 5%, el valor rms de la tension de
salida maxima durante el funcionamiento en estado esta-
cionario es:

0,95 x 550 V / raiz(2) = 369 V

El rendimiento dinamico del control del motor en la zona de
debilitamiento de campo puede mejorarse incrementando el
valor de la reserva de tension, pero el convertidor entra en
la zona de debilitamiento de campo antes.

-2%

-4...50%

Reserva de tension.

1=1%

97.05

Frenado por Flujo

Define el nivel de potencia de frenado por flujo. (Se pueden
configurar otros modos de paro y frenado en el grupo de
parametros 21 Modo Marcha/Paro).

Nota: Este es un parametro de nivel experto y no debe
ajustarse sin los conocimientos apropiados.

Deshabilitado

Deshabilitado

Frenado por flujo inhabilitado.

Moderado

El nivel de flujo se limita durante el frenado. El tiempo de
deceleracion es mas largo que con la potencia de frenado
maxima.

Total

Potencia de frenado maxima. Casi toda la intensidad dispo-
nible se emplea para convertir la potencia de frenado meca-
nico en energia térmica en el motor.
ADVERTENCIA: El uso del frenado por flujo com-
A pleto calienta el motor, especialmente en funciona-
miento ciclico. Asegurese de que el motor puede
soportarlo si su aplicacién es ciclica.

97.08

Optimizador par min

Este parametro se puede usar para mejorar la dinamica de
control de un motor sincrono de reluctancia o de un motor
sincrono de imanes permanentes saliente.

Como regla empirica, defina un nivel para el cual el par de
salida debe elevarse con una demora minima. Esto aumen-
tara la intensidad del motor y mejorara la respuesta de par
a bajas velocidades.

0,0%

0,0...1600,0%

Limite de par del optimizador.

10=1%
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97.09  Modo frec.
conmutacion

Un ajuste de optimizacién para buscar el equilibrio entre el

rendimiento del control y el nivel de ruido del motor.

Notas:

« Este es un parametro de nivel experto y no debe ajus-
tarse sin los conocimientos apropiados.

* Con el médulo de proteccién para termistor CPTC-02
con certificado ATEX, siga las instrucciones de CPTC-02
ATEX-certified thermistor protection module, Ex Il (2) GD
(+L537+Q971) user's manual (3AXD50000030058
[Inglés]).

Normal

Normal

Rendimiento del control optimizado por los cables largos
del motor.

Bajo ruido

Minimiza el ruido del motor.
Nota: Este ajuste requiere derrateo. Véanse las especifica-
ciones en el Manual de hardware.

97.10  Inyeccion de sefial

Activa la funcién anti-cogging: se inyecta en el motor una

sefial alterna de alta frecuencia en la region de baja veloci-

dad para mejorar la estabilidad del control del par. Esto eli-

mina el “cogging” que aparece en ocasiones cuando el rotor

pasa por los polos magnéticos. El “anti-cogging” se puede

activar con distintos niveles de amplitud.

Notas:

« Este es un parametro de nivel experto y no debe ajus-
tarse sin los conocimientos apropiados.

« Utilice el nivel mas bajo posible que ofrezca un rendi-
miento satisfactorio.

» Lainyeccion de sefial no puede aplicarse a motores
asincronos.

Deshabilitado

Deshabilitado

Anti-cogging desactivado.

Habilitado (5%)

Anti-cogging activado con un nivel de amplitud del 5%.

Habilitado (10%)

Anti-cogging activado con un nivel de amplitud del 10%.

Habilitado (15%)

Anti-cogging activado con un nivel de amplitud del 15%.

Habilitado (20%)

Anti-cogging activado con un nivel de amplitud del 20%.

97.11 TR tuning

Ajuste de la constante de tiempo del rotor.

Este parametro se puede usar para mejorar la precision del
par en el control en bucle cerrado de un motor de induccion.
Normalmente, la marcha de identificacién del motor propor-
ciona una precisién del par suficiente, pero se puede aplicar
un ajuste fino manual en aplicaciones excepcionalmente
exigentes para lograr un rendimiento 6ptimo.

Nota: Este es un parametro de nivel experto y no debe
ajustarse sin los conocimientos apropiados.

=[Sl N 2| O

00%

25...400%

Ajuste de la constante de tiempo del rotor.

1=1%
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97.13  Compensacioén IR Define el refuerzo relativo de tension de salida a velocidad | Especifico del
cero (compensacion IR). Esta funcién es Util en aplicacio- | tipo (%)
nes con un elevado par de arranque donde no pueda apli-
carse el control vectorial.
U/ Uy
(%)
A Tension de salida relativa.
Compensacion IR ajustada al 15%.
100% - R —
o - Tension de salida relativa.
15% L - : -
Sin compensacion IR.
| >
| Punto de inicio de debiltamiento ' )
| del campo
50% de la frecuencia
nominal
A continuacién se muestran los valores tipicos de compen-
sacion IR.
Convertidores trifasicos Uy = 400 V (380...415 V)
Py (KW) 3 7,5 15 37 132
Compensacion IR (%)| 2,3 1,7 1,3 1,1 0,6
Véase también el apartado Compensacioén IR para control
de motor escalar en la pagina 127.
0,00...50,00% Incremento de tensién a velocidad cero en porcentaje dela | 1=1%
tension nominal del motor.
97.15  Adaptacion temp. Habilita la adaptacion de temperatura del modelo motor. La | Deshabilitado
modelo motor temperatura estimada del motor puede usarse para adaptar
los parametros que dependen de la temperatura del modelo
motor (p. €j., las resistencias).
Deshabilitado Adaptacion de temperatura deshabilitada. 0
Temperatura Adaptacion de la temperatura con la temperatura estimada | 1
estimada del motor (parametro 35.01 Temperatura Estimada Motor).
97.16  Estator Factor Ajusta la dependencia de la temperatura del motor de los 50%
temperatura parametros del estator (resistencia del estator).
0...200% Factor de ajuste 1=1%
97.17  Rotor Factor Ajusta la dependencia de la temperatura del motor de los 100%
temperatura parametros del rotor (p. ej., la resistencia del rotor).
0...200% Factor de ajuste 1=1%




384 Parametros

N.°

Nombre/Valor

Descripcién

Def/IFbEq16

97.18

Debilitamiento de
campo hexagonal

Activa o desactiva el debilitamiento del campo hexagonal.

Solo para bastidores R6...R11.

Notas:

» Este parametro sélo es efectivo en el modo de control de
motor escalar.

* Con el médulo de proteccién para termistor CPTC-02
con certificado ATEX, siga las instrucciones de CPTC-02
ATEX-certified thermistor protection module, Ex Il (2) GD
(+L537+Q971) user's manual (3AXD50000030058
[Inglés]).

off

Off

Desactivado. Utilice este para motores Ex.

0

On

Activado.

1

97.19

Hexagonal field
weakening point

Define el limite de activacion para el debilitamiento del
campo hexagonal (en porcentaje del punto de debilita-
miento de campo, es decir, la frecuencia a la que se
alcanza la maxima tension de salida). Véase el parametro
97.18 Debilitamiento de campo hexagonal.

Sélo para bastidores R6...R11.

Nota: Este parametro sélo es efectivo en el modo de con-
trol de motor escalar.

120,0%

0,0...500,0%

Limite de activacién para el debilitamiento del campo hexa-
gonal.

1=1%

97.20

Relacion U/f

Selecciona la forma de la relacion Ulf (tensidn/frecuencia)
por debajo del punto de inicio de debilitamiento del campo.
Solo para control escalar.

Nota: La funcion U/f no se puede usar con optimizacion de
energia; si se ajusta 45.11 Optimizador de energia a Habili-
tar, no se tiene en cuenta el parametro 97.20 Relacion U/f.

Lineal

Lineal

Relacion lineal para aplicaciones de par constante.

Cuadratico

Relacién cuadratica para aplicaciones con bombas centrifu-
gas y ventiladores.

Con una relacion U/f cuadratica el nivel de ruido es menor
para la mayoria de frecuencias de funcionamiento. No se
recomienda en motores de imanes permanentes.
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N.° Nombre/Valor Descripcién | Def/FbEq16 |
98 Parametros Motor Valores del motor facilitados por el usuario que son utiliza-
Usuario dos por el modelo motor.
Estos parametros son utiles para motores no estandar o
para, simplemente, tener un control mas preciso del motor
in situ. Un mejor modelo motor siempre mejora el rendi-
miento en el eje.
98.01  Modelo Motor Activa los parametros del modelo motor 98.02...98.12'y No
Usuario 98.14. seleccionado

Notas:

» El valor de los parametros se ajusta a cero de forma
automatica cuando la marcha de ID se selecciona con el
parametro 99.13 Marcha ID solicitada. Entonces se
actualizan los valores de los parametros 98.02...98.12
conforme a las caracteristicas del motor identificadas
durante la marcha de ID.

» Es probable que las mediciones realizadas directamente
desde los terminales del motor durante la marcha de ID
den unos valores ligeramente diferentes a los de una
ficha técnica de un fabricante de motores.

» Este parametro no puede cambiarse mientras el conver-
tidor esta en marcha.

No seleccionado Parametros 98.02...98.12 inactivos. 0
Parametros de Como modelo motor se utilizan los valores de los parame- | 1
motor tros 98.02...98.12.
98.02  Rs usuario Define la resistencia del estator, Rg, del modelo motor. 0,00000 p,u,
Con un motor conectado en estrella, Rg es la resistencia de
un bobinado. Con un motor conectado en triangulo, Rg es
un tercio de la resistencia de un bobinado.
El valor de resistencia se da a 20 °C (68 °F).
0,00000... Resistencia del estator en p.u. -
0,50000 p,u,
98.03  Rrusuario Define la resistencia del rotor, Rg, del modelo motor. 0,00000 p,u,
El valor de resistencia se da a 20 °C (68 °F).
Nota: Este parametro solamente es valido para motores
asincronos.
0,00000... Resistencia del rotor en p.u. -
0,50000 p,u,
98.04  Lm usuario Define la inductancia principal, Ly, del modelo motor. 0,00000 p,u,
Nota: Este parametro solamente es valido para motores
asincronos.
0,00000... Inductancia mutua en p.u. -
10,00000 p,u,
98.05  Sigmal usuario Define la inductancia de fuga OLg. 0,00000 p,u,
Nota: Este parametro solamente es valido para motores
asincronos.
0,00000... Inductancia de fuga en p.u. -
1,00000 p,u,
98.06  Ld usuario Define la inductancia del eje directo (sincrona). 0,00000 p,u,
Nota: Este parametro solamente es valido para motores de
imanes permanentes.
0,00000... Inductancia del eje directo en p.u. -

10,00000 p,u
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98.07  Lq usuario Define la inductancia del eje de cuadratura (sincrona). 0,00000 p,u,
Nota: Este parametro solamente es valido para motores de
imanes permanentes.
0,00000... Inductancia del eje de cuadratura en p.u. -
10,00000 p,u
98.08  PM Flujo Usuario Define el flujo de los imanes permanentes. 0,00000 p,u,
Nota: Este parametro solamente es valido para motores de
imanes permanentes.
0,00000... Flujo de los imanes permanentes en p.u. -
2,00000 p,u
98.09  Rs Usuario S| Define la resistencia del estéator, Rg, del modelo motor. El 0,00000 ohmios
valor de resistencia se da a 20 °C (68 °F).
0,00000... Resistencia del estator. -
100,00000 ohmios
98.10  Rr Usuario S| Define la resistencia del rotor, Rg, del modelo motor. El 0,00000 ohm
valor de resistencia se da a 20 °C (68 °F).
Nota: Este parametro solamente es valido para motores
asincronos.
0,00000... Resistencia del rotor. -
100,00000 ohmios
98.11  Lm Usuario Sl Define la inductancia principal, Ly;, del modelo motor. 0,00 mH
Nota: Este pardmetro solamente es valido para motores
asincronos.
0,00... Inductancia mutua. 1=10000 mH
100000,00 mH
98.12  SigmalL Usuario SI | Define la inductancia de fuga OLg. 0,00 mH
Nota: Este parametro solamente es valido para motores
asincronos.
0,00... Inductancia de fuga. 1=10000 mH
100000,00 mH
98.13  Ld Usuario SI Define la inductancia del eje directo (sincrona). 0,00 mH
Nota: Este parametro solamente es valido para motores de
imanes permanentes.
0,00... Inductancia del eje directo. 1=10000 mH
100000,00 mH
98.14  Lq Usuario S| Define la inductancia del eje de cuadratura (sincrona). 0,00 mH
Nota: Este parametro solamente es valido para motores de
imanes permanentes.
0,00... Inductancia del eje de cuadratura. 1=10000 mH
100000,00 mH
99 Datos de Motor Ajustes de configuracion del motor.
99.03  Tipo Motor Selecciona el tipo de motor. Motor
Nota: Este parametro no puede cambiarse mientras el con- | asincrono
vertidor estd en marcha.
Motor asincrono Motor de induccion de CA de jaula de ardilla estandar 0

(motor de induccién asincrono).
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N.° Nombre/Valor

Descripcion

Def/IFbEq16

Motor de imanes
permanentes

Motor de imanes permanentes. Motor sincrono de CA trifa-
sico con rotor de imanes permanentes y tension BackEMF
(contraelectromotriz) sinusoidal.

Nota: Con los motores de imanes permanentes se debe
prestar una atencion especial al correcto ajuste de los valo-
res nominales del motor en el grupo de parametros

99 Datos de Motor. Debe usar el control vectorial. Si no se
dispone de la tensién contraelectromotriz (BackEMF) nomi-
nal, deberia realizarse una marcha de ID completa para
mejorar el rendimiento.

1

SynRM

Motor sincrono de reluctancia. Motor sincrono de CA trifa-
sico con rotor de polos salientes sin imanes permanentes.
Debe utilizar control vectorial para esta seleccion.

99.04  Modo Control Motor

Selecciona el modo de control del motor.

Escalar

Vectorial

Control vectorial. El control vectorial es de mayor precision
que el control escalar, pero no se puede usar en todas las
situaciones (véase la seleccion Escalar a continuacion).
Requiere una marcha de identificaciéon de motor (marcha de
ID). Véase el parametro 99.13 Marcha ID solicitada.
Notas:

« En el control vectorial, si la marcha de ID no ha sido
efectuada previamente, durante la primera puesta en
marcha el convertidor efectia una marcha de identifica-
cién con el eje en reposo. Se requiere una nueva orden
de marcha tras la marcha de ID en reposo.

» Para conseguir un mejor rendimiento del control del
motor, se puede efectuar una marcha de identificacién
normal sin carga.

Véase también el apartado Modos de funcionamiento del

convertidor (pagina 107).

0

Escalar

Control escalar. Es apropiado para la mayoria de aplicacio-

nes, si no se requiere la maxima precision.

No se requiere realizar una marcha de identificacion del

motor.

Nota: Se debe usar control escalar en las siguientes situa-

ciones:

» con sistemas multimotor 1) si la carga no se comparte
equitativamente entre los motores, 2) si los motores tie-
nen tamafos distintos, o 3) si los motores van a cam-
biarse tras la identificacion del motor (marcha de ID)

+ sila intensidad nominal del motor es inferior a 1/6 de la
intensidad de salida nominal del convertidor

« si el convertidor se emplea sin ningiin motor conectado
(por ejemplo, con fines de comprobacion).

Nota: El funcionamiento correcto del motor requiere que la

intensidad de magnetizacién del motor no supere el 90% de

la intensidad nominal del inversor.

Véanse también los apartados Paro con velocidad compen-

sada (pagina 137) y Modos de funcionamiento del converti-

dor (pagina 107).
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N.°

Nombre/Valor

Descripcién

Def/IFbEq16

99.06

Intensidad Nominal
Motor

Define la intensidad nominal del motor. Debe ser igual al

valor indicado en la placa de caracteristicas del motor. Si

hay multiples motores conectados al convertidor, introduzca

la intensidad total de los motores.

Notas:

« El funcionamiento correcto del motor requiere que la
intensidad de magnetizacion del motor no supere el 90%
de la intensidad nominal del convertidor.

» Este parametro no puede cambiarse mientras el conver-
tidor esta en marcha.

0,0A

0,0...6400,0 A

Intensidad nominal del motor. El rango permitido es 1/6...2 x
I del convertidor (0...2 x [y con modo de control escalar).

99.07

Tensiéon Nominal
Motor

Define la tensién de motor nominal suministrada al motor.

Este ajuste debe coincidir con el valor de la placa de espe-

cificaciones del motor.

Notas:

« En motores de imanes permanentes, la tensién nominal
es la tension BackEMF a la velocidad nominal del motor.
Si la tension se indica en forma de tensién por rpm, p. €j.,
60 V por cada 1000 rpm, la tension correspondiente a
una velocidad nominal de 3000 rpmes 3 x 60 V =180 V.

« La carga en el aislamiento del motor siempre depende
de la tensién de alimentacion del convertidor. Esto tam-
bién es aplicable en el caso de que la especificacion de
tension del motor sea inferior a la del convertidor y su ali-
mentacion.

« Este parametro no puede cambiarse mientras el conver-
tidor esta en marcha.

0,0...960,0 V

Tension nominal del motor.

10=1V

99.08

Frecuencia Nominal
Motor

Define la frecuencia nominal del motor. Este ajuste debe
coincidir con el valor de la placa de especificaciones del
motor.

Nota: Este parametro no puede cambiarse mientras el con-
vertidor esta en marcha.

50,00 Hz

0,00...500,00 Hz

Frecuencia nominal del motor.

10=1Hz

99.09

Velocidad Nominal
Motor

Define la velocidad nominal del motor. El ajuste debe coin-
cidir con el valor de la placa de especificaciones del motor.
Nota: Este pardmetro no puede cambiarse mientras el con-
vertidor estd en marcha.

0 rpm

0...30000 rpm

Velocidad nominal del motor.

1=1rpm

99.10

Potencia Nominal
Motor

Define la potencia nominal del motor. El ajuste debe coinci-
dir con el valor de la placa de especificaciones del motor. Si
hay multiples motores conectados al convertidor, introduzca
la potencia total de los motores. La unidad se selecciona
con el parametro 96.16 Seleccién de unidad.

Nota: Este parametro no puede cambiarse mientras el con-
vertidor estd en marcha.

0,00 kW o CV

0,00...10000,00 kW
o

0,00...13404,83 CV

Potencia nominal del motor.

1 =1 unidad
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N.° Nombre/Valor Descripcion Def/IFbEq16
99.11  Cos ¢ nominal Define el coseno de fi del motor para un modelo motor mas | 0,00
motor exacto. El valor no es obligatorio, pero resulta util con un

motor asincrono, especialmente al efectuar una marcha de

identificacion en reposo. Este valor no es necesario con

motores de imanes permanentes o sincronos de reluctan-

cia.

Notas:

* No introducir un valor estimado. Si desconoce el valor
exacto, deje el parametro a cero.

+ Este parametro no puede cambiarse mientras el conver-
tidor esta en marcha.

0,00...1,00 Coseno de fi del motor. 100 =1

99.12  Par Nominal Motor | Define el par nominal del eje del motor para crear un 0,000
modelo motor mas preciso. No es obligatorio. La unidad se | N-m o Ib-ft
selecciona con el parametro 96.76 Seleccién de unidad.
Nota: Este parametro no puede cambiarse mientras el con-
vertidor estd en marcha.

0,000... Par nominal del motor. 1 =100 unidad
4000000,000 N-m o
0,000...
2950248,597 Ib-ft
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N.°

Nombre/Valor

Descripcién

Def/IFbEq16

99.13

Marcha ID solicitada

Selecciona el tipo de rutina de identificacién de motor (mar-
cha de ID) efectuada en el siguiente arranque del converti-
dor. Durante la marcha de ID, el convertidor identifica las
caracteristicas del motor para un éptimo control del mismo.
Si alin no se ha efectuado ninguna marcha de ID (o si se
han restablecido los valores por defecto de los parametros
usando el parametro 96.06 Restauracion de Parametros),
este parametro se ajusta automaticamente a En reposo, lo
cual significa que se debe efectuar una marcha de ID.

Tras la marcha de ID, el convertidor se para y este parame-

tro se ajusta automaticamente a Ninguno.

Notas:

« Para asegurarse de que la marcha de ID puede funcio-
nar correctamente, los limites del convertidor en el grupo
30 (velocidad maxima y minima; par maximo y minimo)
deben ser suficientemente grandes (el rango especifi-
cado por los limites debe ser suficientemente amplio). Si,
por ejemplo, los limites de velocidad son inferiores a la
velocidad nominal del motor, la marcha de ID no puede
completarse.

« Asegurese de que el motor esta parado antes de iniciar
la marcha de ID.

« Para la marcha de ID Avanzada, la maquinaria accio-
nada debe estar siempre desacoplada del motor.

« Con un motor de imanes permanentes o sincrono de
reluctancia, una marcha de ID Normal, Reducida o En
reposo requiere que el eje del motor NO esté bloqueado
y que el par de carga sea menor del 10%.

« Con el modo de control escalar (99.04 Modo Control
Motor = Escalar), la marcha de ID no se solicita automa-
ticamente. No obstante, se puede realizar una marcha
de ID para obtener una estimacion de par mas precisa.

* Una vez activada la marcha de ID, ésta puede cance-
larse deteniendo el convertidor.

* La marcha de ID debe realizarse cada vez que se modifi-
que alguno de los parametros del motor (99.04,
99.06...99.12).

» Asegurese de que los circuitos de la funcién “Safe Tor-
que Off” y del paro de emergencia (si los hubiese) estén
cerrados durante la marcha de identificacion.

« Elfreno mecanico (si lo hubiese) no es abierto por la
légica para la marcha de ID.

« Este parametro no puede cambiarse mientras el conver-
tidor esta en marcha.

Ninguno

Ninguno

No se solicita la marcha de ID del motor. Este modo sola-
mente puede seleccionarse si ya se ha realizado la marcha
de ID (NormallReducidalEn reposolAvanzada).
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N.° Nombre/Valor Descripcion Def/FbEq16

Normal Marcha de ID normal. Garantiza una buena precision de 1
control en todos los casos. La marcha de ID tarda aproxi-
madamente 90 segundos. Este es el modo que debe selec-
cionarse siempre que sea posible.

Notas:

+ Si el par de carga es mayor del 20% del par nominal de
motor o si la maquinaria no es capaz de resistir el par
nominal transitorio durante la marcha de ID, entonces la
maquinaria accionada debe estar desacoplada del motor
durante una marcha de identificacion Normal.

» Compruebe la direccion de giro del motor antes de iniciar
la marcha de ID. Durante la marcha, el motor girara en
direccion de avance.

ADVERTENCIA: El motor funcionara hasta aproxi-

madamente un 50...100% de la velocidad nominal

durante la marcha de ID. VERIFIQUE QUE SEA
SEGURO ACCIONAR EL MOTOR ANTES DE EFECTUAR
LA MARCHA DE ID.

Reducida Marcha de identificacion reducida. Este modo debe selec- | 2
cionarse en lugar de la marcha de ID Normal o Avanzada
Si:

* las pérdidas mecanicas son superiores al 20% (es decir,
el motor no puede desacoplarse del equipo accionado),
osi

* lareduccién de flujo no se permite mientras el motor esta
en marcha (es decir, en el caso de un motor con un freno
integrado alimentado desde los terminales del motor).

Con este modo de marcha de ID, el control del motor resul-

tante en la zona de debilitamiento de campo o con pares

elevados no es necesariamente tan preciso como el control
de motor siguiendo una ID Normal. La marcha de ID redu-
cida se completa en menos tiempo que la marcha de identi-
ficacion normal (< 90 segundos).

Nota: Compruebe la direccion de giro del motor antes de

iniciar la marcha de ID. Durante la marcha, el motor girara

en direccion de avance.
ADVERTENCIA: El motor funcionara hasta aproxi-
madamente un 50...100% de la velocidad nominal
durante la marcha de ID. VERIFIQUE QUE SEA

SEGURO ACCIONAR EL MOTOR ANTES DE EFECTUAR

LA MARCHA DE ID.

En reposo Marcha de ID en reposo. El motor recibe intensidad de CC. |3
Con un motor de induccién de CA (asincrono), el eje del
motor no gira. Con un motor de imanes permanentes, el eje
puede girar hasta media revolucion.

Nota: Este modo sélo debe seleccionarse si la marcha de
ID Normal, Reducida o Avanzada no es posible a causa de
las restricciones ocasionadas por los mecanismos conecta-
dos (p. €j., con aplicaciones con gruas o de elevacion).

Reservado 4
Calibracion med. La medicion de calibracién de corriente de la gananciay el |5
intensidad offset esta ajustada para calibrar los bucles de control. La

calibracion se lleva a cabo en el siguiente arranque. Sélo
para bastidores R6...R11.
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N.° Nombre/Valor Descripcion Def/IFbEq16
Avanzada Marcha de ID avanzada. Sélo para bastidores R6...R11. 6
Garantiza la mejor precision de control posible. La marcha
de ID necesita mucho tiempo para completarse. Este modo
debe seleccionarse cuando se necesita el rendimiento
maximo en todo el area de funcionamiento.
Nota: La maquinaria accionada debe desacoplarse del
motor debido a los transitorios con pares elevados y de alta
velocidad aplicados.
ADVERTENCIA: El motor puede funcionar hasta la
A velocidad maxima (positiva) o la velocidad minima
(negativa) permitidas durante la marcha de ID. Se
realizan diversas aceleraciones y deceleraciones. Pueden
utilizarse el par, la intensidad y la velocidad maximos permi-
tidos por los parametros de limite. VERIFIQUE QUE SEA
SEGURO ACCIONAR EL MOTOR ANTES DE EFECTUAR
LA MARCHA DE ID.
99.14  Ultima marcha ID Muestra el tipo de la Ultima marcha de ID realizada. Para Ninguno
realizada mas informacién acerca de los distintos modos, véanse las
selecciones del parametro 99.13 Marcha ID solicitada.
Ninguno No se ha realizado la marcha de ID. 0
Normal Marcha de ID Normal. 1
Reducida Marcha de ID Reducida. 2
En reposo Marcha de ID En reposo. 3
Reservado 4
Calibraciéon med. Calibracién med. intensidad. 5
intensidad
Avanzada Marcha de ID Avanzada. 6
99.15  Pares polos motor Numero calculado de pares de polos en el motor. 0
calc
0...1000 Numero de pares de polos. 1=
99.16  Orden fases motor | Conmuta el sentido de giro del motor. Este parametro uvw
puede usarse si el motor gira en el sentido incorrecto (por
ejemplo debido a un orden de gases incorrecto en el cable
de motor) y se considera que no resulta practico corregir el
cableado.
Nota:
« El cambio de este parametro no afecta a las polaridades
de referencia de velocidad, de modo que la referencia de
velocidad positiva hara girar el motor en direccién de
avance. La seleccion de orden de fases sélo asegura
que “avance” es de hecho la direccion correcta.
uvw Normal. 0
uwyv Sentido de giro invertido. 1
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Diferencias en los valores por defecto de los ajustes de las
frecuencias de alimentaciéon de 50 y 60 Hz

El bit 0 95.20 del parametro Opciones HW palabra 1 Frec. aliment. 60 Hz cambia los
valores por defecto de los parametros del convertidor conforme a la frecuencia de
alimentacion, 50 o 60 Hz. El bit se ajusta de acuerdo a las caracteristicas de la red
eléctrica antes de que el convertidor sea entregado.

Si necesita cambiar de 50 a 60 Hz o viceversa, modifique el valor del bity a
continuacién efectue una restauracion completa del convertidor. Tras la restauracion
tiene que seleccionar la macro que va a utilizar.

La tabla siguiente muestra los parametros cuyos valores por defecto
dependen del ajuste de la frecuencia de alimentacion. El ajuste de la
frecuencia de alimentacion, con la designacion de tipo del convertidor, también
afecta a los valores de parametro del grupo 99 Datos de Motor aunque estos
parametros no estan enumerados en la tabla.

N.° Nombre 95.20 Opciones HW palabra | 95.20 Opciones HW palabra
1 bit Frec. aliment. 60 Hz = 1 bit Frec. aliment. 60 Hz =
50 Hz 60 Hz
11.45  Frec Ent 1 Escala max 1500,000 1800,000
15.35  Frec Sal 1 Fuente Méax 1500,000 1800,000
12.20  Al1 Escala en Al1 Max 50,000 60,000
13.18  AO1T Fuente Méax 50,0 60,0
22.26 Vel constante 1 300,00 rpm 360,00 rpm
22.27 Vel constante 2 600,00 rpm 720,00 rpm
22.28 Vel constante 3 900,00 rpm 1080,00 rpm
22.29 Vel constante 4 1200,00 rpm 1440,00 rpm
22.30 Vel constante 5 1500,00 rpm 1800,00 rpm
22.30 Vel constante 6 2400,00 rpm 2880,00 rpm
22.31 Vel constante 7 3000,00 rpm 3600,00 rpm
28.26 Frec Constante 1 5,00 Hz 6,00 Hz
28.27 Frec Constante 2 10,00 Hz 12,00 Hz
28.28 Frec Constante 3 15,00 Hz 18,00 Hz
28.29 Frec Constante 4 20,00 Hz 24,00 Hz
28.30 Frec Constante 5 25,00 Hz 30,00 Hz
28.31 Frec Constante 6 40,00 Hz 48,00 Hz
28.32 Frec Constante 7 50,00 Hz 60,00 Hz
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N.° Nombre 95.20 Opciones HW palabra | 95.20 Opciones HW palabra
1 bit Frec. aliment. 60 Hz = | 1 bit Frec. aliment. 60 Hz =
50 Hz 60 Hz

30.11 Velocidad Minima 0,00 rpm 0,00 rpm

30.12 Velocidad Maxima 1500,00 rpm 1800,00 rpm

30.13 Frecuencia Minima 0,00 Hz 0,00 Hz

30.14 Frecuencia Maxima 50,00 Hz 60,00 Hz

31.26 Bloqueo limite velocidad 150,00 rpm 180,00 rpm

31.27 Bloqueo limite frecuencia 15,00 Hz 18,00 Hz

31.30 Sobre velocidad margen de disparo 500,00 rpm 500,00 rpm

46.01 Escalado Velocidad 1500,00 rpm 1800,00 rpm

46.02 Escalado Frecuencia 50,00 Hz 60,00 Hz

46.31 Limite superior velocidad 1500,00 rpm 1800,00 rpm

46.32 Limite superior frecuencia 50,00 Hz 60,00 Hz
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Datos adicionales sobre los
parametros

Contenido de este capitulo

Este capitulo enumera los parametros con algunos datos adicionales, como sus
rangos y escalado de bus de campo de 32 bits. Para ver la descripcién de los
parametros, véase el capitulo Parametros (pagina 159).

Términos y abreviaturas

Término Definicion

Sefal actual Sefial medida o calculada por el convertidor. Normalmente solo puede ser
supervisada, pero no ajustada; sin embargo, es posible restaurar algunas
sefales de conteo.

Fuente Fuente analdgica: este parametro puede ajustarse al valor de otro
analdgica parametro seleccionando “Otro” y a continuacion el parametro fuente de
una lista.

Ademas de la seleccién “Otro”, el parametro también puede ofrecer
ajustes preseleccionados.

Fuente Fuente binaria: el valor del parametro puede tomarse de un bit

binaria determinado de otro valor de parametro (“Otro”). En ocasiones el valor
puede tener el valor fijo 0 (falso) o 1 (verdadero). Ademas el parametro
también puede ofrecer ajustes preseleccionados.

Dato Dato de parametro




396 Datos adicionales sobre los parametros

Término Definicién

FbEQ32 Equivalente en bus de campo de 32 bits: Escalado entre el valor que se
muestra en el panel y el entero usado en la comunicacion cuando se
selecciona un valor de 32 bits para la transmision a un sistema externo.
Los escalados correspondientes para 16 bits se enumeran en el capitulo
Parametros (pagina 159).

Lista Lista de seleccion.

N.° Numero de parametro.

PB Paquete de bits.

Real Numero real.

Tipo Tipo de parametro. Véanse Fuente analégica, Fuente binaria, Lista, PB,

Real.

