iGracias por comprar los variadores de frecuencia LS!

INSTRUCCIONES DE SEGURIDAD

n Siga siempre las instrucciones de seguridad para evitar accidentes y peligros potenciales.

n En este manual, las leyendas de seguridad estan clasificadas de la siguiente manera:

& ADVE RTENCIA La operacion incorrecta puede producir lesiones o la

muerte.

& P R ECAU C I O N La operacion incorrecta puede producir lesiones leves o

moderadas o dafios a la propiedad.

n En este manual se emplean los siguientes simbolos como recordatorio de las consideraciones
de seguridad:

i\ Identifica la posibilidad de peligro en determinadas circunstancias.
Lea la leyenda y siga atentamente las instrucciones.

Identifica peligros de descarga eléctrica en determinadas circunstancias.
£ b A Preste especial atencion a la posible presencia de tension peligrosa.

n Tenga a mano las instrucciones de operacion para su rapida consulta.

N Lea atentamente este manual para obtener el maximo rendimiento del variador serie SV-iG5A
y garantizar su uso seguro.

/\ ADVERTENCIA

n No retire la cubierta con la alimentacion conectada o la unidad
funcionando.
De lo contrario podria ocurrir una descarga eléctrica.

n No opere el variador sin la cubierta.
De lo contrario podria ocurrir una descarga eléctrica por la exposicion a los bornes de alta
tensién o al capacitor cargado.




No retire la cubierta, salvo para inspecciones periédicas o del
conexionado, incluso con la alimentacién desconectada.
De lo contrario podria acceder a circuitos cargados y recibir una descarga eléctrica.

El conexionado y las inspecciones peridédicas deberian realizarse como
minimo 10 minutos después de haber desconectado la alimentaciéon y
comprobado la descarga de tension en la conexién de CC con un medidor
(menos de 30VCCQC).

De lo contrario podria ocurrir una descarga eléctrica.

Opere los interruptores con las manos secas.
De lo contrario podria ocurrir una descarga eléctrica.

No use el cable cuando su aislamiento esta dafado.
De lo contrario podria ocurrir una descarga eléctrica.

No someta los cables a rasgufios, tensidn excesiva, cargas pesadas o
pellizcos.
De lo contrario podria ocurrir una descarga eléctrica.

/1\ PRECAUCION

Instale el variador sobre superficie no inflamable. No deje materiales
inflamables cerca.
De lo contrario podria ocurrir un incendio.

Desconecte la alimentacion si el variador esta dafiado.
De lo contrario podria ocurrir un accidente o incendio como resultado secundario.

Después de conectar o desconectar la alimentacién, el variador estara
caliente durante un par de minutos.
Podria sufrir lesiones, como quemaduras o lastimaduras.

No conecte la alimentacion a un variador que esta dafiado o al que le faltan
piezas, aunque haya completado la instalacion.
De lo contrario podria ocurrir una descarga eléctrica.

No permita el ingreso al variador de pelusa, papel, astillas de madera,
polvo, astillas de metal u otras materias extranas.
De lo contrario podria ocurrir un incendio o accidente.




PRECAUCIONES DE OPERACION

(1) Manipuleo e instalacion

Manipule de acuerdo con el peso del producto.

No apile las cajas con los variadores en numero mas alto del recomendado.

Instale conforme a las instrucciones del manual.

No abra la cubierta durante la entrega.

No coloque elementos pesados sobre el variador.

Compruebe que la orientacion de montaje del variador es correcta.

No deje caer el variador ni lo someta a impactos.

Siga las disposiciones del codigo eléctrico nacional para la puesta a tierra. La
impedancia de tierra recomendada para la Clase 200V es inferior a 100 ohmios y para la
Clase 400V es inferior a 10 ohmios.

El equipo serie iG5A contiene piezas sensibles a la descarga electrostatica. Tome
medidas de precaucion contra la descarga electrostatica antes de tocar la placa de
circuitos impresos para su inspeccion o instalacion.

Use el variador en las siguientes condiciones ambientales:

Temperatura -10~50°C (sin congelacion)
ambiente

Humedad relativa 90% HR o0 menos (sin condensacion)
Temperatura de -20~65°C

almacenamiento

Protegido de gas corrosivo, gas combustible,
vapor de aceite o polvo

Max. 1.000m sobre el nivel del mar, max.
5,9m/seg” (0,6G) 0 menos

Presion atmosférica 70~106kPa

Ubicacién

Medio ambiente

Altitud, vibracién

(2) Conexionado

No conecte capacitor para correccion de factor de potencia, supresor de sobretensiones
transitorias o filtro de RFI a la salida del variador.

La orientacidon de conexidn de los cables de salida U, V, W al motor afectara la direccion
de giro del motor.

El conexionado incorrecto de los bornes podria causar dafios al equipo.

La inversion de la polaridad (+/-) de los bornes podria dafiar el variador.

Solo personal autorizado y familiarizado con el variador LS deberia realizar el
conexionado y las inspecciones.

Siempre instale el variador antes del conexionado. De lo contrario podria ocurrir una
descarga eléctrica o sufrir lesiones.




(3) Comprobacion de funcionamiento

Compruebe todos los pardmetros en funcionamiento. Quizas requiera cambiar valores
de parametros dependiendo de la carga.

Aplique siempre la tension dentro del rango permisible a cada borne, segun lo indicado
en este manual. De lo contrario podria dafiar el variador.

(4) Precauciones de operacion

Manténgase alejado del equipo cuando la funcién de rearranque automatico esta
seleccionada ya que el motor rearrancara repentinamente después de una parada de
alarma.

La tecla STOP del teclado solo podra utilizarse cuando se haya definido la funcion
correspondiente. Disponga un interruptor de parada de emergencia separado.

Si realiza una reposicion por alarma con la sefial de referencia activada se producira el
arranque repentino. Compruebe antes que la sefial de referencia esté desactivada. De
lo contrario podria ocurrir un accidente.

No modifique ni cambie nada en el interior del variador.

El motor puede no estar protegido por la funcion termoelectrénica del variador.

No use un contactor magnético en la entrada del variador para arrancarlo o pararlo con
frecuencia.

Use un filtro de ruido para reducir el efecto de la interferencia electromagnética. De lo
contrario podrian verse afectados los equipos electrénicos cercanos.

En caso de desequilibrio en la tension de entrada instale un reactor de CA (inductancia).
Los capacitores para correccion del factor de potencia y los generadores pueden
sobrecalentarse y dafiarse debido a la posible transmision desde el variador de ruido de
alta frecuencia.

Verifique la correcta aislamiento del motor y de los bornes para evitar dafiar el motor.
Antes de operar la unidad y programar valores reponga los parametros del usuario a los
valores por defecto.

El variador puede definirse facilmente para realizar operaciones de alta velocidad.
Verifique la capacidad del motor o la maquinaria antes de operar la unidad.

El par de parada no se produce cuando se usa la funcién Frenado de CC. Instale un
equipo separado cuando precise par de parada.

(5) Precauciones para la prevencion de fallos

Disponga un mecanismo de seguridad de reserva, como un freno de emergencia, que
prevenga la existencia de condiciones de peligro para la maquina y el equipo si se
produce un fallo del variador.

(6) Mantenimiento, inspeccion y reemplazo de partes

No realice el ensayo de Megger (resistencia del aislamiento) en el circuito de control del
variador.
Consulte en el Capitulo 12 acerca de la inspeccion periddica (reemplazo de partes).



(7) Disposicion
Considere el variador un desecho industrial cuando disponga su eliminacion.

(8) Instrucciones generales
Muchos diagramas y dibujos en este manual de instrucciones muestran al variador sin interruptor,
sin la cubierta o parcialmente abierto. Nunca haga funcionar al variador en estas condiciones.
Cuando lo opere coloque siempre la cubierta con los interruptores y siga las instrucciones de este
manual.



Informacion importante para el usuario

I Este manual procura proporcionar al usuario la informaciéon necesaria para instalar, programar,

poner en marcha y mantener el variador serie SV-iG5A.

1 Para garantizar su correcta instalacion y funcionamiento, el material aqui contenido debe ser
leido atentamente y comprendido antes de proceder.

1 Este manual contiene...

Capitulo Titulo Descripcion

1 Informacion bésica | Proporciona informacion general y las precauciones
y precauciones necesarias para el uso seguro del variador serie SV-iG5A.

2 Instalacion y Proporciona las instrucciones de instalacion y conexionado
conexionado de la fuente de alimentacién y los bornes de sefiales del

variador SV-iG5A.

3 Configuracion Describe coémo conectar los dispositivos periféricos
basica opcionales del variador.

4 Teclado de llustra las caracteristicas del teclado y proporciona las
programacion y instrucciones para el arranque rapido del variador.
operacion basica

5 Lista de funciones Lista los valores de los pardmetros.

Diagrama de Muestra el flujo de control para facilitar al usuario la
blogues de control | comprension del modo de operacion.

7 Funciones basicas | Proporciona informacion sobre las funciones basicas del SV-

iIG5A.

8 Funciones Indica las funciones avanzadas utilizadas para la aplicacion
avanzadas del sistema.

9 Monitoreo Brinda informacion sobre el estado operativo e informacion

sobre fallos.

10 Funciones de Resenfia las funciones de proteccion del SV-iG5A.
proteccion

11 RS485 Proporciona la especificacion de las comunicaciones RS485.

12 Deteccion de fallos | Define los diversos fallos del variador y la acciéon apropiada,
y mantenimiento ademdas de proporcionar informacién general para la

deteccion de problemas.

13 Especificaciones y | Brinda informacion sobre régimen de entrada/salida, tipo de
opciones control y otros detalles sobre el variador SV-iG5A.

Explica las opciones, incluido el teclado remoto, el conducto,
el filtro de compatibilidad electromagnética y el resistor de
frenado.




Contenido

CAPITULO 1 - INFORMACION BASICAY PRECAUCIONES.........ccociitiiieieeeeeeeeeeeee e 1-1
1.1 Precauciones iMPOIANTES. .......cietieii e e e e eeeeiitee e e e e e e e e ettt e e e e e e eeeeetan e e eeeeeeeeesnnnaaaeeaeeeeeees 1-1
1.2 DetallesS del PrOQUCTO ........coooiiiiiiiiiee et e e e e e e e e ee e e e e e e e eeeeees 1-2
1.3 Montaje y desmontaje del ProdUCTO. .........oeeiiieeiii e e e e e eeeees 1-3
CAPITULO 2 - INSTALACION Y CONEXIONADO ......ccoouveuiiteeieieeeeeteeteeieeeeeee et 2-1
2.1 Precauciones de iNSLAlACION..........oiiiuuuiiiiie ettt e e 2-1
2.2 DIMENSIONES ...cceiiiiiieeiieteiee ettt ettt ettt ettt ettt ettt ettt ettt e ettt ettt ettt e e et e e e et e e e e e e e e e e e e eeeeees 2-3
2.3 Conexionado de los bornes (entrada/salida de CoNntrol)...........ccoovvvviiiiiiiiiie 2-7
2.4 Especificaciones para el conexionado de la bornera............ccccooieiiiii i, 2-9
2.5 Especificacion de 10s bornes de CONtrol ...........oovvvviiiiiiiiiiiiieeeee e 2-12
2.6 Seleccion de PNP/NPN y conector para la opcion de comunicacion............ccccccovveeuvvnnnee. 2-13
CAPITULO 3- CONFIGURACION BASICA ..ottt 3-1
3.1 Conexion de los dispositivos periféricos al variador ............cccovvvvvviiiiiiiiiiiiieeeeeeeeeeeeeee 3-1
T2 \Y (@1 @d = IR VN1V (@ ¢ =ToTo] o =] o T =T o 3-2
3.3 Fusible y reactores (inductancias) reCOmMeNdados ...........oeeeiieeeiiumiiiiee e eeeeeeeiennnns 3-3
CAPITULO 4 - TECLADO DE PROGRAMACION Y OPERACION BASICA .......cccceeveveeeenne. 4-1
4.1 CaracteristiCas del tECIAUO .........coiiii i 4-1
4.2 Visualizacion alfanumérica en el teclado de LED ...........ccoooiiiiiiiiiiiiiiiiieeeee e 4-2
4.3 Desplazamiento @ OIrOS GIUPOS. ...ccveeeieuei e e e e e eeeeetea e e e e e e e eeeai e e e e e e e e eeeaaaa e e e eeeeeeeesnnnnaeeeeas 4-3
4.4 COMOo cambiar COAIGOS €N UN GIUPO. ... .uuuuuueeeerereeeeeneneessennsennssnnsnssssssssnsssssssssnnssnssssnnssnssnsnnes 4-5
4.5 DefiNICION 0@ 10S PAIAMELIOS. ... .uuuieiieiiieiiiieiiieteeieeeeeeeeeeeeeeeaeeeeeeeeeeessaesesssssesssnessessssnnsnsnsnnnnes 4-7
VRSN \Y, lo]al1 (o] g=To R [ =TS F=To [o]o (=R o] o<1 = Tod o] o SRR 4-10
4.7 Definicidn de la frecuencia y 0peracion DASICA.............uuuuuuuuuuuriiiiiiiiiiieiieeeeeeeeeneeeeneennnennnee. 4-13
CAPITULO 5 - LISTADE FUNCIONES........cooiieieieeteeteiee ettt ettt 5-1
CAPITULO 6 - DIAGRAMA DE BLOQUES DE CONTROL ....cviiiuieiieieeiceeeieteeee e 6-1
6.1 Definicion de 1a frECUBNCIA .......ccoiiiiiiiiieiie e 6-2
6.2 Definicion del comando de aCCIONAMIENTO ............uviiiiiiieeeiiiiiie e 6-4
6.3 Definicion de aceleracion/desaceleracion y control V/f............c.c.eeeviiiiiiiiiiiiiiii 6-5
CAPITULO 7 - FUNCIONES BASICAS ..ottt 7-1
4 N\ (o Te [o o [ i {=To N =T o ol - RO PP 7-1
7.2 Definicion de la frecuencia MUIIPASO ........covvviiiiiiiiiiiiiieeeeeeeeeeeeeeee e 7-7
7.3 Método de definicién del comando de OPeracCion ...........ccevvvveeiiiiiieiiiiiiiieieeeeeeeeeeeee e 7-8
7.4 Definicion del tiempo y el patron de Aceleracion/Desaceleracion.............cccceeeeeeieiiininnnen. 7-13
T.5 CONIOL V/E .o 7-19
7.6 Seleccion del MEtodo de PArada............ceeiiiiiiiiiiiiiiiiieie e 7-22
7.7 LIMIte d@ FrECUBNCIA. ... eeiiieieeee ettt e e e e e e e eee s 7-23
CAPITULO 8 - FUNCIONES AVANZADAS .......coooeeteeeeeieeee e te ettt 8-1
S0 I =T 0= 1o (o I o [T O PP 8-1
8.2 Operacion Por iMPUISOS (JOG)....iiiiiiiiiiiieiiiieeeeeeeeeeeeeee ettt e e e e e e e e e e e aees 8-3
8.3 Accionamiento Subir/Bajar (UP/DOWN) ......ccoiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiieeeee ettt 8-5



8.4 Operacion trifilar (3-Nil0S).........ouviiiiiiiiiiii e 8-9

I @] o1 = Toa T o 1o [0 0 V= | P 8-10
8.6 Compensacion de deSliZamiento ...........covvviiiiiiiiiiiiieeeeeeeee e 8-11
8.7 CONIOI PID ..ottt 8-13
8.8 Sintonizacion automatica (AULO-TUNING) .....coeeriiiiiiiiiiee e 8-18
8.9 Control vectorial SENSOIESS. ........coviiiiiiiiiiiii 8-19
8.10 Operacion de ahorro de ENEIQIA ........vvvviiiiiiiiiiiiiiieeeeeeeeeee e 8-21
LS I ST TS0 01T F= e (=R =T Yo e =T 8-22
8.12 Intento de rearranque aUOMALICO ......ovvvvveiiiiiiiiiiieeeeeeeeeeeeeeee et e 8-25
8.13 Seleccién de sonido de operacion (Cambio de frecuencia portadora)..........cccceeeeevveeee. 8-26
8.14 OPeracion del 29 MOTOF ..........c.ciieeeeeee e e en 8-27
8.15 FuNcion de autodiagNOSHICO ......ceevviiviiiiiiiiiiiiieeeeeeeeeeeeee et 8-28
8.16 Definicién de frecuencia y seleccién de 2% método de accionamiento.............c..c..c......... 8-30
8.17 Desaceleracion para prevencion de disparo por sobretension y frenado de potencia .....8-32
8.18 Control del frEN0 EXIEINO........cvviiiiiiiiiiiiiii e 8-33
8.19 Acumulacion de energia CINtICa (KEB) ..........covvviiiiiiiiiiieiieeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeee e 8-35
8.20 AcCiONAMIENTO DRAW ......ooiiiiiiiiiiiiiiii ettt 8-36
8.21 Accionamiento PWM 0 2 fASES.......cceiiiiiiiiiiiiiiiiiii e 8-38
8.22 Control del ventilador de enfriami€nto...........cooviiiiiiiiiiiii 8-39