Direcciones de bus de campo

Véase el Manual del usuario del adaptador de bus campo.
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Grupos de parametros 1...9

N.° | Nombre | Tipo Rango Unidad FbEq32
01 Valores actuales
01.01 | Velocidad motor utilizada Real -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
01.02 |Velocidad Motor Estim Real -30000,00...30000,00 rpm 100 = 1 rpm
01.03 |Velocidad del motor en % Real -1000,00...1000,00 % 100 =1%
01.06 |Frecuencia de Salida Real -500,00...500,00 Hz 100 =1 Hz
01.07 |Intensidad Motor Real 0,00...30000,00 A 100=1A
01.08 |Intensidad del motor % nominal Real 0,0...1000,0 % 10=1%
motor
01.09 |Intensidad del motor % nominal Real 0,0...1000,0 % 10=1%
conv
01.10 |Par motor Real -1600,0...1600,0 % 10=1%
01.11 [Tension CC Real 0,00...2000,00 \% 100=1V
01.13 |Tension de salida Real 0...2000 \% 1=1V
01.14 |Potencia Salida Real -32768,00...32767,00 | kW o CV [100 = 1 unidad
01.15 |Potencia salida en % nominal Real -300,00...300,00 % 100 = 1%
motor
01.16 |Potencia salida en % nom Real -300,00...300,00 % 100 = 1%
convert
01.17 |Potencia eje motor Real -32768,00...32767,00 | kW o CV |100 = 1 unidad
01.18 |Contador GWh inversor Real 0...65535 GWh 1=1GWh
01.19 |Contador MWh inversor Real 0...1000 MWh 1=1MWh
01.20 |Contador kWh inversor Real 0...1000 kWh 1=1kWh
01.24 | % de flujo actual Real 0...200 % 1=1%
01.30 |Par Nominal escalado Real 0,000...4000000 N-mo 1000 =
Ib-ft 1 unidad
01.31 | Ambient temperature Real -40,0...120,0 °Co°F 10=1°
01.50 |kWh hora actual Real 0,00...1000000,00 kWh 100 = 1 kWh
01.51 |kWh hora anterior Real 0,00...1000000,00 kWh 100 = 1 kWh
01.52 |kWh dia actual Real 0,00...1000000,00 kWh 100 = 1 kWh
01.53 |kWh dia anterior Real 0,00...1000000,00 kWh 100 = 1 kWh
01.54 |Energia acumulativa inv. Real -200000000,0... kWh 1=1kWh
200000000,0
01.55 |Cont. GWh del inv. (reinic.) Real 0...65535 GWh 1=1GWh
01.56 |Cont. MWh del inv. (reinic.) Real 0...1000 MWh 1=1MWh
01.57 |Cont. kWh del inv. (reinic.) Real 0...1000 kWh 1=1kWh
01.58 |Cont. energia inv. (reinic.) Real -200000000,0... kWh 1=1kWh
200000000,0
01.61 |Velocidad de motor Abs utilizada 0,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
01.62 |Velocidad de motor Abs en % 0,00...1000,00% % 100 =1%
01.63 |Frecuencia de Salida Abs 0,00...500,00 Hz Hz 100 =1Hz
01.64 |Par motor Abs 0,0...1600,0 % 10=1%
01.65 |Potencia de salida Abs 0,00...32767,00 kW 100 = 1 kW
01.66 |Potencia salida Abs % nominal 0,00...300,00 % 100 =1%
motor
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N.° Nombre Tipo Rango Unidad FbEq32
01.67 |Potencia salida Abs % nominal 0,00...300,00 % 100 = 1%
conv
01.68 |Potencia eje motor Abs 0,00...32767,00 kW 100 = 1 kW
03 Entradas de Referencia
03.01 |Referencia Panel Real -100000,00...100000,00 - 100 =1
03.02 |Referencia Panel remota Real -100000,00...100000,00 - 100 =1
03.05 |FB A Referencia 1 Real -100000,00...100000,00 - 100 =1
03.06 |FB A Referencia 2 Real -100000,00...100000,00 - 100 =1
03.09 |BCI Referencia 1 Real -30000,00...30000,00 - 100 =1
03.10 |BCI Referencia 2 Real -30000,00...30000,00 - 100 =1
04 Avisos y Fallos
04.01 |Fallo Activo Dato 0000h...FFFFh - 1=1
04.02 |Fallo Activo 2 Dato 0000h...FFFFh - 1=1
04.03 |Fallo Activo 3 Dato 0000h...FFFFh - 1=1
04.06 |Aviso Activo 1 Dato 0000h...FFFFh - 1=1
04.07 |Aviso Activo 2 Dato 0000h...FFFFh - 1=1
04.08 |Aviso Activo 3 Dato 0000h...FFFFh - 1=1
04.11 |Ultimo Fallo Dato 0000h...FFFFh - 1=1
04.12 |20 Ultimo Fallo Dato 0000h...FFFFh - 1=1
04.13 |3er Ultimo Fallo Dato 0000h...FFFFh - 1=1
04.16 |Ultimo aviso Dato 0000h...FFFFh - 1=1
04.17 |20 ultimo aviso Dato 0000h...FFFFh - 1=1
04.18 |3er ultimo aviso Dato 0000h...FFFFh - 1=1
04.40 |Palabra de evento 1 PB 0000h...FFFFh - 1=1
04.41 |Codigo de evento 1 bit 0 codigo Dato 0000h...FFFFh - 1=1
04.43 |Codigo de evento 1 bit 1 codigo Dato 0000h...FFFFh - 1=1
04.45,
04.47,
04.49,
04.71 |Cddigo de evento 1 bit 15 codigo| Dato 0000h...FFFFh - 1=1
05 Diagnosticos
05.01 |Tiempo Conectado Real 0...65535 d 1=1d
05.02 |Tiempo en Marcha Real 0...65535 d 1=1d
05.03 [Horas de marcha Real 0,0...429496729,5 h 10=1h
05.04 | Contador ventil. conectado Real 0...65535 d 1=1d
05.10 | Temp. tarjeta de control Real -100...300 °Co°F 10=1°
05.11 | Temperatura del convertidor Real -40,0...160,0 % 10=1%
05.20 |Palabra de diagnéstico 1 PB 0000h...FFFFh -
05.21 |Palabra de diagnéstico 2 PB 0000h...FFFFh -
05.22 |Palabra de diagnéstico 3 PB 0000h...FFFFh -
06 Palabras de Control y Estado
06.01 |Palabra Control Principal PB 0000h...FFFFh - 1=1
06.11 |Palabra Estado Pcpal PB 0000h...FFFFh - 1=1
06.16 |Palabra de estado de drive 1 PB 0000h...FFFFh - 1=1
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06.17 |Palabra de estado de drive 2 PB 0000h...FFFFh - 1=1
06.18 |Palabra de estado inhibicién de PB 0000h...FFFFh - 1=1

marcha
06.19 |Palabra estado ctrl velocidad PB 0000h...FFFFh - 1=1
06.20 |Palabra Control Velocidad PB 0000h...FFFFh - 1=1
Constante
06.21 |Palabra de estado de drive 3 PB 0000h...FFFFh - 1=1
06.30 |MSW bit 11 seleccion Fuente - - 1=1
binaria
06.31 |MSW bit 12 seleccién Fuente - - 1=1
binaria
06.32 |MSW bit 13 seleccién Fuente - - 1=1
binaria
06.33 |MSW bit 14 seleccién Fuente - - 1=1
binaria

07 Info Sistema

07.03 |Drive rating id Lista - - 1=
07.04 |Nombre Firmware Lista - - 1=
07.05 |Versiéon Firmware Dato - - 1=
07.06 |Nombre de paquete de carga Lista - - 1=
07.07 |Version de paquete de carga Dato - - 1=1
07.11 |Carga CPU Real 0...100 % 1=1%
07.25 |Nombre paquete personaliz. Dato - - 1=1
07.26 |Version paquete personalizacion Dato - - 1=1
07.30 |Programa Adaptativo Estado PB 0000h...FFFFh - 1=1

07.31 |Prog.Adap.Estado sec Dato 0...20 - 1=1
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N. | Nombre | Tipo | Rango Unidad FbEq32
10 DI, RO Estandar
10.02 |DI Estado Demora PB 0000h...FFFFh - 1=1
10.03 |DI Seleccionar Forzado PB 0000h...FFFFh - 1=1
10.04 |DI Datos forzados PB 0000h...FFFFh - 1=1
10.21 |RO Estado PB 0000h...FFFFh - 1=1
10.22 |RO Seleccionar Forzado PB 0000h...FFFFh - 1=1
10.23 |RO Datos forzados PB 0000h...FFFFh - 1=1
10.24 |RO1 Fuente Fuente - - 1=1
binaria
10.25 |RO1 Demora ON Real 0,0...3000,0 s 10=1s
10.26 |RO1 Demora OFF Real 0,0...3000,0 s 10=1s
10.27 |RO2 Fuente Fuente - - 1=
binaria
10.28 [RO2 Demora ON Real 0,0...3000,0 s 10=1s
10.29 |RO2 Demora OFF Real 0,0...3000,0 s 10=1s
10.30 |RO3 Fuente Fuente - - 1=1
binaria
10.31 |RO3 Demora ON Real 0,0...3000,0 S 10=1s
10.32 |RO3 Demora OFF Real 0,0...3000,0 s 10=1s
10.99 |RO/DIO palabra de control PB 0000h...FFFFh - 1=
10.101 |RO1 Contador de conmutacion Real 0...4294967000 - 1=
10.102 |[RO2 Contador de conmutacion Real 0...4294967000 - 1=
10.103 |RO3 Contador de conmutacion Real 0...4294967000 - 1=
11 DIO, FI, FO Estandar
11.21 |Configuracién DI5 Lista 0...1 - 1=
11.38 |Frec Ent 1 Valor Actual Real 0...16000 Hz 1=1Hz
11.39 |Frec Ent 1 Escalada Real -32768,000...32767,000 - 1000 =1
11.42 |Frec Ent 1 Min Real 0...16000 Hz 1=1Hz
11.43 |Frec Ent 1 Max Real 0...16000 Hz 1=1Hz
11.44 |Frec Ent 1 Escala min Real -32768,000...32767,000 - 1000 =1
11.45 |Frec Ent 1 Escala max Real -32768,000...32767,000 - 1000 =1
12 Al Estandar
12.02 | Al Seleccionar Forzado PB 0000h...FFFFh - 1=1
12.03 | Al Funcién supervisién Lista 0..4 - 1=1
12.04 | Al Seleccion supervision PB 0000h...FFFFh - 1=1
12.11 |Al1 Valor Actual Real 0,000...20,000 mA o mAoV 1000 =
0,000...10,000 V 1 unidad
12.12 |Al1 Valor Escalado Real -32768,000...32767,000 - 1000 =1
12.13 |Al1 Valor Forzado Real 0,000...20,000 mA o mAoV 1000 =
0,000...10,000 V 1 unidad
12.15 |Al1 Seleccion Unidad Lista 2,10 - 1=1
12.16 |Al1 Tiempo Filtrado Real 0,000...30,000 s 1000=1s
12.17 |Al1 Min Real 0,000...20,000 mA o mAoV 1000 =
0,000...10,000 V 1 unidad
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12.18 |[Al1 Max Real 0,000...20,000 mA o mAoV 1000 =
0,000...10,000 V 1 unidad
12.19 [Al1 Escala en Al1 Min Real -32768,000...32767,000 - 1000 =1
12.20 [Al1 Escala en Al1 Max Real -32768,000...32767,000 - 1000 =1
12.21 [AI2 Valor Actual Real 0,000...20,000 mA o mAoV 1000 =
0,000...10,000 V 1 unidad
12.22 |Al2 Valor escalado Real -32768,000...32767,000 - 1000 =1
12.23 |Al2 Valor Forzado Real 0,000...20,000 mA o mAoV 1000 =
0,000...10,000 V 1 unidad
12.25 |Al2 Seleccién Unidad Lista 2,10 - 1=1
12.26 |Al2 Tiempo Filtrado Real 0,000...30,000 s 1000=1s
12.27 |AI2 Min Real 0,000...20,000 mA o mAoV 1000 =
0,000...10,000 V 1 unidad
12.28 |AlI2 Max Real 0,000...20,000 mA o mAoV 1000 =
0,000...10,000 V 1 unidad
12.29 |Al2 Escala en Al2 Min Real -32768,000...32767,000 - 1000 =1
12.30 |AI2 Escala en Al2 Max Real -32768,000...32767,000 - 1000 =1
12.101 [Al1 Valor Porcentual Real 0,00...100,00 % 100 = 1%
12.102 | Al2 Valor Porcentual Real 0,00...100,00 % 100 = 1%
13 AO Estandar
13.02 |AO Seleccionar forzado PB 0000h...FFFFh - 1=1
13.11 |AO1 Valor Actual Real 0,000...22,000 o mA 1000 =1 mA
0,000...11000 V
13.12 |AO1 Fuente Fuente - - 1=1
analdgica
13.13 |AO1 Valor Forzado Real 0,000...22,000 o mA 1000 =1 mA
0,000...11000 V
13.15 |AO1 Seleccion Unidad Lista 2,10 - 1=1
13.16 |AO1 Tiempo Filtro Real 0,000...30,000 s 1000=1s
13.17 |AO1 Fuente Min Real -32768,0...32767,0 - 10=1
13.18 |AO1 Fuente Max Real -32768,0...32767,0 - 10=1
13.19 [AO1 salida a AO1 fuente min Real 0,000...22,000 o mA 1000 = 1 mA
0,000...11000 V
13.20 [AO1 salida a AO1 fuente max Real 0,000...22,000 o mA 1000 =1 mA
0,000...11000 V
13.21 |AO2 Valor Actual Real 0,000...22,000 mA 1000 = 1 mA
13.22 |AO2 Fuente Fuente - - 1=1
analdgica
13.23 |AO2 Valor Forzado Real 0,000...22,000 mA 1000 =1 mA
13.26 |AO2 Tiempo Filtro Real 0,000...30,000 s 1000=1s
13.27 |AO2 Fuente Min Real -32768,0...32767,0 - 10=1
13.28 [AO2 Fuente Max Real -32768,0...32767,0 - 10=1
13.29 [AO2 salida a AO2 fuente min Real 0,000...22,000 mA 1000 = 1 mA
13.30 [AO2 salida a AO2 fuente max Real 0,000...22,000 mA 1000 = 1 mA
13.91 |AO1 datos guardados Real -327,68...327,67 - 100 =1
13.92 |AO2 datos guardados Real -327,68...327,67 - 100 =1
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15 Médulo de ampliacion de I/O
15.01 |Tipo de médulo de ampliacion Lista .4 - 1=1
15.02 |Modulo de ampliacion Lista .4 - 1=1
detectado
15.03 |DI Estado PB 0000h...FFFFh - 1=
15.04 |RO/DO Estado PB 0000h...FFFFh - 1=
15.05 |RO/DO Seleccionar forzado PB 0000h...FFFFh - 1=
15.06 |RO/DO Datos Forzados PB 0000h...FFFFh - 1=1
15.07 |RO4 Fuente Fuente - - 1=
binaria
15.08 |RO4 Demora ON Real 0,0...3000,0 s 10=1s
15.09 [RO4 Demora OFF Real 0,0...3000,0 s 10=1s
15.10 |RO5 Fuente Fuente - - 1=
binaria
15.11 |RO5 Demora ON Real 0,0...3000,0 s 10=1s
15.12 |RO5 Demora OFF Real 0,0...3000,0 s 10=1s
15.22 |DO1 Configuracién Lista 0,2 - 1=
15.23 |DO1 Fuente Fuente - - 1=
binaria
15.24 |DO1 Demora ON Real 0,0...3000,0 s 10=1s
15.25 |DO1 Demora OFF Real 0,0...3000,0 s 10=1s
15.32 |Frec Sal 1 Valor Actual Real 0...16000 Hz 1=1Hz
15.33 |Frec Sal 1 Fuente Fuente - - 1=
analégica
15.34 |Frec Sal 1 Fuente Min Real -32768,0...32767,0 - 1000 =1
15.35 |Frec Sal 1 Fuente Max Real -32768,0...32767,0 - 1000 =1
15.36 |Frec Sal 1 Frec Min Real 0...16000 Hz 1=1Hz
15.37 |Frec Sal 1 Frec Max Real 0...16000 Hz 1=1Hz
19 Modo Operacion
19.01 |Modo Operacion Actual Lista 1...6, 10, 20 - 1=1
19.11 |Ext1/Ext2 Seleccion Fuente - - 1=1
binaria
19.12 | Ext1 Modo de control Lista 1..5 - 1=1
19.14 | Ext2 Modo de control Lista 1..5 - 1=1
19.16 |Local Modo de control Lista 0...1 - 1=1
19.17 |Local Deshabilitar Ctrl Lista 0...1 - 1=1
20 Marcha/Paro/Direccion
20.01 |Ext1 Marcha/Paro/Dir Lista 0...6,11...12, 14 - 1=1
20.02 |Ext1 tipo de activacion Lista 0...1 - 1=1
20.03 [Ext1in1 fuente Fuente - - 1=1
binaria
20.04 |Ext1in2 fuente Fuente - - 1=1
binaria
20.05 [Ext1in3 fuente Fuente - - 1=1
binaria
20.06 |Ext2 Marcha/Paro/Dir Lista 0...6,11...12, 14 - 1=1
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20.07 |Ext2 tipo de activacion Lista 0...1 - 1=1
20.08 |Ext2 in1 fuente Fuente - - 1=1
binaria

20.09 |Ext2 in2 fuente Fuente - - 1=1
binaria

20.10 |Ext2 in3 fuente Fuente - - 1=1
binaria

20.11 |Permiso de marcha Modo paro Lista 0...2 - 1=1

20.12 |Permiso de marcha 1 fuente Fuente - - 1=1
binaria

20.19 | Habilit comando marcha Fuente - - 1=1
binaria

20.21 |Direccion Lista 0...2 - 1=1

20.22 |Habilitar para giro Fuente - - 1=1
binaria

20.25 |Avance Lento Habilitar Fuente - - 1=1
binaria

20.26 |Av lento 1 Fuente marcha Fuente - - 1=1
binaria

20.27 |Av lento 2 Fuente marcha Fuente - - 1=1
binaria

21 Modo Marcha/Paro

21.01 | Vectorial Modo Marcha Lista 0...2 - 1=1

21.02 |Tiempo magnetizacion Real 0...10000 ms 1=1ms

21.03 |Funcion Paro Lista 0...2 - 1=1

21.04 |Paro Emergencia Modo Lista 0...2 - 1=1

21.05 |Paro Emergencia Fuente Fuente - - 1=1
binaria

21.06 |Velocidad Cero Limite Real 0,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm

21.07 |Velocidad Cero Demora Real 0...30000 ms 1=1ms

21.08 |Control corriente CC PB 0000b...0011b - 1=1

21.09 |Retencion CC Veloc Real 0,00...1000,00 rpom 100 =1 rpm

21.10 |Reten CC Ref Intensidad Real 0,0...100,0 % 10=1%

21.11 | Pos magnetizacién Tiempo Real 0...3000 s 1=1s

21.14 |Fuente entrada Fuente - - 1=1

precalentamiento binaria

21.16 |Precalentamiento Corriente Real 0,0...30,0 % 10=1%

21.18 |Tiempo Autoarranque Real 0,0,0,1...10,0 s 10=1s

21.19 |Escalar Modo Marcha Lista 0...6 - 1=1

21.21 |Retenciéon CC Frecuencia Real 0,00...1000,00 Hz 100=1Hz

21.22 |Demora de marcha Real 0,00...60,00 s 100=1s

21.23 |Arranque suave Real 0...2 - 1=1

21.24 |Arranque suave Corriente Real 10,0...100,0 % 100 = 1%

21.25 |Arranque suave Velocidad Real 2,0...100,0 % 100 =1%

21.26 | Corriente de sobrepar Real 15,0...300,0 % 100 = 1%

21.30 |Velocidad compensada Modo Real 0...3 - 1=1

de paro
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21.31 |Velocidad compensada Demora Real 0,00...1000,00 s 100=1s
paro
21.32 |Velocidad compensada Umbral Real 0...100 % 1=1%
de paro
21.34 |Forzar auto reinicio Lista 0...1 - 1=1
22 Seleccion referencia de Velocidad
22.01 |Ref. velocidad no limitada Real -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
22.11 |Ext1 Velocidad Ref1 Fuente - - 1=1
analdgica
22.12 |Ext1 Velocidad Ref2 Fuente - - 1=1
analdgica
22.13 |Ext1 Velocidad Funcion Lista 0...5 - 1=1
22.18 |Ext2 Velocidad Ref1 Fuente - - 1=1
analégica
22.19 |Ext2 Velocidad Ref2 Fuente - - 1=1
analdgica
22.20 |Ext2 Velocidad Funcion Lista 0...5 - 1=1
22.21 |Velocidad Constante Funcion PB 0000h...FFFFh - 1=1
22.22 |Vel Constante Sel1 Fuente - - 1=1
binaria
22.23 |Vel Constante Sel2 Fuente - - 1=1
binaria
22.24 |Vel Constante Sel3 Fuente - - 1=1
binaria
22.26 |Vel constante 1 Real -30000,00...30000,00 rom 100 =1 rpm
22.27 |Vel constante 2 Real -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
22.28 |Vel constante 3 Real -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
22.29 |Vel constante 4 Real -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
22.30 |Vel constante 5 Real -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
22.31 |Vel constante 6 Real -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
22.32 |Vel constante 7 Real -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
22.41 |Ref Velocidad Segura Real -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
22.42 |Avance lento 1 Ref Real -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
22.43 |Avance lento 2 Ref Real -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
22.51 |Vel Criticas Funcion PB 00b...11b - 1=1
22.52 |Vel Critica 1 Baja Real -30000,00...30000,00 rom 100 =1 rpm
22.53 |Vel Critica 1 Alta Real -30000,00...30000,00 rpom 100 =1 rpm
22.54 |Vel Critica 2 Baja Real -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
22.55 | Vel Critica 2 Alta Real -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
22.56 |Vel Critica 3 Baja Real -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
22.57 |Vel Critica 3 Alta Real -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
22.71 |Potenciémetro motor Funcién Lista 0...3 - 1=1
22.72 |Potenciometro motor valor Real -32768,00...32767,00 - 100 =1
inicial
22.73 |Potenciémetro motor Fuente Fuente - - 1=1
Incremento binaria
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22.74 |Potenciémetro motor Fuente Fuente - - 1=1
Decremento binaria
22.75 |Potenciémetro motor Tiempo Real 0,0...3600,0 s 10=1s
rampa
22.76 |Potenciometro motor Valor min Real -32768,00...32767,00 - 100 =1
22.77 |Potenciometro motor Valor max Real -32768,00...32767,00 - 100 =1
22.80 |Potenciometro motor Ref actual Real -32768,00...32767,00 - 100 =1
22.86 |Ref velocidad actual 6 Real -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
22.87 |Ref velocidad actual 7 Real -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
23 Rampas Acel/Decel Velocidad
23.01 |Ref Veloc antes de rampa Real -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
23.02 |Ref Veloc rampeada Real -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
23.11 |Seleccion Rampa Fuente - - 1=1
binaria
23.12 | Tiempo Aceleracion 1 Real 0,000...1800,000 s 1000=1s
23.13 | Tiempo Deceleracion 1 Real 0,000...1800,000 s 1000=1s
23.14 | Tiempo Aceleracion 2 Real 0,000...1800,000 s 1000=1s
23.15 | Tiempo Deceleracion 2 Real 0,000...1800,000 s 1000=1s
23.20 |Avance Lento Tiempo acel Real 0,000...1800,000 S 1000=1s
23.21 |Avance Lento Tiempo decel Real 0,000...1800,000 s 1000=1s
23.23 |Paro Emergencia Tiempo Real 0,000...1800,000 s 1000=1s
23.28 |Pendiente Variable Habilitar Lista 0...1 - 1=1
23.29 |Pendiente Variable Tasa Real 2...30000 ms 1=1ms
23.32 | Tiempo de forma 1 Real 0,000...1800,000 s 1000=1s
23.33 | Tiempo de forma 2 Real 0,000...1800,000 s 1000=1s
24 Acondicionamiento ref de velocidad
24.01 |Referencia Velocidad utilizada Real -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
24.02 |Realimentacion Velocidad Real -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
utilizada
24.03 |Error Velocidad Filtrado Real -30000,0...30000,0 rpm 100 =1 rpm
24.04 |Error Velocidad Inverso Real -30000,0...30000,0 rpm 100 =1 rpm
2411 |Correccion Velocidad Real -10000,00...10000,00 rpm 100 =1 rpm
24.12 |Tiempo Filtro Error Veloc Real 0...10000 ms 1=1ms
25 Control Velocidad
25.01 |Ref de Par en Ctrl Velocidad Real -1600,0...1600,0 % 10=1%
25.02 | Ganancia proporc velocidad Real 0,00...250,00 - 100 =1
25.03 | Tiempo integracion veloc Real 0,00...1000,00 s 1000=1s
25.04 | Tiempo derivacion veloc Real 0,000...10,000 s 1000=1s
25.05 | Tiempo Filtro Derivacion Real 0...10000 ms 1=1ms
25.06 |Comp Acel Tiempo Derivac Real 0,00...1000,00 s 100=1s
25.07 |Comp Acel Tiempo de Filtro Real 0,0...1000,0 ms 10=1ms
25.15 |EM Stop Ganancia Prop Real 1,00...250,00 - 100 =1
25.53 |Par Ref Proporcional Real -30000,0...30000,0 % 10=1%
25.54 | Par Referencia integral Real -30000,0...30000,0 % 10=1%
25.55 |Par Referencia deriv Real -30000,0...30000,0 % 10=1%
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25.56 |Par Compensacion Acel Real -30000,0...30000,0 % 10=1%
26 Par Cadena de referencia
26.01 |Ref de par para ctrl par Real -1600,0...1600,0 % 10=1%
26.02 |Ref de par utilizada Real -1600,0...1600,0 % 10=1%
26.08 |Ref de Par Minima Real -1000,0...0,0 % 10=1%
26.09 |Ref de Par Maxima Real 0,0...1000,0 % 10=1%
26.11 |Ref de par 1 Fuente Fuente - - 1=1
analdgica
26.12 |Ref de par 2 Fuente Fuente - - 1=1
analégica
26.13 |Ref de Par 1 Funcion Lista 0...5 - 1=1
26.14 |Seleccion Ref de Par 1/2 Fuente - - 1=1
binaria
26.17 |Tiempo Filtrado Ref de Par Real 0,000...30,000 s 1000=1s
26.18 |Tiempo Aumento Rampa Par Real 0,000...60,000 s 1000=1s
26.19 |Tiempo Dismin Rampa Par Real 0,000...60,000 s 1000=1s
26.21 |Selec Par entrada de par Fuente - - 1=1
binaria
26.22 |Selec Par entrada de veloc Fuente - - 1=1
binaria
26.70 |Ref de ParAct 1 Real -1600,0...1600,0 % 10=1%
26.71 |Ref de Par Act 2 Real -1600,0...1600,0 % 10=1%
26.72 |Ref de ParAct 3 Real -1600,0...1600,0 % 10=1%
26.73 |Ref de ParAct 4 Real -1600,0...1600,0 % 10=1%
26.74 |Ref de par rampeada Real -1600,0...1600,0 % 10=1%
26.75 |Refde ParAct5 Real -1600,0...1600,0 % 10=1%
28 Frecuencia Cadena de referencia
28.01 |Ref Frecuencia antes de rampa Real -500,00...500,00 Hz 100 =1Hz
28.02 |Ref Frecuencia rampeada Real -500,00...500,00 Hz 100 =1Hz
28.11 |Ext1 Frecuencia Ref1 Fuente - - 1=1
analégica
28.12 |Ext1 Frecuencia Ref2 Fuente - - 1=1
analdgica
28.13 |Ext1 Frecuencia Funcion Lista 0...5 - 1=1
28.15 |Ext2 Frecuencia Ref1 Fuente - - 1=1
analégica
28.16 |Ext2 Frecuencia Ref2 Fuente - - 1=1
analdgica
28.17 |Ext2 Frecuencia Funcion Lista 0...5 - 1=1
28.21 |Frecuencia Constante Funcién PB 00b...11b - 1=1
28.22 |Frec Constante Sel1 Fuente - - 1=1
binaria
28.23 |Frec Constante Sel2 Fuente - - 1=1
binaria
28.24 |Frec Constante Sel3 Fuente - - 1=1
binaria
28.26 |Frec Constante 1 Real -500,00...500,00 Hz 100=1Hz




Datos adicionales sobre los parametros 407

N.° Nombre Tipo Rango Unidad FbEq32
28.27 |Frec Constante 2 Real -500,00...500,00 Hz 100 =1Hz
28.28 |Frec Constante 3 Real -500,00...500,00 Hz 100=1Hz
28.29 |Frec Constante 4 Real -500,00...500,00 Hz 100=1Hz
28.30 |Frec Constante 5 Real -500,00...500,00 Hz 100=1Hz
28.31 |Frec Constante 6 Real -500,00...500,00 Hz 100 =1Hz
28.32 |Frec Constante 7 Real -500,00...500,00 Hz 100 =1Hz
28.41 |Ref. frecuencia segura Real -500,00...500,00 Hz 100=1Hz
28.51 |Frec. Criticas Funcion PB 00b...11b - 1=1
28.52 |Frec Critica 1 Baja Real -500,00...500,00 Hz 100 =1Hz
28.53 |Frec Critica 1 Alta Real -500,00...500,00 Hz 100 =1Hz
28.54 |Frec Critica 2 Baja Real -500,00...500,00 Hz 100=1Hz
28.55 |Frec Critica 2 Alta Real -500,00...500,00 Hz 100=1Hz
28.56 |Frec Critica 3 Baja Real -500,00...500,00 Hz 100 =1Hz
28.57 |Frec Critica 3 Alta Real -500,00...500,00 Hz 100=1Hz
28.71 | Frec seleccion Rampa Fuente - - 1=1

binaria
28.72 |Frec Tiempo Aceleracion 1 Real 0,000...1800,000 s 1000=1s
28.73 |Frec Tiempo Deceleracion 1 Real 0,000...1800,000 s 1000=1s
28.74 |Frec Tiempo Aceleracion 2 Real 0,000...1800,000 s 1000=1s
28.75 |Frec Tiempo Deceleracion 2 Real 0,000...1800,000 s 1000=1s
28.76 |Frec fuente rampa a cero Fuente - - 1=1
binaria
28.82 | Tiempo de forma 1 Real 0,000...1800,000 s 1000=1s
28.83 | Tiempo de forma 2 Real 0,000...1800,000 s 1000=1s
28.92 |Refde Frec Act 3 Real -500,00...500,00 Hz 100=1Hz
28.96 |Refde Frec Act7 Real -500,00...500,00 Hz 100=1Hz
28.97 |Ref de Frec Sin Limitar Real -500,00...500,00 Hz 100=1Hz
30 Limites
30.01 |Palabra de Limites 1 PB 0000h...FFFFh - 1=1
30.02 |Estados Limites de Par PB 0000h...FFFFh - 1=1
30.11 | Velocidad Minima Real -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
30.12 |Velocidad Maxima Real -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
30.13 |Frecuencia Minima Real -500,00...500,00 Hz 100 =1Hz
30.14 |Frecuencia Maxima Real -500,00...500,00 Hz 100 =1Hz
30.17 |Intensidad Maxima Real 0,00...30000,00 A 100=1A
30.18 |Limite Par Seleccién Fuente - - 1=1
binaria
30.19 |Par Minimo 1 Real -1600,0...0,0 % 10=1%
30.20 |Par Maximo 1 Real 0,0...1600,0 % 10=1%
30.21 |Par Min 2 Fuente Fuente - - 1=
analdgica
30.22 |Par Max 2 Fuente Fuente - - 1=1
analdgica
30.23 |Par Minimo 2 Real -1600,0...0,0 % 10=1%
30.24 |Par Maximo 2 Real 0,0...1600,0 % 10=1%
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30.26 |Pot Limite Motorizacion Real 0,00...600,00 % 100 = 1%
30.27 |Pot Limite Generacién Real -600,00...0,00 % 100 = 1%
30.30 |Control Sobretension Lista 0...1 - 1=1
30.31 [Control Subtensién Lista 0...1 - 1=1
30.36 |Speed limit selection Fuente - - 1=1

binaria
30.37 [Minimum speed source Fuente - - 1=1
analdgica
30.38 |Maximum speed source Fuente - - 1=1
analdgica
31 Funciones de Fallo
31.01 |Evento Externo 1 Fuente Fuente - - 1=1
binaria
31.02 |Evento Externo 1 Tipo Lista 0...1 - 1=1
31.03 |Evento Externo 2 Fuente Fuente - - 1=1
binaria
31.04 |Evento Externo 2 Tipo Lista 0...1 - 1=1
31.05 |Evento Externo 3 Fuente Fuente - - 1=1
binaria
31.06 |Evento Externo 3 Tipo Lista 0...1 - 1=1
31.07 |Evento Externo 4 Fuente Fuente - - 1=1
binaria
31.08 |Evento Externo 4 Tipo Lista 0...1 - 1=1
31.09 |Evento Externo 5 Fuente Fuente - - 1=1
binaria
31.10 |Evento Externo 5 Tipo Lista 0...1 - 1=1
31.11 |Restauracién Fallo Seleccion Fuente - - 1=1
binaria
31.12 |Rearme Automatico Seleccion PB 0000h...FFFFh - 1=1
31.13 |Fallo Seleccionable Real 0000h...FFFFh - 1=
31.14 |Numero Tentativas Real 0...5 - 1=
31.15 |Tiempo total de tentativas Real 1,0...600,0 s 10=1s
31.16 |Tiempo de Demora Real 0,0...120,0 s 10=1s
31.19 |Perdida Fase Motor Lista 0...1 - 1=1
31.20 |Fallo a Tierra Lista 0...2 - 1=1
31.21 |Perdida Fase Alimentacion Lista 0...1 - 1=1
31.22 [STO indicacién marcha/paro Lista 0..5 - 1=1
31.23 |Fallo de cableado o a tierra Lista 0...1 - 1=1
31.24 |Funcién Bloqueo Lista 0...2 - 1=1
31.25 |Bloqueo Limite Intensidad Real 0,0...1600,0 % 10=1%
31.26 |Bloqueo limite velocidad Real 0,00...10000,00 rpm 100 =1 rpm
31.27 |Bloqueo limite frecuencia Real 0,00...1000,00 Hz 100 =1Hz
31.28 |Tiempo de bloqueo Real 0...3600 s 1=1s
31.30 [Sobre velocidad margen de Real 0,00...10000,00 rpm 100 =1 rpm
disparo
31.31 |Frecuencia margen de disparo Real 0,00...10000,0 Hz 100 =1Hz
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31.32 |Rampa de Emergencia Real 0...300 % 1=1%
Supervisién de rampa
31.33 |Rampa de Emergencia Demora Real 0...100 s 1=1s
supervision
31.36 |Deshabilitar fallo vent. Aux. Lista 0...1 - 1=1
32 Supervision
32.01 |Estado supervisién PB 0000h...FFFFh - 1=1
32.05 |Supervisiéon 1 Funcion Lista 0...7 - 1=1
32.06 |Supervisiéon 1 Accion Lista 0...3 - 1=1
32.07 |Supervision 1 Sefal Fuente - - 1=1
analdgica
32.08 |Supervision 1 Tiempo filtrado Real 0,000...30,000 s 1000=1s
32.09 |Supervision 1 baja Real -21474836,00... - 100 =1
21474836,00
32.10 |Supervision 1 alta Real -21474836,00... - 100=1
21474836,00
32.11 |Supervisiéon 1 histéresis Real 0,00...100000,00 - 100 =1
32.15 | Supervisién 2 Funcion Lista 0...7 - 1=1
32.16 |Supervisién 2 Accion Lista 0...3 - 1=1
32.17 |Supervision 2 Sefal Fuente - - 1=1
analégica
32.18 |Supervisién 2 Tiempo filtrado Real 0,000...30,000 s 1000=1s
32.19 |Supervision 2 baja Real -21474836,00... - 100 =1
21474836,00
32.20 |Supervision 2 alta Real -21474836,00... - 100 =1
21474836,00
32.21 |Supervision 2 histéresis Real 0,00...100000,00 - 100 =1
32.25 |Supervision 3 Funcion Lista 0...7 - 1=1
32.26 |Supervision 3 Accion Lista 0...3 - 1=1
32.27 |Supervision 3 Sefal Fuente - - 1=1
analdgica
32.28 |Supervisién 3 Tiempo filtrado Real 0,000...30,000 s 1000=1s
32.29 |Supervisién 3 baja Real -21474836,00... - 100 =1
21474836,00
32.30 |Supervision 3 alta Real -21474836,00... - 100 =1
21474836,00
32.31 |Supervision 3 histéresis Real 0,00...100000,00 - 100 =1
32.35 |Supervisiéon 4 Funcion Lista 0...7 - 1=
32.36 |Supervision 4 Accion Lista 0...3 - 1=
32.37 |Supervision 4 Sefal Fuente - - 1=
analdgica
32.38 |Supervision 4 Tiempo filtrado Real 0,000...30,000 s 1000=1s
32.39 |Supervision 4 baja Real -21474836,00... - 100 =1
21474836,00
32.40 |Supervision 4 alta Real -21474836,00... - 100 =1
21474836,00
32.41 |Supervision 4 histéresis Real 0,00...100000,00 - 100 =1
32.45 | Supervision 5 Funcién Lista 0...7 - 1=
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32.46 |Supervision 5 Accion Lista 0...3 - 1=1
32.47 |Supervision 5 Sefial Fuente - - 1=1

analégica
32.48 |Supervision 5 Tiempo filtrado Real 0,000...30,000 s 1000=1s
32.49 |Supervision 5 baja Real -21474836,00... - 100 =1
21474836,00
32.50 |Supervision 5 alta Real -21474836,00... - 100 =1
21474836,00
32.51 |Supervision 5 histéresis Real 0,00...100000,00 - 100 =1
32.55 |Supervisiéon 6 Funcion Lista 0...7 - 1=1
32.56 |Supervision 6 Accion Lista 0...3 - 1=1
32.57 |Supervisién 6 Sefial Fuente - - 1=1
analdgica
32.58 |Supervision 6 Tiempo filtrado Real 0,000...30,000 s 1000=1s
32.59 |Supervision 6 baja Real -21474836,00... - 100 =1
21474836,00
32.60 |Supervision 6 alta Real -21474836,00... - 100 =1
21474836,00
32.61 |Supervision 6 histéresis Real 0,00...100000,00 - 100 =1
34 Funciones temporizadas
34.01 |Estado de funciones PB 0000h...FFFFh - 1=1
temporizadas
34.02 |Estado temporizador PB 0000h...FFFFh - 1=1
34.04 |Estado de Estacion / Dia de PB 0000h...FFFFh - 1=1
excepcion
34.10 |Habilitar funciones Fuente - - 1=1
temporizadas binaria
34.11 | Temporizador 1 Configuracion PB 0000h...FFFFh - 1=1
34.12 | Temporizador 1 Hora de inicio Tiempo 00:00:00...23:59:59 s 1=1s
34.13 | Temporizador 1 Duracion Duracion 00 00:00...07 00:00 min 1=1min
34.14 | Temporizador 2 Configuraciéon PB 0000h...FFFFh - 1=
34.15 | Temporizador 2 Hora de inicio Tiempo 00:00:00...23:59:59 s 1=1s
34.16 | Temporizador 2 Duracion Duracién 00 00:00...07 00:00 min 1=1min
34.17 |Temporizador 3 Configuracion PB 0000h...FFFFh - 1=
34.18 | Temporizador 3 Hora de inicio Tiempo 00:00:00...23:59:59 s 1=1s
34.19 |Temporizador 3 Duracion Duracién 00 00:00...07 00:00 min 1=1min
34.20 |Temporizador 4 Configuracion PB 0000h...FFFFh - 1=
34.21 |Temporizador 4 Hora de inicio Tiempo 00:00:00...23:59:59 s 1=1s
34.22 |Temporizador 4 Duracion Duracion 00 00:00...07 00:00 min 1=1min
34.23 |Temporizador 5 Configuraciéon PB 0000h...FFFFh - 1=
34.24 |Temporizador 5 Hora de inicio Tiempo 00:00:00...23:59:59 s 1=1s
34.25 | Temporizador 5 Duracion Duracién 00 00:00...07 00:00 min 1=1min
34.26 |Temporizador 6 Configuraciéon PB 0000h...FFFFh - 1=
34.27 |Temporizador 6 Hora de inicio Tiempo 00:00:00...23:59:59 s 1=1s
34.28 |Temporizador 6 Duracion Duracién 00 00:00...07 00:00 min 1=1min
34.29 |Temporizador 7 Configuracion PB 0000h...FFFFh - 1=
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34.30 | Temporizador 7 Hora de inicio Tiempo 00:00:00...23:59:59 s 1=1s
34.31 | Temporizador 7 Duracion Duracién 00 00:00...07 00:00 min 1=1min
34.32 | Temporizador 8 Configuracion PB 0000h...FFFFh - 1=1
34.33 | Temporizador 8 Hora de inicio Tiempo 00:00:00...23:59:59 s 1=1s
34.34 | Temporizador 8 Duracion Duracién 00 00:00...07 00:00 min 1=1min
34.35 | Temporizador 9 Configuracion PB 0000h...FFFFh - 1=1
34.36 | Temporizador 9 Hora de inicio Tiempo 00:00:00...23:59:59 s 1=1s
34.37 | Temporizador 9 Duracion Duracion 00 00:00...07 00:00 min 1=1min
34.38 | Temporizador 10 Configuracion PB 0000h...FFFFh - 1=1
34.39 | Temporizador 10 Hora de inicio | Tiempo 00:00:00...23:59:59 s 1=1s
34.40 | Temporizador 10 Duracién Duracion 00 00:00...07 00:00 min 1=1min
34.41 | Temporizador 11 Configuracion PB 0000h...FFFFh - 1=1
34.42 | Temporizador 11 Hora de inicio | Tiempo 00:00:00...23:59:59 s 1=1s
34.43 | Temporizador 11 Duracién Duracion 00 00:00...07 00:00 min 1=1min
34.44 | Temporizador 12 Configuracién PB 0000h...FFFFh - 1=1
34.45 | Temporizador 12 Hora de inicio | Tiempo 00:00:00...23:59:59 s 1=1s
34.46 | Temporizador 12 Duraciéon Duracién 00 00:00...07 00:00 min 1=1min
34.60 |Estacion 1 Fecha inicio Fecha 01.01...31.12 d 1=1d
34.61 |Estacion 2 Fecha inicio Fecha 01.01...31.12 d 1=1d
34.62 |Estacion 3 Fecha inicio Fecha 01.01...31.12 d 1=1d
34.63 |Estacion 4 Fecha inicio Fecha 01.01...31.12 d 1=1d
34.70 |Numero de excepciones activas | Real 0...16 - 1=1
34.71 |Tipos de excepcion PB 0000h...FFFFh - 1=1
34.72 |Excepcion 1 Inicio Fecha 01.01...31.12 d 1=1d
34.73 |Excepcion 1 Duracion Real 0...60 d 1=1d
34.74 |Excepcion 2 Inicio Fecha 01.01...31.12 d 1=1d
34.75 |Excepcion 2 Duracion Real 0...60 d 1=1d
34.76 |Excepcion 3 Inicio Fecha 01.01...31.12 d 1=1d
34.77 |Excepcion 3 Duracion Real 0...60 d 1=1d
34.78 |Excepcion 4 Dia Fecha 01.01...31.12 d 1=1d
34.79 |Excepcion 5 Dia Fecha 01.01...31.12 d 1=1d
34.80 |Excepcion 6 Dia Fecha 01.01...31.12 d 1=1d
34.81 |Excepcion 7 Dia Fecha 01.01...31.12 d 1=1d
34.82 |Excepcion 8 Dia Fecha 01.01...31.12 d 1=1d
34.83 |Excepcion 9 Dia Fecha 01.01...31.12 d 1=1d
34.84 |Excepcion 10 Dia Fecha 01.01...31.12 d 1=1d
34.85 |Excepcioén 11 Dia Fecha 01.01...31.12 d 1=1d
34.86 |Excepcion 12 Dia Fecha 01.01...31.12 d 1=1d
34.87 |Excepcion 13 Dia Fecha 01.01...31.12 d 1=1d
34.88 |Excepcion 14 Dia Fecha 01.01...31.12 d 1=1d
34.89 |Excepcion 15 Dia Fecha 01.01...31.12 d 1=1d
34.90 |Excepcion 16 Dia Fecha 01.01...31.12 d 1=1d
34.100 | Funcién temporizada 1 PB 0000h...FFFFh - 1=1
34.101 | Funcién temporizada 2 PB 0000h...FFFFh - 1=1
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34.102 | Funcion temporizada 3 PB 0000h...FFFFh - 1=1
34.110 | Tiempo extra Funcién PB 0000h...FFFFh - 1=1
34.111 | Tiempo Extra Fte activac Fuente - - 1=1

binaria
34.112 | Tiempo Extra Duracién Duracion 00 00:00...07 00:00 min 1=1min
35 Proteccion térmica del motor
35.01 | Temperatura Estimada Motor Real -60...1000 °C o °Co°F 1=1°
-76...1832 °F
35.02 | Temperatura Medida 1 Real -60...5000 °C o °C,°Fu | 1=1unidad
-76...9032 °F, ohmios
0 ohmios o
[35.12] ohmios
35.03 |Temperatura Medida 2 Real -60...5000 °C o °C,°Fu | 1=1unidad
-76...9032 °F, ohmios
0 ohmios o
[35.22] ohmios
35.11 | Temperatura 1 Fuente Lista |0...2,5...8,11...16, 19, 21, - 1=1
22
35.12 |Supervision 1 Limite fallo Real -60...5000 °C o °C, °Fu 1 =1 unidad
-76...9032 °F ohmios
35.13 [Supervision 1 Limite aviso Real -60...5000 °C o °C,°Fu | 1=1unidad
-76...9032 °F ohmios
35.14 |Temperatura 1 Fuente Al Fuente - - 1=1
analdgica
35.21 |Temperatura 2 Fuente Lista 0..2,5...7,11...16, 19 - 1=1
35.22 |Supervision 2 Limite fallo Real -60...5000 °C o °C,°Fu | 1=1unidad
-76...9032 °F ohmios
35.23 |Supervision 2 Limite aviso Real -60...5000 °C o °C,°Fu | 1=1unidad
-76...9032 °F ohmios
35.24 |Temperatura 2 Fuente Al Fuente - - 1=1
analégica
35.31 |Habilitar temp motor seg Lista 0...1 - 1=1
35.50 |Temperatura Ambiente Motor Real |-60...100 °C 0-76...212 °F °C 1=1°
35.51 |Curva de Carga del Motor Real 50...150 % 1=1%
35.52 |Carga a Velocidad Cero Real 25...150 % 1=1%
35.53 |Punto de Ruptura Real 1,00...500,00 Hz 100 =1Hz
35.54 | Aumento Temp. Nominal Motor Real 0...300 °C 0 32...572 °F °Co°F 1=1°
35.55 |Const de Tiempo Termica Motor |  Real 100...10000 s 1=1s
36 Analizador de Carga
36.01 |PVL Fuente de sefal Fuente - - 1=1
analdgica
36.02 |PVL filtro de tiempo Real 0,00...120,00 s 100=1s
36.06 |AL2 Fuente de sefial Fuente - - 1=1
analdgica
36.07 |AL2 escala de sefal Real 0,00...32767,00 - 100 =1
36.09 |Restaurar registros Lista 0...3 - 1=
36.10 [PVL Valor pico Real -32768,00...32767,00 - 100 =1
36.11 |PVL Fecha pico Dato - - 1=
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36.12 |PVL Tiempo pico Dato - - 1=1
36.13 |PVL Corriente en el pico Real -32768,00...32767,00 A 100=1A
36.14 |PVL Tension CC en el pico Real 0,00...2000,00 \% 100=1V
36.15 |PVL Velocidad en el pico Real -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
36.16 |PVL Fecha restauracion Dato - - 1=1
36.17 |PVL Hora restauracion Dato - - 1=1
36.20 [AL10al 10% Real 0,00...100,00 % 100 = 1%
36.21 |AL1 10 al 20% Real 0,00...100,00 % 100 = 1%
36.22 |AL1 20 al 30% Real 0,00...100,00 % 100 = 1%
36.23 |AL1 30 al 40% Real 0,00...100,00 % 100 = 1%
36.24 |AL1 40 al 50% Real 0,00...100,00 % 100 = 1%
36.25 |AL1 50 al 60% Real 0,00...100,00 % 100 = 1%
36.26 |AL160 al 70% Real 0,00...100,00 % 100 = 1%
36.27 [AL1 70 al 80% Real 0,00...100,00 % 100 = 1%
36.28 [AL1 80 al 90% Real 0,00...100,00 % 100 = 1%
36.29 [AL1 mas del 90% Real 0,00...100,00 % 100 = 1%
36.40 [AL20al 10% Real 0,00...100,00 % 100 = 1%
36.41 [AL2 10 al 20% Real 0,00...100,00 % 100 = 1%
36.42 |AL2 20 al 30% Real 0,00...100,00 % 100 = 1%
36.43 |AL2 30 al 40% Real 0,00...100,00 % 100 = 1%
36.44 |AL2 40 al 50% Real 0,00...100,00 % 100 = 1%
36.45 |AL2 50 al 60% Real 0,00...100,00 % 100 = 1%
36.46 |AL2 60 al 70% Real 0,00...100,00 % 100 = 1%
36.47 |AL2 70 al 80% Real 0,00...100,00 % 100 = 1%
36.48 [AL2 80 al 90% Real 0,00...100,00 % 100 = 1%
36.49 [AL2 mas del 90% Real 0,00...100,00 % 100 = 1%
36.50 |AL2 fecha restauracion Dato - - 1=1
36.51 |AL2 hora restauracion Dato - - 1=1

37 Curva de Carga de Usuario

37.01 |CCU Palabra de estado de PB 0000h...FFFFh - 1=1
salida

37.02 |CCU Senal de supervision Fuente - - 1=1

analégica

37.03 |CCU Acciones sobrecarga Lista 0...3 - 1=

37.04 |CCU Acciones baja carga Lista 0...3 - 1=

37.11 |CCU Punto 1 de tabla de Real -30000,0...30000,0 rpm 10=1rpm
velocidades

37.12 |CCU Punto 2 de tabla de Real -30000,0...30000,0 rpm 10 =1 rpm
velocidades

37.13 |CCU Punto 3 de tabla de Real -30000,0...30000,0 rpm 10=1rpm
velocidades

37.14 |CCU Punto 4 de tabla de Real -30000,0...30000,0 rpm 10 =1 rpm
velocidades

37.15 |CCU Punto 5 de tabla de Real -30000,0...30000,0 rpm 10=1rpm
velocidades




414 Datos adicionales sobre los parametros

N.° Nombre Tipo Rango Unidad FbEq32
37.16 |CCU Punto 1 de tabla de Real -500,0...500,0 Hz 10=1Hz
frecuencias
37.17 |CCU Punto 2 de tabla de Real -500,0...500,0 Hz 10=1Hz
frecuencias
37.18 |CCU Punto 3 de tabla de Real -500,0...500,0 Hz 10=1Hz
frecuencias
37.19 |CCU Punto 4 de tabla de Real -500,0...500,0 Hz 10=1Hz
frecuencias
37.20 [CCU Punto 5 de tabla de Real -500,0...500,0 Hz 10=1Hz
frecuencias
37.21 |CCU Punto 1 de baja carga Real -1600,0...1600,0 % 10=1%
37.22 |CCU Punto 2 de baja carga Real -1600,0...1600,0 % 10=1%
37.23 |CCU Punto 3 de baja carga Real -1600,0...1600,0 % 10=1%
37.24 |CCU Punto 4 de baja carga Real -1600,0...1600,0 % 10=1%
37.25 |CCU Punto 5 de baja carga Real -1600,0...1600,0 % 10=1%
37.31 |CCU Punto 1 de sobrecarga Real -1600,0...1600,0 % 10=1%
37.32 |CCU Punto 2 de sobrecarga Real -1600,0...1600,0 % 10=1%
37.33 |CCU Punto 3 de sobrecarga Real -1600,0...1600,0 % 10=1%
37.34 |CCU Punto 4 de sobrecarga Real -1600,0...1600,0 % 10=1%
37.35 |CCU Punto 5 de sobrecarga Real -1600,0...1600,0 % 10=1%
37.41 |CCU Temporizador sobrecarga Real 0,0...10000,0 s 10=1s
37.42 |CCU Temporizador baja carga Real 0,0...10000,0 s 10=1s
40 Conjunto PID proceso 1
40.01 |PID Proceso Salida actual Real -200000,00...200000,00 % 100 = 1 unidad
PID de usuario
40.02 |PID Proceso retroalim actual Real -200000,00...200000,00 |Unidades | 100 =1 Unidad
PID de | PID de usuario
usuario
40.03 |PID Proc. punto ajuste act. Real -200000...200000 Unidades | 100 = 1 Unidad
PID de |PID de usuario
usuario
40.04 |PID Proc. desviacion actual Real -200000,00...200000,00 |{Unidades|100 =1 Unidad
PID de |PID de usuario
usuario
40.06 |PID Proc. palabra estado PB 0000h...FFFFh - 1=1
40.07 |PID proceso Modo operacion Lista 0...2 - 1=1
40.08 |Conj 1 realiment 1 fuente Fuente - - 1=1
analdgica
40.09 |Conj 1 realiment 2 fuente Fuente - - 1=1
analdgica
40.10 |Conj 1 realiment Funcién Lista 0...11 - 1=1
40.11 |Conj 1 realim Tiempo filtro Real 0,000...30,000 s 1000=1s
40.14 |Set 1 escal punto ajuste Real -200000,00...200000,00 - 100 =1
40.15 |Set 1 salida escalada Real -200000,00...200000,00 - 100 =1
40.16 |Conj 1 Punto ajuste 1 Fuente Fuente - - 1=1
analdgica
40.17 |Conj 1 Punto ajuste 2 Fuente Fuente - - 1=1

analdgica
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40.18 [Conj 1 Punto ajuste Funcion Lista 0...11 - 1=1
40.19 [Conj 1 Punto ajuste interno sel Fuente - - 1=1

1 binaria
40.20 |Conj 1 Punto ajuste interno sel Fuente - - 1=1
2 binaria
40.21 |Conj 1 Punto ajuste interno 1 Real -200000,00...200000,00 |Unidades |100 =1 Unidad
PID de |PID de usuario
usuario
40.22 [Conj 1 Punto ajuste interno 2 Real -200000,00...200000,00 |Unidades|100 =1 Unidad
PID de |PID de usuario
usuario
40.23 | Conj 1 Punto ajuste interno 3 Real -200000,00...200000,00 |Unidades | 100 =1 Unidad
PID de |PID de usuario
usuario
40.24 |Conj 1 Consigna interna 0 Real -200000,00...200000,00 |Unidades | 100 =1 Unidad
PID de |PID de usuario
usuario
40.26 |Conj 1 Punto ajuste min Real -200000,00...200000,00 |Unidades 100 =1
PID de
usuario
40.27 |Conj 1 Punto ajuste max Real -200000,00...200000,00 |Unidades 100 =1
PID de
usuario
40.28 |Conj 1 Punto ajuste tiempo Real 0,0...1800,0 s 10=1s
increm
40.29 |Conj 1 Punto ajuste tiempo Real 0,0...1800,0 s 10=1s
decrem
40.30 [Conj 1 Habil fijar consigna Fuente - - 1=1
binaria
40.31 [Conj 1 Invertir desviacion Fuente - - 1=1
binaria
40.32 [Conj 1 ganancia Real 0,10...100,00 - 100 =1
40.33 [Conj 1 tiempo integracion Real 0,0...9999,0 10=1s
40.34 |Conj 1 tiempo derivacion Real 0,000...10,000 s 1000=1s
40.35 |Conj 1 derivacion filtro de Real 0,0...10,0 s 10=1s
tiempo
40.36 |Conj 1 salida min Real -200000,00...200000,00 - 100 =1
40.37 |Conj 1 salida max Real -200000,00...200000,00 - 100 =1
40.38 [Conj 1 Habilit fijar salida Fuente - - 1=1
binaria
40.39 |Set 1 zona neutra rango Real 0...200000,0 - 10=1
40.40 |Set 1 zona neutra demora Real 0,0...3600,0 s 10=1s
40.43 |Conj 1 Dormir Nivel Real 0,0...200000,0 - 10=1
40.44 |Conj 1 Dormir Demora Real 0,0...3600,0 s 10=1s
40.45 [Conj 1 Dormir tiempo exten Real 0,0...3600,0 s 10=1s
40.46 |Conj 1 Dormir nivel incr Real 0,0...200000,0 Unidades | 10 = 1 Unidad
PID de |PID de usuario
usuario
40.47 |Conj 1 Despertar desviacion Real -200000,00...200000,00 |Unidades|100 =1 Unidad
PID de |PID de usuario

usuario
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40.48 |Conj 1 Despertar demora Real 0,00...60,00 s 100=1s
40.49 |Conj 1 Modo seguimiento Fuente - - 1=1

binaria
40.50 |Conj 1 Seguimiento selec ref Fuente - - 1=1
analdgica
40.57 |PID Seleccién Conj1/Conj2 Fuente - - 1=1
binaria
40.58 |Conj 1 Aumentar prevencién Fuente - - 1=1
binaria
40.59 |Conj 1 Reducir prevencién Fuente - - 1=1
binaria
40.60 |Configurar fuente de activacion | Fuente - - 1=1
PID 1 binaria
40.61 |Consig. escalado act Real -200000,00...200000,00 - 100 =1
40.62 |PID Punto ajuste interno actual Real -200000,00...200000,00 |Unidades|100 =1 Unidad
PID de | PID de usuario
usuario
40.70 |Consigna compensada Real -200000,00...200000,00 |Unidades 100 =1 Unidad
PID de | PID de usuario
usuario
40.80 |Conj 1 PID fuente sal min Lista 0...1 - 1=1
40.81 |Conj 1 PID fuente sal max Lista 0...1 - 1=1
40.89 |Conj 1 Multiplic Consigna Real -200000,00...200000,00 - 100 =1
40.90 |Conj 1 realiment multipl Real -200000,00...200000,00 - 100 =1
40.91 |Realimentaciéon Datos Real -327,68...327,67 - 100 =1
guardados
40.92 |Punto ajuste Datos guard Real -327,68...327,67 - 100 =1
40.96 |PID proceso salida en % Real -100,00...100,00 % 100 =1
40.97 |PID proceso realim en % Real -100,00...100,00 % 100 =1
40.98 |PID proceso consigna en % Real -100,00...100,00 % 100 =1
40.99 |PID proceso desv en % Real -100,00...100,00 % 100 =1
41 Conjunto PID proceso 2
41.08 |Conj 2 realiment 1 fuente Fuente - - 1=1
analdgica
41.09 |Conj 2 realiment 2 fuente Fuente - - 1=1
analégica
41.10 |Conj 2 realiment Funcion Lista 0...11 - 1=1
41.11 |Conj 2 realim Tiempo filtro Real 0,000...30,000 s 1000=1s
41.14 |Set 2 escal punto ajuste Real -200000,00...200000,00 - 100 =1
41.15 |Set 2 salida escalada Real -200000,00...200000,00 - 100 =1
41.16 |Conj 2 Punto ajuste 1 Fuente Fuente - - 1=1
analdgica
41.17 |Conj 2 Punto ajuste 2 Fuente Fuente - - 1=1
analdgica
41.18 |Conj 2 Punto ajuste Funcién Lista 0...13 - 1=1
41.19 |Conj 2 Punto ajuste interno sel 1 | Fuente - - 1=1
binaria
41.20 |Conj 2 Punto ajuste interno sel 2 | Fuente - - 1=1

binaria
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41.21 |Conj 2 Punto ajuste interno 1 Real -200000,00...200000,00 | Unidad |100=1 Unidad
PID de |PID de usuario
usuario.

41.22 [Conj 2 Punto ajuste interno 2 Real -200000,00...200000,00 |Unidades|100 =1 Unidad
PID de |PID de usuario
usuario

41.23 |Conj 2 Punto ajuste interno 3 Real -200000,00...200000,00 |Unidades |100 =1 Unidad
PID de |PID de usuario
usuario

41.24 |Conj 2 Consigna interna 0 Real -200000,00...200000,00 |Unidades | 100 =1 Unidad
PID de |PID de usuario
usuario

41.26 |Conj 2 Punto ajuste min Real -200000,00...200000,00 |Unidades 100 =1
PID de
usuario

41.27 |Conj 2 Punto ajuste max Real -200000,00...200000,00 |Unidades 100 =1
PID de
usuario

41.28 |Conj 2 Punto ajuste tiempo Real 0,0...1800,0 s 10=1s

increm

41.29 [Conj 2 Punto ajuste tiempo Real 0,0...1800,0 s 10=1s

decrem

41.30 |Conj 2 Habil fijar consigna Fuente - - 1=1

binaria

41.31 [Conj 2 Invertir desviacion Fuente - - 1=1

binaria

41.32 [Conj 2 ganancia Real 0,10...100,00 - 100 =1

41.33 |Conj 2 tiempo integracion Real 0,0...9999,0 s 10=1s

41.34 |Conj 2 tiempo derivacion Real 0,000...10,000 s 1000=1s

41.35 |Conj 2 derivacion filtro de Real 0,0...10,0 10=1s

tiempo

41.36 |Conj 2 salida min Real -200000,00...200000,00 - 100 =1

41.37 |Conj 2 salida max Real -200000,00...200000,00 - 100 =1

41.38 |Conj 2 Habilit fijar salida Fuente - - 1=1

binaria

41.39 |Set 2 zona neutra rango Real 0...200000,0 - 10=1

41.40 |Set 2 zona neutra demora Real 0,0...3600,0 s 10=1s

41.43 |Conj 2 Dormir Nivel Real 0,0...200000,0 - 10=1

41.44 |Conj 2 Dormir Demora Real 0,0...3600,0 s 10=1s

41.45 [Conj 2 Dormir tiempo exten Real 0,0...3600,0 s 10=1s

41.46 |Conj 2 Dormir nivel incr Real 0,0...200000,0 Unidades | 10 = 1 Unidad
PID de |PID de usuario
usuario

41.47 |Conj 2 Despertar desviacion Real -200000,00...200000,00 |Unidades|100 =1 Unidad
PID de |PID de usuario
usuario