8.23 Seleccién de modo de operacion cuando se produce un disparo por el ventilador de

=T o 1 E=T 01 T=T o (o PP 8-40
8.24 Leer/eSCribDir PATAMELIOS .......oii it e e e e e 8-41
8.25 Inicializar/bloquear PAramMELrOS ............eeiiiiiiiiiiiiiiii e e e e e e e e e e eaeeeees 8-42
CAPITULO 9 - MONITOREOQ .....oviiiuieieeieeteeeee ettt ettt eteeteete s se e eaeetenas 9-1
I\ To]qT (o] (=To lo [STICTS = To [0 o (o] o LT =Tl [ ) o I 9-1
9.2 Monitoreo de 10S bornesS de E/S .......ooooiiiiiiiiiiiiii 9-4
9.3 Monitoreo de las condiciones de fallo ............ooovvviiiiiiiiiii 9-5
9.4 SAlAA ANAIOGICA. .....eee ittt e e et e e e e e e r e e e e e e 9-7
9.5 Borne de salida multifuncion (MO) y relé multifuncion (BAC).......cccccvvveeiiiiiiiiieieeeeeeeee 9-8
9.6 Seleccion de borne de salida para indicar un error de COMUNICACION ..........cceeeeeeriiiiiniennnn. 9-13
CAPITULO 10 - FUNCIONES DE PROTECCION........coviieuieiieieeieeeeee e 10-1
10.1 Proteccion por teMPELAtUIA .........coeieee e 10-1
10.2 Advertencia y salida por Sobrecarga .............ooii oo 10-3
10.3 Prevencion de entrada en perdida ............cooeeiiiiiiiiiiiiiie 10-4
10.4 Proteccion por pérdida de fase de salida ............ccoovviiiiiiiiiii 10-6
10.5 Sefial de diSParo EXIEIMO ........cooiiiiiiiiee e 10-7
10.6 Sobrecarga del Varador............coooiiiiiiiiiii e 10-8
10.7 Pérdida del comando de VelOCIAad ...........cc.uuuiiiiiiiiiiiiieee e 10-9
10.8 Definicion de la operacion con resistor de frenado..........ccooeevviiiiiiiii 10-11
CAPITULO 11 - COMUNICACION RSA85.......cuoeuieiecteeieeeeee ettt 11-1
3 g1 (0T [ [Tt o o OO PP PP STOPPPPPP 11-1
11.2 ESPECIFICACION ... 11-2



I [ 1=y F=1 F= 1o (o] o [T 11-3

I @ o 1Y = i To | PP 11-4
11.5 Protocolo de comunicaciones (Modbus RTU)........oooiiiiiiiiiiieiiiii e 11-5
11.6 Protocolo de comunicacionNes (LS BUS) ......cccoiiiiiiiiiiiiiiiiieeeeee e 11-6
11.7 Lista de c6digos de pardmetros <Area COMUNS..........ccoeveeeeeeiereeeeeeeeeee e eeeeee e 11-10
11.8 DetecCion de ProblEmMAs.........coov i ii i 11-13
LT.9 VKOS .. 11-14
CAPITULO 12 - DETECCION DE PROBLEMAS Y MANTENIMIENTO .....cccoveiiiiiieeieeeeee e, 12-1
2 R 0 g Yot o] Lo TSR o (= o] o) (=T o] ox o] o I 12-1
12.2 SOIUCION A FAllOS ... .t e e 12-4
12.3 Precauciones de mantenimiento € iINSPECCION...........ccevvviiiiiiiiiiiieeeeeeeeeeeeeee e 12-7
12.4 PUNEOS 08 CONIOL ... 12-7
12.5 REEMPIAZO AE PAIMES ... . ittt e et e e e e e e e e e et e e e e e eeeeae 12-7
CAPITULO 13 - ESPECIFICACIONES ......oouiiiieieee ettt 13-1
13.1 DALOS TECNICOS ...ttt e e e ettt e e e ettt e e e e e e ekttt e e e e e e e e bbb s e et e e e e e e e e nnnbbaneeeeaeeas 13-1
13.2 Informacion para correccion de temMpPeratura.............coeevveeeeeeeiieeieeeeeeeeeeeee e 13-4
RS e @ o Yoo I =T 1 4 o) - NP 13-4
13.3 Kit de CONAUCTO ... 13-6
L35 FIlFO EMC ...ttt e ettt e e e e e et e e e e e e e e e ar e e e e aeeas 13-8
13.6 ReSISIOr de freNATO. ......ccooiiiiiiiiiiie e 13-8
DECLARACION DE CONFORMIDAD .......coviiiteitieieeeeee e et e et e et eae e sesaeeteeseaeneaaesaenas i






CAPITULO 1 - INFORMACION BASICA Y PRECAUCIONES

1.1 Precauciones importantes

Desembalaje e
inspeccion

1 Inspeccione el variador para comprobar si sufrié algan dafio durante el
transporte. Para verificar que la unidad sea la correcta para la aplicacion
deseada compruebe el tipo de variador, el régimen de salida en la placa de
identificacion y que el variador esté intacto.

3

SV008|G5A'2 % =r..,, Modelo de variador
INPUT %0{%—\23[}\! 530%]03'_3'? ¥ ==:ua Potencia nominal de entrada
BT g::]rhpm v [?'IPZS%IB'IZ DRELE Potencia nominal de salida
; ‘PKUA {[H | | V...." Corriente nominal de salida, frecuencia
I O T e o s
LS- Industrial Systems Made in KOREA | * Codigo de barras y nimero de serie
SV 075 iG5A - 2 (N)
Potenci inal | N .,
ofencia nomina Ombfe Tension de entrada Teclado
del motor de serie
004 | 0,4[kW]
008 | 0,75[kW] 1 Monofasico
015 | 1,5[kwW] 200~230[V]
9 022 | 2,2[kW]
s | 037 | 3,7[kW]
& 040 | 4,00kw] , | Trifasico Productos de
S 055 | 5,5kw] iG5A 200~230[V] entrada/salida
075 | 7,5[kW] sin programador
110 11,0[kW]
150 | 15,0[kw] 4 Trifasico
185 | 18,5[kW] 380~480[V]
220 | 22,0[kW]

I Accesorios

Si encontr6 alguna discrepancia, dafo, etc., contacte a su representante de
ventas.

Preparacion
de instrumen-
tos y piezas
para la
operacion

Los instrumentos y las piezas a preparar dependen del modo en que se operara
el variador. Prepare el equipo y las piezas segun resulte necesario.

Instalacion

Para operar el variador con elevado desempefio durante mucho tiempo instélelo
en un lugar apropiado, en la direccion correcta y con el despeje adecuado.

Conexionado

Conecte la fuente de alimentacion, el motor y las sefiales de operacion (sefales
de control) a la bornera. Tenga en cuenta que una conexion incorrecta puede
dafar el variador y los dispositivos periféricos.
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1.2 Detalles del producto

1 Apariencia

\
Visor de LED de estado Botdn
—_ STOP/RESET
— /
Boton RUN ~ ™
Botén Intro
N—

Cubierta frontal:
Retirada durante
el conexionado

N

Placa de

identificacion del
variador

Cubierta inferior:

Retirada con la F
alimentacion y un
motor conectados

1 Vista del interior después de retirar la cubierta frontal

Ver detalles en “1.3 Remocién de la cubierta frontal”.

i TN
Botdn de cuatro
NPN, PNP = - S posiciones para
£ iy »
Selector definir parametros
. L J 0 \ *\
TR 0 N\
/ —) IRAY R
: | = Borne de sefales
Borne de tierra : N

de control

del variador

_

QU \

Bornes de

Ventilador de

o alimentacién
enfriamiento




1.3 Montaje y desmontaje del producto

I Remocion de la cubierta frontal: Presione levemente en ambos lados de la cubierta donde estan las
indentaciones y tire hacia arriba.

Presione levemente en
esta parte y tire hacia
arriba.

I Cambio del ventilador: Presione levemente sobre ambos lados de la cubierta inferior y tire hacia el
costado.

Presione en esta parte y
tire hacia afuera.
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Notas:
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CAPITULO 2 - INSTALACION Y CONEXIONADO

2.1 Precauciones de instalacion

A\ PRECAUCION

I Manipule el variador con cuidado para evitar dafiar los componentes plasticos. No lo sujete
por la cubierta frontal porque podria desprenderse.

1 Instalelo en un lugar inmune a las vibraciones (5,9m/s” 0 menos).

1 Instélelo donde la temperatura esté dentro del rango permisible (-10~50°C).

2]

<Comprobacion de la temperatura ambiente en el lugar de instalacién>

1 El variador estara muy caliente durante su funcionamiento. Instalelo sobre una superficie

no combustible.

I Realice su montaje sobre una superficie plana, vertical y nivelada. La orientacién debe ser
vertical (la parte superior hacia arriba) para una adecuada disipacién del calor. Deje
también suficiente espacio libre a su alrededor.

———————————— Dejar espaCiO suficiente —_*:6

para permitir el flujo de | Flujo de aire
aire entre el cableado y
la unidad

& Z
Min
T
1 10cm Min Ventilador
v

1 Protéjalo de la humedad y la luz directa del sol.
I Nolo instale en ninglin ambiente donde esté expuesto a recibir gotas de agua, vapor de
aceite, polvo, etc. Instélelo en un lugar limpio o dentro de un panel “totalmente encerrado”

donde no pueda ingresar ninguna materia en suspension.
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Al montar en un panel dos o mas variadores o un ventilador de enfriamiento, éstos deben
instalarse en las posiciones adecuadas, teniendo sumo cuidado de mantener la temperatura
ambiente por debajo del rango permisible.

Instale el variador con tornillos o pernos hasta que quede firmemente sujeto.

<Instalacion de multiples variadores en un panel>

[ ]

g "

[
[

=7

T U
@@

— Flujo de
R calor

A, PRECAUCION

La ventilacién del calor debe ser adecuada cuando se instalan variadores y
ventiladores en un mismo panel.

=R
|

=R
I

[l

S 2o :>‘
i
i

4@
I
)
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2.2 Dimensiones

SV004iG5A-1
SVO004iG5A-2 / SVO08iG5A-2 SV008iG5A-1
SV004iG5A-4 /| SVO08iG5A-4 SV015iG5A-2 / SV015iG5A-4

H1

Wl
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SV015iG5A-1
SV022iG5A-2 / SV037iG5A-2 / SV040iG5A-2 SVO055iG5A-2 / SVO75iG5A-2
SV022iG5A-4 | SV037iG5A-4 | SV040iG5A-4 SV055iG5A-4 / SVO75iG5A-4
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SV110iG5A-2 /SV150iG5A-2
SV110iG5A-4 | SV150iG5A-4

SV185iG5A-2 / SV220iG5A-2
SV185iG5A-4 | SV220iG5A-4

N 577 = o H1
N Z,
N 7 N Z
F\\ | -/:/J/ "\‘::j I'-:"(_,
N 4 A Z
mll * a1
g I ~l 5 — [ -
w1 B




. W W1 H H1 D (0)) A B
variador | W1 | imm) | [mm] | (mm] | [mm] | [mm] (mm] | [mm] | K9!
SV004iG5A-1 04 70 65,5 128 119 130 4.0 45 4.0 0,76
SVO008iG5A-1 0,75 100 955 128 120 130 45 45 45 1,12
SV015iG5A-1 15 140 132 128 | 120,5| 155 45 45 45 1,84
SVO004iG5A-2 0,4 70 65,5 128 119 130 4.0 45 4.0 0,76
SVO008iG5A-2 0,75 70 65,5 128 119 130 4.0 45 4.0 0,77
SVO015iG5A-2 1,5 100 955 128 120 130 45 45 45 1,12
SV022iG5A-2 2,2 140 132 128 | 120,5| 155 45 45 45 1,84
SV037iG5A-2 3,7 140 132 128 | 120,5| 155 45 45 45 1,89
SV040iG5A-2 4.0 140 132 128 | 120,5| 155 45 45 45 1,89
SVO055iG5A-2 55 180 170 220 210 170 45 5,0 45 3,66
SVO075iG5A-2 7,5 180 170 220 210 170 45 5,0 45 3,66
SV110iG5A-2 11,0 235 219 320 304 | 189,5 7,0 8,0 7,0 9,00
SV150iG5A-2 15,0 235 219 320 304 | 189,5 7,0 8,0 7,0 9,00
SV185iG5A-2 18,5 260 240 410 392 | 208,5| 10,0 10,0 10,0 13,3
SV220iG5A-2 22,0 260 240 410 392 | 208,5| 10,0 10,0 10,0 13,3
SVO004iG5A-4 0,4 70 65,5 128 119 130 4.0 45 4.0 0,76
SVO008iG5A-4 0,75 70 65,5 128 119 130 4.0 45 4.0 0,77
SVO015iG5A-4 1,5 100 955 128 120 130 45 45 45 1,12
SV022iG5A-4 2,2 140 132 128 | 120,5| 155 45 45 45 1,84
SV037iG5A-4 3,7 140 132 128 | 120,5| 155 45 45 45 1,89
SV040iG5A-4 4.0 140 132 128 | 120,5| 155 45 45 45 1,89
SVO055iG5A-4 55 180 170 220 210 170 45 5,0 45 3,66
SVO075iG5A-4 7,5 180 170 220 210 170 45 5,0 45 3,66
SV110iG5A-4 11,0 235 219 320 304 | 189,5 7,0 8,0 7,0 9,00
SV150iG5A-4 15,0 235 219 320 304 | 189,5 7,0 8,0 7,0 9,00
SV185iG5A-4 18,5 260 240 410 392 | 208,5| 10,0 10,0 10,0 13,3
SV220iG5A-4 22,0 260 240 410 392 | 208,5| 10,0 10,0 10,0 13,3
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2.3 Conexionado de los bornes (entrada/salida de control)

Descripcion

2-7

Salida de colector abierto multifuncion

Comun para MO

Salida de 24V

Borne de entrada

FX: Avance

MF (ajuste fabrica)

RX: Retroceso

Comun para sefiales

de entrada

Borne de entrada

BX: Parada emergencia

MF (ajuste de

RST: Reposic. disparo

fabrica)

JOG: Operac. impulsos

Comun para sefiales

de entrada

Borne de entrada

Frec. multipaso - Baja

MF (ajuste de

Frec. multipaso - Media

fébrica)

Frec. multipaso - Alta

Fuente alimentacion 10V para potenciémetro

Entrada de sefial tensién ajuste frec.:-10~10V

Entrada sefial corriente ajuste frec.: 0~20mA

Senfial salida analégica multifuncién: 0~10V

Borne de salida de

Salida contacto A

relé multifuncion

Salida contacto B

Contacto comun A/B

Borne de comunicaciones RS485

Para conexion de Opcién Remota o copiado
de parametros




Entrada trifasica O
de CA '

(tension
nominal de
entrada)

Resistor de |
frenado

o

Entrada trifasica _O
de CA —~
(tensién —O
nominal de :

entrada)

Reactor
de CC

Resistor de
frenado

*Conexionado de los bornes de alimentacion (0,4~7,5kW)

Bornera de
entrada de
alimetacion

Bornera de

conexion de

resistor de
frenado

Barnera de
conexion de
motor

Borne a
tierra

R

S

T

I?_;Bz
o T,
AK| @ %
O— :

GOl'

.j_o U
—ov

—OW

_=|_—OG

[0 La entrada de CA de los productos monofasicos debe aplicarse en R, T (0,4~1 5kW)

*Conexionado de los bornes de alimentacion (11,0~22,0kW)

Bornera de
entrada de
alimetaciéon

Reactor
/Borne de
conexién

de resistor
de frenado

Bome de
tensidn de e (-]

Bornera de
conexion
de motor

Borne a
tiarra

. 110
(L1) r_;‘

u_sz) O * 7777 4)%}

P1

*+) B1 B2
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2.4 Especificaciones para el conexionado de la bornera

0,4~0,75kW (monofésico) 0,4~1,5kW (trifasico) 1,5kW (monoféasico)

2,2~4,0kW (trifasico)

g8 s ¥ B1

B2 U V W

11,0~22,0kW (trifasico)

5 e el P B e
L) (2 a3 » B B2

Tamafio R,S,T | Tamafio U,V\W Tamarfio tornillo | Par de apriete
3,5

SVO004iG5A-1 2 14 2 14 12 M3,5 10/8,7
SVO008iG5A-1 2 14 2 14 3,5 12 M3,5 10/8,7
SVO015iG5A-1 2 14 2 14 3,5 12 M4 15/13
SVO004iG5A-2 2 14 2 14 3,5 12 M3,5 10/8,7
SVO008iG5A-2 2 14 2 14 3,5 12 M3,5 10/8,7
SVO015iG5A-2 2 14 2 14 3,5 12 M3,5 10/8,7
SV022iG5A-2 2 14 2 14 3,5 12 M4 15/13
SV037iG5A-2 3,5 12 3,5 12 3,5 12 M4 15/13
SV040iG5A-2 3,5 12 3,5 12 3,5 12 M4 15/13
SVO055iG5A-2 5,5 10 5,5 10 5,5 10 M5 32/28
SVO075iG5A-2 8 8 8 8 5,5 10 M5 32/28
SV110iG5A-2 14 6 14 6 14 6 M6 30,7/26,6
SV150iG5A-2 22 4 22 4 14 6 M6 30,7/26,6
SV185iG5A-2 30 2 30 2 22 4 M8 30,6/26,5
SV220iG5A-2 38 2 30 2 22 4 M8 30,6/26,5
SV004iG5A-4 2 14 2 14 2 14 M3,5 10/8,7
SVO008iG5A-4 2 14 2 14 2 14 M3,5 10/8,7
SVO015iG5A-4 2 14 2 14 2 14 M4 15/13
SV022iG5A-4 2 14 2 14 2 14 M4 15/13
SV037iG5A-4 2 14 2 14 2 14 M4 15/13
SV040iG5A-4 2 14 2 14 2 14 M4 15/13
SVO055iG5A-4 3,5 12 2 14 3,5 12 M5 32/28
SVO075iG5A-4 3,5 12 3,5 12 3,5 12 M5 32/28
SV110iG5A-4 5,5 10 5,5 10 8 8 M5 30,7/26,6
SV150iG5A-4 14 6 8 8 8 8 M5 30,7/26,6
SV185iG5A-4 14 6 8 8 14 6 M6 30,6/26,5
SV220iG5A-4 22 4 14 6 14 6 M6 30,6/26,5

* Pele 7mm las vainas del aislamiento del cable cuando no usa terminal de anillo para la conexion
de la alimentacion.
S =
—| | 7,0mm
* Las unidades SV185iG5A-2 y SV220iG5A-2 deben usar terminal de anillo o de horquilla
aprobados por UL.
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/A, PRECAUCION

I Aplique la torsion especificada a los tornillos de los bornes. Si los tornillos estan flojos
pueden producirse cortocircuitos y mal funcionamientos. Si se ajustan demasiado pueden
dafiarse los bornes y producirse cortocircuitos y mal funcionamientos.