41.48 |Conj 2 Despertar demora Real 0,00...60,00 s 100=1s

41.49 |Conj 2 Modo seguimiento Fuente - - 1=1

binaria

41.50 [Conj 2 Seguimiento selec ref Fuente - - 1=1

analdgica
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41.58 |Conj 2 Aumentar prevencion Fuente - - 1=1
binaria
41.59 |Conj 2 Reducir prevencion Fuente - - 1=1
binaria
41.60 |Configurar fuente de activacion | Fuente - - 1=1
PID 2 binaria
41.80 |Conj 2 PID fuente sal min Lista 0...1 - 1=1
41.81 |Conj 2 PID fuente sal max Lista 0...1 - 1=1
41.89 |Conj 2 Multiplic Consigna Real -200000,00...200000,00 - 100 =1
41.90 |Conj 2 realiment multipl Real -200000,00...200000,00 - 100 =1
43 Chopper de Frenado
43.01 | Temperatura Resistencia Real 0,0...120,0 % 10=1%
43.06 |Habilitar Chopper Lista 0...3 - 1=1
43.07 |Habilitar Modo de Fuente - - 1=1
funcionamiento chopper binaria
frenado
43.08 |Resist Cte Tiempo Térmico Real 0...10000 s 1=1s
43.09 |Resistencia Pmax Continua Real 0,00...10000,00 kW 100 =1 kW
43.10 |Resistencia Valor Ohmico Real 0,0...1000,0 ohmio 10 = 1 ohmio
43.11 |Resistencia Limite Fallo Real 0...150 % 1=1%
43.12 |Resistencia Limite Aviso Real 0...150 % 1=1%
44 Control Freno Mecanico
44.01 |Estado Control de Freno PB 0000h...FFFFh - 1=1
44.06 |Habilitar Control Freno Fuente - - 1=1
binaria
44.08 |Demora Apertura Freno Real 0,00...5,00 s 100=1s
44.13 |Demora Cierre Freno Real 0,00...60,00 s 100=1s
44.14 |Nivel Cierre Freno Real 0,00...1000,00 rom 100 =1 rpm
45 Eficiencia energética
45.01 |GWh ahorrados Real 0...65535 GWh 1=1GWh
45.02 |MWh ahorrados Real 0...999 MWh 1=1MWh
45.03 |kWh ahorrados Real 0,0...999,9 kWh 10 =1 kWh
45.04 |Energia ahorrada Real 0,0...214748364,0 kWh 10 =1 kWh
45.05 |Ahorro econémico x1000 Real 0...4 294 967 295 miles (defini- 1 =1 unidad
ble) de moneda
45.06 |Ahorro econémico Real 0,00...999,99 (defini- | 100 =1 unidad
ble) de moneda
45.07 |Cantidad ahorrada Real 0,00...21474830,08 (defini- | 100 =1 unidad
ble) de moneda
45.08 |Reducc. CO2 kilotoneladas Real 0...65535 kilot.mét. 1=
1 kilotonelada
métrica
45.09 |Reducc. CO2 toneladas Real 0,0...999,9 ton. mét. 10 =
1 tonelada
métrica
45.10 |CO2 ahorrado total Real 0,0...214748300,8 ton. mét. 10 =
1 tonelada

métrica
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45.11 | Optimizador de energia Lista 0...1 - 1=1
45.12 | Tarifa energética 1 Real 0,000...4294966,296 (defini- 1000 =

ble) 1 unidad de
moneda
45.13 |Tarifa energética 2 Real 0,000...4294966,296 (defini- 1000 =
ble) 1 unidad de
moneda
45.14 |Seleccion de tarifa Fuente - - 1=1
binaria
45.18 |Factor conversion CO2 Real 0,000...65,535 tn/ MWh 1000 =
1 tn/MWh
45.19 |Potencia de comparacion Real 0,00...10000000,00 kW 10 =1 kW
45.21 |Restablecer calc. energia Lista 0...1 - 1=1
45.24 |Pico potencia x h Real -3000,00...3000,00 kw 1=1kW
45.25 |Tiemp Pico potencia x h Real N/A
45.26 |Energia total x h (reinic) Real -3000,00...3000,00 kWh 1=1kWh
45.27 |Pico potencia x dia Real -3000,00...3000,00 kw 1=1kW
45.28 |Tiemp Pico potencia x dia Real N/A
45.29 |Energia total x d (reinic) Real -30000,00...30000,00 kWh 1=1kWh
45.30 |Energia total ultimo dia Real -30000,00...30000,00 kWh 1=1kWh
45.31 |Pico potencia x mes Real -3000,00...3000,00 kW 1=1kwW
45.32 |Fecha Pico potencia x mes Real N/A
45.33 |Tiemp Pico potencia x mes Real N/A
45.34 |Energia total x mes (reinic) Real |-1000000,00...1000000,00 kWh 1=1kWh
45.35 |Energia total ultimo mes Real |-1000000,00...1000000,00 kWh 1=1kWh
45.36 |Pico potencia Histérico Real -3000,00...3000,00 kw 1=1kW
45.37 |Tiemp Pico potencia Hist Real N/A
45.38 |Tiempo pico pot histérico Real N/A
46 Ajustes monitorizacion / escalado
46.01 |Escalado Velocidad Real 0,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
46.02 |Escalado Frecuencia Real 0,10...1000,00 Hz 100=1Hz
46.03 |Escalado Par Real 0,1...1000,0 % 10=1%
46.04 |Escalado Potencia Real 0,10...30000,00 kW o kW o CV | 10 =1 unidad
0,10...40200,00 CV
46.05 |Escalado de intensidad Real 0...30000 A 1=1A
46.06 |Escalado ref velocidad cero Real 0,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
46.07 |Escalado cero ref. frec. Real 0,00...1000,00 Hz 100=1Hz
46.11 |Filtro tiempo Veloc motor Real 2...20000 ms 1=1ms
46.12 |Filtro tiempo Frecuen salida Real 2...20000 ms 1=1ms
46.13 |Filtro tiempo Par motor Real 2...20000 ms 1=1ms
46.14 |Filtro tiempo Potenc salida Real 2...20000 ms 1=1ms
46.21 |Ventana velocidad Real 0,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
46.22 |Ventana frecuencia Real 0,00...1000,00 Hz 100 =1Hz
46.23 |Ventana par Real 0,0...300,0 % 1=1%
46.31 |[Limite superior velocidad Real 0,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
46.32 |Limite superior frecuencia Real 0,00...1000,00 Hz 100 =1Hz
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46.33 |Limite superior par Real 0,0...1600,0 % 10=1%
46.41 |kWh escalado pulsos Real 0,001...1000,000 kWh 1000 = 1 kWh

47 Datos guardados
47.01 |Almacén de datos 1 real32 Real -2147483,000... - 1000 =1
2147483,000
47.02 |Almacén de datos 2 real32 Real -2147483,000... - 1000 =1
2147483,000
47.03 |Almacén de datos 3 real32 Real -2147483,000... - 1000 =1
2147483,000
47.04 | Almacén de datos 4 real32 Real -2147483,000... - 1000 =1
2147483,000
47.11 |Almacén de datos 1 int32 Real -2147483648... - 1=1
2147483647
47.12 |Almacén de datos 2 int32 Real -2147483648... - 1=1
2147483647
47.13 |Almacén de datos 3 int32 Real -2147483648... - 1=1
2147483647
47.14 |Almacén de datos 4 int32 Real -2147483648... - 1=1
2147483647
47.21 |Almacén de datos 1 int16 Real -32768...32767 - 1=1
47.22 |Almacén de datos 2 int16 Real -32768...32767 - 1=1
47.23 |Almacén de datos 3 int16 Real -32768...32767 - 1=1
47.24 |Almacén de datos 4 int16 Real -32768...32767 - 1=1
49 Comunic Puerto Panel
49.01 |Nodo Real 1...32 - 1=1
49.03 |Velocidad Transmision Lista 1...5 - 1=
49.04 |Tiempo Pérdida Comunic Real 0,3...3000,0 s 10=1s
49.05 |Accion Pérdida Comunic Lista 0...3 - 1=
49.06 |Actualizar Ajustes Lista 0...1 - 1=
50 Bus de Campo Adap. (FBA)
50.01 |FBAA habilitar Lista 0...1 - 1=
50.02 |FBAA Func Perd Comunic Lista 0...5 - 1=
50.03 |FBAA Tout Perd Comunic Real 0,3...6553,5 s 10=1s
50.04 |FBAATipo Ref1 Lista 0..5 - 1=
50.05 |FBAATipo Ref2 Lista 0..5 - 1=
50.06 |FBAA Selec SW Lista 0...1 - 1=1
50.07 |FBAATipo Actual 1 Lista 0..5 - 1=
50.08 [FBAA Tipo Actual 2 Lista 0..5 - 1=
50.09 |FBAA Fuente SW Transp Fuente - - 1=
analdgica
50.10 |FBAA Fuente Act1 Transp Fuente - - 1=1
analégica
50.11 |FBAA Fuente Act2 Transp Fuente - - 1=1
analdgica
50.12 |FBA A Modo depuracién Lista 0...1 - 1=1
50.13 |FBAA Palabra de Control Dato |00000000h...FFFFFFFFh - 1=1
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50.14 |FBA A Referencia 1 Real -2147483648... - 1=1
2147483647
50.15 |FBAA Referencia 2 Real -2147483648... - 1=1
2147483647
50.16 |FBAA Palabra de estado Dato |00000000h...FFFFFFFFh - 1=1
50.17 |FBAA Valor Actual 1 Real -2147483648... - 1=1
2147483647
50.18 |FBAA Valor Actual 2 Real -2147483648... - 1=1
2147483647
51 FBA A Ajustes
51.01 |FBAATipo Lista - - 1=1
51.02 |FBAAPar2 Real 0...65535 - 1=1
51.26 |FBAAPar 26 Real 0...65535 - 1=
51.27 |FBAA Refresco par Lista 0...1 - 1=1
51.28 |FBAA Ver. tab parametros Dato - - 1=
51.29 |FBAA Cddigo tipo convert Real 0...65535 - 1=
51.30 |FBAA Version archivo map Real 0...65535 - 1=
51.31 |D2FBA Estado Com Lista 0...6 - 1=
51.32 |FBAA comm SW ver Dato - - 1=
51.33 |FBA A appl SW ver Dato - - 1=
52 FBA A Data In
52.01 |FBAADataIn 1 Lista - - 1=1
52.12 |FBAAData In 12 Lista - - 1=1
53 FBA A Data Out
53.01 |FBA A Data Out 1 Lista - - 1=1
53.12 |FBA A Data Out 12 Lista - - 1=1
58 Bus de campo integrado
58.01 |Habilitar protocolo Lista 0...1 - 1=
58.02 |ID de protocolo Real 0000h...FFFFh - 1=1
58.03 |Nodo Real 0...255 - 1=
58.04 |Velocidad Transmision Lista 0...7 - 1=
58.05 |Paridad Lista 0...3 - 1=
58.06 |Ctrl comunicacion Lista 0...2 - 1=
58.07 |Diagnéstico comunicacion PB 0000h...FFFFh - 1=
58.08 |Paquetes recibidos Real 0...4294967295 - 1=
58.09 |Paquetes transmitidos Real 0...4294967295 - 1=
58.10 |Todos los paquetes Real 0...4294967295 - 1=
58.11 |UART errors Real 0...4294967295 - 1=
58.12 |CRC errors Real 0...4294967295 - 1=
58.14 |Perdida Comunic Accién Lista 0...5 - 1=

58.15 |Perdida Comunic Modo Lista 1...2 - 1=
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58.16 |Tiempo Pérdida Comunic Real 0,0...6000,0 s 10=1s
58.17 |Demora de transmision Real 0...65535 ms 1=1ms
58.18 |EFB control word PB 00000000h...FFFFFFFFh - 1=1
58.19 |BCI palabra de Estado PB 00000000h...FFFFFFFFh - 1=1
58.25 |Perfil de control Lista 0,5 - 1=1
58.26 |BCI Tipo Ref1 Lista 0...5 - 1=1
58.27 |BCI Tipo Ref2 Lista 0...5 - 1=1
58.28 BCI Tipo Act1 Lista 0..5 - 1=1
58.29 |BCI Tipo Act2 Lista 0..5 - 1=1
58.31 |BCI Fuente Act1 Transp Fuente - - 1=1

analdgica
58.32 |BCI Fuente Act2 Transp Fuente - - 1=1
analégica
58.33 |Modo direccionamiento Lista 0...2 - 1=1
58.34 |Orden de palabra Lista 0... - 1=1
58.101 |1/O de datos 1 Fuente - - 1=1
analdgica
58.102 |1/O de datos 2 Fuente - - 1=1
analdgica
58.103 |1/O de datos 3 Fuente - - 1=1
analdgica
58.104 |1/O de datos 4 Fuente - - 1=1
analégica
58.105 |1/O de datos 5 Fuente - - 1=1
analdgica
58.106 | I/O de datos 6 Fuente - - 1=1
analdgica
58.107 |1/O de datos 7 Fuente - - 1=1
analdgica
58.114 |1/O de datos 14 Fuente - - 1=1
analdgica
71 PID1 externo
71.01 (Valor Actual PID externo Real -200000,00...200000,00 % 100 = 1 unidad
PID de usuario
71.02 |Valor Actual Retroaliment Real -200000,00...200000,00 |Unidades | 100 =1 Unidad
PID de | PID de usuario
usuario
71.03 |Valor actual punto ajuste Real -200000,00...200000,00 |Unidades|100 =1 Unidad
PID de | PID de usuario
usuario
71.04 |Valor Actual Desviacion Real -200000,00...200000,00 |Unidades | 100 =1 Unidad
PID de | PID de usuario
usuario
71.06 |PID Palabra de estado PB 0000h...FFFFh - 1=1
71.07 |PID Modo Operacioén Lista 0...2 - 1=1
71.08 [Realim 1 Fuente Fuente - - 1=1
analdgica
71.11 |Realim tiempo filtr Real 0,000...30,000 s 1000=1s
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71.14 |Escala Punto ajuste Real -200000,00...200000,00 - 100 =1
71.15 |Escalado salida Real -200000,00...200000,00 - 100 =1
71.16 |Punto ajuste 1 Fuente Fuente - - 1=1

analdégica
71.19 |Punto ajuste interno sel1 Fuente - - 1=1
binaria
71.20 |Punto ajuste interno sel2 Fuente - - 1=1
binaria
71.21 |Punto ajuste interno 1 Real -200000,00...200000,00 |Unidades | 100 =1 Unidad
PID de |PID de usuario
usuario
71.22 |Punto ajuste interno 2 Real -200000,00...200000,00 |Unidades | 100 =1 Unidad
PID de |PID de usuario
usuario
71.23 |Punto ajuste interno 3 Real -200000,00...200000,00 |Unidades |100 =1 Unidad
PID de |PID de usuario
usuario
71.26 |Punto Ajuste Min Real -200000,00...200000,00 - 100 =1
71.27 |Punto Ajuste Max Real -200000,00...200000,00 - 100 =1
71.31 |Desviacion Inversion Fuente - - 1=1
binaria
71.32 |Ganancia Real 0,10...100,00 - 100 =1
71.33 |Tiempo de integracion Real 0,0...9999,0 s 10=1s
71.34 | Tiempo de derivacion Real 0,000...10,000 s 1000=1s
71.35 | Tiempo Filtro Derivacion Real 0,0...10,0 1000=1s
71.36 |Salida Minima Real -200000,00...200000,00 - 10=1
71.37 |Salida Maxima Real -200000,00...200000,00 - 10=1
71.38 |Habilit fijar salida Fuente - - 1=1
binaria
71.39 |Zona neutra rango Real 0,0...200000,0 - 10=1
71.40 |Zona neutra demora Real 0,0...3600,0 s 1000=1s
71.58 | Aumentar prevencion Fuente - - 1=1
binaria
71.59 |Reducir prevencion Fuente - - 1=1
binaria
71.62 |Punto ajuste interno actual Real -200000,00...200000,00 |Unidades | 100 =1 Unidad
PID de |PID de usuario
usuario
73.14 |Escala Punto ajuste Real -200000,00...200000,00 - 100 =1
76 PFC Configuracién
76.01 |PFC status PB 0000h...FFFFh - 1=1
76.02 |PFC Estado del sistema Lista 0...2,100...103, - 1=1
200...202, 300...302, 400,
500, 600, 800...801, 4...9
76.11 |Bombal/vent estado 1 PB 0000h...FFFFh - 1=
76.12 |Bombal/vent estado 2 PB 0000h...FFFFh - 1=
76.13 |Bombal/vent estado 3 PB 0000h...FFFFh - 1=
76.14 |Bombalvent estado 4 PB 0000h...FFFFh - 1=
76.21 |PFC Configuracién Lista 0,2..3 - 1=1
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76.25 |Numero de motores Real 1.4 - 1=1
76.26 |Num min motores permitido Real 0..4 - 1=1
76.27 |NUum max motores permit Real 1..4 - 1=1
76.30 |Velocidad marcha 1 Real 0...32767 rpm/Hz 1 =1 unidad
76.31 |Velocidad marcha 2 Real 0...32767 rpm/Hz 1 =1 unidad
76.32 |Velocidad marcha 3 Real 0...32767 rpm/Hz 1 =1 unidad
76.41 |Velocidad paro 1 Real 0...32767 rpm/Hz 1 =1 unidad
76.42 |Velocidad paro 2 Real 0...32767 rpm/Hz 1 =1 unidad
76.43 |Velocidad paro 3 Real 0...32767 rpm/Hz 1 =1 unidad
76.55 |Demora de marcha Real 0,00...12600,00 s 100=1s
76.56 |Demora de paro Real 0,00...12600,00 s 100=1s
76.57 |Retencion velocidad activa Real 0,00...1000,00 s 100=1s
76.58 |Retencion velocidad desact Real 0,00...1000,00 s 100=1s
76.59 |PFC demora contactor Real 0,20...600,00 s 100=1s
76.60 |PFC tiempo rampa acel Real 0,00...1800,00 s 100=1s
76.61 |PFC tiempo rampa decel Real 0,00...1800,00 s 100=1s
76.70 |Autocambio Fuente - - 1=1
binaria

76.71 |Intervalo autocambio Real 0,00...42949672,95 h 100=1h

76.72 |Méax desequilibrio desgaste Real 0,00...1000000,00 h 100=1h

76.73 |Nivel autocambio Real 0,0...300,0 % 10=1%

76.74 |PFC auxiliar autocambio Lista 0...1 - 1=1

76.81 |PFC 1 enclavamiento Fuente 0...10 - 1=1
binaria

76.82 |PFC 2 enclavamiento Fuente 0...10 - 1=1
binaria

76.83 |PFC 3 enclavamiento Fuente 0...10 - 1=1
binaria

76.84 |PFC 4 enclavamiento Fuente 0...10 - 1=1
binaria

76.95 |Control Regulador Bypass Fuente - - 1=1
binaria

77 PFC maintenance and monitoring

77.10 |PFC cambio tiempo marcha Lista 0...5 - 1=1

77.11 |Pump/fan 1 running time Real 0,00...42949672,95 h 100=1h

77.12 |Pumpl/fan 2 running time Real 0,00...42949672,95 h 100=1h

77.13 |Pump/fan 3 running time Real 0,00...42949672,95 h 100=1h

77.14 |Pump/fan 4 running time Real 0,00...42949672,95 h 100=1h

95 Configuracion Hardware

95.01 |Tensién Alimentacion Lista 0,2..3 - 1=1

95.02 |Limites Tension Adaptativos Lista 0...1 - 1=1

95.03 |Tension alimentacion CA Real 0...65535 \Y 1=1V

estimada

95.04 |Aliment Tarjeta Control Lista 0...1 - 1=1

95.15 |Ajustes HW especiales PB 00000000h...FFFFFFFFh - 1=1

95.20 |Opciones HW palabra 1 PB 0000h...FFFFh - 1=1
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95.21 |Opciones HW palabra 2 PB 0000h...FFFFh - 1=1
96 Sistema

96.01 |ldioma Lista - - 1=1
96.02 |Cddigo de acceso Dato 0...99999999 - 1=
96.03 |Estado de nivel de acceso PB 00000000h...FFFFFFFFh - 1=
96.04 |Seleccion de macro Lista 0...3,11...17 - 1=
96.05 |Macro activa Lista 1...3, 11..17 - 1=
96.06 |Restauracion de Parametros Lista 0, 2,8, 32,62,512, 1024, - 1=

34560
96.07 |Guardar param manualmente Lista 0...1 - 1=1
96.08 |Reiniciar Tarjeta de Control Lista 0...1 - 1=1
96.10 |Estado Juego de usuario Lista 0...7,20...23 - 1=1
96.11 | Guard/cargar juego usuario Lista 0...5,18...21 - 1=1
96.12 |Juego Usuario Modo I/0 in1 Fuente - - -
binaria
96.13 |Juego Usuario Modo I/O in2 Fuente - - -
binaria
96.16 |Seleccion de unidad PB 000h...FFFFh 1=1
96.20 |Sincro Hora Fuente primaria Lista 0,2,6,8,9 - 1=1
96.51 |Borrar regist. fallos y event Real 0...1 - 1=1
96.70 |Desahab Progr. Adaptativo Lista 0...1 - 1=1
96.100 | Change user pass code Dato 10000000...99999999 - 1=1
96.101 | Confirm user pass code Dato 10000000...99999999 - 1=1
96.102 | User lock functionality PB 0000h...FFFFh - 1=1
97 Control de Motor
97.01 |Frec. Portadora Referencia Lista 2,4,8,12 kHz 1=1kHz
97.02 |Frec. Portadora Minima Lista 15,2,4,8,12 kHz 1=1kHz
97.03 |Ganancia deslizamiento Real 0...200 % 1=1%
97.04 |Reserva de Tension Real -4...50 % 1=1%
97.05 |Frenado por Flujo Lista 0...2 - 1=1
97.08 | Optimizador par min Real 0,0...1600,0 % 10=1%
97.09 |Modo frec. conmutacion Lista 0...1 - 1=1
97.10 |Inyeccién de sefial Lista 0...4 - 1=1
97.11 |TR tuning Real 25...400 % 1=1%
97.13 |Compensacion IR Real 0,00...50,00 % 100 = 1%
97.15 |Adaptacion temp. modelo motor | Lista 0...1 - 1=1
97.16 |Estator Factor temperatura Real 0...200 % 1=1%
97.17 |Rotor Factor temperatura Real 0...200 % 1=1%
97.18 | Debilitamiento de campo Lista 0...1 - 1=1
hexagonal
97.19 |Hexagonal field weakening Real 0,0...500,0 % 10=1%
point
97.20 |Relacion U/f Lista 0...1 - 1=1
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N.° | Nombre | Tipo Rango Unidad FbEqG32
98 Parametros Motor Usuario
98.01 [Modelo Motor Usuario Lista 0...1 - 1=1
98.02 |Rs usuario Real 0,0000...0,50000 p.u. 100000 =
1p.u.
98.03 |Rr usuario Real 0,0000...0,50000 p.u. 100000 =
1p.u.
98.04 |Lm usuario Real 0,00000...10,00000 p.u. 100000 =
1p.u.
98.05 |SigmalL usuario Real 0,00000...1,00000 p.u. 100000 =
1p.u.
98.06 |Ld usuario Real 0,00000...10,00000 p.u. 100000 =
1p.u.
98.07 |Lq usuario Real 0,00000...10,00000 p.u. 100000 =
1p.u.
98.08 |PM Flujo Usuario Real 0,00000...2,00000 p.u. 100000 =
1p.u.
98.09 (Rs Usuario SI Real 0,00000...100,00000 ohmio 100000 =
1p.u.
98.10 |Rr Usuario SI Real 0,00000...100,00000 ohmio 100000 =
1p.u.
98.11 |Lm Usuario SI Real 0,00...100000,00 mH 100 =1 mH
98.12 |SigmalL Usuario SI Real 0,00...100000,00 mH 100 =1 mH
98.13 |Ld Usuario SI Real 0,00...100000,00 mH 100 =1 mH
98.14 |Lq Usuario SI Real 0,00...100000,00 mH 100 =1 mH
99 Datos de Motor
99.03 |Tipo Motor Lista 0...2 - 1=1
99.04 |Modo Control Motor Lista 0...1 - 1=1
99.06 |Intensidad Nominal Motor Real 0,0...6400,0 A 10=1A
99.07 |Tension Nominal Motor Real 0,0...960,0 \Y 10=1V
99.08 |Frecuencia Nominal Motor Real 0,0...500,0 Hz 100=1Hz
99.09 |Velocidad Nominal Motor Real 0...30000 rpm 1=1rpm
99.10 |Potencia Nominal Motor Real 0,00...10000,00 kW o kW o CV | 100 = 1 unidad
0,00...13404,83 CV
99.11 | Cos ¢ nominal motor Real 0,00...1,00 - 100 =1
99.12 |Par Nominal Motor Real 0,000...4000000,000 N-m N-mo 1000 =
o Ib-ft 1 unidad
0,000...2950248,597 Ib-ft
99.13 |Marcha ID solicitada Lista 0...3,5...6 - 1=1
99.14 |Ultima marcha ID realizada Lista 0...3,5...6 - 1=1
99.15 |Pares polos motor calc Real 0...1000 - 1=1
99.16 |Orden fases motor Lista 0...1 - 1=1
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Analisis de fallos

Contenido de este capitulo

Este capitulo enumera todos los mensajes de aviso y fallo, incluidas sus posibles
causas y su correccion. Usando la informacién contenida en este capitulo pueden
identificarse y corregirse las causas de la mayoria de avisos y fallos. En caso
contrario, pdngase en contacto con un representante de servicio de ABB. Si tiene la
posibilidad de usar la herramienta de PC Drive Composer, envie el paquete de
soporte creado por Drive Composer al representante de servicio de ABB.

Los avisos y los fallos se enumeran a continuacién en tablas separadas. Cada tabla
esta ordenada por codigo de aviso/fallo.

Seguridad

ADVERTENCIA: Sélo los electricistas cualificados deben llevar a cabo el

servicio técnico del convertidor. Antes de realizar tareas en el convertidor, lea
las instrucciones del capitulo Instrucciones de seguridad contenidas al principio del
Manual de hardware del convertidor.

Indicaciones

Avisos y fallos

Los avisos y los fallos indican un estado andmalo del convertidor. Los codigos y
nombres de los avisos y los fallos activos se muestran en la pantalla del panel de
control del convertidor, asi como en la herramienta de PC Drive Composer. A través
del bus de campo so6lo estan disponibles los codigos de los avisos y los fallos.
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Los avisos no precisan ser restaurados; dejan de mostrarse cuando cesa la causa del
aviso. Los avisos no disparan el convertidor; este seguira haciendo funcionar el motor.

Los fallos aseguran el interior del convertidor y provocan el disparo del convertidor, lo
cual para el motor. Después de eliminar la causa de un fallo, el fallo se puede
restaurar desde un fuente seleccionable (Menu - Ajustes principales - Funciones
avanzadas - Restaurar fallos manualmente (Restaurar fallos manualmente
desde:) en el panel; o el parametro 31.11 Restauracién Fallo Seleccion) como el
panel de control, la herramienta de PC Drive Composer, las entradas digitales del
convertidor o el bus de campo. Al restaurar el fallo se crea un evento 64FF
Restauracion de fallo. Después de restaurar, se puede reiniciar el convertidor.

Tenga en cuenta que algunos fallos requieren un reinicio de la unidad de control, o
bien desconectando y conectando la alimentacién, o usando el parametro 96.08
Reiniciar Tarjeta de Control. Esto se menciona en el listado de fallos donde sea
apropiado.

Eventos puros

Ademas de los avisos y los fallos, hay eventos puros que solo se registran en el
registro de eventos del convertidor. Los cédigos de estos eventos se incluyen en la
tabla Mensajes de aviso de la pagina 430.

Mensajes editables

Para los eventos externos, se pueden editar la accién (fallo o aviso), el nombre y el
texto del mensaje. Para especificar eventos externos, seleccione Menu - Ajustes
principales - Funciones avanzadas - Eventos externos.

También se puede incluir informacién de contacto y editar el texto. Para especificar
informacién de contacto, seleccione Menu - Ajustes principales - Reloj, region,
pantalla - Vista Informacion de contacto.

Historial de avisos/fallos

Registro de eventos
Todas las indicaciones se almacenan en el registro de eventos con una indicacion de
hora y otros datos. El registro de eventos guarda la informacién en

* los 8 ultimos registros de fallos es decir, fallos que provocaron el disparo del
convertidor o restauraciones de fallos

* los 10 ultimos avisos o eventos puros que han ocurrido.

Véase el apartado Ver la informacién de avisos/fallos en la pagina 429.

Codigos auxiliares

Algunos eventos generan un codigo auxiliar que con frecuencia ayuda a localizar el
problema. En el panel de control, el cédigo auxiliar se almacena como parte de los

detalles del evento; en la herramienta de PC Drive Composer, el cédigo auxiliar se

muestra en la lista de eventos.
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Ver la informacion de avisos/fallos

El convertidor puede almacenar una lista de los fallos activos que provocan el
disparo del convertidor. El convertidor también guarda una lista de fallos y avisos que
se han producido previamente.

Para ver los avisos y los fallos activos, consulte:

+ Menu - Diagnésticos - Fallos activos

* Menu - Diagnésticos - Avisos activos

» Opciones - Fallos activos

* Opciones - Avisos activos

* los parametros del grupo 04 Avisos y Fallos (pagina 167).

Para ver los avisos y los fallos aparecidos previamente, consulte:
* Menu - Registro de fallos y eventos
* los parametros del grupo 04 Avisos y Fallos (pagina 167).

El registro de eventos también se puede consultar (y restaurar) con la herramienta de
PC Drive Composer. Véase Drive composer PC tool user’s manual
(3AUA0000094606 [Inglés]).

Generacion del cédigo QR para la aplicacién de servicio
movil

El convertidor puede generar un cédigo QR (o una serie de estos) para su
visualizacion en el panel de control. El codigo QR contiene los datos de identificacion
del convertidor, la informacién de los ultimos eventos, los valores de estado y los
parametros del contador. El codigo puede leerse con un dispositivo moévil que cuente
con la aplicacion de servicio de ABB, la cual envia los datos a ABB para su analisis.

Para obtener mas informacion acerca de la aplicacién, pongase en contacto con su
representante de Servicio de ABB.

Para generar el cédigo QR, seleccione Mentu - Info Sistema - Codigo QR.

Nota: Si se utiliza un panel de control que no admite la generacion de un cédigo QR
(versidn anterior a v.6.4x), la entrada del menu desaparecera completamente y
dejara de estar disponible junto con los paneles de control que admiten la generacién
del cédigo QR.
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Mensajes de aviso

Nota: La lista también contiene eventos que s6lo se muestran en el Registro de

eventos.

&oet)j(.) Aviso / Cédigo aux. Causa Accion

64FF | Restauracion de fallo Se ha restaurado un fallo Evento. Sélo informativo.
desde el panel, la herramienta
de PC Drive Composer, el
bus de campo o una E/S.

A2A1 | Calibracion de corriente | La medicion del offset y la Aviso informativo (véase el parametro
ganancia de la calibracién de | 99.13 Marcha ID solicitada).
corriente se realizara durante
la siguiente marcha.

A2B1 | Sobreintensidad La corriente de salida ha Compruebe la carga del motor.
superado el limite de fallo Compruebe los tiempos de aceleracion
interno. en el grupo de parametros 23 Rampas
Ademas de una situacion de | Acel/Decel Velocidad (control de veloci-
sobrecorriente real, este dad), 26 Par Cadena de referencia (con-
aviso también puede gene- | trol de par) o 28 Frecuencia Cadena de
rarse por un fallo a tierra o referencia (control de frecuencia). Com-
una pérdida de fase de ali- pruebe también los parametros 46.01
mentacion. Escalado Velocidad, 46.02 Escalado

Frecuencia 'y 46.03 Escalado Par.
Compruebe el motor y el cable de motor
(incluida la fase y la conexion en estre-
lla/triangulo).

Para comprobar si existe un fallo a tierra
en el motor o en los cables de motor, mida
las resistencias de aislamiento del motor y
del cable de motor. Véase el capitulo Ins-
talacion eléctrica, apartado Comproba-
cién del aislamiento del conjunto en el
Manual de hardware del convertidor.
Compruebe que no hay contactores
abriéndose y cerrandose en el cable de
motor.

Compruebe que los datos de inicio del
grupo de parametros 99 Datos de Motor
se corresponden con la placa de carac-
teristicas del motor.

Compruebe que no hay condensadores
de correccion del factor de potencia ni
elementos de absorcion de sobretension
en el cable de motor.

A2B3 | Fugas a tierra El convertidor ha detectado | Compruebe que no hay condensadores
un desequilibrio de la carga | de correccion de factor de potencia ni
normalmente debido a un elementos de absorcién de sobretension
fallo a tierra en el motor o en | en el cable de motor.
el cable de motor. Para comprobar si existe un fallo a tierra

en el motor o en los cables de motor, mida
las resistencias de aislamiento del motor y
del cable de motor. Véase el capitulo Ins-
talacion eléctrica, apartado Comproba-
cién del aislamiento del conjunto en el
Manual de hardware del convertidor. Si se
encuentra un fallo a tierra, repare o cam-
bie el cable de motor o el motor.

Si no se detecta ningun fallo a tierra, con-
tacte con su representante local de ABB.
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‘(::::)‘(.) Aviso / Codigo aux. Causa Accion
A2B4 | Cortocircuito Cortocircuito en motor o Compruebe si hay errores de cableado
cables de motor. en el motor y el cable de motor.
Compruebe el motor y el cable de motor
(incluida la fase y la conexién en estre-
lla/triangulo).
Para comprobar si existe un fallo a tierra
en el motor o en los cables de motor,
mida las resistencias de aislamiento del
motor y del cable de motor. Véase el
capitulo Instalacion eléctrica, apartado
Comprobacién del aislamiento del con-
Jjunto en el Manual de hardware del con-
vertidor.
Compruebe que no hay condensadores
de correccién de factor de potencia ni
elementos de absorcién de sobretension
en el cable de motor.
A2BA | Sobrecarga de IGBT Temperatura excesiva de los | Compruebe el cable de motor.
IGBT. Este aviso protege los | Compruebe las condiciones ambienta-
IGBT y puede activarse por | les.
un cortocircuito en el cable | Compruebe el caudal de aire y el funcio-
de motor. namiento del ventilador.
Compruebe si hay acumulacion de polvo
en las aletas del disipador térmico.
Compruebe la potencia del motor con
respecto a la potencia del convertidor.
A3A1 | Sobretension bus CC Tension de CC del circuito Compruebe el ajuste de la tensién de ali-
intermedio excesiva (al parar | mentacion (parametro 95.01 Tensién Ali-
el convertidor). mentacion). Tenga en cuenta que un
A3A2 | Subtension bus CC Tension de CC del circuito | &luste incorrecto de este parametro
intermedio insuficiente (al puedelhacer que el motor,se embale de
parar el convertidor). modo |ncontro|ado_0 pod_rla sobrecargar
el chopper o la resistencia de frenado.
A3AA | CC no cargado La tension del circuito de CC | Compruebe la tension de alimentacion.
intermedio no ha alcanzado | g; g| problema persiste, péngase en
el nivel operativo. contacto con su representante local de
ABB.
A490 | Config. incorrecta sensor | La temperatura no puede Compruebe los ajustes de los parame-
temp. supervisarse. Configuraciéon | tros de fuente de temperatura 35.711 y
incorrecta del adaptador. 35.21.
A491 | Temperatura externa 1 La temperatura medida 1 ha | Compruebe el valor del parametro
(Mensaije de texto editable) | rebasado el limite de aviso. 35.02 Temperatura Medida 1.
Compruebe la refrigeracion del motor
(u otro equipo cuya temperatura se esté
midiendo).
Compruebe el valor de
35.13 Supervisiéon 1 Limite aviso.
A492 | Temperatura externa 2 La temperatura medida 2 ha | Compruebe el valor del parametro
(Mensaije de texto editable) | rebasado el limite de aviso. 35.03 Temperatura Medida 2.
Compruebe la refrigeracién del motor
(u otro equipo cuya temperatura se esté
midiendo).
Compruebe el valor de
35.23 Supervisién 2 Limite aviso.
A4A0 | Temp. tarjeta de control | La temperatura de la unidad | Compruebe el cédigo auxiliar. Véase a

de control es demasiado alta.

continuacién una lista de acciones a rea-
lizar para cada caédigo.
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Céd.

(hex) Aviso / Cédigo aux.

Causa

Accion

(ninguno)

Se ha superado el limite de
alarma de temperatura

Compruebe las condiciones ambienta-
les.

Compruebe el caudal de aire y el funcio-
namiento del ventilador.

Compruebe si hay acumulacién de polvo
en las aletas del disipador térmico.

Termistor averiado

Péngase en contacto con un represen-
tante de servicio ABB para la sustitucion
de la unidad de control.

A4A1
IGBT

Sobrecalentamiento de

La temperatura estimada de
los IGBT del convertidor es
excesiva.

Compruebe las condiciones ambienta-
les.

Compruebe el caudal de aire y el funcio-
namiento del ventilador.

Compruebe si hay acumulacién de polvo
en las aletas del disipador térmico.
Compruebe la potencia del motor con
respecto a la potencia del convertidor.

A4A9 | Refrigeracion

La temperatura del moédulo
de convertidor es excesiva.

Compruebe la temperatura ambiente. Si
supera 40 °C/104 °F (bastidores 1P21
R4...R9) o si supera 50 °C/122 °F (bas-
tidores IP21 RO...R9), asegurese de
que la corriente de carga no supera la
capacidad de carga reducida del conver-
tidor. Para todos los bastidores IP55,
compruebe las temperaturas de derra-
teo. Véase el capitulo Especificaciones
técnicas, apartado Derrateo en el
Manual de hardware del convertidor.
Compruebe el caudal de aire de refrige-
racién del modulo de convertidor y el
funcionamiento del ventilador.
Compruebe si existe acumulacion de
polvo en el interior del armario y el disi-
pador del médulo de convertidor. Limpiar
si fuera necesario.

A4B0 | Temperatura excesiva

La medicion de temperatura
de la unidad de potencia es
demasiado alta.

Compruebe las condiciones ambienta-
les.

Compruebe el caudal de aire y el funcio-
namiento del ventilador.

Compruebe si hay acumulacién de polvo
en las aletas del disipador térmico.
Compruebe la potencia del motor con
respecto a la potencia del convertidor.
(1: Fase U, 2: Fase V, 3: Fase W,

4: Tarjeta INT, 6: Entrada de aire (sensor
conectado a la tarjeta INT X10),

7: Ventilador del compartimento TCI o
tarjeta de la unidad de alimentacion,
FA: Temperatura ambiente).

A4B1 | Difer. temperatura

excesiva

Diferencia excesiva de tem-
peratura entre IGBT de dis-
tintas fases.

Compruebe el cableado del motor.
Compruebe la refrigeracion de los
madulos de convertidor.
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‘(::::)‘(.) Aviso / Codigo aux. Causa Accion
A4F6 | Temperatura de IGBT La temperatura de los IGBT | Compruebe las condiciones ambienta-
del convertidor es excesiva. | les.
Compruebe el caudal de aire y el funcio-
namiento del ventilador.
Compruebe si hay acumulacién de polvo
en las aletas del disipador térmico.
Compruebe la potencia del motor con
respecto a la potencia del convertidor.
A581 | Ventilador Falta la realimentacion del Compruebe el cédigo auxiliar para iden-
ventilador de refrigeracion. tificar el ventilador. El cédigo 0 indica el
ventilador principal 1. Otros codigos (for-
mato XYZ): “X” especifica la palabra de
estado (1: Marcha de ID, 2: normal). “Y”
=0, “Z” especifica el indice del ventila-
dor (1: Ventilador principal 1,
2: Ventilador principal 2, 3: Ventilador
principal 3).
Compruebe el funcionamiento y la cone-
xion del ventilador.
Sustituir el ventilador si esta defectuoso.
A582 | Falta ventilador auxiliar | Un ventilador auxiliar de refri- | Compruebe el cédigo auxiliar.
geracion (ventilador interno | Compruebe el ventilador auxiliar y la
IP55) esta atascado o desco- | conexién.
nectado. Sustituya el ventilador averiado.
Asegurese de que la cubierta principal
del convertidor esté en su lugar y fijada.
Si la puesta en marcha del convertidor
requiere la extraccion de la cubierta, se
generara este aviso incluso si se elimina
el fallo. Véase el fallo 5081 Ventilador
aux roto (pagina 445).
A5A0 | Funcién Safe Torque Off | La funcién Safe Torque Off Compruebe las conexiones de los circui-
Aviso programable: se ha activado, es decir, se tos de seguridad. Para obtener mas
31.22 STO indicacién han interrumpido las sefiales | informacién, consulte el capitulo Fun-
marcha/paro del circuito de seguridad cion Safe Torque Off en el Manual de
conectado al conector STO. | hardware del convertidor y la descrip-
cion del parametro 37.22STO indicacion
marcha/paro (pagina 275).
Compruebe el valor del parametro
95.04 Aliment Tarjeta Control.
A5EA | Temperatura circuito de | Problema con la medicién de | Contacte con su representante local de
medicion temperatura interna del ABB.
equipo.
AS5EB | Fallo de potencia en Fallo de la unidad de alimen- | Contacte con su representante local de
tarjeta PU tacion. ABB.
AS5ED | ADC circuito de medicion | Fallo del circuito de medi- Contacte con su representante local de
cion. ABB.
AS5EE | Circuito de medicion Fallo del circuito de medi- Contacte con su representante local de
DFF cion. ABB.
AS5EF | Realim estado PU La realimentacion de estado | Contacte con su representante local de
de las fases de salida no ABB.
coincide con las sefiales de
control.
A5F0 | Realimentacion de carga | No se encuentra la sefial de | Compruebe la sefial de realimentacion

realimentacion de carga.

procedente del sistema de carga.
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Cad. . - L
(hex) Aviso / Cédigo aux. Causa Accion
AB82 | Velocidad borrado flash | La memoria flash (en la uni- | Evite forzar guardados de parametros
exced dad de memoria) se ha innecesarios con el parametro 96.07 o
borrado con demasiada fre- | escrituras de parametros ciclicos (como
cuencia, comprometiendo la | la activacion del registrador de usuario
vida util de la memoria. mediante parametros).
Compruebe el cédigo auxiliar (formato
XYYY YZZZ). “X” especifica la fuente de
la alarma (1: monitorizacién general del
borrado de la memoria flash). “Zz2Z”
especifica le nimero de subsector de la
memoria flash que genero la alarma.
A6A4 | Valor nominal de motor Los parametros del motor Compruebe el codigo auxiliar. Véase a
estan incorrectamente ajus- | continuacion una lista de acciones a rea-
tados. lizar para cada cédigo.
El convertidor no esta dimen-
sionado correctamente.

0001 | La frecuencia de desliza- Compruebe los ajustes de los parame-
miento es demasiado tros de configuracién del motor de los
pequena. grupos 98 y 99.

0002 | Las velocidades nominal y Compruebe que el convertidor esté
sincrona difieren excesiva- dimensionado correctamente para el
mente. motor.

0003 | La velocidad nominal es
mayor que la velocidad sin-
crona con 1 par de polos.

0004 | La intensidad nominal esta
fuera de los limites

0005 | La tensiéon nominal esta fuera
de los limites.

0006 | La potencia nominal es
mayor que la potencia apa-
rente.

0007 | La potencia nominal no es
consistente con la velocidad
y el par nominales.

ABA5 | Sin datos de motor No se han ajustado los para- | Compruebe si se han ajustado todos los
metros del grupo 99. parametros requeridos del grupo 99.
Nota: Es normal que aparezca este
aviso durante la puesta en marcha y se
mantenga hasta que se introduzcan los
datos del motor.
ABAG | Categoria tension no No se ha definido la catego- | Establezca la categoria de tension en el
seleccionada ria de tension. parametro 95.01 Tensién Alimentacién.
ABA7 | Tiempo de sistema no No se ha establecido la hora | Establezca manualmente la hora del sis-

ajustado

del sistema. No se pueden
utilizar las funciones tempori-
zadas y las fechas de los
registros de fallos no son
correctas.

tema o conecte el panel al convertidor
para sincronizar el reloj. Si utiliza el
panel basico, sincronice el reloj a través
del BCI o de un médulo de bus de
campo.

Ajuste el parametro 34.10 Habilitar fun-
ciones temporizadas a Deshabilitado
para deshabilitar las funciones tempori-
zadas si no las usa.
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Céd.

(hex) Aviso / Codigo aux. Causa Accion
A6BO | El bloqueo de usuario El bloqueo de usuario esta Cierre el bloqueo de usuario introdu-
esta abierto abierto, es decir, los pardme- | ciendo un cédigo de acceso no valido en
tros de configuracion del blo- | el parametro 96.02 Cédigo de acceso.
queo de usuario Véase el apartado Bloqueo de usuario
96.700...96.102 son visibles. | (pagina 156).
A6B1 | Cddigo de acceso de Se ha introducido un nuevo | Confirme el nuevo cédigo de acceso
usuario no confirmado codigo de acceso de usuario | introduciendo el mismo cédigo en
en el parametro 96.700 pero | 96.701. Para cancelar, cierre el bloqueo
no se ha confirmado en de usuario sin confirmar el nuevo
96.101. cédigo. Véase el apartado Bloqueo de
usuario (pagina 156).
A6D1 | FBA A Conflicto de El convertidor no dispone de | Compruebe la programacion del PLC.
parametros una funcionalidad solicitada | Compruebe los ajustes de los grupos de
por el PLC o dicha funcionali- | parametros 50 Bus de Campo Adap.
dad estéa desactivada. (FBA).

ABES | Parametrizacion EA La configuracién del interrup- | Compruebe el registro de eventos para
tor de tensién/corriente de ver un codigo auxiliar. El codigo identi-
una entrada analégica no se | fica la entrada analégica cuyos ajustes
corresponde con los ajustes | estan en conflicto.
de parametros. Ajustar el interruptor (en la unidad de

control del convertidor) o el parametro
12.15/12.25.

Nota: Se requiere el reinicio de la uni-
dad de control (ya sea desconectando y
conectando la alimentacién o mediante
el parametro 96.08 Reiniciar Tarjeta de
Control) para validar los cambios en los
ajustes del interruptor.

ABEG6 | Configuracion CCU Error de configuracion de la | Compruebe el cédigo auxiliar (formato
curva de carga del usuario. XXXX ZZZZ). “2ZZZ" indica el problema

(véase a continuacién qué medidas
tomar para cada c6digo).
0000 | Puntos de velocidad no con- | Compruebe que cada punto de veloci-
sistentes. dad (parametros 37.11...37.15) tiene un
valor superior que el punto anterior.
0001 | Puntos de frecuencia no con- | Compruebe que cada punto de frecuen-
sistentes. cia (pardmetros 37.20...37.16) tiene un
valor superior que el punto anterior.
0002 | Punto de baja carga por Compruebe que cada punto de sobre-
encima del punto de sobre- | carga (parametros 37.31...37.35) tiene
carga. un valor superior que el correspondiente
0003 | Punto de sobrecarga por punto de baja carga (37.21...37.25).
debajo del punto de baja
carga.
A780 | Motor bloqueado El motor esta funcionando en | Compruebe la carga del motor y las
Aviso programable: la regién de bloqueo debido | especificaciones del convertidor.
31.24 Funcién Bloqueo a la carga excesiva o a falta Compruebe los parametros de la funcién
de potencia en el motor. de fallo.
A792 | Cableado de resistencia | Cortocircuito en la resisten- | Compruebe la conexién del choppery la

de frenado

cia de frenado o fallo de con-
trol del chopper de frenado.
Para bastidores de converti-
dor R6 o mayores.

resistencia de frenado.
Asegurarse de que la resistencia de fre-
nado no esté dafada.
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A793 | Temperatura excesivade | La temperatura de la resis- Detener el convertidor. Dejar que se
freno tencia de frenado ha supe- enfrie la resistencia.
rado el limite de aviso Compruebe los ajustes de la funcion
definido con el parametro de proteccion de sobrecarga de la resis-
43.12 Resistencia Limite tencia (grupo de parametros
Aviso. 43 Chopper de Frenado).
Compruebe el ajuste limite de aviso,
parametro 43.12 Resistencia Limite
Aviso.
Compruebe que la resistencia esta
dimensionada correctamente.
Compruebe que el ciclo de frenado cum-
pla los limites permitidos.
A794 | Datos BR No se han dado los datos de | Uno o mas ajustes de los datos de la
resistencia de frenado. resistencia (pardmetros 43.08...43.10)
son incorrectos. El cédigo auxiliar espe-
cifica el parametro.
0000 0001 | Valor de la resistencia dema- | Compruebe el valor de 43.710.
siado bajo.
0000 0002 | No se ha indicado la cons- Compruebe el valor de 43.08.
tante de tiempo térmica.
0000 0003 | No se proporciona la poten- | Compruebe el valor de 43.09.
cia continua maxima.
A79C | Temperatura excesiva La temperatura de chopper Dejar enfriar el chopper.
IGBT BC de frenado IGBT ha sobrepa- | Compruebe si la temperatura ambiente
sado su limite de aviso es demasiado alta.
interno. Compruebe si ha fallado el ventilador de
refrigeracion.
Compruebe si existen obstrucciones en
el caudal de aire.
Compruebe el dimensionamiento y la
refrigeracion del armario.
Compruebe la configuracién de la fun-
cion de proteccion de sobrecarga de la
resistencia (parametros 43.06...43.10).
Compruebe el valor de resistencia
minima permitida para el chopper utili-
zado.
Compruebe que el ciclo de frenado cum-
pla los limites permitidos.
Compruebe que la tension de CA de ali-
mentacioén del convertidor no sea exce-
siva.
A7A2 | Fallo apertura del freno | El estado de la confirmacion | Compruebe la conexion del freno meca-
mecanico del freno mecanico no es el | nico.
esperado durante la aper- Compruebe los ajustes del freno meca-
tura del freno. nico en el grupo de parametros
44 Control Freno Mecanico.
Compruebe que la sefial de confirma-
cién coincida con el estado real del
freno.
A7AB | Fallo de configuracion en | El médulo tipo C instalado no | Compruebe que el médulo instalado

el moédulo 1/0

es el mismo que se ha confi-
gurado o la comunicacion
entre el convertidor y el
médulo ha sufrido perturba-
ciones.

(mostrado en el parametro 15.02 Médulo
de ampliacién detectado) es el mismo
que el seleccionado por el parametro
15.01 Tipo de médulo de ampliacion.
Elimine la fuente de perturbaciones.
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Cad. . - o
(hex) Aviso / Codigo aux. Causa Accion
A7C1 | Comunicacién FBAA Se ha perdido la comunica- Compruebe el estado de la comunica-
Aviso programable: cién ciclica entre el converti- | cién de bus de campo. Véase la docu-
50.02 FBA A Func Perd dor y el médulo adaptador de | mentacion de usuario de la interfaz de
Comunic bus de campo A o entre el bus de campo.
PLC y dicho médulo. Compruebe los ajustes de los grupos de
parametros 50 Bus de Campo Adap.
(FBA), 51 FBA A Ajustes, 52 FBA A Data
Iny 53 FBA A Data Out.
Compruebe las conexiones de cable.
Compruebe si el maestro puede comuni-
car.
A7CE | Pérdida com. BCI Interrupcién de la comunica- | Compruebe el estado del maestro de
Aviso programable: cioén en el bus de campo inte- | bus de campo (en linea/fuera de
58.14 Perdida Comunic grado (BCl). linea/error, etc.).
Accion Compruebe las conexiones de cable
hacia los terminales EIA-485/X5 29, 30 y
31 en la unidad de control.
ATEE | Pérdida de panel de El panel de control o la herra- | Compruebe la conexién de la herra-
control mienta de PC seleccionada mienta de PC o el panel de control.
Aviso programable: como lugar de control activo | Compruebe el conector del panel de
49.05 Accién Pérdida para el convertidor ha dejado | control.
Comunic de comunicarse. Compruebe que se esta utilizando la
plataforma de montaje.
Desconectar y volver a conectar el panel
de control.
A88F | Ventilador de Limite temporizador de man- | Piense en sustituir el ventilador de refri-
refrigeracion tenimiento sobrepasado. geracion. El parametro 05.04 Contador
ventil. conectado muestra el tiempo de
funcionamiento del ventilador de refrige-
racion.
ABAOQ | Aviso de supervision de | Una sefial analdgica esta Compruebe el nivel de sefial en la
Al fuera de los limites especifi- | entrada analdgica.
Aviso programable: cados para la entrada anal6- | Compruebe el cableado conectado a la
12.03 Al Funcién supervisién | gica. entrada.
Compruebe los limites minimo y maximo
de la entrada en el grupo de parametros
12 Al Estandar.
A8A1 | RO Aviso ciclo de vida Los estados del relé han Cambiar la unidad de control o dejar de
cambiado mas veces que las | usar la salida de relé.
recomendadas.
0001 | Salida de relé 1 Cambiar la unidad de control o dejar de
usar la salida de relé 1.
0002 | Salida de relé 2 Cambiar la unidad de control o dejar de
usar la salida de relé 2.
0003 | Salida de relé 3 Cambiar la unidad de control o dejar de
usar la salida de relé 3.
ABA2 | Aviso de conmutacion de | La salida de relé esta cam- Reemplazar la sefial conectada a la

RO

biando de estado mas rapido
de lo recomendado, p. €j., si
se le ha conectado una sefial
que cambia de frecuencia
rapidamente. La vida util del
relé se superara en breve.

fuente de salida del relé por otra sefial
que cambie con menor frecuencia.

0001

Salida de relé 1

Seleccionar otra sefial con el parametro
10.24 RO1 Fuente.
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0002 | Salida de relé 2 Seleccionar otra sefial con el parametro
10.27 RO2 Fuente.
0003 | Salida de relé 3 Seleccionar otra sefial con el parametro
10.30 RO3 Fuente.
A8BO0 | ABB Supervision de Aviso generado por la fun- Compruebe la fuente del aviso (parame-
sefial 1 cién de supervision de sefia- | tro 32.07 Supervisiéon 1 Senal).
(Mensaje de texto editable) | les 1.
Aviso programable:
32.06 Supervisién 1 Accion
A8B1 | ABB Supervision de Aviso generado por la fun- Compruebe la fuente del aviso (parame-
sefial 2 cién de supervision de sefia- | tro 32.17 Supervisién 2 Senal).
(Mensaje de texto editable) | les 2.
Aviso programable:
32.16 Supervisién 2 Accion
A8B2 | ABB Supervision de Aviso generado por la fun- Compruebe la fuente del aviso (parame-
sefial 3 cién de supervision de sefia- | tro 32.27 Supervisiéon 3 Senal).
(Mensaje de texto editable) | les 3.
Aviso programable:
32.26 Supervisién 3 Accion
A8B3 | ABB Supervision de Aviso generado por la fun- Compruebe la fuente del aviso (parame-
sefial 4 cién de supervision de sefia- | tro 32.37 Supervisién 4 Senal).
(Mensaje de texto editable) | les 4.
Aviso programable:
32.36 Supervision 4 Accién
A8B4 | ABB Supervision de Aviso generado por la fun- Compruebe la fuente del aviso (parame-
sefial 5 cién de supervision de sefia- | tro 32.47 Supervisiéon 5 Senal).
(Mensaje de texto editable) | les 5.
Aviso programable:
32.46 Supervision 5 Accién
A8B5 | ABB Supervision de Aviso generado por la fun- Compruebe la fuente del aviso (parame-
sefial 6 cién de supervision de sefia- | tro 32.57 Supervisiéon 6 Senal).
(Mensaje de texto editable) | les 6.
Aviso programable:
32.56 Supervision 6 Accién
A8BE | CCU Aviso por La sefal seleccionada ha Compruebe cualquier condicion de fun-
sobrecarga superado la curva de sobre- | cionamiento que aumente la sefial moni-
Fallo programable: carga del usuario. torizada (por ejemplo, la carga del motor
37.03 CCU Acciones si se esta monitorizando el par o la inten-
sobrecarga sidad).
Compruebe la definicion de la curva de
carga (grupo de parametros 37 Curva de
Carga de Usuario).
A8BF | CCU Aviso por baja La sefial seleccionada ha Compruebe cualquier condicion de fun-
carga caido por debajo de la curva | cionamiento que reduzca la sefial moni-
Fallo programable: de baja carga del usuario. torizada (por ejemplo, la carga del motor
37.04 CCU Acciones baja si se estd monitorizando el par o la inten-
carga sidad).
Compruebe la definicion de la curva de
carga (grupo de parametros 37 Curva de
Carga de Usuario).
A981 | Aviso externo 1 Fallo en dispositivo externo Compruebe el dispositivo externo.

(Mensaje de texto editable)
Aviso programable:

31.01 Evento Externo 1
Fuente

31.02 Evento Externo 1 Tipo

-

Compruebe el ajuste del parametro
31.01 Evento Externo 1 Fuente.
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A982 | Aviso externo 2 Fallo en dispositivo externo Compruebe el dispositivo externo.
(Mensaje de texto editable) | 2. Compruebe el ajuste del parametro
Aviso programable: 31.03 Evento Externo 2 Fuente.
31.03 Evento Externo 2
Fuente 31.04 Evento Externo
2 Tipo
A983 | Aviso externo 3 Fallo en dispositivo externo | Compruebe el dispositivo externo.
(Mensaje de texto editable) | 3. Compruebe el ajuste del parametro
Aviso programable: 31.05 Evento Externo 3 Fuente.
31.05 Evento Externo 3
Fuente
31.06 Evento Externo 3 Tipo
A984 | Aviso externo 4 Fallo en dispositivo externo Compruebe el dispositivo externo.
(Mensaije de texto editable) | 4. Compruebe el ajuste del parametro
Aviso programable: 31.07 Evento Externo 4 Fuente.
31.07 Evento Externo 4
Fuente
31.08 Evento Externo 4 Tipo
A985 | Aviso externo 5 Fallo en dispositivo externo | Compruebe el dispositivo externo.
(Mensaje de texto editable) | 5. Compruebe el ajuste del parametro
Aviso programable: 31.09 Evento Externo 5 Fuente.
31.09 Evento Externo 5
Fuente
31.10 Evento Externo 5 Tipo
AF88 | Aviso de configuraciéon Ha configurado una estacién | Configurar las estaciones con fechas de
estacional que comienza antes que la comienzo crecientes, véanse los para-
estacion previa. metros 34.60 Estacion 1 Fecha ini-
cio...34.63 Estacion 4 Fecha inicio.
AF8C | PID en modo dormir El convertidor esta entrando | Aviso informativo. Véase el apartado
en modo dormir. Funciones dormir y refuerzo para el con-
trol PID de proceso (pagina 116) y los
parametros 40.43...40.48.
AFAA | Rearme automatico Un fallo esta a punto de res- | Aviso informativo. Véanse los ajustes en
taurarse automaticamente. el grupo de parametros 37 Funciones de
Fallo.
AFE1 | Paro de emergencia El convertidor ha recibido Verificar que sea seguro proseguir el
(off2) una orden de paro de emer- | funcionamiento. Luego, volver a poner el
gencia (seleccién de modo pulsador de paro de emergencia en su
OFF2). posicion normal. Arrancar de nuevo el
AFE2 | Paro de emergencia El convertidor ha recibido cgnverhdor. X .
(off1 u off3) una orden de paro de emer- $| el paro de emergencia fue |nyolunta-
gencia (seleccion de modo rio, compr’uebe la fuente selecmonada'
OFF1 u OFF3). por el parametro 21.05 Paro Emergencia
Fuente.
AFE9 | Demora de marcha La demora de arranque esta | Aviso informativo. Véase el parametro
activada y el convertidor pon- | 21.22 Demora de marcha.
dra en marcha el motor des-
pués de una demora
predefinida.
AFEB | Falta permiso de marcha | No se ha recibido ninguna Compruebe el ajuste del parametro

sefial de permiso de marcha.

20.12 Permiso de marcha 1 fuente.
Active la sefal (p. €j., en la palabra de
control de bus de campo) o compruebe
el cableado de la fuente seleccionada.




440 Analisis de fallos

g:;i') Aviso / Cédigo aux. Causa Accion
AFED | Habilitar para giro No se ha recibido la sefial de | Activar la sefial de permiso de giro
giro dentro de una demora (p. €j., en entradas digitales).
de tiempo de 120 s. Compruebe el ajuste del parametro
20.22 Habilitar para giro (y la fuente
seleccionada por el mismo).
AFF6 | Marcha de identificacién | La marcha de ID del motor se | Aviso informativo.
producira en el préximo
arranque.
AFF8 | Calentamiento del motor | Se esta realizando el preca- | Aviso informativo.
activado lentamiento Precalentamiento del motor esta acti-
vado. A través del motor esta pasando la
intensidad especificada por el parametro
21.16 Precalentamiento Corriente.
B5A0 | Evento STO La funcién Safe Torque Off Aviso informativo.
Evento programable: se ha activado, es decir, se Compruebe las conexiones de los circui-
31.22 STO indicacion han interrumpido las sefiales | tos de seguridad. Para obtener mas
marcha/paro del circuito de seguridad informacién, consulte el capitulo Fun-
conectado al conector STO. | cién Safe Torque Off en el Manual de
hardware del convertidor y la descrip-
cién del parametro 31.22 STO indicacion
marcha/paro (pagina 275).
D501 | No hay mas motores No pueden arrancarse mas | Compruebe que no haya motores PFC
PFC disponibles motores PFC porque pue- enclavados, consulte los parametros:
den estar enclavados o en 76.81...76.84.
modo Manual. Si todos los motores estan en uso, el
sistema de PFC no esta dimensionado
correctamente para gestionar la
demanda.
D502 | Todos los motores estan | Todos los motores del sis- Compruebe que no haya motores PFC
enclavados tema PFC estan enclavados. | enclavados, consulte los parametros
76.81...76.84.
D503 | Motor PFC controlado El motor conectado al con- El motor conectado al convertidor esta

por VSD enclavado

vertidor esta enclavado (no
disponible).

enclavado y por ello no puede arrancar.
Elimine el enclavamiento correspon-
diente para arrancar el motor PFC con-
trolado por el convertidor. Véanse los
parametros 76.81...76.84.
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Caodigo

Fallo / Cédigo aux. Causa Accion
(hex)
1080 Timeout El panel o la herramienta de PC | Volver a solicitar la copia de seguridad
Backup/Restauracién | no pudieron comunicarse con el | o restauracion.
convertidor cuando se estaba
haciendo o se estaba restau-
rando una copia de seguridad.

1081 Fallo Rating ID El software del convertidor no | Restaurar el fallo para hacer que el con-
ha podido leer la ID nominal vertidor intente releer la ID nominal.
del convertidor. Si reaparece el fallo, desconectar y

volver a conectar la alimentacion del
convertidor. Quizas tendra que repe-
tirse esa operacion. Si el fallo persiste,
poéngase en contacto con su represen-
tante local de ABB.

2281 Calibracion La desviacion medida en la Intentar realizar de nuevo la calibracién
medicion de intensidad de las | de intensidad (seleccione Calibracion
fases de salida, o la diferencia | med. intensidad en el parametro
entre las mediciones de inten- | 99.13). Si el fallo persiste, pongase en
sidad de las fases de salida U2 | contacto con su representante local de
y W2 es excesiva (los valores | ABB.
se actualizan durante la cali-
bracién de intensidad).

2310 Sobreintensidad La corriente de salida ha supe- | Compruebe la carga del motor.

rado el limite de fallo interno.
Ademas de una situacion de
sobrecarga real, este fallo tam-
bién puede generarse por un
fallo a tierra o una pérdida de
fase de alimentacion.

Compruebe los tiempos de aceleracion
en el grupo de parametros 23 Rampas
Acel/Decel Velocidad (control de velo-
cidad), 26 Par Cadena de referencia
(control de par) o 28 Frecuencia
Cadena de referencia (control de fre-
cuencia). Compruebe también los
parametros 46.01 Escalado Velocidad,
46.02 Escalado Frecuenciay 46.03
Escalado Par.

Compruebe el motor y el cable de
motor (incluida la fase y la conexién en
estrella/triangulo).

Compruebe que no hay contactores
abriéndose y cerrandose en el cable
de motor.

Compruebe si los datos de puesta en
marcha del grupo de parametros 99 se
corresponden con los de la placa de
caracteristicas del motor.

Compruebe que no hay condensado-
res de correccion del factor de poten-
cia ni elementos de absorcién de
sobretension en el cable de motor.
Para comprobar si existe un fallo a tie-
rra en el motor o en los cables de
motor, mida las resistencias de aisla-
miento del motor y del cable de motor.
Véase el capitulo Instalacion eléctrica,
apartado Comprobacioén del aisla-
miento del conjunto en el Manual de
hardware del convertidor.
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2330 Fugas a tierra El convertidor ha detectado un | Compruebe que no hay condensado-
Fallo programable: 37.20 | desequilibrio de la carga nor- res de correccion de factor de potencia
Fallo a Tierra malmente debido a un fallo a ni elementos de absorcién de sobre-
tierra en el motor o en el cable | tensién en el cable de motor.
de motor. Para comprobar si existe un fallo a tie-
rra en el motor o en los cables de
motor, mida las resistencias de aisla-
miento del motor y del cable de motor.
Intente hacer funcionar el motor en
modo de control escalar si esta permi-
tido (véase el parametro 99.04 Modo
Control Motor).
Si no se detecta ningun fallo a tierra,
contacte con su representante local de
ABB.
2340 Cortocircuito Cortocircuito en motor o cables | Compruebe si hay errores de cableado
de motor. en el motor y el cable de motor.
Compruebe que no hay condensado-
res de correccion de factor de potencia
ni elementos de absorcién de sobre-
tension en el cable de motor.
Desconectar y conectar la alimentacion
del convertidor.
2381 Sobrecarga de IGBT Temperatura excesiva de los Compruebe el cable de motor.
IGBT. Este fallo protege los Compruebe las condiciones ambienta-
IGBT y puede ser activado por | |es.
un cortocircuito en el cable de | Compruebe el caudal de aire y el fun-
motor. cionamiento del ventilador.
Compruebe si hay acumulacion de
polvo en las aletas del disipador tér-
mico.
Compruebe la potencia del motor con
respecto a la potencia del convertidor.
3130 Pérdida fase entrada | La tensiéon de CC del circuito Compruebe los fusibles de la linea de
Fallo programable: intermedio oscila debido a la potencia de entrada.
31.21 Perdida Fase falta de una fase de potencia | Compruebe si esta floja alguna de las
Alimentacion de entrada o a un fusible fun- | conexiones del cable de potencia.
dido. Compruebe posibles desequilibrios en
la potencia de entrada.
3181 Fallo de cableado o0 a | Conexién incorrecta de la Compruebe las conexiones de poten-

tierra

Fallo programable:

31.23 Fallo de cableado o
a tierra

potencia de entrada y el cable
de motor (es decir, el cable de
potencia de entrada se ha
conectado a los terminales
destinados a la conexién del
motor).

cia de entrada.
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3210 Sobretension bus CC | Tension de CC del circuito Compruebe si el control de sobreten-
intermedio excesiva. sién esta activado (parametro 30.30
Control Sobretension).
Compruebe que la tension de alimen-
tacién coincida con la tensiéon nominal
de entrada del convertidor.
Compruebe si la linea de alimentacion
presenta sobretension estatica o tran-
sitoria.
Compruebe el chopper de frenado y la
resistencia de frenado (si estan pre-
sentes).
Compruebe el tiempo de deceleracion.
Use la funcion de paro libre (si procede).
Modifique el convertidor para equiparlo
con un chopper de frenado y una resis-
tencia de frenado.
Compruebe que la resistencia de fre-
nado esta dimensionada correcta-
mente y que la resistencia esta dentro
del rango aceptable para el convertidor.
3220 Subtension bus CC La tension de CC del circuito Compruebe los cables de alimenta-
intermedio no es suficiente cion, los fusibles y la aparamenta.
debido a la falta de una fase de
alimentacion, un fusible fun-
dido o un fallo en el puente rec-
tificador.
3381 Pérdida fase de salida | Fallo en el circuito del motor Conecte el cable de motor.
Fallo programable: debido a la falta de una cone-
31.19 Perdida Fase Motor | xién (no estan conectadas las
tres fases).
4110 Temp. tarjeta de La temperatura de la unidad de | Compruebe que el convertidor esta
control control es demasiado alta. refrigerado correctamente.
Compruebe el ventilador auxiliar de
refrigeracion.
4210 Sobrecalentamiento La temperatura estimada de Compruebe las condiciones ambienta-

de IGBT

los IGBT del convertidor es
excesiva.

les.