I Use cables de cobre sdélo con régimen de 600V, 75°C para el conexionado.

I Asegurese de que la alimentacion esté desconectada antes de proceder al conexionado.

I Cuando haya desconectado la fuente de alimentacion después de que el equipo estuvo
en funcionamiento espere al menos 10 minutos después de haberse apagado el visor del
teclado de LED antes de comenzar a usarlo.

1 Laaplicaciéon de alimentacién a los bornes de salida U, V y W causara dafios internos al
variador.

I Use terminales cerradas con tapas aisladas cuando conecte la alimentacién y el
conexionado del motor.

I No deje fragmentos de cable dentro del variador. Estos fragmentos pueden causar fallos,
averias y mal funcionamientos.

I Cuando hay més de un motor conectado a un solo variador, la longitud total del cable
deberia ser inferior a 200m (656 pies). No use cable trifilar para distancias largas. Debido
a la mayor capacitancia de fuga entre los hilos, la caracteristica de proteccion por
sobrecorriente puede operar o el equipo conectado al lado de salida puede funcionar mal.
Con tramos largos de cable deberia bajarse la frecuencia portadora o usarse un filtro de
transitorias.

Largo entre el variador y el motor Hasta 50m Hasta 100m Mas de 100m

Frecuencia portadora permisible Menos de 15kHz | Menos de 5kHz Menos de 2,5kHz

(Para productos de menos de 3,7kW, la longitud del cable deberia ser inferior a 100m (328 pies)).

I Nunca cortocircuite los bornes B1 y B2. El cortocircuitado de bornes puede causar dafos
internos al variador.

I No instale capacitor para correccion del factor de potencia, supresor de sobretensiones

transitorias o filtros de RFI en el lado de salida del variador. Puede dafiar estos

componentes.

[ADVERTENCIA]

La fuente de alimentacion debe conectarse a los bornes R, Sy T.

La conexion a los bornes U, V, W causa dafos internos al variador. No es necesario arreglar la
secuencia de fases.

El motor deberia conectarse a los bornes U, Vy W.

Si el comando de avance (FX) esta activado, el motor deberia girar en el sentido contrario al de
las agujas del reloj, visto desde el lado de carga del motor. Si gira en retroceso conmute los
bornes Uy V.
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/\N\ADVERTENCIA

I Use el método de puesta a tierra Tipo 3 (impedancia de tierra: inferior a 100 ohmios) para

variadores de 230V.
I Use el método de puesta a tierra Tipo 3 Especial (impedancia de tierra: inferior a 10 ohmios)

para variadores de 460V.
I Use el borne de tierra dedicado para poner a tierra el variador. No use el tornillo de la
carcasa o el chasis, etc. para la puesta a tierra.

Abrir para acceder al

borne de tierra

Nota

Procedimiento de puesta a tierra

1) Retire la cubierta frontal.

2) Conecte el cable de puesta a tierra al borne de tierra a través de la abertura
correspondiente, como se muestra arriba. Introduzca el destornillador en
sentido vertical al borne y ajuste el tornillo con firmeza.

Nota | Guia para realizar la puesta a tierra

Capacidad del

Clase 400V

Tornillo del borne | Tamafio del cable Tornillo del
borne
M3

Clase 200V

Tamafio del Tornillo del Tamafio del
cable borne cable
M3

variador
0,4~4,0kW 3,5mm? 2,0mm?
5,5~7,5kwW 5,5mm? M4 _ 3,5mm? M4 Tipo 3
- 2 Tipo 3 2 Especial
11~15kW 14,0mm M5 8,0mm M5 p
18,5~22kw 22,0mm? M6 14,0mm? M5
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2.

5 Especificacion de los bornes de control
MO MG 24 P1 P2 CM P3 P4 S- S+
3A 3B 3C P5 CM P6 P7 P8 VR Vi | AM

Tamano d%l cable Tamafio Par
Borne Descripcion del borne _ [mm?] delborme | [Nm] Especificacion
Unifilar | Trenzado
P1~P8 | Bornes de entrada 1,0 1,5 M2.6 0,4
multifuncién 1-8
CM Borne comin 1,0 1,5 M2.6 0,4
VR Fuente de alimentacién para 1,0 1,5 M2.6 0,4 Tensién de salida: 12V
potenciometro externo Corriente maxima de
salida: 10mA
Potenciémetro :1~5
kohmios
V1 Borne de entrada para 1,0 1,5 M2.6 0,4 Tensién maxima de
operacion de tensién entrada:
-12V~+12V de entrada
| Borne de entrada para 1,0 1,5 M2.6 0,4 0~20mA de entrada
operacion de corriente Resistencia interna: 250
ohmios
AM Borne de salida analdgica 1,0 1,5 M2.6 0,4 Tensién maxima de
multifuncién salida: 11[V]
Corriente maxima de
salida: 10mA
MO Borne multifuncién para 1,0 1,5 M2.6 0,4 Menos de 26VCC,
colector abierto 100mA
MG Borne de tierra para fuente 1,0 1,5 M2.6 0,4
de alimentacién externa
24 Fuente de alimentacién 1,0 1,5 M2.6 0,4 Corriente méaxima de
externa de 24V salida: 100mA
3A Contacto A de salida de relé 1,0 1,5 M2.6 0,4 Menos de 250VCA, 1A
multifuncién
3B Contacto B de salida de relé 1,0 1,5 M2.6 0,4 Menos de 30VCC, 1A
multifuncién
3C Comun para relés 1,0 1,5 M2.6 0,4
multifuncién

Nota 1) Una los cables de control a més de 15 cm de distancia de los bornes de control. De lo

contrario puede interferir con la reinstalacion de la cubierta frontal.

Nota 2) Use cables de cobre para 600V, 75°C y superiores.
Nota 3) Use el par de apriete recomendado cuando ajuste los tornillos de los bornes.

Nota

Al usarse la fuente de alimentacion externa (24V) para los bornes de entrada multifuncién
(P1~P8), los bornes estaran activos arriba de 12V. Tenga cuidado de que no baje este nivel.
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2.6 Seleccion de PNP/NPN y conector para la opcion de comunicacion

1. Cuando se use variador interno de 24VCC [NPN]

P1)

SW S8 ﬂNPN
S8
{i—o DC24V

CM

CPU

ofe

CM

(variador) M

2. Cuando se use alimentacion externa de 24VCC [PNP]

N

SW S8
PNP

CPU

CM

<|) (variador) CM
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CAPITULO 3 - CONFIGURACION BASICA

3.1 Conexidn de los dispositivos periféricos al variador

Los siguientes dispositivos son necesarios para operar el variador. Deben seleccionarse los
dispositivos periféricos apropiados y realizarse las conexiones correctas para garantizar el
funcionamiento adecuado. Si el variador esta mal aplicado o instalado puede ocurrir mal
funcionamiento del sistema o reducirse la vida del producto, ademas de dafiar los componentes.
Lea y comprenda acabadamente este manual antes de proceder.

Fuente de
alimentacion de CA

Use la fuente de alimentacion dentro del
rango permisible de potencia de entrada del
variador (Ver Pagina 13-1).

MCCB o interruptor
diferencial (ELB)

Seleccione los interruptores con cuidado.
Puede fluir corriente de insercién
considerable al encenderse el variador.

Contactor
magnético

Instalelo si es necesario. Una vez instalado
no lo use para arrancar o parar el equipo.
De lo contrario podria reducir la vida del
producto.

Reactor de CAy
CC nota 1

Los reactores de CA deben usarse cuando
hay que mejorar el factor de potencia o
cuando el variador esta instalado cerca de
un sistema grande de fuente de
alimentacion (mas de 10 veces la capacidad
del variador y con una distancia de
conexionado dentro de los 10m).

Instalacion y
conexionado

Para operar el variador con un elevado
rendimiento durante mucho tiempo instalelo
en un lugar adecuado, con la orientacion
correcta y el despeje apropiado. El
conexionado incorrecto de los bornes podria
danar el equipo.

Al motor

No conecte capacitor para correccion de
factor de potencia, supresor de
sobretensiones transitorias o filtro RFI en el
lado de salida del variador.

11Kw de capacidad.
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3.2 MCCB y MC recomendado

Capacidad MCCB "™?! MC "2
del variador (LSIS) (LSIS)

Capacidad MCCB ™! MC "2
del variador (LSIS) (LSIS)

*nota 1) MCCB : Mold Case Circuit Breaker, Interruptor Automatico de Caja Moldeada

*nota 2) MC : Magnetic Contactor, Contactor Magnético

3-2

004iG5A-1 | ABS33b,EBs33 GMC-12 004iG5A-4 | ABS33b,EBs33 | GMC-12
008iG5A-1 | ABS33b,EBs33 GMC-12 008iG5A-4 | ABS33b,EBs33 | GMC-12
015iG5A-1 | ABS33b,EBs33 GMC-12 015iG5A-4 | ABS33b,EBs33 | GMC-12
004iG5A-2 | ABS33b,EBs33 GMC-12 022iG5A-4 | ABS33b,EBs33 | GMC-22
008iG5A-2 | ABS33b,EBs33 GMC-12 037iG5A-4 | ABS33b,EBs33 | GMC-22
015iG5A-2 | ABS33b,EBs33 GMC-12 040iG5A-4 | ABS33b,EBs33 | GMC-22
022iG5A-2 | ABS33b,EBs33 GMC-18 055iG5A-4 | ABS33b,EBs33 | GMC-22
037iG5A-2 | ABS33b,EBs33 GMC-22 075iG5A-4 | ABS33b,EBs33 | GMC-22
040iG5A-2 | ABS33b,EBs33 GMC-22 110iG5A-4 | ABS53b,EBS53 | GMC-22
055iG5A-2 | ABS53b,EBS53 GMC-22 150iG5A-4 | ABS103b,EBS53 | GMC-25
075iG5A-2 | ABS103b,EBS53 | GMC-32 185iG5A-4 | ABS103b,EBS53 | GMC-40
110iG5A-2 | ABS103b,EBS53 | GMC-50 220iG5A-4 | ABS103b,EBs53 | GMC-50
150iG5A-2 | ABS203b,EBs53 | GMC-65

185iG5A-2 | ABS203b,EBs53 | GMC-85

220iG5A-2 | ABS203b,EBs53 | GMC-100




3.3 Fusible y reactores (inductancias) recomendados

i Fusible de entrada de CA i
[Fu3|ble externo]

Capacidad del

Reactor de CA

Reactor de CC

variador [Inductacia] [Inductancia]
004iG5A-1 500V 4,20mH, 3,5A -
008iG5A-1 10A 500V 2,13mH, 5,7A -
015iG5A-1 15A 500V 1,20mH, 10A -
004iG5A-2 10A 500V 4,20mH, 3,5A -
008iG5A-2 10A 500V 2,13mH, 5,7A -
015iG5A-2 15A 500V 1,20mH, 10A -
022iG5A-2 25A 500V 0,88mH, 14A -
037iG5A-2 30A 500V 0,56mH, 20A -
040iG5A-2 30A 500V 0,56mH, 20A -
055iG5A-2 30A 500V 0,39mH, 30A -
075iG5A-2 50A 500V 0,28mH, 40A -
110iG5A-2 70A 500V 0,20mH, 59A 0,74mH, 56A
150iG5A-2 100A 500V 0,15mH, 75A 0,57mH, 71A
185iG5A-2 100A 500V 0,12mH, 96A 0,49mH, 91A
220iG5A-2 125A 500V 0,10mH, 112A 0,42mH, 107A
004iG5A-4 5A 500V 18,0mH, 1,3A -
008iG5A-4 10A 500V 8,63mH, 2,8A -
015iG5A-4 10A 500V 4,81mH, 4,8A -
022iG5A-4 10A 500V 3,23mH, 7,5A -
037iG5A-4 20A 500V 2,34mH, 10A -
040iG5A-4 20A 500V 2,34mH, 10A -
055iG5A-4 20A 500V 1,22mH, 15A -
075iG5A-4 30A 500V 1,14mH, 20A -
110iG5A-4 35A 500V 0,81mH, 30A 2,76mH, 29A
150iG5A-4 45A 500V 0,61mH, 38A 2,18mH, 36A
185iG5A-4 60A 500V 0,45mH, 50A 1,79mH, 48A
220iG5A-4 70A 500V 0,39mH, 58A 1,54mH, 55A

Régimen de cortocircuito

Adecuado para usar en circuitos de no mas de 65KA
Amperios Simétricos. Variadores de 240V o 480V de tension maxima
I Marcas de FUSIBLE/INTERRUPTOR de cortocircuito
Use sélo Fusible de Entrada Clase H o K5 listado por UL e Interruptor listado por UL. Consulte en
la tabla anterior el régimen de tension y corriente del fusible y del interruptor.
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CAPITULO 4 - TECLADO DE PROGRAMACION Y OPERACION

BASICA

4.1 Caracteristicas del teclado

I LED SET/RUN
1 LED FWD/REV
I LED de 7 segmentos

Teclas
1 RUN
Y I STOP/RESET
\ 1 Subir/Bajar
1 Izquierda/Derecha
\ 1 Intro [ENT]

Encendido durante el avance Parpadea cuando ocurre un fallo

FWD

REV Encendido durante el retroceso

RUN Encendido durante el
funcionamiento

SET Encendido durante la definicidon

de parametros

7 segmentos

Muestran el estado de funcionamiento e informacion de los parametros

Teclas

RUN Comando de funcionamiento
STOP/RESET | STOP: Comando para detener el funcionamiento
RESET: Comando para reposicion cuando se produce un fallo
P | Subir Permite desplazarse por los cddigos o aumentar el valor de un
parametro
q | Bajar Permite desplazarse por los codigos o reducir el valor de un pardmetro
€ |lzquierda | Permite saltar a otros grupos de parametros o mover el cursor a la

izquierda para cambiar el valor de un pardmetro

u Derecha

Permite saltar a otros grupos de parametros o mover el cursor a la
derecha para cambiar el valor de un parametro

Intro

Permite definir el valor de un parametro o guardar el valor modificado
del parametro
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4.2 Visualizacion alfanumérica en el teclado de LED
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4.3 Desplazamiento a otros grupos

1 Hay cuatro grupos de pardmetros diferentes en el equipo serie SV- iG5A, mostrados a

continuacion.

____~Grupode "\
A

ccionamiento

e
Lt

J

Grupo de
accionamiento

Parametros basicos necesarios para que el variador funcione.
Pueden definirse parametros como la frecuencia de referencia y
el tiempo de aceleracion/desaceleracion.

Grupo de Parametros de funciones basicas para ajustar la frecuencia y la
funciones 1 tension de salida.

Grupo de Parametros de funciones avanzadas para definir parametros
funciones 2 como la operacion PID y la operacion de un segundo motor.
Grupo E/S Parametros necesarios para constituir una secuencia usando

(Entrada/Salida) | los bornes de entrada/salida multifuncion.

I El desplazamiento a los otros grupos de pardmetros sélo esta disponible en el primer

codigo de cada grupo, como se muestra en la siguiente figura.

Desplazamiento a los otros grupos usando la | Desplazamiento a los otros grupos usando la

tecla Derecha (u) tecla Izquierda ()

wir it

Lt LLL
Grupo de Grupo de
Accionamiento Accionamiento

e

X X

e

* La frecuencia de referencia puede definirse en 0.0 (el primer cédigo del grupo de accionamiento). El valor
predefinido es 0.0, pero puede ser modificado por el usuario. Se visualizara la nueva frecuencia después de

haber sido modificada
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I Como desplazarse a los otros grupos desde el primer codigo de cada grupo

-. Se visualiza el primer cédigo en el grupo de accionamiento “0.00”

1 177071071 | cuando se conecte la alimentacion de CA.
LLLIL! ) | - Pulse la tecla con la flecha a la derecha (u) una vez para ir al grupo de
funciones 1.
= -. Se visualiza el primer coédigo en el grupo de funciones 1 “F 0”.
2 |(E M- pu i
h Lt | | -- Pulse la tecla con la flecha a la derecha (u) una vez para ir al grupo de
funciones 2.

. Se visualiza el primer cédigo en el grupo de funciones 2 “H 0.
. Pulse la tecla con la flecha a la derecha (u) una vez para ir al grupo E/S.

. Se visualiza el primer cédigo en el grupo E/S “1 0”.
4 -. Pulse la tecla con la flecha a la derecha (u) una vez més para volver al
grupo de accionamiento.

w
1 1

-. Se vuelve al primer codigo del grupo de accionamiento‘“0.00”.

8 Si usa la tecla con la flecha a la izquierda (), los pasos anteriores se ejecutaran en el
orden inverso.

I Cbomo desplazarse a los otros grupos desde cualquier cédigo excepto el primero

Coc
T Al pulsar las \

* } teclas con las
flechas izquierda
o derecha en

-

cualquier coédigo
volvera al primer
codigo de cada

\grupo. /

rnr

Lot
Grupo de
Accionamiento

Grupo de
Funciones 1

Para desplazarse del codigo F15 al grupo de funciones 2

1 C IC ) | -- En F15 pulse la tecla con la flecha a la izquierda () o a la derecha (u). Al
) U pulsarla se va al primer codigo del grupo.

2 r 177 | -- Se visualiza el primer cédigo en el grupo de funciones 1 “F 0.
4 L) | -. Pulse la tecla con la flecha a la derecha (u).

. Se visualiza el primer codigo en el grupo de funciones 2 “H 0”.

w
1




4.4 Como cambiar c6digos en un grupo

I Cambio de codigo en el grupo de accionamiento

-. En el primer cddigo del grupo de

1T
I_lll&sl

é_nﬂ:lo

1 ,'_-,',_'-,',':,' accionamiento pulse la tecla Subir ()
una vez.
— -. Se visualiza el segundo codigo del
/1 Yl ; .
() ':’; ;’ 2 H,’ ,' grupo de accionamiento: “ACC".
-. Pulse la tecla Subir (p) una vez.
-. Se visualiza el tercer codigo del grupo
-~ 3 de accionamiento: “dEC”.
-. Mantenga pulsada la tecla Subir ()
i hasta que aparezca el ultimo codigo.
— | -- Se visualiza el ultimo cédigo del
4 ,-,’ r ,' Grupo de accionamiento: “drC”.
-. Pulse la tecla Subir (p) una vez mas.
5 -. Se vuelve al primer cédigo del grupo

Accronanmiento

de accionamiento.

8 Use la tecla Bajar () para ir en el orden inverso.

1 Salto de cédigo

Para desplazarse del cddigo “F 0” al cédigo “F15” directamente

Lt

Grupo de
Funciones 1

1 ,'- ,'_,' -. Pulse la tecla Intro ( ) en “F 0.
5 @ -. Se visualiza 1 (el nmero de codigo F1).
Use la tecla Subir (o) para definir en 5.
-. Se visualiza “05” pulsando la tecla
Izquierda () una vez para desplazar el
3 cursor a la izquierda. El numeral que tiene
Lt 20) | el cursor se visualiza con mas brillo. En
este caso, 0 esta activo.
-. Use la tecla Subir (p) para definir en 1.
4 -. Se define en 15.
{0 | - Pulse la tecla Intro ( ) una vez.
5 I 1) |- El desplazamiento al codigo F15 ha
) <

-

sido completado.

8 El grupo de funciones 2y el grupo E/S se definen con los mismos pasos.
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Navegacion por los cédigos dentro de un grupo

Para desplazarse del cddigo F 1 al cédigo F15 en el grupo de funciones 1

/ .
[ ]

) |

) (]

1 -. En F1 mantenga pulsada la tecla
Subir (p) hasta que se visualice F15.

-. El desplazamiento al cédigo F15 ha

2 [
/ sido completado.

L
Ly |

8 Lo mismo aplica al grupo de funciones 2 y al grupo E/S.

8 Nota: Algunos codigos seran salteados durante los incrementos () / decrementos ()

para cambiar de codigo. Esto se debe a que se programd dejar intencionalmente en blanco

algunos cédigos para uso futuro o a que los cédigos que el usuario no usa son invisibles.

Consulte detalles méas especificos en el Capitulo 5.

Por ejemplo, cuando el codigo F24 [Seleccion del limite superior/inferior de frecuencia] esta
definido en “O (N0)” no se visualizan F25 [Limite superior de frecuencia] ni F26 [Limite
inferior de frecuencia] durante el cambio de cédigo. Pero cuando F24 estéa definido en “1
(Si)’, F25 y F26 aparecen en el visor.
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4.5 Definicion de los parametros

I Cambio de los valores de parametros en el grupo de accionamiento

Para cambiar el tiempo ACC de 5,0 seg a 16,0 seg

1 1”0t
2 <o Y A

1
AR
ACCI"E%%?T""E”!U

1 iyl -. En el primer cddigo “0.00” pulse la tecla Subir () una vez para ir al
[ (XXX segundo cédigo.
'l -. Se visualiza ACC [Tiempo de aceleracion].
2 -
ML L -. Pulse la tecla Intro () una vez.
—— -. El valor predefinido es 5.0 y el cursor esta en el digito 0.
0t ;
3 Sl -. Pulse la tecla I1zquierda () una vez para desplazar el cursor a la
izquierda.
4 '-,%U -. El digito 5 en 5.0 est4 activo. Pulse la tecla Subir () una vez.
5 07 -. El valor aumenta a 6.0.
Lt -. Pulse la tecla I1zquierda () para desplazar el cursor a la izquierda.
6 Il -. Se visualiza 0.60. El primer 0 en 0.60 est4 activo.
AR -. Pulse la tecla Subir (p) una vez.
-. Se define en 16.0.
— -. Pulse la tecla Intro ( ) una vez.
7 ,'0090 0000 -. 16.0 parpadea.
-. Pulse la tecla Intro () una vez més para volver al nombre del
parametro.
3 orr- -. Se visualiza ACC. El tiempo de aceleraciéon se modificé de 5,0 a 16,0
ML L segundos.

% En el paso 7, si pulsa las teclas Izquierda () o Derecha (u) mientras 16.0 parpadea se
inhabilitara la definicion del pardmetro.

Nota 1) Si pulsa las teclas Izquierda () / Derecha (u) / Subir (p) / Bajar () mientras el cursor
parpadea se cancelaré el cambio del valor del pardmetro. Pulsando la tecla Intro ( ) en este
estado se ingresara el valor en la memoria.
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1 Definicion de la frecuencia

Para cambiar la frecuencia de operacion a 30,05Hz en el grupo de accionamiento

o
LGt

Grupo de
Accionamiento

=
-y
p(

-
-
"‘-;l
Ul
LU
Ty
L™

o
)

-
el
-

1 ,':,','_,’,'_,' . En “0.00” pulse la tecla Intro () una vez.
2 00 . El segundo decimal 0 est4 activo.
Sl et . Pulse la tecla Subir (p) hasta visualizar 5.
3 QD:UUQDD(J“J . Pulse la tecla Izquierda () una vez.
4 e . El primer decimal 0 est& activo.
Lt I . Pulse la tecla Izquierda () una vez.
5 ,':,'QDDUU%] . Pulse la tecla Izquierda () una vez.
A Defina en 3 usando la tecla Subir (p)
G . P).
AR . Pulse la tecla Intro ().
T T 3 . 30.05 parpadea.
. Pulse la tecla Intro ().
8 . 30.05 es ingresado en la memoria.

8 El visor del SV-iG5A puede extenderse a 5 digitos usando las teclas Izquierda () /
Derecha (u).

8 La definicién de los pardmetros se inhabilita pulsando cualquier otra tecla que no sea

Intro en el paso 7.
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I Cambio de los valores de parametros en el grupo E/S

Para cambiar el valor del pardmetro de F28 de 2 a 5

- \
/ :.c'f' %=y -~

Grupo de
Funciones 1

> L -. En F O pulse la tecla Intro () una vez.

-. Compruebe el nimero de codigo actual.
-. Aumente el valor a 8 pulsando la tecla Subir (p).

. Cuando esté en 8 pulse la tecla Izquierda () una vez.

w
!B

4 [T -. EI 0 en 08 esta activo.
bt D -. Aumente el valor a 2 pulsando la tecla Subir (p).
5 307 -. Se visualiza 28.
L -. Pulse la tecla Intro () una vez.
6 C a0 -. Se visualiza el nUmero de parametro F28.
) L Ll -. Pulse la tecla Intro ( ) una vez para comprobar el valor definido.

-. Se visualiza el valor predefinido 2.
-. Aumente el valor a 5 usando la tecla Subir (p).

. Pulse la tecla Intro ().

0o

[ -. El nimero del codigo aparecera después de que el 5 haya
9 A X parpadeado. El cambio del pardmetro ha sido completado.
-. Pulse las teclas Izquierda () o Derecha (u).
10 T Y] -. El desplazamiento al primer cAdigo del grupo de funciones 1 ha sido
/ Ll

completado.

8 La definicién anterior también se aplica para cambiar los valores de parametros en los
grupos de funciones 2 y E/S.
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4.6 Monitoreo del estado de operacion
1 Visualizacion de la corriente de salida

Monitoreo de la corriente de salida en el grupo de accionamiento

'//——.

J

. ey
&
L ]

o
LGt

Grupo de
Accionamiento

1 " -. En [0.0] mantenga pulsadas las teclas Subir (o) o Bajar () hasta
[ LA visualizar [CUT].
2 T -. En este parametro puede monitorearse la corriente de salida.
L LU -. Pulse la tecla Intro ( ) una vez para comprobar la corriente.
3 Crn -. La corriente de salida actual es 5A.
AN -. Pulse la tecla Intro ( ) una vez para volver al nombre del parametro.
4 ,' :,’,— -. Se vuelve al cédigo de monitoreo de la corriente de salida.

8 Con este mismo método pueden monitorearse otros parametros en el grupo de
accionamiento, como dCL (Tension de la conexiéon de CC del variador) o vOL (Tensién de
salida del variador).
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Visualizacién de fallos

Cdémo monitorear una condicion de fallo en el grupo de accionamiento

Durante la ;

drl \ul//f

v
Dulsu[;arro '/ aceleracmn
~ sobreco- / :
~a” ITiente =
/; )‘ Corriente
N S ;
L‘ L L Frecuencia

STOP
RESET

-. Este mensaje aparece cuando se produce un fallo por
sobrecorriente.
-. Pulse la tecla Intro () o las teclas Subir/Bajar una vez.

-. Se visualiza la frecuencia de funcionamiento al momento del
fallo (30.0).
-. Pulse la tecla Subir (p) una vez.

-. Se visualiza la corriente de salida al momento del fallo.
-. Pulse la tecla Subir (p) una vez.

-. Se visualiza el estado de operacion. Se produjo un fallo durante la
aceleracion.
-. Pulse la tecla STOP/RST una vez.

-. Se despeja la condicion de fallo y se visualiza “nOn”.

Cuando se produce mas de un fallo simultdneamente

-. La informacion visualizada corresponde a un
maximo de tres fallos, como se muestra a la
izquierda.

Sobrecalentamiento

de motor
Sobretension
/ m Sobrecorriente ‘f
¥ .
» /
&

Jdnnn
ey
Grupo de
Accionamiento
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1 Inicializacién de los pardmetros

Cdémo inicializar los parametros de los cuatro grupos en H93

-

N
il

L ]
A
«
\ ’
Fy
1 - -. En H 0 pulse la tecla Intro () una vez.
5 - -. Se visualiza el nimero del cédigo correspondiente a H 0.
-. Aumente el valor a 3 pulsando la tecla Subir (p).
3 - -. En 3 pulse la tecla Izquierda () una vez para mover el cursor a la
izquierda.
4 - -. Se visualiza 03. El 0 en 03 est4 activo.
-. Aumente el valor a 9 pulsando la tecla Subir (p).
5 - -. Se define en 93.
-. Pulse la tecla Intro () una vez.
6 - -. Se visualiza el nUmero del parametro.
-. Pulse la tecla Intro () una vez.
-. La definicion actual es 0.
7 - -. Pulse la tecla Subir (p) una vez para definir en 1 y activar la
inicializacion del pardmetro.
8 - -. Pulse la tecla Intro () una vez.
-. Se vuelve al numero del parametro después de parpadear. La
9 - inicializaciéon del parametro ha sido completada.
-. Pulse la tecla Izquierda () o Derecha (u).
10 - -. Se vuelve a H 0.
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4.7 Definicion de la frecuencia y operacion béasica

Precaucion: Las siguientes instrucciones asumen que todos los pardmetros estan definidos en
los valores por defecto de fabrica. Los resultados podrian ser distintos si los valores fueron
modificados. En tal caso inicialice (ver pagina 8-42) a los valores por defecto de fébrica y siga las
instrucciones.

1 Definicion de la frecuencia con el teclado y los bornes

1 -. Conecte la alimentaciéon de CA al variador.

2 -. Cuando aparezca 0.00 pulse la tecla Intro () una vez.

. Se ilumina el segundo digito en 0.00, como se muestra a la izquierda.
-. Pulse la tecla Izquierda () tres veces.

w
-
-.
< = | (=<t
- = = ™ -
=4 ™ - ™ -
1

-. Se visualiza 00.00 y el primer O esta encendido.
. Pulse la tecla Subir (p).

=
o
=
)
=
=
DQ,
=
UQ
1

. Se define en 10.00. Pulse la tecla Intro () una vez.
. El valor 10.00 parpadea. Pulse la tecla Intro ( ) una vez.

(6]
- -
=
3
=
Lo
)
e
[

-. La frecuencia de funcionamiento se define en 10.00Hz cuando deja de

6 ,’ ,'- ,’ ,'_-,' ,'_ ,' parpadear.
-. Conecte el interruptor entre los bornes P1 (FX) y CM.
-. La luz RUN comienza a parpadear con el indicador FWD (Avance) encendido
o (TITIri® y se vi_suali;a la frecuencia de aceleracién en QI visor dg LED._ _
7 ol (LLLILIG |~ Se visualiza 10.00 al alcanzarse la frecuencia de funcionamiento requerida
de 10Hz.
-. Desconecte el interruptor entre los bornes P1 (FX) y CM.
-. La luz RUN comienza a parpadear y se visualiza la frecuencia de
8 of ¢111r10r° | desaceleracion en el visor de LED.
okt Llo | -. Laluz RUN y FWD se apagan y se visualiza 10.00 al alcanzarse la

frecuencia de funcionamiento de OHz.

F i ]
AC =68
Entr‘ada—oﬁ T

10 Hz

1

Frecuencia

PL(FX) ¢——o o
P1(FX)}-CM ON OFF
; . = ( [ |

Conexionado Patron de operacion
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1 Definicion de la frecuencia con el potenciémetro y los bornes

1 -. Conecte la alimentacion de CA al variador.
2 nnn Cuando aparezca 0.00 pulse la tecla Subir cuatro veces
Lt - p 00p (P)cu Y )
3 -. Se visualiza Frq. El modo de definicion de la frecuencia es seleccionable.
-. Pulse la tecla Intro ( ) una vez.
-. El valor actual esta definido en 0 segun el método de definicion de frecuencia
4 con el teclado.
-. Pulse la tecla Subir (p) tres veces.
5 -. Cuando llegue a 3 (definicion de la frecuencia con el potenciémetro) pulse la
tecla Intro () una vez.
-. Se vuelve a visualizar Frq cuando el 3 deja de parpadear.
6 -. Mueva el potenciémetro para definir en 10.00Hz, en la direcciébn Maxima o

Minima indistintamente.