Compruebe el caudal de aire y el fun-
cionamiento del ventilador.
Compruebe si hay acumulacién de
polvo en las aletas del disipador tér-
mico.

Compruebe la potencia del motor con
respecto a la potencia del convertidor.
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Fallo / Cédigo aux.

Causa

Accion

4290

Refrigeracion

La temperatura del médulo de
convertidor es excesiva.

Compruebe la temperatura ambiente.
Si supera 40 °C/104 °F (bastidores
IP21 R4...R9) o si supera

50 °C/122 °F (bastidores IP21
RO...R9), asegurese de que la
corriente de carga no supera la capaci-
dad de carga reducida del convertidor.
Para todos los bastidores IP55, com-
pruebe las temperaturas de derrateo.
Véase el capitulo Especificaciones téc-
nicas, apartado Derrateo en el Manual
de hardware del convertidor.
Compruebe el caudal de aire de refri-
geracion del médulo de convertidor y el
funcionamiento del ventilador.
Compruebe si existe acumulacion de
polvo en el interior del armario y el disi-
pador del médulo de convertidor. Lim-
piar si fuera necesario.

42F1

Temperatura de IGBT

La temperatura de los IGBT del
convertidor es excesiva.

Compruebe las condiciones ambienta-
les.

Compruebe el caudal de aire y el fun-
cionamiento del ventilador.
Compruebe si hay acumulacién de
polvo en las aletas del disipador tér-
mico.

Compruebe la potencia del motor con
respecto a la potencia del convertidor.

4310

Temperatura excesiva

La medicién de temperatura de
la unidad de potencia es dema-
siado alta.

Véase A4B0 Temperatura excesiva
(pagina 432).

4380

Diferencia de temp
excesiva

Diferencia excesiva de tempe-
ratura entre IGBT de distintas
fases.

Compruebe el cableado del motor.
Compruebe la refrigeracion de los
modulos de convertidor.

4981

Temperatura externa 1
(Mensaje de texto
editable)

La temperatura medida 1 ha
rebasado el limite de fallo.

Compruebe el valor del parametro
35.02 Temperatura Medida 1.
Compruebe la refrigeracién del motor
(u otro equipo cuya temperatura se
esté midiendo).

4982

Temperatura externa 2

(Mensaje de texto
editable)

La temperatura medida 2 ha
rebasado el limite de fallo.

Compruebe el valor del parametro
35.03 Temperatura Medida 2.
Compruebe la refrigeraciéon del motor
(u otro equipo cuya temperatura se
esté midiendo).

4990

CPTC-02 no encontr

El médulo de ampliacion
CPTC-02 no se detecta en la
ranura de opcion 2.

Desconecte el convertidor y compruebe
que el moédulo esté correctamente
insertado en la ranura de opcién 2.
Véase también CPTC-02 ATEX-certified
thermistor protection module, Ex Il (2)
GD (+L537+Q971) user's manual
(3AXD50000030058 [Inglés]).
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Codigo | .15/ codigo aux. | Causa Accion

(hex)

4991 Temperatura segura El médulo CPTC-02 indica Compruebe la refrigeracion del motor.

del motor sobretemperatura: Compruebe la carga del motor y las
« Latemperatura del motor es | especificaciones del convertidor.
demasiado alta, o Compruebe el cableado del sensor de
* el termistor esta en cortocir- | temperatura. Repare el cableado si es
cuito o desconectado. defectuoso.
Mida la resistencia del sensor. Susti-
tuya el sensor si es defectuoso.

5080 Ventilador Falta la realimentacion del ven- | Véase A581 Ventilador (pagina 433).
tilador de refrigeracion.

5081 Ventilador aux roto Un ventilador auxiliar de refri- | Compruebe el cédigo auxiliar.
geracion (conectado a los Compruebe los ventiladores auxiliares
conectores de ventilador de la |y las conexiones.
unidad de control) esta atas- | Sustituir el ventilador si esta defec-
cado o desconectado. tuoso.

Asegurese de que la cubierta principal
del convertidor esté en su lugar y
fijada.
Si la puesta en marcha del convertidor
requiere la extraccion de la cubierta,
active el parametro 31.36 Deshabilitar
fallo vent. Aux. dentro de los 2 minutos
posteriores al reinicio de la unidad de
control para eliminar temporalmente el
fallo.
Reinicie la unidad de control, usando el
parametro 96.08 Reiniciar Tarjeta de
Control o desconectando y conectando
la alimentacion.

0001 | Averia ventilador auxiliar 1.

0002 | Averia ventilador auxiliar 2.

5090 STO Fallo hardware El diagnéstico de hardware de | Contacte con su representante local de
STO ha detectado un fallo de | ABB para solicitar una sustitucion de
hardware. hardware.

5091 Safe Torque Off La funcién Safe Torque Off se | Compruebe las conexiones de los cir-

Fallo programable: ha activado, es decir, se han cuitos de seguridad. Para obtener mas
31.22 STO indicacién interrumpido las sefiales del informacioén, consulte el capitulo Fun-
marcha/paro circuito de seguridad conec- cion Safe Torque Off en el Manual de
tado al conector STO durante | hardware del convertidor y la descrip-
la puesta en marcha o el fun- | cién del parametro 31.22 STO indica-
cionamiento. cién marcha/paro (pagina 275).
Compruebe el valor del parametro
95.04 Aliment Tarjeta Control.

5092 Error de légica PU Se ha borrado la memoria de la | Contacte con su representante local de
unidad de potencia. ABB.

5093 ID nomin. no coincide | El hardware del convertidor no | Desconectary conectar la alimentacion
coincide con la informacién del convertidor. Quizas tendra que
almacenada en la memoria. repetirse esa operacion.

Esto puede producirse, por
ejemplo, tras una actualiza-
cién del firmware.
5094 Temperatura circuito Problema con la medicion de Contacte con su representante local de

de medicién

temperatura interna del equipo.

ABB.
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Codigo Fallo / Cédigo aux. Causa Accion
(hex)
5089 Fallo circ SMT Se genera un fallo de seguri- Compruebe la conexion entre la salida
dad por temperatura del motor | de relé del médulo y el canal STO.
y no se genera
un evento/fallo/aviso STO.
Nota: Si solo se abre un canal
STO, se genera el fallo 5090
STO Fallo hardware.
5098 Pérdida de Fallo de comunicacion con las | Pruebe a restaurar el fallo o desco-
comunicacion 1/O E/S estandar. necte y vuelva a conectar la alimenta-
cion del convertidor.
50A0 Ventilador Ventilador de refrigeracion Compruebe el funcionamiento y la
atascado o desconectado. conexién del ventilador.
Sustituir el ventilador si esta defec-
tuoso.
5682 Pérdida etapa de Se ha perdido la conexion Compruebe la conexion entre la uni-
potencia entre la unidad de control del dad de control y la potencia.
convertidor y la potencia.
5691 ADC circuito de Fallo del circuito de medicion. | Contacte con su representante local de
medicion ABB.
5692 Fallo de potencia en Fallo de la unidad de alimenta- | Contacte con su representante local de
tarjeta PU cion. ABB.
5693 Circuito de medicion Fallo del circuito de medicién. | Contacte con su representante local de
DFF ABB.
5696 Realim estado PU La realimentacion de estado de | Contacte con su representante local de
las fases de salida no coincide | ABB.
con las sefales de control.
5697 Realimentacion de No se encuentra la sefial de Compruebe la sefial de realimentacion
carga realimentacion de carga. procedente del sistema de carga.
5698 Fallo de PU La Iégica de la unidad de Compruebe la compatibilidad entre la
desconocido potencia ha generado un fallo | I6gica y el software.
que el software no reconoce.
6181 FPGA versién Las versiones de firmware y de | Reinicie la unidad de control, usando el
incompatible FPGA son incompatibles. parametro 96.08 Reiniciar Tarjeta de
Control o desconectando y conectando
la alimentacion. Si el problema per-
siste, pongase en contacto con su
representante local de ABB
6306 FBAA archivo de Error de lectura de archivo de | Contacte con su representante local de
asignacion asignacion del adaptador de ABB.
bus de campo A.
6481 Sobrecarga de tareas | Fallo interno. Reinicie la unidad de control, usando el
parametro 96.08 Reiniciar Tarjeta de
Control o desconectando y conectando
la alimentacién. Si el problema per-
siste, pongase en contacto con su
representante local de ABB
6487 Desbordamiento Fallo interno. Reinicie la unidad de control, usando el
estructura de datos parametro 96.08 Reiniciar Tarjeta de
Control o desconectando y conectando
la alimentacion. Si el problema per-
siste, pongase en contacto con su
representante local de ABB
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Codigo

(hex) Fallo / Cédigo aux. Causa Accién
64A1 Carga del archivo Error de lectura de archivo. Reinicie la unidad de control, usando el
interno parametro 96.08 Reiniciar Tarjeta de
Control o desconectando y conectando
la alimentacién. Si el problema per-
siste, pongase en contacto con su
representante local de ABB
64A4 Fallo Rating ID Error de carga de la ID nomi- | Contacte con su representante de Ser-
nal. vicio de ABB.
64A6 Programa adaptativo | Error de funcionamiento en el | Compruebe el cédigo auxiliar (formato
programa adaptativo. XXYY 2Z27Z).
“XX” especifica el nimero del estado
(00=programa base) e “YY” especifica
el nimero del bloque de funcién
(0000=error genérico).
"ZZZZ’ indica el problema.
000A | Programa corrompido o blo- Restaure la plantilla del programa o des-
que inexistente. cargue el programa en el convertidor.
000C | Falta la entrada de bloque Compruebe las entradas del bloque.
requerida
000E | Programa corrompido o blo- Restaure la plantilla del programa o des-
que inexistente. cargue el programa en el convertidor.

0011 | Programa demasiado largo. Elimine bloques hasta que desapa-
rezca el error.

0012 | El programa esta lleno. Corrija el programa y descarguelo en
el convertidor.

001C | El programa esta usando un Edite el programa para corregir la refe-
parametro o bloque inexis- rencia de parametro o use un bloque
tente. existente.

001D | Tipo de parametro no valido Edite el programa para corregir la refe-
para la patilla seleccionada. rencia de parametro.

001E | La salida al parametro ha Compruebe la referencia del parame-
fallado porque el parametro tro en el programa.
estaba protegido contra escri- | Compruebe las otras fuentes que afec-
tura. tan al parametro objetivo.

0023 | El archivo de programa no es | Adapte el programa a la biblioteca de

0024 compatible con la version de blogues actual y a la version de fir-

firmware actual. mware.

Otro | — Péngase en contacto con su represen-
tante local de ABB y especifique el
caédigo auxiliar.

64B1 Fallo SSW interno Fallo interno. Reinicie la unidad de control, usando el

parametro 96.08 Reiniciar Tarjeta de
Control o desconectando y conectando
la alimentacién. Si el problema per-
siste, pongase en contacto con su
representante de Servicio de ABB.
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Codigo
(hex)

Fallo / Cédigo aux.

Causa

Accién

64B2

Fallo en juego de
usuario

La carga del juego de parame-

tros de usuario ha fallado por-

que

+ el juego de parametros de
usuario solicitada no existe

+ el juego de parametros de
usuario no es compatible
con el programa del conver-
tidor

* se ha desconectado la ali-
mentacion del convertidor
durante la carga.

Asegurarse de que exista un juego
valido de parametros de usuario. En
caso de duda, vuelva a cargarlo.

64B3

Error parametrizaciéon
Macro

Ha fallado la parametrizacion
de la macro, por ejemplo por
tratar de escribir un valor de
parametro por defecto que no
se puede modificar.

64E1

Sobrecarga de kernel

Error del sistema operativo.

Reinicie la unidad de control, usando el
parametro 96.08 Reiniciar Tarjeta de
Control o desconectando y conectando
la alimentacién. Si el problema per-
siste, pongase en contacto con su
representante de Servicio de ABB.

64B1

Restauracion de fallo

Se ha restaurado un fallo. Ya
no existe la causa del fallo y se
ha solicitado y completado la
restauracion del fallo.

Fallo informativo.

6581

Sist. de parametros

Fallo de carga o guardado de
parametros.

Pruebe a forzar el guardado con el
parametro 96.07 Guardar param
manualmente. Vuelva a intentarlo.

6591

Timeout
Backup/Restauracion

Durante una operacion de
copia de seguridad o restaura-
cion, un panel o la herramienta
de PC no logran comunicarse
con el convertidor como parte
de la operacion.

Compruebe la comunicacion del panel
o la herramienta de PC y si estan toda-
via en estado de backup o restaura-
cion.

65A1

FBA A Conflicto de
parametros

El convertidor no dispone de
una funcién solicitada por el
PLC o dicha funcién esta des-
activada.

Compruebe la programacién del PLC.
Compruebe los ajustes de los grupos
de parametros 50 Bus de Campo
Adap. (FBA)y 51 FBA A Ajustes.

6681

Pérdida com. BCI
Fallo programable: 58.14
Perdida Comunic Accién

Interrupcién de la comunica-
cion en el bus de campo inte-
grado (BCI).

Compruebe el estado del maestro de
bus de campo (en linea/fuera de
linealerror, etc.).

Compruebe las conexiones de cable
hacia los terminales EIA-485/X5 29, 30
y 31 en la unidad de control.

6682

Fallo archivo config
BCI

No se pudo leer el archivo de
configuracion del bus de
campo integrado (BCl).

Contacte con su representante local de
ABB.

6683

BCI Parametrizacion
invalida

Ajustes de parametros de bus
de campo integrado (BCI)

incoherentes o no compatibles
con el protocolo seleccionado.

Compruebe los ajustes del grupo de
parametros 58 Bus de campo inte-
grado.
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Codigo | .15/ codigo aux. | Causa Accién
(hex)
6684 BClI Fallo de carga No se pudo cargar el firmware | Contacte con su representante local de
de protocolo del bus de campo | ABB.
integrado (BCI).
Incongruencia de versiones
entre el firmware de protocolo
del BCl y el firmware del con-
vertidor.
6685 BCI Fallo 2 Fallo reservado para la aplica- | Compruebe la documentacion del pro-
cioén del protocolo de BCI. tocolo.
6686 BCl Fallo 3 Fallo reservado para la aplica- | Compruebe la documentacion del pro-
cién del protocolo de BCI. tocolo.
6882 Desbordamiento Fallo interno. Restaurar el fallo. Péngase en con-
textos tabla 32 bits tacto con su representante local de
ABB si el fallo persiste.
6885 Desbord. arch. texto Fallo interno. Restaurar el fallo. Péngase en con-
tacto con su representante local de
ABB si el fallo persiste.
7081 Pérdida panel control | El panel de control o la herra- | Compruebe la conexion de la herra-
Fallo programable: mienta de PC seleccionada mienta de PC o el panel de control.
49.05 Accion Pérdida como lugar de control activo Compruebe el conector del panel de
Comunic para el convertidor ha dejado control.
de comunicarse. Desconectar y volver a conectar el
panel de control.
7085 Médulo opcional No hay soporte para el médulo | Sustituya ese médulo por un tipo que
incompatible opcional de bus de campo. tenga soporte.
7121 Motor bloqueado El motor esta funcionando en | Compruebe la carga del motor y las
Fallo programable: la region de bloqueo debido a | especificaciones del convertidor.
31.24 Funcion Bloqueo la carga excesiva o a falta de | Compruebe los parametros de la fun-
potencia en el motor. cion de fallo.
7181 Resistencia frenado Resistencia de frenado ave- Compruebe que se ha conectado una
riada o no conectada. resistencia de frenado.
Compruebe el estado de la resistencia
de frenado.
Compruebe el dimensionamiento de la
resistencia de frenado.
7183 BR Exceso de La temperatura de la resisten- | Detener el convertidor. Dejar que se
temperatura cia de frenado ha superado el | enfrie la resistencia.
limite de fallo definido con el Compruebe los ajustes de la funcion
parametro 43.71 Resistencia | de proteccion de sobrecarga de la
Limite Fallo. resistencia (grupo de parametros
43 Chopper de Frenado).
Compruebe el ajuste del limite de fallo
del parametro 43.11 Resistencia Limite
Fallo.
Compruebe que el ciclo de frenado
cumpla los limites permitidos.
7184 Cableado de Cortocircuito en la resistencia | Compruebe la conexion del chopper y

resistencia de frenado

de frenado o fallo de control del
chopper de frenado.

la resistencia de frenado.
Asegurarse de que la resistencia de
frenado no esté dafiada.
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Codigo
(hex)

Fallo / Cédigo aux.

Causa

Accion

7191

Cortocircuito de BC

Cortocircuito en IGBT del cho-
pper de frenado.

Asegurarse de que la resistencia de
frenado esta conectada y no esta
dafiada.

Compruebe las especificaciones eléc-
tricas de la resistencia de frenado en el
capitulo Frenado por resistencia del
Manual de hardware del convertidor.
Sustituir el chopper de frenado (si es
sustituible).

7192

Temperatura excesiva
IGBT BC

La temperatura del IGBT del
chopper de frenado ha supe-
rado el limite de fallo interno.

Dejar enfriar el chopper.

Compruebe si la temperatura ambiente
es demasiado alta.

Compruebe si ha fallado el ventilador
de refrigeracion.

Compruebe si existen obstrucciones
en el caudal de aire.

Compruebe los ajustes de la funcién
de proteccién de sobrecarga de la
resistencia (grupo de parametros

43 Chopper de Frenado).
Compruebe que el ciclo de frenado
cumpla los limites permitidos.
Compruebe que la tensién de CA de
alimentacion del convertidor no sea
excesiva.

7310

Sobrevelocidad

El motor gira mas rapido que la
mayor velocidad permitida
debido a una velocidad
maxima/minima mal ajustada,
un par de frenado insuficiente o
cambios en la carga al utilizar
referencia de par.

Compruebe los ajustes de velocidad
minima/maxima, parametros

30.11 Velocidad Minima y

30.12 Velocidad Maxima.

Compruebe la idoneidad del par de fre-
nado del motor.

Compruebe la aplicabilidad del control
del par.

Compruebe si se requiere chopper y
resistencia(s) de frenado.

73B0

Fallo rampa
emergencia

El paro de emergencia no fina-
lizé en el tiempo previsto.

Compruebe los ajustes de los parame-
tros 31.32 Rampa de Emergencia
Supervision de rampa 'y 31.33 Rampa
de Emergencia Demora supervision.
Compruebe los tiempos de rampa pre-
definidos (23.11...23.15 para el modo
Off1, 23.23 para el modo Off3).

73F0

Sobrefrecuencia

Se ha superado la frecuencia
maxima de salida permitida.

Compruebe el cédigo auxiliar.

00FA

El motor gira mas rapido que la
frecuencia mas alta permitida
debido a una frecuencia
minima/maxima mal ajustada o
el motor se embala por un
exceso de tension de alimenta-
cién o por una seleccion de
tension de alimentacién inco-
rrecta en el parametro 95.01
Tensién Alimentacion.

Compruebe los ajustes de frecuencia
minima/maxima; parametros

30.13 Frecuencia Minima'y

30.14 Frecuencia Maxima).
Compruebe la tension de alimentacion
empleada y la seleccion de tension en
el parametro 95.01 Tension Alimenta-
cion.

Otro

Pdéngase en contacto con su represen-
tante local de ABB y especifique el
cédigo auxiliar.
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Codigo Fallo / Cédigo aux. Causa Accion
(hex)
7510 Comunicacién FBAA | Se ha perdido la comunicacién | Compruebe el estado de la comunica-
Fallo programable: ciclica entre el convertidor y el | cion de bus de campo. Véase la docu-
50.02 FBA A Func Perd madulo adaptador de bus de mentacion de usuario de la interfaz de
Comunic campo Ao entre el PLC y dicho | bus de campo.
modulo. Compruebe los ajustes de los grupos
de parametros 50 Bus de Campo
Adap. (FBA), 51 FBA A Ajustes, 52
FBA A Data In'y 53 FBA A Data Out.
Compruebe las conexiones de cable.
Compruebe si el maestro puede comu-
nicar.
8001 CCU Fallo baja carga | Curva de carga del usuario: La | Véase el parametro 37.04 CCU Accio-
sefial ha estado demasiado nes baja carga.
tiempo bajo la curva de baja
carga.
8002 CCU Fallo sobrecarg | Curva de carga del usuario: La | Véase el parametro 37.03 CCU Accio-
sefial ha sobrepasado dema- | nes sobrecarga.
siado tiempo la curva de sobre-
carga.
80A0 Al Fallo supervision Una sefial analégica esta fuera | Compruebe el nivel de sefial en la
Fallo programable: de los limites especificados entrada analdgica.
12.03 Al Funcién para la entrada analdgica. Compruebe el codigo auxiliar.
supervision Compruebe el cableado conectado a la
entrada.
Compruebe los limites minimo y
maximo de la entrada en el grupo de
parametros 12 Al Estandar.
0001 | Al1BajoMIN
0002 | Al1SobreMAX
0003 | Al2BajoMIN
0004 | Al2SobreMAX
80B0 Supervision de sefial 1 | Fallo generado por la funcion Compruebe la fuente del fallo (parame-
(Mensaje de texto de supervision de sefales 1. tro 32.07 Supervisiéon 1 Senal).
editable)
Fallo programable:
32.06 Supervision 1
Accién
80B1 Supervision de sefial 2 | Fallo generado por la funciéon Compruebe la fuente del fallo (parame-
(Mensaje de texto de supervision de sefales 2. tro 32.17 Supervisién 2 Senal).
editable)
Fallo programable:
32.16 Supervision 2
Accién
80B2 Supervision de sefial 3 | Fallo generado por la funciéon Compruebe la fuente del fallo (parame-
(Mensaije de texto de supervision de sefales 3. tro 32.27 Supervisiéon 3 Senal).
editable)
Fallo programable:
32.26 Supervision 3
Accién
80B3 Supervision de sefial 4 | Fallo generado por la funciéon Compruebe la fuente del fallo (parame-

(Mensaje de texto
editable)

Fallo programable:
32.36 Supervision 4
Accion

de supervision de sefales 4.

tro 32.37 Supervisién 4 Sefial).
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Codigo Fallo / Cédigo aux. Causa Accion
(hex)
80B4 Supervision de sefial 5 | Fallo generado por la funcién Compruebe la fuente del fallo (parame-
(Mensaije de texto de supervision de sefales 5. tro 32.47 Supervision 5 Sefial).
editable)
Fallo programable:
32.46 Supervision 5
Accion
80B5 Supervision de sefial 6 | Fallo generado por la funcién Compruebe la fuente del fallo (parame-
(Mensaije de texto de supervision de sefales 6. tro 32.57 Supervision 6 Sefial).
editable)
Fallo programable:
32.56 Supervision 6
Accion
9081 Fallo externo 1 Fallo en dispositivo externo 1. | Compruebe el dispositivo externo.
(Mensaje de texto Compruebe el ajuste del parametro
editable) 31.01 Evento Externo 1 Fuente.
Fallo programable: 31.01
Evento Externo 1 Fuente
31.02 Evento Externo 1
Tipo
9082 Fallo externo 2 Fallo en dispositivo externo 2. | Compruebe el dispositivo externo.
(Mensaje de texto Compruebe el ajuste del parametro
editable) 31.03 Evento Externo 2 Fuente.
Fallo programable: 37.03
Evento Externo 2 Fuente
31.04 Evento Externo 2
Tipo
9083 Fallo externo 3 Fallo en dispositivo externo 3. | Compruebe el dispositivo externo.
(Mensaje de texto Compruebe el ajuste del parametro
editable) 31.05 Evento Externo 3 Fuente.
Fallo programable: 31.05
Evento Externo 3 Fuente
31.06 Evento Externo 3
Tipo
9084 Fallo externo 4 Fallo en dispositivo externo 4. | Compruebe el dispositivo externo.
(Mensaje de texto Compruebe el ajuste del parametro
editable) 31.07 Evento Externo 4 Fuente.
Fallo programable: 31.07
Evento Externo 4 Fuente
31.08 Evento Externo 4
Tipo
9085 Fallo externo 5 Fallo en dispositivo externo 5. | Compruebe el dispositivo externo.
(Mensaje de texto Compruebe el ajuste del parametro
editable) 31.09 Evento Externo 5 Fuente.
Fallo programable: 37.09
Evento Externo 5 Fuente
31.10 Evento Externo 5
Tipo
FA81 Safe Torque Off 1 Funcién Safe Torque Off Compruebe las conexiones de los cir-
activa, es decir, el circuito de cuitos de seguridad. Para obtener mas
STO 1 se ha interrumpido. informacién, consulte el capitulo Fun-
FA82 | Safe Torque Off 2 Funcion Safe Torque Off cién Safe Torque OFf en el Manual de
. : N hardware del convertidor y la descrip-
activa, es decir, el circuito de ion del “metro 31.22 STO indi
STO 2 se ha interrumpido. clon del parametro S7.. Inaica-
cién marcha/paro (pagina 275).
Compruebe el valor del parametro
95.04 Aliment Tarjeta Control.
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Codigo
(hex)

Fallo / Cédigo aux.

Causa

Accion

FF61

Marcha ID

La marcha de ID del motor no
se completd correctamente.

Compruebe los valores nominales del
motor en el grupo de parametros 99
Datos de Motor.

Compruebe que no hay ningun sis-
tema de control externo conectado al
convertidor.

Desconectar y conectar la alimentacion
del convertidor (y su unidad de control,
si tiene alimentacion independiente).
Compruebe que no haya limites de
funcionamiento que impidan la finaliza-
cién de la marcha de ID. Restaure los
parametros a los ajustes predetermina-
dos e inténtelo de nuevo.

Compruebe que el eje del motor no
esté bloqueado.

Compruebe el codigo auxiliar. El
segundo numero del cédigo indica el
problema (véase a continuacién qué
medidas tomar para cada cédigo).

0001

Limite de intensidad maxima
demasiado bajo.

Compruebe los ajustes de los parame-
tros 99.06 Intensidad Nominal Motory
30.17 Intensidad Maxima. Asegurese
de que 30.17 > 99.06.

Compruebe que el convertidor tenga el
tamario correcto de acuerdo con el
motor.

0002

El limite de velocidad maxima
o el punto calculado de debili-
tamiento del campo es dema-
siado bajo.

Compruebe los ajustes de los parame-
tros:
* 30.11 Velocidad Minima
30.12 Velocidad Maxima
99.07 Tension Nominal Motor
99.08 Frecuencia Nominal Motor
99.09 Velocidad Nominal Motor.
Asegurese de que:
* 30.12> (0,55 x 99.09) >
(0,50 x velocidad sincrona)
« 30.11<0,y
« tension de alimentacion > (0,66 x
99.07).

0003

Limite de par maximo dema-
siado bajo.

Compruebe los ajustes del parametro
99.12 Par Nominal Motory los limites
de par en el grupo 30 Limites.
Asegurese de que el limite de par
maximo aplicado es mayor de 100%.

0004

La calibracién de la medicion
de intensidad no ha finalizado
en un intervalo de tiempo razo-
nable.

Contacte con su representante local de
ABB.

0005

El motor no esta conectado al
convertidor.

Compruebe la conexién del motor.

0006...0008

Error interno.

Contacte con su representante local de
ABB.
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Codigo | t.i6 / Codigo aux. | Causa Accién
(hex)

0009 | (Solamente motores asincro- | Contacte con su representante local de
nos) ABB.
La aceleracion no ha finalizado
en un intervalo de tiempo razo-
nable.

000A | (Solamente motores asincronos) | Contacte con su representante local de
La deceleracion no ha finali- ABB.
zado en un intervalo de tiempo
razonable.

000B | (Solamente motores asincronos) | Contacte con su representante local de
La velocidad cayé a cero ABB.
durante la marcha de ID.

000C | (Solamente motores de imanes | Contacte con su representante local de
permanentes) ABB.

La primera aceleracién no ha
finalizado dentro de un inter-
valo de tiempo razonable.

000D | (Solamente motores de imanes | Contacte con su representante local de
permanentes) ABB.

La segunda aceleracion no ha
finalizado dentro de un inter-
valo de tiempo razonable.
000E...0010 | Error interno. Contacte con su representante local de
ABB.

0011 | (Solamente motores sincronos | Contacte con su representante local de
de reluctancia) ABB.
Error de prueba de pulso.

0012 | El motor es demasiado grande | Compruebe que el tamafio del motor y
para la marcha de ID en el tamafo del convertidor sean compa-
reposo avanzado. tibles.

Contacte con su representante de Ser-
vicio de ABB.

0013 | (Solamente motores asincronos) | Compruebe que los ajustes de valor
Error de datos del motor. nominal del motor en el convertidor

coincidan con la informacién de la
placa de caracteristicas del motor.
Contacte con su representante de Ser-
vicio de ABB.
FF63 Fallo de diagnodsticos | Problema de funcionamiento Reinicie la unidad de control, usando el
de STO. interno de SW. parametro 96.08 Reiniciar Tarjeta de
Control o desconectando y conectando
la alimentacion.
FF81 Forzar disparo FB A Se ha recibido una orden de Consulte la informacion del fallo pro-
disparo de fallo a través del porcionada por el PLC.
adaptador de bus de campo A.
FF8E BCI Forzar disparo Se ha recibido una orden de Consulte la informacion del fallo pro-

disparo de fallo a través de la
interfaz de bus de campo inte-
grado.

porcionada por el PLC.
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10

Control del bus de campo a
través de la interfaz de bus
de campo integrado (BCI)

Contenido de este capitulo

El capitulo describe como controlar el convertidor a través de dispositivos externos
mediante una red de comunicaciones (bus de campo) utilizando la interfaz de bus de
campo integrado.

Descripcion general del sistema

El convertidor se puede conectar a un sistema de control externo a través de un bus
de comunicacion a través de un adaptador de bus de campo o la interfaz de bus de
campo integrado.

La interfaz de bus de campo integrado soporta el protocolo Modbus RTU. El
programa de control del convertidor puede gestionar 10 registros Modbus en un
tiempo de ejecucion de 10 milisegundos. Por ejemplo, si el convertidor recibe una
peticién para leer 20 registros, empezara su respuesta a los 22 ms de recibir la
peticién: 20 ms para procesar la peticion y 2 ms adicionales para gestionar el bus. El
tiempo de respuesta real depende también de otros factores, como la velocidad de
transmisién (un ajuste de parametro en el convertidor).

El convertidor puede ajustarse para recibir la totalidad de su informacion de control a
través de la interfaz de bus de campo, o el control puede distribuirse entre la interfaz
de bus de campo integrado y otras fuentes disponibles, p. €j., entradas analégicas y
digitales.
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[ ]
Controlador de bus de I =\
campo
Terminacion ON")
Flujo de datos Bus de campo
«f—— Palabra de control (CW)
-———— Referencias
1/0 de proceso (ciclicas
——Palabra de estado (SW)——p P (ciclicas)
Valores actuales ——
- —
Peticiones/respuestas . -
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1T 2Im3 ZENS
Terminacion OFF Terminacion OFF Terminacion S)N”
Bias OFF Bias OFF Bias ON?
Convertidor Convertidor Convertidor

1)

2 Los dispositivos de ambos extremos del bus de campo deben tener terminacion ON.

Un dispositivo, preferiblemente en el extremo del bus de campo, debe tener bias ON.

Conexién del bus de campo al convertidor

Conecte el bus de campo al terminal X5 de la unidad de control del convertidor.
El diagrama de conexién se muestra a continuacion.

Pendiente de anadir
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Configuracién de la interfaz de bus de campo integrado

Prepare el convertidor para la comunicacién mediante bus de campo integrado con
los parametros mostrados en la siguiente tabla. La columna Ajuste para control por
bus de campo proporciona el valor a utilizar o bien el valor por defecto. La columna
Funcioén/Informacioén facilita una descripcion del parametro.