-. Conecte el interruptor entre los bornes P1 (FX) y CM (ver Conexionado, a
continuacion).
-. La luz RUN comienza a parpadear con el indicador FWD encendido y se

(o] "% [ J
7 . ,','-,',',','-,' o visualiza la frecuencia de aceleracioén en el visor de LED.
-. Se visualiza el valor cuando se alcanza la frecuencia de funcionamiento de
10Hz, como se muestra a la izquierda.
-. Desconecte el interruptor entre los bornes P1 (FX) y CM.
-. La luz RUN comienza a parpadear y se visualiza la frecuencia de
8 Of ¢111r10r1° | desaceleracion en el visor de LED.
ol kLI Llo | -. Laluz RUN y FWD se apagan y se visualiza 10.00 al alcanzarse la frecuencia
de funcionamiento de OHz.
e R
AFAE o g
Entrad a_of-\ -
10 Hz
PLIFX) o—= o
_E' G n ;‘ Frecuencia
= VR P1(FX)-CM | ON ] OFF
VL
en s

Conexionado Patron de operacion
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1 Definicion de la frecuencia con el potenciémetro y la tecla RUN

1 -. Conecte la alimentacion de CA al variador.
2 :,’,’,’,’,’ -. Cuando aparezca 0.00 pulse la tecla Subir () tres veces.
3 d. -. Se visualiza “drv”. El método de operacion es seleccionable.
KO -. Pulse la tecla Intro ().
4 4] -. Compruebe el método de operacion actual (“1”: Funcionamiento desde borne
{ de control). -. Pulse la tecla Bajar () una vez.
5 Iy -. Después de definir en “0” pulse la tecla Intro (). Cuando el 0 parpadee pulse
'-'] una vez mas la tecla Intro.
; -. Se visualiza “drv” cuando el “0” deja de parpadear. El método de operacion se
6 ] define con la tecla RUN del teclado.
-. Pulse la tecla Subir (p) una vez.
7 oo -. Pueden seleccionarse diferentes métodos de definicion de la frecuencia.
L -. Pulse la tecla Intro ().
— -. Compruebe el método actual de definicion de la frecuencia (“0” se define con
8 ,' ,' el teclado).
-. Pulse la tecla Subir (p) tres veces.
9 ) -. Después de comprobar que esta en “3” (frecuencia definida con el
<l potenciometro) pulse la tecla Intro ().
-. Se visualiza “Frq” cuando el “3” deja de parpadear. La frecuencia se define
10 o _0 con el potenciémetro desde el teclado.
y )y -. Mueva el potenciémetro para definir en 10.0Hz, en la direccion Maxima o
Minima indistintamente.
-. Pulse la tecla RUN del teclado.
-. La luz RUN comienza a parpadear con el indicador FWD encendido y se
1 of ¢ryrury® | visualiza la frecuencia de aceleracion en el visor de LED.
o LLLILIo | - Se visualiza 10.00 al alcanzarse la frecuencia de funcionamiento requerida de
10Hz.
-. Pulse la tecla STOP/RST.
-. La luz RUN comienza a parpadear y se visualiza la frecuencia de
12 Of ¢r1r1r1\° | desaceleracion en el visor de LED.
ol {LLLILljo | - Laluz RUN y FWD se apagan y se visualiza 10.00 al alcanzarse la frecuencia
de funcionamiento de OHz.
50— R U ¢
5095 M"" S -
—So—eT 7 z
Teclado Frecuencia
—E" ¢ B TeclaRun [ ]
vl % Tecla STOP/RST M
oo

Conexionado Patron de operacion
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Notas:
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CAPITULO 5 - LISTA DE FUNCIONES

1 Grupo de accionamiento

- DiltEseE Nombre Valor Ajuste
Codi- para Rango s : z
. del p ; Descripcion predeter- | en funcio- | P4g.
go comuni- . min/max : .
S parametro minado | namiento
cacion
0.00 | A100 [Comando de 0~400 [Hz] Este parametro define la frecuencia de salida del variador. 0.00 O 7-1
frecuencia] Durante la parada: Comando de frecuencia
Durante el funcionamiento: Frecuencia de salida
Durante la operacién de multiples pasos: Frecuencia
multipaso 0
No puede definirse en un valor superior a F21-[Frecuencia
maximay.
ACC | Al01 [Tiempo de 0~6000 [seg] | Durante la operacion de aceleracion/desaceleracion mdltiple, | 5.0 O 7-13
aceleracion] este parametro sirve como tiempo de
dEC | A102 [Tiempo de aceleracion/desaceleracion 0. 10.0 o 713
desaceleracion]
drv A103 [Modo de acciona |0~3 0 Funcionamiento/Parada con la tecla RUN/STOP del 1 X 7-8
miento] teclado
1 FX: Avance del motor
| Operacion RX: Retroceso del motor
con borne FX: Habilitacion de funcionamiento/parada
2 RX: Seleccion de giro inverso
3 | Comunicacion RS485 7-9
Frg A104 [Método de 0~8 0 | Digital Definicién de teclado 1 0 X 7-1
def|n|(:|or_1 de 1 Definicién de teclado 2
frecuencial —
2 V1 1:-10~+10[V] 7-2
3 V1 2: 0~+10[V] 7-3
4 | Analégico Borne I: 0~20[mA] 7-4
5 Definicién con borne V1 1 + borne |
6 Definicién con borne V1 2 + borne | 7-5
7 | Comunicacion RS485 7-6
8 | Volumen digital
Stl A105 [Frecuencia multi | 0~400 [Hz] Define la Frecuencia multipaso 1 durante la operacion en 10.00 O 7-7
paso 1] multiples pasos.
St2 A106 [Frecuencia multi Define la Frecuencia multipaso 2 durante la operacion en 20.00 O 7-7
paso 2] multiples pasos.
St3 A107 [Frecuencia multi Define la Frecuencia multipaso 3 durante la operacion en 30.00 O 7-7
paso 3] multiples pasos.
CUr | Al08 [Corriente de Muestra la corriente de salida al motor. - - 9-1
salida]
rPM A109 [RPM del motor] Muestra el nimero de RPM del motor. - - 9-1
dCL | A10A [Tension de la Muestra la tension de la conexion de CC en el interior del - - 9-2
conexion de CC variador.
del variador]
vOL | Al0B [Visualizacion de Este parametro muestra el item seleccionado en H73 - vOL - 9-2
la seleccion del [Seleccion de item de monitoreo].
usuario] vOL |Tensién de salida
POr Potencia de salida
tor Par
nOn | Al0C [Visualizacion de Muestra los tipos de fallo, la frecuenciay el estado de - - 9-5
fallo] operacion al momento del fallo.
drC A10D [Seleccion de la Fr Define la direccion de giro del motor cuando drv - [Modo de F O 7-8

direccion de giro
del motor]

accionamiento] esta definido en 0 6 1.

F Avance

r Retroceso
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I Grupo de accionamiento

Direccién

- Nombre Valor Ajuste
Codi- (el del RN Descripcion predeter- | en funcio- | Pag.
go comuni- . min/méax : .
cacion parametro minado | namiento

[Modo de accio- 0~3 0 | Funcionamiento/Parada con la tecla RUN/STOP 1 X 8-30
namiento 2] 1 | Operacién FX: Avance del motor

|~ | con borne RX: Retroceso del motor

FX: Habilitaciéon de
2 Funcionamiento/Parada
RX: Seleccion de giro inverso

3 Comunicacién RS-485
[Método de 0~7 0 | Digital Definicién de teclado 1 0 X 8-30
deflnlcmn de 1 Definicion de teclado 2
frecuencia 2] —

2 | Analégico V1 1: -10~+10[V]

3 V1 2: 0~+10[V]

4 Borne I: 0~20[mA]

5 Definicion con borne V1 1 + borne |

6 Definicion con borne V1 2 + borne |

7_ Comunicacién RS-485
Definicion del 0~400 [Hz] o Si H58 esta en 0 se expresa como una unidad en [Hz]. 0.00 0 8-13
valor de referencia | 0~100 [%)] Si H58 esta en 1 se expresa como una unidad en [%)].
del control PID En la unidad en [Hz] no se puede definir la frecuencia

maxima en un valor superior a F21.
En la unidad en [%)], 100% significa la frecuencia maxima.

Realimentacion Indica el valor de realimentacion en el control PID. - - 8-13

del control PID

Si H58 esta en 0 se expresa como una unidad en [Hz].
Si H58 esta en 1 se expresa como una unidad en [%)].

I: Solo se visualiza cuando uno de los bornes de entrada multifuncién 1 a 8 [117~124] esta definido

en “22”.

I: Se indica cuando H49 (Seleccion de control PID) esta en 1.
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. - Ajuste
P UG EslEl Nombre Valor en
el para del Ranoy Descripcion predeter- | funciona | Pag
-go comuni- 5 min/max . ’
T parametro minado -
miento
FO A200 [Cédigo de salto] 0~71 Define el nimero del cédigo de parametro para el salto. 1 4-5
F1 0~2 0 Habilita el funcionamiento en avance y retroceso 0 X 7-10
A201 [Inhabilitacion de — - -
avance/ retroceso] 1 Inhabilita el funcionamiento en avance
2 Inhabilita el funcionamiento en retroceso
F2 A202 [Patrén de 0~1 0 Lineal 0 X 7-16
aceleracion]
F3 A203 [Patrén de 1 Curva S
desaceleracion]
F4 A204 [Seleccion de modo | 0~3 0 Desaceleracion hasta parar 0 X 7-22
de parada]
1 Frenado de CC hasta parar
2 Funcionamiento libre hasta parar
3 Parada con frenado de potencia 8-32
[Frecuencia de 0.1~60 [Hz] | Este parametro define la frecuencia de arranque de frenado de | 5.00 X 8-1
arranque de CC.
frenado de CC] No puede definirse en un valor inferior a F23 - [Frecuencia de
arranque].
[Tiempo de espera |0~60 [seg] | Cuando se alcanza la frecuencia de frenado de CC, el variador | 0.1 X
para el frenado de retiene la salida durante el tiempo de definicion antes de iniciar
CC] el frenado de CC.
[Tension de frenado | 0~200 [%] | Este parametro define cuanta tension de CC se aplica a un 50 X
de CC] motor.
Se define como porcentaje de H33 — [Corriente nominal del
motor].
[Tiempo de frenado | 0~60 [seg] | Este parametro define el tiempo usado para aplicar corriente 1.0 X
de CC] de CC a un motor cuando esta parado.
F12 | A20C [Tension de 0~200 [%] | Este parametro define la tension de CC antes de que el motor | 50 X 8-2
arranque del comience a funcionar.
frenado de CC] Se define como porcentaje de H33 — [Corriente nominal del
motor].
F13 | A20D [Tiempo de 0~60 [seg] | Se aplica tensién de CC al motor durante el tiempo de 0 X
arranque del arranque del frenado de CC antes de que el motor acelere.
frenado de CC]
F14 | A20E [Tiempo de magne- | 0~60 [seg] | Este parametro aplica la corriente a un motor durante el tiempo | 0.1 X 8-19
tizacion de un de definiciéon antes de que el motor acelere durante el control
motor] vectorial Sensorless.
F20 | A214 [Frecuencia de 0~400 [Hz] | Este parametro define la frecuencia para la operacion por 10.00 (0] 8-3
impulso] impulsos.
JOG No puede definirse en un valor superior a F21 — [Frecuencia
maximay.

I: Solo se visualiza cuando F4 esté definido en 1 (Frenado de CC para parar).
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Direccion

- Nombre Valor Ajuste en
Sl para, del RN Descripcion predeter- | funciona- | Pag.
g0 comuni- arametro min/max minado miento
cacion P
[Frecuencia 40~400 [Hz] | Este parametro define la frecuencia mas alta que puede 60.00 X 7-23
méaxima] tener el variador.
Es lareferencia de frecuencia para la aceleracion /
desaceleracion (ver H70)
A
21 Precaucion
Ninguna frecuencia puede definirse en un valor superior a la
Frecuencia maxima excepto la Frecuencia base
F22 A216 [Frecuencia base] | 30~400 [Hz] | El variador entregara su tension nominal al motor a esta 60.00 X 7-19
frecuencia (ver la placa de identificacion del motor).
F23 A217 [Frecuencia de 0.1~10 [Hz] El variador comienza a entregar tension a esta frecuencia. Es | 0.50 X 7-23
arranque] el limite inferior de frecuencia.
F24 A218 [Seleccion del 0~1 Este parametro define el limite superior e inferior de la 0 X 7-23
limite superior/ frecuencia de funcionamiento.
inferior de
frecuencia]
[Limite superior | 0~400 [Hz] Este parametro define el limite superior de la frecuencia de 60.00 X 7-23
de frecuencia] funcionamiento. No puede definirse en un valor superior a
F21 — [Frecuencia maxima].
[Limite inferior de | 0.1~400 [Hz] | Este parametro define el limite inferior de la frecuencia de 0.50 X 7-23
frecuencia] funcionamiento. No puede definirse en un valor superior a
F25 - [Limite superior de frecuencia] ni inferior a F23 —
[Frecuencia de arranque].
F27 A21B [Seleccion de 0~1 0 | Refuerzo de par manual 0 X 7-21
refuerzo de par] 1 | Refuerzo de par automatico
F28 A21C [Refuerzo de par | 0~15 [%] Este parametro define cuanto refuerzo de par se aplicaaun |2 X 7-21
en direccién de motor durante el avance. Se define como porcentaje de la
avance] Tensién de salida maxima.
F29 A21D [Refuerzo de par Este parametro define cuanto refuerzo de par se aplicaaun |2 X 7-21
en direccién de motor durante el retroceso. Se define como porcentaje de la
retroceso] Tensién de salida maxima.

I: Si H40 est4 definido en 3 (Cotrol vectorial Sensorless), la Frecuencia maxima puede configurarse

hasta 300Hz.

I: Solo se visualiza cuando F24 (Seleccion del limite superior/inferior de frecuencia) esté definido en 1.
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go comuni- arametro min/max e — funciona-
cacion P miento
F30 A21E [Patrén V/] 0~2 0 {Lineal} 0 X 7-19
1 {Cuadratico} 7-19
2 {VIf definida por el usuario} 7-20
[Frecuencia V/f 0~400 [Hz] | Se usasélo cuando el valor del patron V/f esté definido en 2 | 15.00 X 7-20
del usuario 1] (VIf del usuario).
[Tensién V/f del 0~100 [%] No puede definirse en un valor superior a F21 — [Frecuencia | 5g X
usuario 1] maximal. - . .
- El valor de tension se determina como porcentaje de
[Frecuencia V/f 0~400[HZ] | H70 - [Tension nominal del motor]. 30.00 X
del usuario 2] Los parametros de nimeros mas bajos no pueden definirse
[Tensién V/f 0~100 [%] en valores superiores a los de nimeros més altos. 50 X
del usuario 2]
[Frecuencia V/f 0~400 [Hz] 45.00 X
del usuario 3]
[Tension V/f 0~100 [%] 75 X
del usuario 3]
[Frecuencia V/f 0~400 [Hz] 60.00 X
del usuario 4]
[Tension V/f 0~100 [%] 100 X
del usuario 4]
F39 A227 [Ajuste de la 40~110 [%)] | Este pardmetro ajusta la tension de salida. 100 X 7-20
tension de salida] El valor se determina como porcentaje de la tension de
entrada.
F40 A228 [Nivel de ahorro 0~30 [%] Este pardmetro disminuye la tension de salida de acuerdo 0 0 8-21
de energia] con el estado de la carga.
F50 A232 [Seleccion 0~1 Este pardametro se activa cuando el motor se sobrecalenté 0 0 10-1

termoelectrénica)

(inversa de tiempo).

I: Definir F30 en 2 (V/f definida por el usuario) para mostrar este paradmetro.
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[Nivel termoelec- | 50~200 [%] Este parametro define la corriente méxima que puede circular | 150 0 10-1
trénico durante al motor en forma continua durante 1 minuto.
1 minuto] El valor se define como porcentaje de

H33 — [Corriente nominal del motor].
No puede definirse en un valor inferior a
F52 — [Nivel termoelectrénico para trabajo continuo].

[Nivel termoelec- | 50~150 [%] Este parametro define cuanta corriente se requiere para 100 0
trénico para mantener el motor en funcionamiento continuo.
trabajo continuo] No puede definirse en un valor superior a
F51 — [Nivel termoelectrénico durante 1 minuto].
[Método de 0~1 0 Motor estandar con un ventilador de enfriamiento 0 0
enfriamiento del conectado directamente al eje
motor] 1 Motor que usa un motor separado para alimentar un
ventilador de enfriamiento
F54 A236 [Nivel de 30~150 [%] Este parametro define cuanta corriente se requiere para 150 0 10-3
advertencia por emitir una sefial de alarma a un relé o borne de salida
sobrecarga] multifuncién (ver 154, 155).
El valor se determina como porcentaje de
H33 - [Corriente nominal del motor].
F55 A237 [Tiempo de 0~30 [seq] Este parametro emite una sefial de alarma cuando la 10 0
advertencia por corriente que circula al motor durante
sobrecarga] F55 - [Tiempo de aviso por sobrecarga] es superior a
F54 - [Nivel de advertencia por sobrecarga].
F56 A238 [Seleccion de 0~1 Este parametro desconecta la salida del variador cuando el 1 0 10-3
disparo por motor esta sobrecargado.
sobrecarga]
F57 A239 [Nivel de disparo | 30~200 [%] Este parametro define la corriente de sobrecarga. 180 0
por sobrecarga] El valor se define como porcentaje de
H33 - [Corriente nominal del motor].
F58 A23A [Tiempo de 0~60 [seq] Este parametro desconecta la salida del variador cuando se | 60 0
disparo por alcanza F57- [Nivel de disparo por sobrecarga]
sobrecarga] de la corriente que circula al motor durante
F58 - [Tiempo de disparo de sobrecarga].