Ajuste para
Parametro control por bus de | Funcién / informacion
campo
INICIALIZACION DE LA COMUNICACION
58.01  Habilitar Modbus RTU Inicializa la comunicacion con el bus de
protocolo campo integrado.
CONFIGURACION MODBUS INTEGRADO
58.03 Nodo 1 (por defecto) Direccién de nodo. No deben existir dos
nodos que tengan la misma direccién de
nodo en linea.
58.04 Velocidad 19,2 kbps (por Define la velocidad de comunicacion del
Transmisién defecto) enlace. Utilice el mismo ajuste que la
estacion maestra.
58.05 Paridad 8 PAR 1 (por Selecciona el ajuste para la paridad y el bit
defecto) de paro. Utilice el mismo ajuste que la
estacion maestra.
58.14  Perdida Fallo (por defecto) | Define la medida que se toma cuando se
Comunic Accién detecta una pérdida de comunicacion.
58.15 Perdida Cw/ Ref1/Ref2 Habilita/inhabilita la supervisién de la pérdida
Comunic Modo | (por defecto) de comunicacion y define los medios de
restauracion del contador de demora de
pérdida de comunicacion.
58.16  Tiempo Pérdida | 3,0 s (por defecto) | Define el limite de final de espera para la
Comunic supervision de pérdida de comunicacion.
58.17 Demora de 0 ms (por defecto) | Define una demora de respuesta para el
transmision convertidor.
58.25  Perfil de control | ABB Drives (por Selecciona el perfil de control utilizado por el
defecto) convertidor. Véase el apartado
Funcionamiento basico de la interfaz de bus
de campo integrado (pagina 460).
58.26 BCI Tipo Ref1 Velocidad o fre- Define los tipos de referencias de bus de
58.27 BCI Tipo Ref2 | cuencia (por campo 1y 2. El escalado para cada tipo de
defecto para referencia se define con los parametros
58.26), Transpa- 46.01...46.03. Con el ajuste Velocidad o
rente, General, Par | frecuencia se selecciona el tipo
(por defecto para automaticamente de acuerdo con el modo de
58.27), Velocidad, | control del convertidor activado actualmente.
Frecuencia
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Parametro

Ajuste para
control por bus de
campo

Funcién / informaciéon

58.28 BCI Tipo Act1
58.29  BCI Tipo Act2

Velocidad o fre-
cuencia (por
defecto para
58.28), Transpa-
rente (por defecto
para 58.29), Gene-
ral, Par,Velocidad,

Define los tipos de valores actuales 1y 2. El
escalado para cada tipo de valor actual se
define con los parametros 46.07...46.03.
Con el ajuste Velocidad o frecuencia se
selecciona el tipo automaticamente de
acuerdo con el modo de control del
convertidor activado actualmente.

58.114 I/O de datos 14

ajustes por defecto
(las E/S 1...6
contienen la
palabra de control,
la palabra de
estado, dos
referencias y dos
valores actuales).

RO/DIO palabra de
control, AO1 datos
guardados, AO2
datos guardados,
Realimentacion
Datos guardados,
Punto ajuste Datos
guard

Frecuencia
58.31  BCI Fuente Act1 | Otro Define la fuente de valores actuales 1y 2
58.32 Transp cuando 58.26 BCI Tipo Ref1 (58.27 BCI Tipo
BCI Fuente Act? Ref2) se ajusta a Transparente.
Transp
58.33  Modo direccio- | Modo 0 (por Define el mapeo entre parametros y registros
namiento defecto) de retencién en el rango de registros de
Modbus 400001...465536 (100...65535)
58.34 Orden de LO-HI (por defecto) | Define el orden de las palabras de datos en
palabra el marco de mensajes Modbus.
58.101 /O de datos 1 Por ejemplo, los Define la direccion del parametro del

convertidor a la que el maestro Modbus
accede cuando lee de o escribe en la
direccion de registro correspondiente a
parametros de entrada/salida Modbus.
Seleccione el parametro que desee leer o en
el que desee escribir mediante los codigos
de 1/0 Modbus.

Estos ajustes escriben los datos de entrada
en los parametros de almacenamiento 70.99
RO/DIO palabra de control, 13.91 AO1 datos
guardados, 13.92 AO2 datos guardados,
40.91 Realimentacion Datos guardados o
40.92 Punto ajuste Datos guard.

58.06 Ctrl
comunicacion

Actualizar Ajustes

Valida los ajustes de los parametros de
configuracion.

Los nuevos ajustes seran efectivos cuando el convertidor vuelva a conectarse o
cuando sean validados por el parametro 58.06 Ctrl comunicacion (Actualizar

Ajustes).
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Ajuste de los parametros de control del convertidor

Tras la configuracion de la interfaz de bus de campo integrado, compruebe y ajuste los
parametros de control del convertidor enumerados en la tabla siguiente. La columna
Ajuste para control por bus de campo facilita el valor o valores a utilizar cuando la inter-
faz de bus de campo sea la fuente o destino deseados para esa sefial del convertidor en
particular. La columna Funcién/Informacion facilita una descripcion del parametro.

Parametro

Ajuste para
control por bus de
campo

Funcién / informacién

SELECCION DE LA

FUENTE DE LOS CO

MANDOS DE CONTROL

20.01 Ext1 Bus de campo Selecciona el bus de campo como la fuente de los
Marcha/Paro/Dir integrado comandos de marcha y paro cuando se selec-
ciona EXT1 como el lugar de control activo.
20.06 Ext2 Bus de campo Selecciona el bus de campo como la fuente de los
Marcha/Paro/Dir integrado comandos de marcha y paro cuando se selec-

ciona EXT2 como el lugar de control activo.

SELECCION DE LA

REFERENCIA DE VE

LOCIDAD

22.11 Ext1 BCI ref1 Selecciona una referencia recibida a través de la

Velocidad Ref1 interfaz de bus de campo integrado como referen-
cia de velocidad 1.

22.18 Ext2 BCI ref1 Selecciona una referencia recibida a través de la

Velocidad Ref1 interfaz de bus de campo integrado como referen-

cia de velocidad 2.

SELECCION DE LA

REFERENCIA DE PA

R

26.11 Ref de par 1
Fuente

BCI reft1

Selecciona una referencia recibida a través de la
interfaz de bus de campo integrado como referen-
cia de par 1.

26.12 Ref de par 2
Fuente

BCI ref1

Selecciona una referencia recibida a través de la
interfaz de bus de campo integrado como referen-
cia de par 2.

SELECCION DE REFERENCIA DE FREC

UENCIA

28.11 Ext1 BCI ref1 Selecciona una referencia recibida a través de la

Frecuencia Ref1 interfaz de bus de campo integrado como referen-
cia de frecuencia 1.

28.15 Ext2 BCI ref1 Selecciona una referencia recibida a través de la

Frecuencia Ref1 interfaz de bus de campo integrado como referen-
cia de frecuencia 2.

OTRAS SELECCIONES

Referencia 2.

Las referencias BCI pueden seleccionarse como fuente en practicamente cualquier parametro
selector de sefial seleccionando Otro y, a continuacion 03.09 BCI Referencia 1 0 03.10 BCI

ENTRADAS DE CONTROL DEL SISTEMA

96.07 Guardar
param
manualmente

Guardar (vuelve a
Hecho)

Guarda los cambios de valor del parametro (inclu-
yendo los efectuados a través del control por bus
de campo) en la memoria permanente.
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Funcionamiento basico de la interfaz de bus de campo

integrado

La comunicacion ciclica entre un sistema de bus de campo y el convertidor consta de
palabras de datos de 16 bits o palabras de datos de 32 bits (con un perfil de control

transparente).

El siguiente diagrama ilustra el funcionamiento de la interfaz de bus de campo
integrado. Las sefiales transmitidas en la comunicacion ciclica se explican mas
tarde, a continuacion del diagrama.

Red de bus de campo

1)

Comunicacion ciclica Perfil BCI  EXT1/2
Ordenes de
marcha
SEL il BCI CW AN
ow 0 03.09 BCI Referencia 1
REF! ) 170370 BCI Referencia 2 20.01
¢ . eferencia ]
REF2 L] 58325 20.06
- BCI SW
SEL Actual 1 Seleccion de
SW 2) 0 H Actual 2 referencia
| | |ACT1 :12 - L
ACT2 —3 L AN
58.25
— Grupos
Seleccion de 22/26/28/40 etc.
oK datos de I/0
Par. 01.01...255.255
/0 2 Seleccion de
110 3 e B referencia
10 69 J C\
58.101
58.114 Grupos
22/26/28/40 etc.
. o Tabla de
L]  Comunicacion aciclica parametros

1. Véanse también otros parametros que puedan controlarse a través del bus de campo.

2. Conversion de datos si el parametro 58.25 Perfil de control se ha ajustado a ABB Drives. Véase el
apartado Acerca de los perfiles de control (pagina 463).
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Palabra de control y palabra de estado

La palabra de control (CW) es un cédigo booleano compacto de 16 o 32 bits.
Constituye el modo principal de controlar el convertidor desde un sistema de bus de
campo. El controlador de bus de campo envia la CW al convertidor. Mediante
parametros de convertidor, el usuario selecciona CW BCI como fuente de érdenes de
control del convertidor (como marcha/paro, paro de emergencia, seleccion entre los
lugares 1 o 2 de control externo o restaurar fallo). El convertidor cambia entre sus
estados de conformidad con las instrucciones codificadas en bits de la CW.

La CW del bus de campo se escribe en el convertidor sin ningin cambio o los datos
se convierten. Véase el apartado Acerca de los perfiles de control (pagina 463).

La palabra de estado (SW) de bus de campo es un cédigo booleano compacto de
16 o0 32 bits. Contiene los datos transmitidos del convertidor al controlador de bus de
campo. La SW del convertidor se escribe en la SW del bus de campo sin ningun
cambio, o se convierten los datos. Véase el apartado Acerca de los perfiles de
control (pagina 463).

Referencias

Las referencias BCI 1y 2 son enteros de 16 o 32 bits con signo. El contenido de cada
cédigo de referencia se puede utilizar como fuente de practicamente cualquier sefial,
como la referencia de velocidad, frecuencia, par o proceso. En comunicaciones de
bus de campo integrado, las referencias 1y 2 se muestran con 03.09 BCI Referencia
1y 03.10 BCI Referencia 2 respectivamente. Los ajustes 58.26 BCI Tipo Ref1y
58.27 BCI Tipo Ref2 determinan si las referencias se escalan o no. Véase el
apartado Acerca de los perfiles de control (pagina 463).

Valores actuales

Los valores actuales de bus de campo (ACT1 y ACT2) son enteros de 16 o 32 bits
con signo. Transmiten los valores de parametros del convertidor seleccionados
desde el convertidor al maestro. Los ajustes 58.28 BCI Tipo Act1y 58.29 BCI Tipo
Act2 determinan si los valores actuales se escalan o no. Véase el apartado Acerca
de los perfiles de control (pagina 463).

Entradas/salidas de datos

Las entradas/salidas de datos son palabras de 16 o 32 bits que contienen valores de
parametros del convertidor seleccionados. Los parametros 58.707 I/O de datos 1 ...
58.114 I/O de datos 14 definen las direcciones desde las que el maestro o bien lee
los datos (entrada) o en las que el maestro escribe los datos (salida).
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Direccionamiento de registro

El campo de direccion de peticiones de Modbus para el acceso a registros de
retencién es de 16 bits. Esto permite que el protocolo Modbus admita el
direccionamiento de 65 536 registros de retencion.

Histéricamente, los dispositivos Modbus maestros utilizan las direcciones decimales
de 5 digitos, desde la 40001 a la 49999, para representar las direcciones de los
registros de retencion. El direccionamiento decimal de 5 digitos limita a 9999 el
numero de registros de retencion que pueden direccionarse.

Los dispositivos maestros Modbus modernos proporcionan habitualmente una forma
de acceder a todo el rango de 65 536 registros de retencion de Modbus. Uno de
estos métodos es usar direcciones decimales de 6 digitos de 400001 a 465536. Este
manual usa direccionamiento decimal de 6 digitos para representar direcciones de
registro de retencion de Modbus.

Los dispositivos maestros de Modbus que estén limitados al direccionamiento
decimal de 5 digitos pueden seguir accediendo a los registros 400001 a 409999
mediante las direcciones decimales de 5 digitos 40001 a 49999. Los registros
410000-465536 no son accesibles para estos maestros.

Véase el parametro 58.33 Modo direccionamiento.

Nota: Las direcciones de registro de parametros de 32 bits no son accesibles usando
numeros de registro de 5 digitos.




Control del bus de campo a través de la interfaz de bus de campo integrado (BCI) 463

Acerca de los perfiles de control

Un perfil de control define las normas para la transferencia de datos entre el
convertidor y el maestro de bus de campo, por ejemplo:

si se convierten los codigos booleanos compactos y como se convierten
si se escalan los valores de las sefiales y cémo se escalan

cémo se mapean las direcciones de registro del convertidor para el maestro de
bus de campo.

Puede configurar el convertidor para la recepcion y el envio de mensajes conforme a
uno de los dos perfiles:

* ABB Drives
* DCU Profile.

Para el perfil ABB Drives, la interfaz de bus de campo integrado del convertidor
convierte los datos de bus de campo desde y a los datos originales empleados en el
convertidor. El perfil DCU implica que no existe ni conversién de datos ni escalado.
La siguiente figura ilustra el efecto de la seleccion de perfil.

Seleccion de perfil

Conversion y
escalado SEL
de datos
0
- Bl Ll
58.26...58.29 \7 _
Bus de campo o5 — Convertidor
58.25

La seleccioén del perfil de control con el parametro 58.25 Perfil de control es:
* (0) ABB Drives
* (5) DCU Profile.
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Palabra de control

Palabra de control para el perfil ABB Drives

La siguiente tabla muestra el contenido de la palabra de control de bus de campo
para el perfil de control ABB Drives. La interfaz de bus de campo integrado convierte
esta palabra al formato en que se utiliza en el convertidor. El texto en mayusculas y
negrita hace referencia a los estados mostrados en Diagrama de transicién de
estado para el perfil ABB Drives en la pagina 471.

Bit | Nombre Valor | ESTADO/Descripcion
0 OFF1_ 1 Pasar a READY TO OPERATE.
CONTROL 0 Paro por la rampa de deceleracion actualmente activa.

Pasar a OFF1 ACTIVE; pasar a READY TO SWITCH ON
a menos que haya otros bloqueos activos (OFF2, OFF3).

1 OFF2_ 1 Continuar con el funcionamiento (OFF2 inactivo).
CONTROL 0 Emergencia OFF, paro libre.
Pasar a OFF2 ACTIVE, pasar a SWITCH-ON
INHIBITED.
2 OFF3_ 1 Continuar con el funcionamiento (OFF3 inactivo).
CONTROL 0 Paro de emergencia, paro en el tiempo definido por el

parametro del convertidor. Pasar a OFF3 ACTIVE, pasar
a SWITCH-ON INHIBITED.

Advertencia: Verifique que el motor y la maquina
accionada puedan detenerse con este modo de paro.

3 INHIBIT_ 1 Pasar a OPERATION ENABLED.

OPERATION Nota: La sefial de permiso de marcha debe estar
activada; véase la documentacion del convertidor. Si el
convertidor esta configurado para recibir la sefial de
permiso de marcha desde el bus de campo, este bit
activa la sefal.

0 Inhibir el funcionamiento. Pasar a OPERATION
INHIBITED.
4 RAMP_OUT_ 1 Funcionamiento normal. Pasar a RAMP FUNCTION
ZERO GENERATOR: OUTPUT ENABLED.
0 Forzar la salida del generador de la funcién de rampa a

cero. El convertidor para en rampa (con los limites de
intensidad y tension de CC aplicados).

5 RAMP_HOLD 1 funciéon de rampa. Pasar a RAMP FUNCTION
GENERATOR: ACCELERATOR ENABLED.
0 Detener la rampa (retencién de la salida del generador de
funcién de rampa).
6 RAMP_IN_ 1 Funcionamiento normal. Pasar a OPERATING.
ZERO Nota: Este bit sélo es efectivo si la interfaz de bus de

campo se ajusta como fuente para esta sefial mediante
los parametros del convertidor.

0 Forzar a cero la entrada del generador de funcién de
rampa.
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Bit

Nombre

Valor

ESTADO/Descripcion

RESET

0=>1

Restaurar fallos si existe un fallo activo. Pasar a
SWITCH-ON INHIBITED.

Nota: Este bit sélo es efectivo si la interfaz de bus de
campo se ajusta como fuente para esta sefial mediante
los parametros del convertidor.

Continuar con el funcionamiento normal.

JOGGING_1

N

Peticion de marcha a velocidad Avance lento 1.

Nota: Este bit s6lo es efectivo si la interfaz de bus de
campo se ajusta como fuente para esta sefial mediante
los parametros del convertidor.

Continuar con el funcionamiento normal.

JOGGING_2

N

Peticion de marcha a velocidad Avance lento 2.

Nota: Este bit s6lo es efectivo si la interfaz de bus de
campo se ajusta como fuente para esta sefial mediante
los parametros del convertidor.

Continuar con el funcionamiento normal.

10

REMOTE_
CMD

Control por bus de campo habilitado.

Palabra de control <> 0 o Referencia <> 0: Conserva la
ultimo palabra de control y la ultima referencia.

Palabra de control = 0 y Referencia = 0: Control por bus
de campo habilitado. La referencia y la rampa de
aceleracion/deceleracion se bloquean.

1

EXT_CTRL_
LOC

Seleccionar lugar de control externo EXT2. Efectivo si el
lugar de control se parametriza para ser seleccionado
desde el bus de campo.

Seleccionar lugar de control externo EXT1. Efectivo si el
lugar de control se parametriza para ser seleccionado
desde el bus de campo.

12

USER 0

13

USER _1

14

USER 2

15

USER 3

Bits de control que se pueden escribir y combinar con la
I6gica del convertidor para la funcionalidad especifica de
la aplicacion.

Palabra de control para el perfil DCU

La interfaz de bus de campo integrado escribe la palabra de control de bus de campo
sin ninguin cambio en los bits 0 a 15 de la palabra de control. Los bits 16 a 32 de la
palabra de control del convertidor no estan en uso.

Bit | Nombre Valor | Estado/Descripcion
0 STOP 1 Paro segun el parametro Funcion Paro o los bits de
peticion de la funcién Paro (bits 7...9).
0 (sin func.)
1 START 1 Ponga en marcha el convertidor.
0 (sin func.)
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Bit | Nombre Valor | Estado/Descripcion

2 RETROCESO 1 Direccién de giro inversa del motor.

0 El sentido de giro del motor depende del signo de la
referencia:

Referencia positiva: Avance
Referencia negativa: Retroceso

3 Reservado

4 RESET 0=>1 | Restaurar fallos si existe un fallo activo.

0 (sin func.)

5 EXT2 1 Seleccionar lugar de control Externo EXT2. Efectivo si el
lugar de control se parametriza para ser seleccionado
desde el bus de campo.

0 Seleccionar lugar de control Externo EXT1. Efectivo si el
lugar de control se parametriza para ser seleccionado
desde el bus de campo.

6 RUN_DISABLE 1 Inhabilitar marcha. Si el convertidor esta configurado
para recibir la sefial de permiso de marcha desde el bus
de campo, este bit desactiva la sefal.

0 Permiso de marcha. Si el convertidor esta configurado
para recibir la sefial de permiso de marcha desde el bus
de campo, este bit activa la senal.

7 STOPMODE_ 1 Modo de paro en rampa normal

RAMP 0 (sin func.) Por defecto parametro funcién Paro si los bits
7...9 son todos 0.
8 STOPMODE_ Modo de paro en rampa de emergencia.
FE{'\AASIEGENCY— 0 (sin func.) Por defecto parametro funcién Paro si los bits
7...9 son todos 0.

9 STOPMODE_ 1 Modo de paro libre.

COAST 0 (sin func.) Por defecto parametro funcién Paro si los bits
7...9 son todos 0.

10 RAMP_PAIR _2 1 Selecciona el conjunto de rampas 2 (Tiempo Aceleracion
2/ Tiempo Deceleracién 2) cuando el parametro
23.11 Seleccién Rampa se ajusta a BCI.

0 Selecciona el conjunto de rampas 1 (Tiempo Aceleracion
1/ Tiempo Deceleracion 1) cuando el parametro
23.11 Seleccién Rampa se ajusta a BCI.

11 RAMP_OUT_ 1 Forzar la salida del generador de la funcién de rampa a

ZERO cero. El convertidor para en rampa (con los limites de
intensidad y tensiéon de CC aplicados).

0 Funcionamiento normal.

12 RAMP_HOLD 1 Detener la rampa (retencién de la salida del generador de
funciéon de rampa).

0 Funcionamiento normal.

13 RAMP_IN_ZERO |1 Forzar a cero la entrada del generador de funcién de

rampa.

Funcionamiento normal.
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Bit | Nombre Valor |Estado/Descripcion
14 REQ_LOCAL_ 1 El convertidor no cambia al modo de control local (véase
LOCK el parametro 19.17 Local Deshabilitar Ctrl).
0 El convertidor puede cambiar entre los modos de control
local y remoto.
15 TORQ_LIM_ 1 Selecciona el conjunto de limite de par 2 (Par Minimo 2 /
PAIR_2 Par Maximo 2) cuando el parametro 30.18 Limite Par

Seleccibn se ajusta a BCI.

0 Selecciona el conjunto de limite de par 1 (Par Minimo 1/
Par Maximo 1) cuando el parametro 30.18 Limite Par
Seleccién se ajusta a BCI.

16 FB_LOCAL_CTL |1 Se solicita modo local para control desde el bus de
campo. Asume el control desde la fuente activa.

0 (sin func.)
17 FB_LOCAL_REF |1 Se solicita modo local para referencia desde el bus de
campo. Asume la referencia desde la fuente activa.
0 (sin func.)
18 Reservado para No implementado todavia.
RUN_DISABLE_1
19 Reservado
20 Reservado
21 Reservado
22 USER 0O Bits de control que se pueden escribir y combinar con la
23 USER 1 Ic')gicg dell gonvertidor para la funcionalidad especifica de
— la aplicacion.
24 USER 2
25 USER_3

26... | Reservado
31
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Palabra de estado

Palabra de estado para el perfil ABB Drives

La siguiente tabla muestra la palabra de estado del bus de campo para el perfil de
control ABB Drives. La interfaz de bus de campo integrado convierte la palabra de
estado del convertidor a este formato para el bus de campo. El texto en mayusculas
y negrita hace referencia a los estados mostrados en Diagrama de transicién de
estado para el perfil ABB Drives en la pagina 471.

Bit Nombre Valor ESTADO/Descripcion
0 RDY_ON 1 READY TO SWITCH ON.
0 NOT READY TO SWITCH ON.
1 RDY_RUN 1 READY TO OPERATE.
0 OFF1 ACTIVE.
2 RDY_REF 1 OPERATION ENABLED.
0 OPERATION INHIBITED.
3 TRIPPED 1 FAULT.
0 Sin fallos.
4 OFF_2_STATUS |1 OFF2 inactivo.
0 OFF2 ACTIVE.
5 OFF_3_STATUS |1 OFF3 inactivo.
0 OFF3 ACTIVE.
6 SWC_ON_ 1 SWITCH-ON INHIBITED.
INHIB 0 _
7 ALARM 1 Aviso/alarma.
0 Sin avisos.
8 AT 1 OPERATING. El valor actual es igual al valor de la

SETPOINT referencia (esta dentro de sus limites de tolerancia;
p. €j., en control de velocidad, el error de velocidad
tiene un valor méaximo del 10% de la velocidad
nominal del motor).

0 El valor actual difiere del valor de Referencia (esta
fuera de los limites de tolerancia).
9 REMOTE 1 Lugar de control del convertidor: REMOTE (EXT1 o
EXT2).
0 Lugar de control del convertidor: LOCAL.
10 ABOVE_ 1 La frecuencia o velocidad actual tiene un valor igual o
LIMIT superior al limite de supervision (ajustado por el

parametro del convertidor). Valido en ambas
direcciones de giro.

0 El valor de la frecuencia o la velocidad actual esta
dentro del limite de supervision.
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Bit Nombre Valor ESTADO/Descripcion

11 USER_O Los bits de estado se pueden combinar con la Idgica

12 USER 1 dellcon.v'ertidor para la funcionalidad especifica de la
= aplicacion.

13 USER_2

14 USER_3

15 Reservado

Palabra de estado para el perfil DCU

La interfaz de bus de campo integrado escribe la palabra de estado del convertidor
sin ningun cambio en los bits 0 a 15 del cddigo de estado de bus de campo. Los bits
16 a 32 de la palabra de estado del convertidor no estan en uso.

Bit

Nombre

Valor

Estado/Descripcion

0

READY

1

El convertidor esta listo para recibir la orden de
marcha.

El convertidor no esta listo.

ENABLED

N

La sefal de permiso de marcha externa esta activada.

La sefial de permiso de marcha externa no esta
activada.

EN MARCHA

El convertidor ha recibido la orden de marcha.

El convertidor no ha recibido la orden de marcha.

RUNNING

El convertidor estda modulando.

El convertidor no esta modulando.

ZERO_SPEED

El convertidor esta a velocidad cero.

El convertidor no esta a velocidad cero.

ACCELERATING

La velocidad del convertidor aumenta.

La velocidad del convertidor no aumenta.

DECELERATING

La velocidad del convertidor disminuye.

La velocidad del convertidor no disminuye.

AT_SETPOINT

El convertidor esta en el punto de ajuste.

El convertidor no esta en el punto de ajuste.

LIMIT

Funcionamiento del convertidor con limites.

Funcionamiento del convertidor sin limites.

SUPERVISION

S| O | O | O | O | O | O | O -

El valor actual (velocidad, frecuencia o par) esta por
encima de un limite. El limite se configura con los
parametros 46.31...46.33.

El valor actual (velocidad, frecuencia o par) esta
dentro de los limites.

10

REVERSE_REF

N

La referencia del convertidor tiene direccién de
retroceso.

La referencia del convertidor tiene direccion de
avance.
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Bit Nombre Valor Estado/Descripcion
11 REVERSE_ACT |1 Convertidor en marcha en direccién de retroceso.
0 Convertidor en marcha en direccién de avance.
12 PANEL_LOCAL |1 El panel/botonera (o la herramienta de PC) esta en
modo de control local.
0 El panel/botonera (o la herramienta de PC) no esta en
modo de control local.
13 FIELDBUS _ 1 El bus de campo esta en modo de control local.
LOCAL 0 El bus de campo no esta en modo de control local.
14 EXT2_ACT 1 El lugar de control externo EXT2 esta activo.
0 El lugar de control externo EXT1 esta activo.
15 FAULT 1 El convertidor esta en situacion de fallo.
0 El convertidor no esta en situacién de fallo.
16 ALARM 1 Aviso/Alarma activa.
0 Sin avisos.
17 Reservado
18 BLOQUEO DE 1 Bloqueo de direccion activado (el cambio de direccion
DIRECCION esta bloqueado).
0 Bloqueo de direccion desactivado.
19 BLOQUEO 1 Bloqueo de modo local activado (el modo local esta
LOCAL blogueado).
0 Bloqueo de modo local desactivado.
20 Reservado
21 Reservado
22 USER_O Los bits de_estado se puedt_an co_mbinar con _Ia l6gica
23 USER_1 :S:igggi\(/jenr-tldor para la funcionalidad especifica de la
24 USER_2
25 USER_3
26 REQ_CTL 1 Se ha otorgado el control a este canal.
0 No se ha otorgado el control a este canal.
27 REQ_REF 1 Se ha otorgado una referencia a este canal.
0 No se ha otorgado una referencia a este canal.
28... Reservado
31
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Diagramas de transicion de estado

Diagrama de transicion de estado para el perfil ABB Drives

El siguiente diagrama muestra las transiciones de estado en el convertidor cuando el
convertidor tiene en el perfil ABB Drives y el convertidor se ha configurado para
seguir las 6rdenes de la palabra de control de la interfaz de bus de campo integrado.
El texto en mayuscula corresponde a los estados que se utilizan en las tablas que
representan las palabras de estado y control de bus de campo. Véanse los
apartados Palabra de control para el perfil ABB Drives en la pagina 464 y Palabra de
estado para el perfil ABB Drives en la pagina 468.
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SWITCH-ON : ;
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Referencias

Referencias para el perfil ABB Drives y el perfil DCU

El perfil ABB Drives admite el uso de dos referencias, referencia BCI 1 y referencia
BCI 2. Las referencias son palabras de 16 bits formadas por un bit que contiene el
signo y un entero de 15 bits. Para generar una referencia negativa se calcula el
complemento a dos a partir de la referencia positiva correspondiente.

Las referencias se escalan tal como se define con los parametros 46.01...46.04; el
escalado en uso depende del ajuste de 58.26 BCI Tipo Ref1y 58.27 BCI Tipo Ref2
(véase la pagina 356).

Bus de campo p»- Convertidor
20000 —— 46.01 (con referencia de velocidad)
46.02 (con referencia de frecuencia)
10000 —— 46.03 (con referencia de par)
46.04 (con referencia de potencia)
0—0
10000 —— -(46.03) (con referencia de par)
) -(46.04) (con referencia de potencia)
20000 —— -(46.01) (con referencia de velocidad)
) -(46.02) (con referencia de frecuencia)

Las referencias escaladas se muestran con los parametros 03.09 BCI Referencia 1y
03.10 BCI Referencia 2.




474 Control del bus de campo a través de la interfaz de bus de campo integrado (BCl)

Valores actuales

Valores actuales para el perfil ABB Drives y el perfil DCU

El perfil ABB Drives admite el uso de dos valores actuales de bus de campo, ACT1y
ACT2. Los valores actuales son palabras de 16 bits formadas por un bit que contiene
el signo y un entero de 15 bits. Para generar un valor negativo se calcula el
complemento a dos a partir del valor positivo correspondiente.

Los valores actuales se escalan tal como se define con los parametros
46.01...46.04; el escalado en uso depende del ajuste de los parametros 58.28 BC/
Tipo Act1y 58.29 BCI Tipo Act2 (véase la pagina 356).

Bus de campo ¢ Convertidor
20000 —— 46.01 (con referencia de velocidad)
46.02 (con referencia de frecuencia)
10000 —— 46.03 (con referencia de par)
46.04 (con referencia de potencia)
0—0
10000 —— -(46.03) (con referencia de par)
) -(46.04) (con referencia de potencia)
20000 —— -(46.01) (con referencia de velocidad)
) -(46.02) (con referencia de frecuencia)




Control del bus de campo a través de la interfaz de bus de campo integrado (BCI) 475

Direcciones del registro de retenciéon de Modbus

Direcciones del registro de retencién de Modbus para el perfil ABB
Drives y el perfil DCU

La siguiente tabla muestra las direcciones del registro de retencion de Modbus para
los datos del convertidor con el perfil ABB Drives. Este perfil proporciona un acceso
convertido de 16 bits a los datos del convertidor.

Nota: Unicamente se puede acceder a los 16 bits menos significativos de las
palabras de control y estado de 32 bits del convertidor.

Nota: Los bits 16 a 32 de la palabra de Control/Estado DCU no estan en uso si se
utiliza una palabra de control/estado de 16 bits con el perfil DCU.

Direccion de
registro

400001 Valor por defecto: Palabra de control (CW 16 bits). Véanse los
apartados Palabra de control para el perfil ABB Drives (pagina 464) y
Palabra de control para el perfil DCU (pagina 465).

Se puede cambiar la seleccion usando el parametro 58.701 I/O de
datos 1.

400002 Valor por defecto: Referencia 1 (Ref1 16 bits).

Se puede cambiar la seleccidon usando el parametro 58.702 I/O de
datos 2.

400003 Valor por defecto: Referencia 2 (Ref2 16 bits).

Se puede cambiar la seleccién usando el parametro 58.102 I/O de
datos 2.

400004 Valor por defecto: Palabra de estado (SW 16 bits). Véanse los
apartados Palabra de estado para el perfil ABB Drives (pagina 468) y
Palabra de estado para el perfil DCU (pagina 469).

Se puede cambiar la seleccidon usando el parametro 58.702 I/O de
datos 2.

400005 Valor por defecto: Valor actual 1 (Act1 16 bits).

Se puede cambiar la seleccion usando el parametro 58.105 I/O de
datos 5.

400006 Valor actual 2 (Act2 16 bits).

Se puede cambiar la seleccidon usando el parametro 58.706 I/O de
datos 6.

400007...400014 Entrada/salida de datos 7...14.

Seleccionado con los parametros 58.707 I/O de datos 7 ... 58.114 1/0
de datos 14.

400015...400089 No se utiliza

400090...400100 Acceso a codigo de error. Véase el apartado Registros de codigo de
error (registros de retencion 400090...400100) (pagina 482).
400101...465536 Lectura/escritura de parametro.

Los parametros se mapean para registrar direcciones de acuerdo con
el parametro 58.33 Modo direccionamiento.

Datos de registro (palabras de 16 bits)
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Caédigos de funcion Modbus

La siguiente tabla muestra los cédigos de funcion de Modbus admitidos por la

interfaz de bus de campo integrado.

Codigo

Nombre de la funciéon

Descripcion

01h

Leer bobinas

Lee el estado 0/1 de las bobinas (referencias 0X).

02h

Leer entradas discretas

Lee el estado 0/1 de las entradas discretas
(referencias 1X).

03h

Leer registros de
retencion

Lee los contenidos binarios de los registros de
retencion (referencias 4X).

05h

Escribir una Unica bobina

Fuerza a una unica bobina (referencia 0X)a 0 o 1.

06h

Escribir un Unico registro

Escribe un Unico registro de retencion (referencia 4X),

08h

Diagnosticos

Proporciona una serie de pruebas para comprobar las
comunicaciones o para comprobar diversos estados
de error internos.

Subcdédigos admitidos:

« 00h Devolver datos de consulta: Prueba de
eco/bucle de retorno.

» 01h Reiniciar opciéon de comunic.: Reinicia e
inicializa el BCI, borra contadores de eventos de
comunicaciones.

* 04h Forzar modo Sélo escuchar
« 0Ah Borrar registro de diagnéstico y contadores
« 0Bh Devolver recuento de mensajes de bus

« 0Ch Devolver recuento de errores de bus de
comunicac.

« 0Dh Devolver recuento de errores de excepcion de
bus

* OEh Devolver recuento de mensajes de esclavo
* OFh Devolver recuento de no respuesta de esclavo

« 10h Devolver recuento NAK (confirmacion
negativa) de esclavo

* 11h Devolver recuento de esclavo ocupado

« 12h Devolver recuento de sobrescrituras de
caracteres de bus

» 14h Borrar recuento e indicador de sobrescrituras

0Bh

Obtener recuento de
eventos de comunic.

Devuelve una palabra de estado y un recuento de
eventos.

OFh

Escribir varias bobinas

Fuerza una secuencia de bobinas (referencias 0X) a 0
o1.

10h

Escribir varios registros

Escribe el contenido de un blogue contiguo de
registros de retencion (referencias 4X).

16h

Escritura de mascara de
registro

Modifica el contenido de un registro 4X usando una
combinacién de una mascara AND, una mascara OR
y el contenido actual del registro.
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Cadigo Nombre de la funcién | Descripcién

17h Escribir/leer varios Escribe el contenido de un bloque contiguo de

registros registros 4X, a continuacion lee el contenido de otro

grupo de registros (el mismo en el que ha escrito u

otro distinto) en un dispositivo servidor.

2Bh /OEh | Transporte de interfaz Subcédigos admitidos:

encapsulada « OEh Leer identificacion del dispositivo: Permite leer
la identificacion y otra informacion.

Codigos de ID admitidos (tipo de acceso):

» 00h: Solicitud de obtener la identificacion basica del
dispositivo (acceso por flujo).

» 04h: Solicitud de obtener un objeto de identificacion
especifico (acceso individual)

ID de objetos admitidas:

* 00h: Nombre de proveedor (“ABB”)

* 01h: Cdédigo de producto (por ejemplo, “ASCD2” o
“ASCD4")

» 02h: Revision Principal Secundaria (combinacion
del contenido de los parametros 07.05 Version
Firmware y 68.02 ID de protocolo).

* 03h: URL del proveedor (“www.abb.com”)

* 04h: Nombre del producto: (“ACS580”).

Caédigos de excepcion

La siguiente tabla muestra los cddigos de excepcién Modbus admitidos por la
interfaz de bus de campo integrado.

Codigo Nombre Descripcion

01h FUNCION ILEGAL El codigo de funcion recibido en la interrogacion no
es una accion permitida por el servidor.

02h DIRECCION ILEGAL La direccion de datos recibida en la interrogacién no

es una direccion permitida por el servidor.

03h VALOR ILEGAL El nimero de registros solicitado es superior al que
puede gestionar el dispositivo. Este error no significa
que un valor escrito en el dispositivo esté fuera del
rango valido.

04h FALLO DISPOSITIVO Ha ocurrido un error irrecuperable mientras el
servidor intentaba realizar la accion requerida. Véase
el apartado Registros de codigo de error (registros de
retencion 400090...400100) en la pagina 482.
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Bobinas (conjunto de referencia 0xxxx)

Las bobinas son valores de lectura/escritura de 1 bit. Con este tipo de datos los bits
de la palabra de control estan expuestos. La tabla a continuacion resume las bobinas
Modbus (conjunto de referencia Oxxxx). Tenga en cuenta que las referencias usan 1
como base del indice, que concuerda con la direccion transmitida por el cable.

Referencia | Perfil ABB Drives Perfil DCU
000001 OFF1_CONTROL STOP
000002 |OFF2_CONTROL START
000003 OFF3_CONTROL Reservado
000004 | INHIBIT_OPERATION Reservado
000005 |RAMP_OUT_ZERO RESET
000006 |RAMP_HOLD EXT2
000007 RAMP_IN_ZERO RUN_DISABLE
000008 RESET STOPMODE_RAMP
000009 |JOGGING_1 STOPMODE_EMERGENCY_RAMP
000010 |JOGGING_2 STOPMODE_COAST
000011 REMOTE_CMD Reservado
000012 |EXT_CTRL_LOC RAMP_OUT_ZERO
000013 USER 0 RAMP_HOLD
000014 |USER_1 RAMP_IN_ZERO
000015 USER 2 Reservado
000016 USER_3 Reservado

000017 Reservado
000018 Reservado

FB_LOCAL_CTL
FB_LOCAL_REF

000019 Reservado Reservado
000020 Reservado Reservado
000021 Reservado Reservado
000022 Reservado Reservado
000023 Reservado USER_O

000024 Reservado USER_1

000025 Reservado USER_2

000026 Reservado USER_3

000027 Reservado Reservado
000028 Reservado Reservado
000029 Reservado Reservado
000030 Reservado Reservado
000031 Reservado Reservado
000032 Reservado Reservado
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Referencia | Perfil ABB Drives Perfil DCU

000033 Control de la salida de relé RO1 Control de la salida de relé RO1
(parametro 70.99 RO/DIO palabra de | (parametro 10.99 RO/DIO palabra de
control, bit 0). control, bit 0).

000034 Control de la salida de relé RO2 Control de la salida de relé RO2
(parametro 10.99 RO/DIO palabra de | (parametro 10.99 RO/DIO palabra de
control, bit 1). control, bit 1).

000035 Control de la salida de relé RO3 Control de la salida de relé RO3
(parametro 70.99 RO/DIO palabra de | (parametro 10.99 RO/DIO palabra de
control, bit 2). control, bit 2).

000036 Control de la salida de relé RO4 Control de la salida de relé RO4
(parametro 70.99 RO/DIO palabra de | (parametro 10.99 RO/DIO palabra de
control, bit 3). control, bit 3).

000037 Control de la salida de relé RO5 Control de la salida de relé RO5
(parametro 10.99 RO/DIO palabra de | (parametro 10.99 RO/DIO palabra de
control, bit 4). control, bit 4).
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Entradas discretas (conjunto de referencia 1xxxx)

Las entradas discretas son valores soélo de lectura de un bit. Con este tipo de datos
los bits de la palabra de estado estan expuestos. La tabla a continuaciéon resume las
entradas discretas Modbus (conjunto de referencia 1xxxx). Tenga en cuenta que las
referencias usan 1 como base del indice, que concuerda con la direccion transmitida

por el cable.

Referencia | Perfil ABB Drives Perfil DCU
100001 RDY_ON READY
100002 RDY_RUN D
100003 RDY_REF Reservado
100004 TRIPPED RUNNING
100005 OFF_2_STATUS ZERO_SPEED
100006 OFF_3_STATUS Reservado
100007 SWC_ON_INHIB Reservado
100008 ALARM AT_SETPOINT
100009 AT_SETPOINT LIMIT
100010 REMOTE SUPERVISION
100011 ABOVE_LIMIT Reservado
100012 USER_O Reservado
100013 USER_1 PANEL_LOCAL
100014 USER_2 FIELDBUS_LOCAL
100015 USER_3 EXT2_ACT
100016 Reservado FAULT
100017 Reservado ALARM
100018 Reservado Reservado
100019 Reservado Reservado
100020 Reservado Reservado
100021 Reservado Reservado
100022 Reservado Reservado
100023 Reservado USER_O
100024 Reservado USER_1
100025 Reservado USER_2
100026 Reservado USER_3
100027 Reservado REQ_CTL
100028 Reservado Reservado
100029 Reservado Reservado
100030 Reservado Reservado
100031 Reservado Reservado
100032 Reservado Reservado
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Referencia

Perfil ABB Drives

Perfil DCU

100033

Estado demorado de la entrada
digital DI1 (parametro 70.02 DI
Estado Demora, bit 0).

Estado demorado de la entrada
digital DI1 (parametro 70.02 DI
Estado Demora, bit 0).

100034

Estado demorado de la entrada
digital DI2 (parametro 10.02 DI
Estado Demora, bit 1).

Estado demorado de la entrada
digital DI2 (parametro 10.02 DI
Estado Demora, bit 1).

100035

Estado demorado de la entrada
digital DI3 (parametro 70.02 DI
Estado Demora, bit 2).

Estado demorado de la entrada
digital DI3 (parametro 70.02 DI
Estado Demora, bit 2).

100036

Estado demorado de la entrada
digital D14 (parametro 70.02 DI
Estado Demora, bit 3).

Estado demorado de la entrada
digital D14 (parametro 70.02 DI
Estado Demora, bit 3).

100037

Estado demorado de la entrada
digital DI5 (parametro 70.02 DI
Estado Demora, bit 4).

Estado demorado de la entrada
digital DI5 (parametro 70.02 DI
Estado Demora, bit 4).

100038

Estado demorado de la entrada
digital DI6 (parametro 70.02 DI
Estado Demora, bit 5).

Estado demorado de la entrada
digital DI6 (parametro 70.02 DI
Estado Demora, bit 5).
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Registros de cédigo de error (registros de retencion

400090..

.400100)

Estos registros contienen informacién acerca de la ultima consulta. Cuando una
consulta ha finalizado correctamente, el registro de error se borra.

correctamente

Referencia | Nombre Descripcion
400090 Restaurar registros de 1 = Restaurar registros de error internos (91...95).
error 0 = No hacer nada.
400091 Cadigo de funcién de Cadigo de funcién de la consulta fallida.
error
400092 Cadigo de error Establecer cuando se genera el codigo de excepcion
04h (véase la tabla anterior).
* 00h No hay error
» 02h Limite Bajo/Alto superado
+ 03h indice defectuoso: No esta disponible el indice
de un parametro de matriz
* 05h Tipo de datos incorrecto: El valor no se
corresponde con el tipo de datos del parametro
* 65h Error general: Error indeterminado al procesar
una consulta
400093 Registro fallido El ultimo registro (entrada discreta, bobina, registro
de entrada o registro de retencién) que no se pudo
leer o escribir.
400094 Ultimo registro escrito El ultimo registro (entrada discreta, bobina, registro
correctamente de entrada o registro de retencion) que se escribid
correctamente.
400095 Ultimo registro leido El ultimo registro (entrada discreta, bobina, registro

de entrada o registro de retencion) que se leyo
correctamente.
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11

Control de bus de campo a
través de un adaptador de
bus de campo

Contenido de este capitulo

Este capitulo describe como controlar el convertidor a través de dispositivos externos
mediante una red de comunicaciones (bus de campo) utilizando un médulo
adaptador de bus de campo opcional.

La interfaz de control del bus de campo del convertidor se describe en primer lugar,
seguida de un ejemplo de configuracion.

Descripcion general del sistema

El convertidor puede permanecer conectado a un sistema de control externo a
través de un adaptador de bus de campo opcional (“adaptador de bus de campo

A” = FBA A) montado sobre la unidad de control del convertidor. El convertidor se
puede configurar para recibir la totalidad de su informacion de control a través de la
interfaz de bus de campo, o el control puede distribuirse entre dicha interfaz de bus
de campo y otras fuentes disponibles, como entradas analdgicas y digitales, en
funcién de como se configuren los lugares de control EXT1 y EXT2.
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Existen adaptadores de bus de campo para diversos sistemas y protocolos de
comunicacion, por ejemplo:

» CANopen (adaptador FCAN-01)

» ControlNet (adaptador FCNA-01)

* DeviceNet™ (adaptador FDNA-01)

» ETH Pwrlink (adaptador FEPL-02)

» EtherCAT (adaptador FECA-01)

+ EtherNet/IP™ (adaptador FENA-11/-21)

* RS-485 (adaptador FSCA-01)

* Modbus/TCP (adaptador FENA-11/-21)

* PROFInet 10 (adaptador FENA-11/-21)

+ PROFIBUS DP (adaptador FPBA-01)

Nota: El texto y los ejemplos de este capitulo describen la configuracién de un

adaptador de bus de campo (FBA A) mediante los parametros 50.07...50.18 y los
grupos de parametros 51 FBA A Ajustes...53 FBA A Data Out.

Convertidor

II& I‘ I‘I cov o s,
I

"'D Bus de campo
i Otros
dispositivos

L

Adaptador de bus de campo tipo Fxxx
instalado en la unidad de control del
convertidor (ranura 1)

Flujo de datos

<——Palabra de control (CW)

- Referencias .
1/0 de proceso (ciclicas)

Palabra de estado (SW)———
Valores actuales —— =

-

Peticiones/respuestas de R/W de parametros /O de proceso (ciclicas) o
> mensajes de servicio

(aciclicos)
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Conceptos basicos de la interfaz de control por bus de
campo
La comunicacion ciclica entre un sistema de bus de campo y el convertidor consiste

en palabras de datos de entrada y salida de 16 o 32 bits. El convertidor admite el uso
de un maximo de 12 palabras de datos (de 16 bits) en cada direccion.

Los datos transmitidos del convertidor al controlador de bus de campo se definen
con los parametros 52.01 FBAA Data In 1 ... 52.12 FBA A Data In 12. Los datos
transmitidos del controlador de bus de campo al convertidor se definen con los
parametros 53.01 FBA A Data Out 1 ... 53.12 FBA A Data Out 12.

Red de bus de campo

1)
Adaptador de bus de campo Perfil FBA
I EXT1/2
Mar/Paro/D
| DAT%) Seleccion
out de perfi
| ) 4) FBA MAIN CW N
| . FBA REF1
é. | > Seleccion FBA REF2 20.01
S DATA OUT 20.06
3 3 3)
2] Velocidad/Par
= 12 — [Par. 10.01...99.99 H— REF1 sel
L © |
8 N
Qo
5 | oaTA Selecdid —
211 IN2 deee:ec;gln Grupo 53
[72]
:L, | 5 - FBA MAIN SW 22 11/ 26.11
3 1 5) FBAACT1 126.12
%) | Seleccion FBAACT2
T2 DATA IN Sel REF2
3 velocidad/par
| 3)
| 12 L {[Par.01.01..9999 H— || N
|
Comunicacion ciclica 22.12/ 26.11
Grupo 52 126.12
Comunicacion aciclica
Véase el manual del médulo Tabla de
adaptador de bus de campo. parédmetros

1) Véanse también otros parametros que puedan controlarse con el bus de campo.

2) El nimero maximo de palabras de datos utilizado depende del protocolo.

3) Parametros de seleccion de perfil/instancia. Parametros especificos del médulo de bus de campo.
Para mas informacion, véase el Manual del usuario del médulo adaptador de bus de campo.

4) Con DeviceNet, la parte de control se transmite directamente.

5) Con DeviceNet, la parte del valor actual se transmite directamente.
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Palabra de control y palabra de estado

El control del convertidor desde un sistema de bus de campo se realiza
principalmente con la palabra de control. La estacién maestra de bus de campo
envia la palabra al convertidor a través del médulo adaptador. El convertidor conmuta
entre estados conforme a las instrucciones codificadas en bits de la palabra de
control y devuelve informacion sobre el estado al maestro con la palabra de estado.

El contenido de las palabras de control y las palabras de estado se detalla en las
paginas 489y 491 respectivamente. Los estados del convertidor se presentan en el
diagrama de estado (pagina 492).

Depuracion de las palabras de red

Si el parametro 50.72 FBA A Modo depuracion se ajusta a Rapido, la palabra de
control recibida desde el bus de campo se muestra en el parametro 50.73 FBA A
Palabra de Control, y la palabra de estado transmitida a la red de bus de campo se
muestra en 50.16 FBA A Palabra de estado. Estos datos “en bruto” son muy utiles
para determinar si el maestro de bus de campo transmite los datos correctos antes
de pasar el control a la red de bus de campo.
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Referencias

Las referencias son palabras de 16 bits formadas por un bit que contiene el signo y
un entero de 15 bits. Una referencia negativa (que indica direccion de giro invertida)
se forma calculando el complemento de dos a partir de la referencia positiva
correspondiente.

Los convertidores de frecuencia ABB pueden recibir informacion de control de
multiples fuentes, lo que incluye entradas analégicas y digitales, el panel de control
del convertidor y un moédulo adaptador de bus de campo. Para controlar el
convertidor de frecuencia a través del bus de campo es necesario definir el médulo
como la fuente de informacion de control, por ejemplo, referencia. Esto se hace
usando los parametros de seleccion de fuente en los grupos 22 Seleccion referencia
de Velocidad, 26 Par Cadena de referencia'y 28 Frecuencia Cadena de referencia.

Depuracion de las palabras de red

Si se cambia el parametro 50.72 FBA A Modo depuracién a Rapido, las referencias
recibidas desde el bus de campo se muestran en 50.74 FBA A Referencia 1y 50.15
FBA A Referencia 2.

Escalado de referencias

Las referencias se escalan tal como se define con los parametros 46.01...46.04; el
escalado en uso depende del ajuste de 50.04 FBA A Tipo Ref1y 50.05 FBA A Tipo
Ref2.

Bus de campo P Convertidor

46.01 (con referencia de velocidad)

20000 —— 44 02 (con referencia de frecuencia)

10000 —— 46.03 (con referencia de par)
0—0
-10000 —— -(46.03) (con referencia de par)

| -(46.017) (con referencia de velocidad)
-(46.02) (con referencia de frecuencia)

-20000 —

Las referencias escaladas se muestran con los parametros 03.05 FB A Referencia 1
y 03.06 FB A Referencia 2.
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Valores actuales

Los valores actuales son palabras de 16 bits que contienen informacién acerca del
funcionamiento del convertidor. Los tipos de sefiales monitorizadas se seleccionan
mediante los parametros 50.07 FBA A Tipo Actual 1y 50.08 FBA A Tipo Actual 2.

Depuracion de las palabras de red

Si se cambia el parametro 50.72 FBA A Modo depuracién a Rapido, los valores
actuales enviados al bus de campo se muestran en 50.17 FBA A Valor Actual 1y
50.18 FBA A Valor Actual 2.

Escalado de valores actuales

Los valores actuales se escalan tal como se define con los parametros
46.01...46.04; el escalado en uso depende del ajuste de los parametros 50.07 FBA A
Tipo Actual 1y 50.08 FBA A Tipo Actual 2.

Bus de campo g Convertidor

46.01 (con referencia de velocidad)

20000 —— 46.02 (con referencia de frecuencia)

10000 —— 46.03 (con referencia de par)
0——0
-10000 —— -(46.03) (con referencia de par)

| -(46.07) (con referencia de velocidad)
-(46.02) (con referencia de frecuencia)

-20000 —
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Contenido de la palabra de control de bus de campo

El texto en mayusculas y negrita hace referencia a los estados mostrados en el
diagrama de estado (pagina 492).

Bit Nombre Valor |[ESTADO/Descripcion
0 Off1 control 1 Pasar a READY TO OPERATE.
0 Paro por la rampa de deceleracion actualmente activa. Pasar a OFF1
ACTIVE; pasar a READY TO SWITCH ON a menos que haya otros
bloqueos activos (OFF2, OFF3).
1 Off2 Control 1 Continuar con el funcionamiento (OFF2 inactivo).
0 Paro de emergencia, paro libre hasta la parada.
Pasar a OFF2 ACTIVE, pasar a SWITCH-ON INHIBITED.
2 Off3 Control 1 Continuar con el funcionamiento (OFF3 inactivo).
0 Paro de emergencia, paro en el tiempo definido por el parametro del
convertidor. Pasar a OFF3 ACTIVE, pasar a SWITCH-ON
INHIBITED.
ADVERTENCIA: Verifique que el motor y la maquina
A accionada puedan pararse con este modo de paro.
3 Run 1 Pasar a OPERATION ENABLED.
Nota: La sefial de permiso de marcha debe estar activada; véase la
documentacion del convertidor. Si el convertidor esta configurado
para recibir la sefal de permiso de marcha desde el bus de campo,
este bit activa la sefial.
0 Inhibir el funcionamiento. Pasar a OPERATION INHIBITED.
4 Ramp Out Zero 1 Funcionamiento normal. Pasar a RAMP FUNCTION GENERATOR:
OUTPUT ENABLED.
0 Forzar la salida del generador de la funcién de rampa a cero. El
convertidor decelerara de inmediato hasta la velocidad cero
(respetando los limites de par).
5 Ramp Hold 1 Funcién de rampa.
Pasar a RAMP FUNCTION GENERATOR: ACCELERATOR
ENABLED.
0 Detener la rampa (retencion de la salida del generador de funcion de
rampa).
6 Ramp in Zero 1 Funcionamiento normal. Pasar a OPERATING.
Nota: Este bit sélo es efectivo si la interfaz de bus de campo se
ajusta como fuente para esta sefial mediante los parametros del
convertidor.
0 Forzar a cero la entrada del generador de funcién de rampa.
7 Restaurar 0=>1 Restaurar fallos si existe un fallo activo. Pasar a SWITCH-ON
INHIBITED.
Nota: Este bit sélo es efectivo si la interfaz de bus de campo se
ajusta como fuente de la sefial de restaurar mediante los parametros
del convertidor.
0 Continuar con el funcionamiento normal.
8 Inching 1 1 Acelerar hasta el punto de ajuste 1 de avance lento.
Notas:
* Los bits 4...6 deben ser 0.
» Véase también el apartado Control de embalamiento (pagina 733).
0 Inching (avance lento) 1 deshabilitado.
9 Inching 2 1 Acelerar hasta el punto de ajuste 2 de avance lento.
Véanse las notas del bit 8.
0 Inching (avance lento) 2 deshabilitado.
10 Remote Cmd 1 Control por bus de campo habilitado.
0 La palabra de control y la referencia no llegan hasta el convertidor,
excepto los bits 0...2.
1 Ext Ctrl Loc 1 Seleccionar lugar de control externo EXT2. Efectivo si el lugar de
control se parametriza para ser seleccionado desde el bus de campo.
0 Seleccionar lugar de control externo EXT1. Efectivo si el lugar de
control se parametriza para ser seleccionado desde el bus de campo.
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Bit Nombre Valor |[ESTADO/Descripcion
12 Bit de usuario 0 1
0
13 Bit de usuario 1 1
0
14 Bit de usuario 2 1
0
15 Bit de usuario 3 1
0
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Contenido de la palabra de estado de bus de campo

El texto en mayusculas y negrita hace referencia a los estados mostrados en el
diagrama de estado (pagina 492).

Bit Nombre Valor |[ESTADO/Descripcion
0 Ready to switch 1 READY TO SWITCH ON.
ON 0 NOT READY TO SWITCH ON.
1 Ready run 1 READY TO OPERATE.
0 OFF1 ACTIVE.
2 Ready Ref 1 OPERATION ENABLED.
0 OPERATION INHIBITED.
3 Tripped 1 FAULT.
0 Sin fallos.
4 Off 2 Inactive 1 OFF2 inactivo.
0 OFF2 ACTIVE.
5 Off 3 Inactive 1 OFF3 inactivo.
0 OFF3 ACTIVE.
6 Switch-on Inhibited (1 SWITCH-ON INHIBITED.
0 —
7 Aviso 1 Aviso activo.
0 No hay avisos activos.
8 At Setpoint 1 OPERATIVO. El valor actual es igual a la referencia = esta dentro de
los limites de tolerancia (véanse los parametros 46.21...46.23).
0 El valor actual difiere del valor de referencia = esta fuera de los
limites de tolerancia.
9 Remote 1 Lugar de control del convertidor: REMOTE (EXT1 o EXT2).
0 Lugar de control del convertidor: LOCAL.
10 Sobre el limite - Véase bit 10 de 06.17 Palabra de estado de drive 2.
1 Bit de usuario 0 - Véase el parametro 06.30 MSW bit 11 seleccion.
12 Bit de usuario 1 - Véase el parametro 06.31 MSW bit 12 seleccion.
13 Bit de usuario 2 - Véase el parametro 06.32 MSW bit 13 seleccion.
14 Bit de usuario 3 - Véase el parametro 06.33 MSW bit 14 seleccion.
15 Reservado
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Diagrama de estado
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Configuracion del convertidor para control por bus de
campo

1. Instale el médulo de adaptador de bus de campo mecanica y eléctricamente de
acuerdo con las instrucciones dadas en el Manual del usuario del modulo.

2. Conecte el convertidor.

3. Habilite la comunicacion entre el convertidor y el médulo adaptador de bus de
campo con el parametro 50.01 FBA A habilitar.

4. Con 50.02 FBA A Func Perd Comunic, seleccione como debe reaccionar el
convertidor a un fallo de comunicacion del bus de campo.
Nota: Esta funcién monitoriza tanto la comunicacién entre el dispositivo maestro
de bus de campo y el médulo adaptador y la comunicacién entre el médulo
adaptador y el convertidor de frecuencia.

5. Con 50.03 FBA A Tout Perd Comunic, defina el tiempo entre la deteccion de la
pérdida de comunicacién y la accion seleccionada.

6. Seleccione valores especificos de la aplicacion para el resto de los parametros
del grupo 50 Bus de Campo Adap. (FBA), comenzando por 50.04. En las tablas
que aparecen a continuacion aparecen ejemplos de valores adecuados.

7. Ajuste los parametros de configuracion del médulo adaptador de bus de campo
en el grupo 51 FBA A Ajustes. Como minimo, defina la direccién de nodo
necesaria y el perfil de comunicacion.

8. Defina los datos de proceso intercambiados por el convertidor en los grupos de
parametros 52 FBA A Data Iny 53 FBA A Data Out.
Nota: En funcién del protocolo de comunicaciones y del perfil que se estén
utilizando, es posible que la palabra de Control y la palabra de Estado ya estén
configurados para ser enviados/recibidos por el sistema de comunicacion.

9. Guarde los valores validos de los parametros en la memoria permanente
ajustando el parametro 96.07 Guardar param manualmente a Guardar.

10. Valide los ajustes realizados en los grupos de parametros 51, 52 y 53 ajustando
el parametro 51.27 FBA A Refresco par a Configurar.

11. Configure los lugares de control EXT1 y EXT2 para permitir la llegada de las
sefiales de control y referencia desde el bus de campo. En las tablas que
aparecen a continuacién aparecen ejemplos de valores adecuados.
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Ejemplo de ajuste de parametros: FPBA (PROFIBUS DP)

Este ejemplo muestra como configurar una aplicacion de control de velocidad basica
que usa el perfil de comunicaciones PROFIdrive con PPO Tipo 2. Los comandos de
marcha/paro y la referencia se corresponden con el perfil PROFIdrive, modo control
de velocidad.

Los valores de referencia enviados por el bus de campo deben escalarse dentro del

convertidor para que tengan el efecto deseado. El valor de referencia +16 384
(4000 h) se corresponde con el rango de velocidades establecido en el parametro
46.01 Escalado Velocidad (tanto en sentido de avance como de retroceso). Por
ejemplo, si 46.01 se ajusta a 480 rpm, entonces 4000 h enviado por el bus de campo

solicitara 480 rpm.

Direccion PZD1 PZD2 PZD3 PZD4 PZD5 I PZD6

Salida Palabra de Referencia de Tiempo acel. 1 Tiempo decel. 1
control velocidad

Entrada Palabra de Valor actual de Intensidad del Tensién de CC
estado velocidad motor

En la siguiente tabla se indican los ajustes recomendados para los parametros del

convertidor.

Parametro de convertidor

Ajuste para
convertidores
ACSX580

Descripcién

50.01 FBA A habilitar

1 = [numero de
ranura]

Habilita la comunicacion entre el
convertidor y el médulo adaptador de bus
de campo.

50.04 FBA A Tipo Ref1

4 = Velocidad

Selecciona el tipo de referencia y el
escalado de referencia 1 del bus de
campo A.

50.07 FBA A Tipo Actual 1

0 = Velocidad o

Selecciona el tipo de valor actual y el

frecuencia escalado de acuerdo con el modo Ref1
activo actualmente definido en el
parametro 50.04.

51.01 FBA A Tipo 1 =FPBA" Muestra el tipo de modulo adaptador de
bus de campo.

51.02 Nodo 3?2 Define la direccion de nodo de
PROFIBUS del médulo adaptador de bus
de campo.

51.03 Velocidad 120007 Muestra la velocidad en baudios de la red

Transmision PROFIBUS en kbit/s.

51.04 Tipo de mensaje 1=PpP02" Muestra el tipo de telegrama

seleccionado por la herramienta de
configuracion de PLC.
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Parametro de convertidor

Ajuste para
convertidores
ACSX580

Descripcion

51.05 Perfil

0 = PROFIdrive

Selecciona la palabra de control en
funcién del perfil PROFIdrive (modo
control de velocidad).

51.07 Modo RPBA

0 = Desactivado

Deshabilita el modo de emulacién RPBA.

52.01 FBA data in 1

4 = SW 16 bits")

Palabra de estado

52.02 FBA data in 2

5 = Act1 16 bits

Valor actual 1

52.03 FBAdatain 3

01.072

Intensidad del motor

52.05 FBAdatain 5

01.112

Tensién de CC

53.01 FBA data out 1

1 = Cd&d. control 16
bits")

Palabra de control

53.02 FBA data out 2

2 = Ref1 16 bits

Referencia 1 (velocidad)

53.03 FBA data out 3

23.12%)

Tiempo Aceleracion 1

53.05 FBA data out 5

23.13%

Tiempo Deceleracioén 1

51.27 FBA A Refresco par

1 = Configurar

Valida los ajustes de los parametros de
configuracion.

19.12 Ext1 Modo de control

2 = Velocidad

Selecciona el control de velocidad como
modo de control 1 para el lugar de control
externo EXT1.

20.01 Ext1 Marcha/Paro/Dir

12 = Bus de campo
A

Selecciona el adaptador de bus de
campo A como la fuente de las 6rdenes
de marcha y paro para el lugar de control
externo EXT1.

20.02 Ext1 tipo de 1 = Nivel Selecciona una sefial de marcha que

activacion actua por nivel para el lugar de control
externo EXT1.

22.11 Ext1 Velocidad Refl |4 = FB A ref1 Selecciona bus de campo A referencia 1

como fuente de la referencia de
velocidad 1.

1) S6lo de lectura o detectado/definido automaticamente

2) Ejemplo

A continuacién, se indica la secuencia de marcha para el ejemplo de parametros que
aparece arriba.

Palabra de control:

* 477h (1143 decimal) —> READY TO SWITCH ON

* 47Fh (1151 decimal) —> OPERATING (modo de velocidad)




496 Control de bus de campo a través de un adaptador de bus de campo
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Diagramas de la cadena de
control

Contenido de este capitulo

Este capitulo presenta las cadenas de referencia del convertidor. Los diagramas de
la cadena de control se pueden usar para analizar cémo interactian los parametros y
donde tienen un efecto dentro del sistema de parametros del convertidor.

Para ver un diagrama mas general, véase el apartado Modos de funcionamiento del
convertidor (pagina 107).
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Rampa y forma de referencia de velocidad
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Calculo de error de velocidad
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Realimentacion de velocidad
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Regulador de velocidad
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Seleccidén de la fuente de realimentacion y la consigna del
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Regulador PID de proceso
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Seleccidén de la fuente de realimentacion y la consigna del

PID externo
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Regulador PID externo
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Informacion adicional

Consultas sobre productos y servicios

Puede dirigir cualquier consulta acerca del producto a su representante local de
ABB. Especifique la designacion de tipo y el nimero de serie de la unidad. Puede
encontrar una lista de contactos de ventas, asistencia y servicio de ABB entrando en
www.abb.com/searchchannels.

Formacion sobre productos

Para obtener informacion relativa a la formacion sobre productos ABB, entre en
new.abb.com/service/training.

Comentarios acerca de los manuales de convertidores ABB

Sus comentarios sobre nuestros manuales siempre son bienvenidos. Entre en
new.abb.com/drives/manuals-feedback-form.

Biblioteca de documentos en Internet

En Internet podra encontrar manuales y otros documentos sobre productos en
formato PDF, en www.abb.com/drives/documents.
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