I: Definir F50 en 1 para mostrar este paradmetro.
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- Valor Ajuste en
Cadi- para Nombre del Rango L . .
go — parametro Tt Descripcion pre_deter fun_clona Pag.
o minado miento
cacion
F59 A23B [Seleccion de 0~7 Este parametro detiene la aceleracion, desacelera durante el |0 X 10-4
prevencion de funcionamiento a velocidad constante y detiene la
entrada en pérdida] desaceleracion.
Durante la Durante el Durante la
desaceleraciéon | funcionamiento aceleracion
constante
Bit 2 Bit 1 Bit 0
0 - - -
1 - - P
2 - P -
3 - P P
4 P - -
5 P - P
6 P P -
7 P P P
F60 A23C [Nivel de 30~200 [%] | Este parametro define cuanta corriente se requiere para 150 X 10-4
prevencion de activar la funcion de prevencion de la entrada en pérdida
entrada en pérdida] durante el funcionamiento en Aceleracion, Constante o en
Desaceleracion.
El valor se fine como porcentaje de
H33 - [Corriente nominal del motor].
F61 A23D [En prevencion de | 0~1 En la prevencion de la entrada en pérdida durante el 8-32
la entrada en funcionamiento en desaceleracion, si quiere limitar la tension
pérdida durante la de salida, seleccione 1.
desaceleracion,
seleccion de limite
de tension]
F63 A23F [Guardar la 0~1 Este parametro define si se guarda la frecuencia 0 X 8-5
seleccion de subir/ especificada durante la operacion subir/bajar(Up/Down).
bajar frecuencia] Cuando se selecciona 1 se guarda esta frecuencia en F64.
[Guardar subir/ Si se selecciond ‘Guardar subir/bajar frecuencia’ en F63, este | 0.00 X 8-5
bajar frecuencia] parametro guarda la frecuencia antes de que el variador se
detenga o desacelere.
F65 A241 [Seleccion de 0~2 Se puede seleccionar el modo subir/bajar entre tres valores. |0 X 8-6

modo subir/bajar]

0 Aumenta la frecuencia de referencia como estandar de
la Frecuencia maxima/Frecuencia minima.

1 Aumenta el nimero de pasos de frecuencia de acuerdo
con la entrada de borde.

2 Disponible para combinar 1y 2.

B: Se indica cuando se define el Bit 2 de F59 en 1.
I: Definir F63 en 1 para mostrar este paradmetro.
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F66 A242 [Subir/bajar paso | 0~400 [HZ] Definir F65 en 1 6 2 significa incrementar o disminuir la 0.00 X 8-6
de frecuencia] frecuencia de acuerdo con la entrada subir/bajar.
F70 A246 [Seleccion de 0~3 0 El variador no funciona en modo DRAW 0 X 8-36
modo DRAW] -
1 Entrada V1 (0~10V) en operacion DRAW
2 Entrada | (0~20mA) en operacion DRAW
3 Entrada V1(-10~10V) en operaciéon DRAW
F71 A247 [indice de DRAW] | 0~100 [%] Define el indice de DRAW 0.00 0 8-36
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Direccion .
- Valor Ajuste en
Cadi- para Nombre Rango L . .
go comuni- del parametro min/max Descripeion p;ﬁﬂg::le; fumnifgz?: P
cacion
HO A300 [Cédigo de salto] | 0~95 Define el nimero de cddigo para el salto. 1 o 4-5
H1 A301 [Histdrico de fallo |- Almacena informacion sobre tipos de fallo, frecuencia, nOn } 9-5
1] corriente y condicion de aceleracion/desaceleracion al
H2 A302 [Historico de fallo | - momento de produc,ir_se el fallo. El dltimo _faJ[o_queda non
2] almacenado automaticamente en H 1- [Histérico de fallo 1]. -
H3 A303 [Histdrico de fallo |- nOn }
3]
H4 A304 [Histdrico de fallo |- nOn }
4]
H5 A305 [Histdrico de fallo |- nOn )
5]
H6 A306 [Reponer 0~1 Borra el histérico de fallo guardado en H 1-5. 0 o
histérico de fallo]
H7 A307 [Frecuencia de 0.1~400 [Hz] | Cuando se emite la frecuencia de funcionamiento, el motor 5.00 8-10
Dwell] comienza a acelerar después de que la frecuencia de
residencia ha sido aplicada al motor durante
H8 - [Tiempo de residencia].
La [Frecuencia de residencia] puede definirse dentro del rango
de F21 - [Frecuencia méxima) y
F23 - [Frecuencia de arranque].
H8 A308 [Tiempo de Dwell] | 0~10 [seq] Define el tiempo para la operacion de residencia. 0.0 X
H10 A30A [Seleccion dela | 0~1 Define el rango de frecuencias a saltar para prevenir la 0 X 7-24
frecuencia de resonancia y vibraciones indeseables en la estructura de la
salto] maquina.
[Limite inferior 1 | 0.1~400 [Hz] |La frecuencia de funcionamiento no puede definirse dentro del | 10.00 X
de la frecuencia rango de H11 a H16. Los valores de frecuencia de los
de salto] parametros con nimero bajo no pueden definirse superiores a
[Limite superior 1 los de nimero alto. 15.00 X
de la frecuencia Pueden configurarse dentro del rango de F21 y F23.
de saldo 1]
[Limite inferior 2 20.00 X
de la frecuencia
de salto]
[Limite superior 2 25.00 X
de la frecuencia
de salto]
[Limite inferior 3 30.00 X
de la frecuencia
de salto]
[Limite superior 3 35.00 X

de la frecuencia
de salto 3]

I: Solo se visualiza cuando H10 esté definido en 1. H17, H18 se usan cuando F2, F3 estan definidos en 1 (Curva S).
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go comuni- | del parametro min/max Descripeion pr:ﬁgzzjec: fumnitzz?; P
cacion
H17 A311 [Inicio de 1~100 [%)] Define el valor de la velocidad de referencia para formar una | 40 X 7-16
acel/desac curva al inicio durante la aceleracion/ desaceleracion. Si se
en curva S] define més alto, la zona lineal se reduce.
H18 A312 [Fin de acel/ 1~100 [%] Define el valor de la velocidad de referencia para formar una | 40 X
desac en curva al final durante la aceleracién/ desaceleracién. Si se
curva S] define mas alto, la zona lineal se reduce.
H19 A313 [Seleccion de | 0~3 0 | Inhabilitado 1 |Proteccién de fase de 0 o 10-6
la proteccion salida
por pérdida de 2 | Proteccion de fase de 3 | Proteccion de fase de
fase de entrada entrada/salida
entrada/
salida]
H20 A314 [Seleccion de | 0~1 Este parametro se activa cuando drv esté definidoen 1 6 2 0 O 7-11
arranque de (RUN/STOP por borne de control).
encendido] El motor comienza a acelerar después de haber conectado la
alimentacion de CA mientras los bornes FX o RX estan en
ON.
H21 A315 [Seleccion de | 0~1 Este parametro se activa cuando drv esté definidoen 1 6 2 0 O 7-12
rearranque (RUN/STOP por borne de control).
después de El motor acelera después de reponer la condicién de fallo
reponer fallo] mientras los bornes FX o RX estéan en ON.
[Seleccion de | 0~15 Este parametro se activa para prevenir cualquier fallo posible |0 O 8-22
busqueda de cuando el variador entrega tension al motor en
velocidad] funcionamiento.

H20 - Rearranque H21- Aceleracion

[Arranque de | después de Operacién | normal

encendido] | fallo de después de

potencia reponer
instantanea fallo

Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0
0 - - - -
1 - - - P
2 - - P -
3 - - P P
4 - P - -
5 - P - P
6 - P P -
7 - P P P
8 P - - -
9 P - - P
10 P - P -
11 P - P P
12 P P - -
13 P P P
14 P P P -
15 P P P P

B: La busqueda de velocidad tiene prioridad durante la aceleracién normal. Incluso aunque seleccione 4 junto con otros bits,

el variador realiza la basqueda de velocidad 4.

5-10



1 Grupo de funciones 2

Biiceel Valor Ajuste en
Codi- para Nombre Rango s . z
. z p ; Descripcion predeter- | funciona- | Pég.
go comuni- del pardmetro min/max . -
hy minado miento
cacion

H23 A317 [Nivel de 80~200 [%] Este parametro limita la corriente durante la busqueda de 100 O 8-22
corriente velocidad.
durante la El valor se define como porcentaje de H33 - [Corriente
blusqueda de nominal del motor].
velocidad]

H24 A318 [Ganancia P 0~9999 Es la ganancia proporcional usada por el controlador Pl de 100 O
durante la blusqueda de velocidad.
blusque da de
velocidad]

H25 A319 [Ganancia | 0~9999 Es la ganancia Integral usada por el controlador Pl de 200 O
durante la busqueda de velocidad.
blusque da de
velocidad]

H26 A31A [NUmero de 0~10 Este parametro define el nimero de intentos de rearranque 0 O 8-25
intentos de después de que se produce un fallo.
rearranque El rearranque automatico esté desactivado si el fallo supera
automati co] el nimero de intentos de rearranque.

Esta funcion esté activa cuando [drv] esta definido en 1 6 2
{RUN/STOP por borne de control}.

Desactivada cuando la funcién de proteccién esté activa
(OHT, LVT, EXT, HWT etc.).
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cacion
H27 A31B [Tiempo de 0~60 [seg] Este parametro define el tiempo entre intentos de rearranque. | 1.0 O 8-25
rearranque
automatico]
H30 A31E [Seleccion del 0.2~22.0 0,2 0,2kwW 8-19
tipo de motor] _ _
22,0 22,0kW
H31 A31F [NUmero de 2~12 Esta definicion se visualiza con rPM en el Grupo de
polos del motor] accionamiento.
H32 A320 [Frecuencia 0~10 [Hz] - n =
nominal de f = f _g rpm PQ
; - s r —_—+
deslizamiento] 8 120 g
donde, fS = Frecuencia nominal de deslizamiento
fr = Frecuencia nominal
rom_ RPM segun la placa de identificacion del motor
P = Numero de polos del motor
H33 A321 [Corriente 0.5~150 [A] Entre la corriente nominal del motor que se indica en la placa
nominal del de identificacion.
motor]
H34 A322 [Corriente del 0.1~50 [A] Entre el valor de la corriente detectada cuando el motor esta
motor sin carga] girando a las rpm nominales después de haber retirado la
carga conectada al eje del motor.
Entre el 50% del valor de la corriente nominal cuando es dificil
medir H34 — [Corriente del motor sin cargal.
H36 A324 [Eficiencia del 50~100 [%] Entre la eficiencia del motor (ver la placa de identificacion del
motor] motor).
H37 A325 [indice de inercia |0 ~ 2 Seleccione uno de los siguientes de acuerdo con la inercia del 8-1
de la cargal motor.
0 Menos de 10 veces
1 Alrededor de 10 veces
2 Mas de 10 veces

B: H30 esta predefinido, basado en el régimen del variador.

B: Los valores predeterminados para H32~H36 estan basados en un motor OTIS-LG.
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H39 | A327 [Seleccion de 1~15 [kHz] Este parametro afecta el sonido audible del motor, la emisién |3 O 8-26
frecuen cia porta de ruido del variador, la temperatura del variador y la corriente
dora] de fuga. Si se determina en un valor mas alto, el sonido del
variador ser4 menor pero se incrementara el ruido del variador
y la corriente de fuga.
H40 | A328 [Seleccion de 0~3 0 {Control de voltaje/frecuencia} 0 X 7-19
modo de control] 1 |{Control de compensacion de deslizamiento} 8-11
2 -
3 {Control vectorial Sensorless} 8-19
H41 | A329 [Sintonizacién 0~1 Si este parametro se define en 1 mide automaticamente los 0 X 8-18
automatica] parametros de H42 y H44.
H42 | A32A [Resistencia del 0~28 [W] Este es el valor de la resistencia del estator del motor. - X
estator (Rs)]
H44 | A32C [Inductancia de 0~300.0 [mH] | Esta es la inductancia de fuga del estator y del rotor del motor. |- X
fuga (Ls)]
[Ganancia P 0~32767 Ganancia P para control Sensorless 1000 (e}
Sensor less]
[Ganancia | Ganancia | para control Sensorless 100 O
Sensor less]
[Limite de par 100~220 [%)] | Limita el par de salida en el modo Sensorless. 180.0 X
Sensor less]
H48 | A330 [Seleccion de 0~1 Si quiere limitar la corriente de fuga del variador seleccione el |0 X 8-38
modo PWM] modo PWM de 2 fases.
Tiene mas ruido en comparacion con el modo PWM normal.
0 Modo PWM normal
1 Modo PWM de 2 fases
H49 | A331 [Seleccion de 0~1 Selecciona si se usa o no el control PID 0 X 8-13
control PID]
[Seleccion de 0~1 0 Entrada de borne | (0~20mA) 0 X 8-13
realimen tacion
PID] 1 Entrada de borne V1 (0~10V)
[Ganancia P para |0~999.9 [%)] | Este parametro define las ganancias para el controlador PID. | 300.0 O
el controla dor
PID]
[Tiempo integral 0.1~32.0 1.0 O
para el [seq]
controlador PID]
[Tiempo diferen- | 0~30.0 [seq] 0.0 O
cial para el
controlador PID
(ganancia D)]
[Seleccion de 0~1 Selecciona el modo de control PID 0 X 8-13

modo de control
PID]

0 Control PID normal

1 Control PID de proceso

I: Definir H40 en 3 (Control vectorial Sensorless) para mostrar este parametro.

I: Definir H49 en 1 (Seleccion de control PID) para mostrar este parametro.
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cacion P
[Limite superior |0.1~400 [Hz] | Este parametro limita la frecuencia de salida a través del 60.00 0 8-13
de frecuencia de control PID.
salida PID] El valor puede definirse dentro del rango de
F21 — [Frecuencia méxima] y F23 — [Frecuencia de arranque].
[Limite inferior 0.1~400 [HZ] 0.50 o)
de frecuencia de
salida PID]
[Seleccion del 0~4 Selecciona el valor de referencia del control PID. 0 X 8-13
valor de El valor de referencia esté indicado en “rEF” del grupo de
referencia del accionamiento.
control PID] 0 | Definicién digital por teclado 1
1 | Definicion digital por teclado 2
2 | Definicion del borne V1 2: 0~10V
3 | Definicion del borne I: 0~20mA
4 | Definicibn como comunicacion RS-485
[Seleccion de 0~1 Selecciona una unidad para el valor de referencia o la 0 X
unidad de realimentacion.
control PID] 0 |Frecuencia [HZ]
1 | Porcentaje [%]
H60 A33C [Seleccion de 0~3 0 | Autodiagnéstico inhabilitado 0 X 8-28
autodiagnostico]
1 |Fallo de IGBT/Fallo de tierra
2 | Corto de fase de salida y circuito abierto/Fallo de tierra
3 | Fallo de tierra (Esta definicion esté inhabilitada cuando es
més de 11kW.)
[Tiempo de 0~2000 [s] Define un tiempo de retardo de suspensioén en modo de 60.0 X 8-16
retardo de control PID.
suspension)
[Frecuenciade |0~400 [HZ] Define una frecuencia de suspension cuando se ejecuta la 0.00 0
suspension] funcién de suspensién en modo de control PID.
No se puede definir en un valor superior a la frecuencia
méaxima (F21).
[Nivel de 0~100 [%] Define un nivel de reactivacion en modo de control PID. 35.0 0
reactivacion]
[Seleccion de 0~1 Define la unidad de acumulacion de energia cinética (KEB). 0 X 8-35
unidad KEB]
[Nivel de inicio | 110~140 [%] | Define el nivel de inicio de la operacion en modo acumulacion | 125.0 X
de operacion de energia cinética (KEB).
KEB]
[Nivel de parada | 110~145 [%] | Define el nivel de parada de la operacion en modo 130.0 X

de operacion
KEB]

acumulacion de energia cinética (KEB).

U Definir H49 en 1.
2 Se indica cuando se define H64 (Seleccion de unidad KEB) en 1.
(La unidad KEB no opera cuando se interrumpe la alimentacion después de cargar la entrada (alrededor del 10%)).
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Direccién

- Nombre Valor Ajuste en
Cédi- [ del Fgangt’) Descripcion predeter- | funciona- | Pag.
90 comuni- arametro DS minado miento
cacion P
[Ganancia de la | 1~20000 Define la ganancia de la operacion en modo acumulacién de | 1000 X 8-35
operacion KEB] energia cinética (KEB).
H70 A346 [Referenciade |0~1 0 |Basada en la frecuencia méaxima (F21) 0 X 7-13
frecuencia para
acel/ desac] 1 |Basada en la frecuencia delta
H71 A347 [Escala de 0~2 Unidad configurable: 0,01 segundo 1 O 7-13
tiempo de 1 | Unidad configurable: 0,1 segundo
acel/desac] - -
2 | Unidad configurable: 1 segundo
H72 A348 [Visualizacion 0~17 Este parametro selecciona el parametro que se visualizaraen |0 O 9-3
de encendido] el teclado cuando se conecta la alimentacion por primera vez.
0 |Comando de frecuencia
1 | Tiempo de aceleracion
2 | Tiempo de desaceleracion
3 | Modo de mando
4 | Modo de frecuencia
5 | Frecuencia multipaso 1
6 | Frecuencia multipaso 2
7 | Frecuencia multipaso 3
8 | Corriente de salida
9 |RPM del motor
10 | Tensién de Bus de CC del variador
11 | Seleccién de visualizacion del usuario (H73)
12 | Visualizacion de fallo
13 | Seleccion de direccion de giro del motor
14 | Corriente de salida 2
15 | RPM del motor 2
16 | Tensioén de la conexién de CC del variador 2
17 | Seleccion de visualizacion del usuario 2
H73 A349 [Seleccion de 0~2 Uno de los siguientes puede monitorearse con vOL - 0 O 9-2
item de [Seleccion de visualizacion del usuario].
monitoreo] 0 | Tension de salida [V]
1 |Potencia de salida [kW]
2 | Par [kgf x m]
H74 A34A [Ganacia para 1~1000 [%)] Este parametro se usa para cambiar la velocidad de giro del 100 O 9-1
visualizacion de motor (r/min) a la velocidad mecénica (m/mi) y visualizarla.
RMP del motor]
H75 A34B [Seleccion de 0~1 0 | llimitado 1 O 10-11
limite de
operacion del 1 | Usar el resistor de frenado para definir el tiempo de H76.
resistor de
frenado]
H76 A34C [indice de 0~30 [%] Define el porcentaje del indice de operacién del resistor de 10 O
operacion del frenado que se activara durante una secuencia de operacion.
resistor de
frenado]
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Direccién
Codi-
go

para
comuni-
cacion

Nombre
del
parametro

Rango
min/max

Descripcion

Valor
predeter-
minado

Ajuste en
funciona-
miento

Pag.

[Control del
ventilador de
enfriamiento]

0~1

0 |Siempre encendido (ON)

1 | Se mantiene encendido cuando la temperatura es
superior al limite de proteccion del variador.

Sdlo se activa durante la operacion cuando la
temperatura es inferior al limite de proteccion del
variador.

0

(e}

8-39

H78 A34E

[Seleccion de
modo de
operacion ante
un mal funciona-
miento del
ventilador de
enfriamiento]

0~1

0 | Operacion continua en caso de mal funcionamiento del
ventilador de enfriamiento.

1 |Laoperacion se detiene en caso de mal funcionamiento
del ventilador de enfriamiento.

8-40

H79 A34F

[Version de
software]

0~10.0

Este parametro muestra la version de software del variador.

1.0

[Tiempo de acel
del 2% motor]
[Tiempo de
desac del 2%°
motor]

0~6000 [seg]

[Frecuencia
do

30~400 [Hz]

0~2

[Refuerzo de par
del 2% motor en
avance]

[Refuerzo de par
del 2% motor en
retroceso]

0~15 [%]

Este parametro se activa cuando el borne seleccionado esta
activado después de haber definido 117-124 en 12 {Seleccion
de 2% motor}.

5.0

10.0

60.00

8-27

[Nivel de
prevencion de
entrada en
pérdida del 2%
motor]

30~150 [%]

150

8-27

[Nivel termo
electrénico del
2% motor
durante 1
minuto]

50~200 [%]

[Nivel termo
electrénico del

durante trabajo
continuo]

50~150 [%]

150

100

8-27

8 Excepcion: Como el SV004iG5A-2/SV004iG5A-4 es del tipo de conveccién natural, este codigo esta oculto.

& se indica cuando se define 117~124 en 12 (Seleccién de 2do motor).
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Direccién

A Nombre Valor Ajuste en
Cédi- [ del Rangt? Descripcion predeter- | funciona- | Pag.
90 comuni- arametro DS minado miento
cacion P
[Corriente 0.1~100 [A] 26.3 X 8-27
nominal del 2%
motor]
Ho1" A35B [Leer parametro] | 0~1 Copia los parametros del variador y los guarda en el cargador |0 X 8-41
remoto.
H92 A35C [Escribir 0~1 Copia los parametros del cargador remoto y los guardaenel |0 X
parametro] variador.
H93 A35D [Inicializar 0~5 Este parametro se usa para inicializar los parametros, 0 X 8-42
parametro] volviendo al valor por defecto de fabrica.
0 -
1 | Todos los grupos de parametros son inicializados al valor
por defecto de fabrica.
2 | Sdlo seinicializa el grupo de accionamiento.
3 | Sdlo se inicializa el grupo de funciones 1.
4 | Sdlo se inicializa el grupo de funciones 2.
5 | Sdlo se inicializa el grupo E/S.
H94 A35E [Registrar O~FFFF Contrasefia para H95 - [Bloquear parametro]. Se define como |0 O 8-42
contrasefia] valor hexadecimal.
H95 A35F [Bloquear O0~FFFF Este parametro permite bloquear o desbloquear parametros al |0 O 8-42
parametro] entrar la contrasefia registrada en H94.

UL (Desbloquear) | Se habilita el cambio del parametro

L (Bloquear) Se inhabilita el cambio del parametro

I Se visualizan los pardametros de H91, H92 cuando la opcién remota esta instalada.
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Grupo de entrada/salida

Direccion

Codi- ara Nombre T Valor Ajuste en
para del rangc Descripcion predeter- | funciona- | Pag.
go comuni- - min/max f )
S parametro minado miento
cacion
10 A400 [Cédigo de salto] | 0~87 Define el nimero de codigo para el salto. 1 o) 4-5
12 A402 [Tension minima | 0~-10 [V] Define la tension minima de la entrada NV (-10V~0V). 0.00 O 7-2
de entrada NV]
13 A403 [Frecuencia 0~400 [Hz] Define la frecuencia minima de salida del variador a la tensiéon | 0.00 O
correspon diente minima de la entrada NV.
al 2]
14 A404 [Tension méaxima | 0~-10 [V] Define la tension méxima de la entrada NV. 10.0 O
de entrada NV]
15 A405 [Frecuencia 0~400 [Hz] Define la frecuencia maxima de salida del variador a la tension | 60.00 O
correspon diente méaxima de la entrada NV.
al 4]
16 A406 [Constante 0~9999 Ajusta la respuesta de la entrada V1 (0~+10V). 10 O 7-2
temporal de filtro
para la entrada
V1]
17 A407 [Tension minima | 0~10 [V] Define la tensién minima de la entrada V1. 0 O
de entrada V1]
18 A408 [Frecuencia 0~400 [Hz] Define la frecuencia minima de salida del variador a la tensiéon | 0.00 O
correspon diente minima de la entrada V1.
al7]
19 A409 [Tension méxima | 0~10 [V] Define la tension méxima de la entrada V1. 10 O
de entrada V1]
110 A40A [Frecuencia 0~400 [Hz] Define la frecuencia maxima de salida del variador a la tension | 60.00 O
correspon diente méaxima de la entrada V1.
al9]
111 A40B [Constante 0~9999 Define la constante del filtro interno de la seccion de entrada 10 O 7-4
temporal de filtro parala entrada l.
para la entrada []
112 A40C [Corriente minima | 0~20 [mA] Define la corriente minima de la entrada I. 4.00 O
de entrada I]
113 A40D [Frecuencia 0~400 [Hz] Define la frecuencia minima de salida del variador a la 0.00 O
correspon diente corriente minima de la entrada .
al12]
114 A40E [Corriente 0~20 [mA] Define la corriente maxima de la entrada I. 20.00 O
maxima de
entrada 1]
115 A40F [Frecuencia 0~400 [Hz] Define la frecuencia maxima de salida del variador a la 60.00 O 7-4
correspon diente corriente maxima de la entrada I.
al 14]
116 A410 [Criterios parala |0~2 0: Inhabilitado 0 (e} 10-9
pérdida de sefial 1: Activado por debajo de la mitad del valor determinado
de entrada 2: Activado por debajo del valor determinado
analdgica]
117 A411 [Definicion de 0~27 0 Comando de avance 0 O 7-8
borne P1 de
entrada 1 Comando de retroceso
multifuncién]
118 A412 [Definicion de 2 Disparo de parada de emergencia 1 O -
borne P2 de
e”‘”?‘da L 3 Reposicion cuando se produce un fallo {RST} -
multifuncién]
119 A413 [Definicion de 4 Comando de operacion por impulsos (JOG) 2 O 8-3
borne P3 de
e”‘”?‘da L 5 Frecuencia multipaso - Baja 7-7
multifuncién]
120 A414 [Definicion de 6 Frecuencia multipaso - Media 3 (0]
borne P4 de
entrada 7 Frecuencia multipaso - Alta
multifuncién]
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Direccion

- Nombre Valor Ajuste en
Cédi- [ del R:angg Descripcion predeter- | funciona- | Pag.
go comuni- - min/max f )
e parametro minado miento
cacion
121 A415 [Definicion de 8 Aceleracion/Desaceleracion mdltiple - Baja 4 O 7-15
borne P5 de
entrada 9 Aceleracién/Desaceleracion mdltiple - Media
multifuncién]
122 A416 [Definicion de 10 Aceleracion/Desaceleracion mdltiple - Alta 5 O
borne P6 de
entrada 11 Frenado de CC durante la parada 8-2
multifuncién]
123 A417 [Definicion de 12 Seleccion de 2do motor 6 O 8-27
borne P7 de
entrada 13 -Reservado- -
multifuncién]
124 A418 [Definicion de 14 -Reservado- 7 O -
borne P8 de
entrada 15 Subir/ Comando de aumento de frecuencia (UP) 8-5
multifuncion] Bajar
16 (Up/ Comando de disminucién de frecuencia
Down) | (DOWN)
17 Operacion trifilar(3-hilos) 8-9
18 Disparo externo: Contacto A (EtA) 10-7
19 Disparo externo: Contacto B (EtB)
20 Funcién de autodiagnéstico 8-28
21 Cambiar de operacion PID a operacion V/f 8-13
22 2% fuente 8-30
23 Retencién en analégico 7-6
24 Inhabilitar aceleracion/ desaceleracion 7-18
25 Inicializacion de guardar subir/bajar frecuencia 8-5
26 Operacion por impulsos — Avance(JOG) 8-3
27 Operacion por impulsos — Retroceso(JOG)

* Ver en “Capitulo 14 Deteccién de problemas y mantenimiento”: Disparo externo - Contacto A/B.

* Cada borne de entrada multifuncion debe definirse de manera diferente.
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Codi-
go

Direccion
para
comuni-
cacion

Nombre
del
parametro

Rango
min/max

Descripcion

Valor
predeter-
minado

Ajuste en
funciona-
miento

Pag

125

A419

[Visualizacion del
estado de los
bornes de
entrada]

BIT BIT
7 6

BIT BIT BIT BIT BIT BIT
5 4 3 2 1 0

P8 P7

P6 |P5 P4 P3 P2 P1

9-4

126

A41A

[Visualizacion del
estado de los
bornes de salida]

BIT1

BITO

3AC

MO

9-4

127

A41B

[Constante
temporal de
filtrado para
borne de entrada
multifun cién]

1~15

Si el valor se define mas alto, la respuesta del borne de
entrada se torna mas lenta.

130

A4lE

[Frecuencia
multipaso 4]

131

A41F

[Frecuencia
multipaso 5]

132

A420

[Frecuencia
multipaso 6]

133

A421

[Frecuencia
multipaso 7]

0~400 [HZ]

No puede definirse en un valor superior a F21 — [Frecuencia
maximay.

30.00

25.00

20.00

15.00

7-7

134

A422

[Tiempo de
aceleracién
multiple 1]

135

A423

[Tiempo de
desaceleracién
multiple 1]

136

Ad24

[Tiempo de
aceleracién
multiple 2]

137

A425

[Tiempo de
desaceleracién
multiple 2]

138

A426

[Tiempo de
aceleracién
multiple 3]

139

A427

[Tiempo de
desaceleracién
multiple 3]

140

A428

[Tiempo de
aceleracién
multiple 4]

141

A429

[Tiempo de
desaceleracién
multiple 4]

142

A42A

[Tiempo de
aceleracién
multiple 5]

143

A42B

[Tiempo de
desaceleracién
multiple 5]

144

A42C

[Tiempo de
aceleracién
multiple 6]

145

A42D

[Tiempo de
desaceleracién
multiple 6]

0~6000 [seg]

3.0

3.0

4.0

4.0

5.0

5.0

6.0

6.0

7.0

7.0

8.0

8.0

7-15
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Direccion

Codi- ara Nombre T Valor Ajuste en
para. del range Descripcion predeter- | funciona- | Péag.
go comuni- - min/max . )
S parametro minado miento
cacion
146 A42E [Tiempo de 9.0
aceleracion
multiple 7]
147 A42F [Tiempo de 9.0
desaceleracion
multiple 7]
150 A432 [Seleccion de 0~3 item de salida Salida correspondiente a 10 [V] 0 O 9-7
ftem de salida Clase 200V Clase 400V
analdgica]
0 |Frecuencia de Frecuencia maxima
salida
1 | Corriente de 150%
salida
2 | Tension de 282VCA 564VCA
salida
3 |Tension de la 400vVCC 800VCC
conexion de CC
del variador
151 A433 [Ajuste del nivel 10~200 [%)] Basado en 10V 100 O 9-7
de salida
analdgica]
152 A434 [Nivel de 0~400 [Hz] Usado cuando 154 6 I55 estén definidos en 0-4. 30.00 9-9
deteccion de No puede definirse en un valor superior a F21. O
frecuencial
153 A435 [Ancho de banda 10.00
de frecuencia O
detectada]
154 A436 [Seleccion d_e 0~19 0 FDT-1 12 (e} 9-9
borne de salida 1 EDT-2
multifun cién]
2 FDT-3 9-10
3 FDT-4
155 A437 [Seleccion de relé 4 FDT-5 17 9-11
multifun cion] 5 Sobrecarga (OLt)
6 Sobrecarga del variador (IOLt)
7 Entrada en pérdida del motor (STALL)
8 Disparo por sobretension (Ovt)
9 Disparo por baja tensién (Lvt)
10 Sobrecalentamiento del variador (OHt)
11 Pérdida de comando
12 Durante el funcionamiento 9-12
13 Durante la parada
14 Durante el funcionamiento constante
15 Durante la busqueda de velocidad
16 Tiempo de espera para la entrada de sefial de
funcionamiento
17 Seleccion de relé multifuncion
18 Advertencia por fallo de ventilador de enfriamiento
19 Seleccion de sefial de frenado
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Direccién

- Nombre Valor Ajuste en
Cédi- [Pl del Fgangt’) Descripcion predeter- | funciona- | Pég.
90 comuni- arametro DS minado miento
cacion P
156 A438 [Salida de relé 0~7 Cuando se define Cuando se Cuando se produce |2 O 9-8
por fallo] H26 — [Numero de | produce el el disparo por baja
intentos de disparo, excepto |tension
rearranque por baja tension
automatico]
Bit 2 Bit 1 Bit 0
0 - - -
1 - - P
2 - P -
3 - P p
4 P - -
5 P - P
6 P P -
7 P P P
157 A439 [Seleccion de 0~3 Relé multifuncion Borne de salida multifuncién 0 O 9-13
borne de salida
cuando ocurre un Bit 1 Bit O
error de 0 _ _
comunicacion
] 1 - P
2 P -
3 P P
159 A43B [Seleccion de 0~1 Define el protocolo de comunicacion. 0 X 11-3
protocolo de 0 |Modbus RTU
comunicacion]
1 |LSBus
160 A43C [NGmero de 1~250 Define para la comunicacién RS485. 1 O 11-3
variador]
161 A43D [Velocidad en 0~4 Selecciona la velocidad en baudios de la comunicacién RS485. |3 O 11-3
baudios]
0 [1200 [bps]
1 |2400 [bps]
2 |4800 [bps]
3 19600 [bps]
4 119200 [bps]
162 A43E [Seleccion del 0~2 Se usa cuando el comando de frecuencia se da con el borne 0 O 10-9
modo de V1/borne | 0 RS485.
accionamiento al 0 |Operacion continua a la frecuencia anterior a perder el
perder comando comando
de frecuencia] : - - - -
1 | Parada de funcionamiento libre (Corte de salida)
2 | Desaceleracion hasta parar
163 A43F [Tiempo de 0.1~120 Este es el tiempo en que el variador determina si hay comando 1.0 O 10-9
espera después [seq] de frecuencia de entrada o no. Si no hay comando de frecuencia
de perder durante este tiempo, el variador comienza a operar con el modo
comando de seleccionado en 162.
frecuencia]
164 A440 [Definicion del 2~100 [ms] | Define el tiempo de comunicacion. 5 O -
tiempo de
comunicacion]
165 A441 [Definicion del bit Cuando se define el protocolo puede definirse el formato de |O O -
de paridad/ comunicacion.
parada] 0 | Paridad: Ninguna, bit de parada: 1
0~3

1 |Paridad: Ninguna, bit de parada: 2

2 | Paridad: Par, bit de parada: 1

3 | Paridad: Impar, bit de parada: 1
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cacion

Nombre
del
parametro

Rango
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Descripcion

Valor
predeter-
minado

Ajuste en
funciona-
miento

Pag.

166

A442

[Registrar
direccion de
lectura 1]

167

A443

[Registrar
direccion de
lectura 2]

168

Ad44

[Registrar
direccion de
lectura 3]

169

A445

[Registrar
direccion de
lectura 4]

170

A446

[Registrar
direccion de
lectura 5]

171

A447

[Registrar
direccion de
lectura 6]

172

A448

[Registrar
direccion de
lectura 7]

173

A449

[Registrar
direccion de
lectura 8]

0~42239

El usuario puede registrar hasta 8 direcciones discontinuas
y leerlas todas con un solo comando de Lectura.

10

11

12

(0]

11-12

174

Ad44A

[Registrar
direccion de
escritura 1]

175

A44B

[Registrar
direccion de
escritura 2]

176

Ad4C

[Registrar
direccion de
escritura 3]

177

A44D

[Registrar
direccion de
escritura 4]

178

A44E

[Registrar
direccion de
escritura 5]

179

A44F

[Registrar
direccion de
escritura 6]

180

A450

[Registrar
direccion de
escritura 7]

181

A451

[Registrar
direccion de
escritura 8]

0~42239

El usuario puede registrar hasta 8 direcciones discontinuas
y escribirlas todas con un solo comando de Escritura.

11-12

[Corriente de

apertura de freno]

0~180 [%]

Define el nivel de corriente para abrir el freno.
Se define de acuerdo con el valor de H33 (Corriente nominal del
motor).

50.0

[Tiempo de
retardo de

apertura del freno]

0~10 [s]

Define el tiempo de retardo de apertura del freno.

1.00

[Frecuencia FX
para apertura del
freno]

0~400 [HZ]

Define la frecuencia FX para abrir el freno.

1.00

[Frecuencia RX
para apertura del
freno]

0~400 [HZ]

Define la frecuencia RX para abrir el freno.

1.00

8-33
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Direccion

Codi- para
go comuni-
cacion

Nombre Rango Valor Ajuste en
del range Descripcion predeter- | funciona- | Péag.
5 min/max . )
parametro minado miento

[Tiempo de 0~19 [s] Define el tiempo de retardo de cierre del freno. 1.00 X
retardo de cierre
del freno]
[Frecuencia de 0~400 [Hz] |Define la frecuencia para cerrar el freno. 2.00 X

cierre del freno]

P se indica cuando se define 154~155 en 19 (Sefial de freno).
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CAPITULO 6 - DIAGRAMA DE BLOQUES DE CONTROL
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6.1 Definicion de la frecuencia
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CAPITULO 7 - FUNCIONES BASICAS

7.1 Modo de frecuencia

1 Definicion 1 de la frecuencia desde el teclado

Grupo Cddigo | Nombre del parametro | Definicion | Rango Valor_ Unidad
predeterminado
Gru.po de_ 0.00 [Comando de frecuencia] | - 0~400 | 0.00 Hz
accionamiento
Frq [Modo de frecuencia] 0 0~8 0

wn W W

Defina Frg — [Modo de frecuencia] en 0 {Definicién 1 de la frecuencia desde el teclado}.
Defina la frecuencia deseada en 0.00 y pulse la tecla Intro ( ) para entrar el valor en la memoria.
El valor puede definirse en un valor inferior a F21 — [Frecuencia maximay.

€t Cuando el teclado remoto esta conectado, las teclas del teclado en la carcasa se desactivan.

1 Definicion 2 de la frecuencia desde el teclado

Valor

Grupo Cdodigo | Nombre del parametro | Definiciéon | Rango predeterminado Unidad
Grupo de 0.00 | [Comando de i 0~400 | 0.00 Hz
accionamiento frecuencia]

Frq [Modo de frecuencia] |1 0~-8 0

§ Defina Frqg — [Modo de frecuencia] en 1 {Definicién 2 de la frecuencia con el teclado}.
§ En 0.00, la frecuencia cambia al pulsar la tecla Subir (p) / Bajar (). En este caso, las teclas

Subir/Bajar sirven como potenciémetro.
§ El valor puede definirse en un ajuste inferior a F21 — [Frecuencia maximay.

€t Cuando el teclado remoto esta conectado, las teclas del teclado en la carcasa se desactivan.
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1 Definicion de la frecuencia con la entrada de -10~+10 [V]

o ) L Valor -
Grupo Caodigo | Nombre del parametro | Definicion | Rango predeterminado Unidad
Grupode | 4qq | [Comando de i 0~400 | 0.00 Hz
accionamiento frecuencia]
Frq [Modo de frecuencia] | 2 0~-8 0
[Tension minima de la | _
Grupo E/S |2 entrada NV] 0~-10 0.0 \Y
13 [Frecuencia i 0~400 | 0.00 Hz
correspondiente a 12]
[Tension maxima de la | N
|4 entrada NV] 0~10 10.00 \Y
15 [Frecuencia i 0~400 | 60.00 Hz
correspondiente a 14]
16~110 | [Entrada V1]

8 Defina Frq — [Modo de frecuencia] en 2.
8 La frecuencia definida puede monitorearse en 0.00 - [Comando de frecuencia].

t Aplique la sefial de —10V~+10V entre los bornes V1 y CM.

t Frecuencia de salida correspondiente a —10V~+10V de tension de entrada al borne V1

t

=10 ~ +10 V¥

oO—

f%g} V1

—

F ; 13

(positiva)

A

NG
A 10~ 0LV1 0~ 10001
-

Tensidn de
entrada

 J
. .

{negativa)l

t | 2~1 5: Definicién de rango de entrada y frecuencia correspondiente a la tension de entrada V1 -

10V~0Vv

Ej.) Cuando la tension de entrada (-) minima es -2V con la frecuencia correspondiente de

10Hz y la tensién méxima es —8V con la frecuencia de funcionamiento de 50Hz.

Entrada V1 |4 I3

-8V Syl

50Hz

'35

Frecuencia definida
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t 16~110: Definicién de rango de entrada y frecuencia correspondiente a la tension de entrada V1
0~+10V
Ej.) Cuando la tension de entrada (+) minima es 2V con la frecuencia correspondiente de
10Hz y la tension méxima es 8V con la frecuencia de funcionamiento.

Frecuencia definida
|10 50Hz

10Hz

B

i 2V 8V Entrada V1
| 7 (]

I Definicion de la frecuencia desde la entrada 0~10 [V] o el potenciometro de borne

Grupo Caodigo | Nombre del parametro | Definicion | Rango Valor_ Unidad
predeterminado
Grupode |4 | [Comandode i 0~400 | 0.00 Hz
accionamiento frecuencia]
Frq [Modo de frecuencia] 3 0~8 0
[Constante temporal de N
Grupo E/S 16 filtro para la entrada V1] 10 0~9999 1 10
[Tension minima de i N
17 entrada V1] 0~10 0 v
18 [Frecuencia i 0~400 | 0.00 Hz
correspondiente a | 7]
[Tension maxima de i N
19 entrada V1] 0~10 10 v
110 [Frecuencia i 0~400 | 60.00 Hz
correspondiente a | 9]

§ Seleccione 3 en Codigo de frecuencia del Grupo de accionamiento.
§ Puede aplicarse directamente 0-10V desde un controlador externo o un potenciémetro conectado a
los bornes VR, V1 y CM.

Tt
t Conecte los bornes en la forma ilustrada a continuacion y ver | 6~110.

SVR
N V1 -
SCN

V1

%
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1 Definicidn de la frecuencia desde la entrada de 0~20 [mA]

Valor

Grupo Caodigo | Nombre del pardmetro Definicibn | Rango predeterminado Unidad
Gru.po de. 0.00 [Comando de frecuencia] | - 0~400 0.00 Hz
accionamiento
Frq [Modo de frecuencia] 4 0~-8 0
Grupo E/S | 111 [Constante temporalde | 4 0~9999 | 10
filtro para la entrada ]
112 [Corriente minima de i 0~20 4 mA
entrada I]
[Frecuencia i N
113 correspondiente a 112] 0~400 0.00 Hz
114 [Corriente maxima de i 0~20 20 mA
entrada I]
115 [Frecuencia i 0~400 | 60.00 Hz
correspondiente a 114]
§ Seleccione 4 en Codigo de frecuencia del Grupo de accionamiento.
§ La frecuencia se define con la entrada de 0~20mA entre los bornes | y CM.
1 Definicidn de la frecuencia desde la entrada de -10~+10 [V] + entrada de 0~20 [mA]
Grupo Cddigo | Nombre del parametro Definicion | Rango Valor_ Unidad
predeterminado
Gru.po de. 0.00 [Comando de frecuencia] | - 0~400 0.00 Hz
accionamiento
Frq [Modo de frecuencia] 5 0~8 0

§ Seleccione 5 en Codigo de frecuencia del Grupo de accionamiento.
§ Lafuncién de anulacion manual esta disponible usando el ajuste de la velocidad Principal/Auxiliar.
§ Cadigos relacionados: 12~15, 16~110, 111~115

t La funcion de anulacion manual (“override”) sirve para tener control preciso y una respuesta

rapida combinando la entrada de velocidad Principal y Auxiliar. La respuesta rapida puede

obtenerse con la velocidad Principal y el control preciso puede obtenerse con la velocidad Auxiliar

si la exactitud de la velocidad Principal/Auxiliar esta definida de manera diferente.

t Observe la siguiente definicién cuando la velocidad Principal se indica con 0~20mA'y la velocidad
Auxiliar con el borne V1 (-10~10V).
t Cuando se usa la funcion de anulacion manual se debe seleccionar la velocidad Principal/Auxiliar

de acuerdo con las cargas usadas.
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Grupo Caodigo | Nombre del parametro Definicion | Unidad

Grupo E/S |12 [Tension minima de entrada NV] 0 Y,
13 [Frecuencia correspondiente a | 2] 0.00 Hz
14 [Tensién maxima de entrada NV] 10.00 Y,
15 [Frecuencia correspondiente a | 4] 5.00 Hz
|7 [Tensién minima de entrada V1] 0 Y,
18 [Frecuencia correspondiente a | 7] 0.00 Hz
19 [Tensién maxima de entrada V1] 10 Y,
110 [Frecuencia correspondiente a | 9] 5.00 Hz
112 [Corriente minima de entrada ] 4 mA
113 [Frecuencia correspondiente a | 12] 0.00 Hz
114 [Corriente maxima de entrada 1] 20 mA
115 [Frecuencia correspondiente a | 14] 60.00 Hz

t Después de completada la definicion anterior, si se aplican 5V a V1 con 12mAen el borne |, la

frecuencia de salida seria 32,5Hz. Si se aplican -5V al borne V1 con 12mA en el borne |, la

frecuencia de salida seria 27,5Hz.

Tt
I Definicion de la frecuencia desde la entrada de 0~10 [V] + 0~20 [mA]
Grupo Caodigo | Nombre del parametro | Definicion | Rango Valor_ Unidad
predeterminado
Grupo de 0.00 | lComando de i 0~400 | 0.00 Hz
accionamiento frecuencia]
Frq [Modo de frecuencia] | 6 0~8 0

§ Seleccione 6 en Codigo de frecuencia del Grupo de accionamiento.
§ Cadigos relacionados: | 6~110, 111~115
§ Consulte Definicion de la frecuencia con la entrada de -10~+10V + entrada de 0~20mA.
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1 Definicion de la frecuencia desde la comunicacion RS485

o . e Valor -

Grupo Caodigo | Nombre del parametro | Definiciéon | Rango predeterminado Unidad
Gru.po de. 0.0 [Comando de frecuencia] | - 0~400 | 0.00 Hz
accionamiento

Frq [Modo de frecuencia] 7 0~-8 0
§ Seleccione 7 en Codigo de frecuencia del Grupo de accionamiento.
§ Caodigos relacionados: 159, 160, 161
§ Consulte el Capitulo 13. Comunicacion RS485.

I Definicion de la frecuencia desde el Volumen digital (Subir-Bajar)
Grupo Cddigo | Nombre del parametro | Definicion | Rango Valor_ Unidad
predeterminado

Gru.po de. 0.0 [Comando de frecuencia] | - 0~400 | 0.00 Hz
accionamiento

Frq [Modo de frecuencia] 8 0~8 0
§ Seleccione 7 en Codigo de frecuencia del Grupo de accionamiento.
§ Caodigos relacionados: 159, 160, 161
§ Consultar el Capitulo 13. Comunicacion RS485.

I Retencién en analdgico
o . e Valor -
Grupo Caodigo | Nombre del parametro Definicibn | Rango predeterminado Unidad
Grupo de_ Frq [Modo de frecuencia] 2~7 0~8 0
accionamiento
[Definicién de borne P1 i

Grupo E/S 117 de entrada multifuncién] 0

~ ~ 0~27

124 [Definicién de borne P8 23 7

de entrada multifuncion]

§ Esté4 disponible cuando la definicion del Codigo de frecuencia es 2~7.

§ Seleccione un borne para el comando de Retencion en analdgico entre los bornes de entrada

multifuncién (P1~P8).

t Después de seleccionado el borne P8,

Frecuencia
definida

Frecuencia

P8

/I

Comando de

gperacian
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7.2 Definicidn de la frecuencia multipaso

o , L Valor :
Grupo Caodigo | Nombre del parametro | Definicion | Rango predeterminado Unidad
Grupo de 0.0 [Comando de 5.0 0~400 | 0.00 Hz
accionamiento frecuencia]
Frg [Modo de frecuencia] 0 0~8 0 -
St1 [Frecuencia multipaso 1] | - 0~400 | 10.00 Hz
St2 [Frecuencia multipaso 2] | - 20.00
St3 [Frecuencia multipaso 3] | - 30.00
0~27
Grupo E/S 5 -
6 -
7 -
130 [Frecuencia multipaso 4] | - 0~400 | 30.00 Hz
131 [Frecuencia multipaso 5] | - 25.00
132 [Frecuencia multipaso 6] | - 20.00
133 [Frecuencia multipaso 7] | - 15.00

§ Seleccione un borne para indicar un comando de Frecuencia multipaso entre los bornes P1-P8.
§ Sise seleccionan los bornes P6-P8, defina 122-124 en 5-7 para indicar el comando de Frecuencia

multipaso.

§ La Frecuencia multipaso 0 puede configurarse en Frq — [Modo de frecuencia] y 0.00 — [Comando de

frecuencia].

§ Las Frecuencias multipaso 1-3 se definen en St1-St3 en el Grupo de accionamiento, mientras que
las Frecuencias multipaso 4-7 se definen en 130-133 en el Grupo E/S.

Frecuencia

Paso

Frec.

paso FXoRX |P8 |P7 |P6
0 u - -

1 u - u
2 u u -

3 u u u
4 u u - -

5 u u - u
6 u u u -

7 u u u u




7.3 Método de definicion del comando de operacion
I Operacion con las teclas RUN y STOP/RST del teclado

o . L Valor :
Grupo Caodigo | Nombre del parametro | Definicion | Rango predeterminado Unidad
Grupode 14, | [Modode 0 0-3 |1
accionamiento accionamiento]
drc [Seleccion de la direccion | Fr F

de giro del motor]

§8 Defina drv — [Modo de accionamiento] en 0.
§ La aceleracién comienza al pulsar la tecla RUN mientras se define la frecuencia de operacion. El
motor desacelera hasta parar al pulsar la tecla STOP/RST.
§ Se puede seleccionar la direccion de giro con drC - [Seleccién de la direccion de giro del motor]
cuando se emite el comando de operacion desde el teclado.

drC

[Seleccion de la F | Avance

direccion de giro [r | Retroceso
del motor]

t Cuando el teclado remoto esta conectado, el teclado incorporado a

la carcasa se desactiva.

I Comando de operacion 1 desde los bornes FX y RX

IMPORTANTE

Avance:
En el sentido contrario
al de las agujas del rzloj

Valor

Grupo Caodigo | Nombre del parametro | Definicion | Rango predeterminado Unidad
Grupode 14, | [Modode 1 0-3 |1
accionamiento accionamiento]
Grupo E/S | 117 [Definicion de bome PL | 0~27 |0
de entrada multifuncion]
118 [Definicion de borne P2 1 0~27 |1

de entrada multifuncion]

§8 Defina drv — [Modo de accionamiento] en 1.
8§ Definall7el18en 0y 1 parausar P1y P2 como bornes FXy RX.
§ “FX”es el comando de Avance y “RX" de Retroceso.

t El motor esta parado cuando los bornes
FX/RX estan en ON/OFF al mismo tiempo.

Frecuencia

FX

RX
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I Comando de operacion 2 desde los bornes FX y RX

Grupo Caodigo | Nombre del parametro | Definicion | Rango Valor_ Unidad
predeterminado

Grupode 4., | [Modode 2 0-3 |1
accionamiento accionamiento]
Grupo E/S | 117 [Definicion de bome P1 1, 0~27 |0

de entrada multifuncion]

118 [Definicion de borne P2 1 0-27 |1
de entrada multifuncion]

§ Definadrven 2.

8§ Definall7el18en 0y 1 parausar P1y P2 como bornes FXy RX.

§ FX: Definicién del comando de operacion. El motor funciona en direccién de Avance cuando el
borne RX (P2) est4d en OFF.

§ RX: Seleccion de la direccion de giro del motor. EI motor funciona en direccion de Retroceso
cuando el borne RX (P2) est4 en ON.

Frecuencia

FX | /

RX [ |

I Comando de operacion desde la comunicacion RS485

o . e Valor -
Grupo Caodigo | Nombre del parametro | Definicion | Rango predeterminado Unidad
Grupode 14, | [Modode 3 0-3 |1
accionamiento accionamiento]
Grupo E/S 159 [Seleccion de Rrotocolo i 0~1 0
de comunicacion]

160 [NUumero de variador] - 1~-250 |1

161 [Velocidad en baudios] | - 0~4 3
8 Definadrv en 3.
§ Defina 159, 160 e 161 correctamente.
§ La operacion del variador se realiza desde la comunicacion RS485.
§ Consulte el Capitulo 11, Comunicacién RS485.
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I Seleccién de direccion de giro desde la entrada de —10~+10 [V] del borne V1

Valor

Grupo Caodigo | Nombre del parametro | Definicion | Rango predeterminado

Unidad

Grupo de- frq [Definicion de 2 0-8 0
accionamiento frecuencia]
drv [Modo de i 0-3 1

accionamiento]

8 Defina frq en 2.

§ El variador opera como se indica en la tabla a continuacién, independientemente de la definicién
del modo de accionamiento.

Comando de Avance Comando de Retroceso
0~+10 [V] Avance Retroceso
-10~0 [V] Retroceso Avance

t El motor funciona en direccion de Avance cuando la tension de entrada a V1-CM es 0~10 [V] y el
comando de Avance est4 activado. Cuando la polaridad de la tension de entrada es invertida a —
10~0 [V] durante el Avance, el motor se desacelera hasta parar y funciona en la direccién inversa.

t Cuando la tension de entrada a V1-CM es 0~10 [V] y el comando de Retroceso esta activado, el
motor funciona en la direccion de Retroceso y si la entrada es -10~0 [V], la direccién de giro del
motor se invierte.

1 Inhabilitacidn de funcionamiento FX/RX

Valor

Grupo Caodigo | Nombre del parametro | Definicién | Rango predeterminado

Unidad

Grupo de drc [Seleccion de la eccion

accionamiento de giro del motor] i R F

Grupo de F1 [Inhabilitacion de . 0-2 0
funciones 1 Avance/Retroceso]

Seleccione la direccion de giro del motor.
0: Inhabilita el Avance y el Retroceso.

1: Inhabilita el Avance.

2: Inhabilita el Retroceso.

wn W W W
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I Seleccién de arranque en “encendido” (Power on Start)

o . S Valor :
Grupo Caodigo | Nombre del parametro | Definicion | Rango predeterminado Unidad
Grupo de 1
accionamiento
Grupo de 0
funciones 2

§ Defina H20 en 1.

§ Cuando se aumenta la entrada de AC del variador con drv definido en 1 6 2 {Funcionamiento
desde borne de control} en ON, el motor comienza a acelerar.

§ Este pardmetro estd inactivo cuando drv esté definido en 0 {Funcionamiento desde el teclado} o
en 3 {Comunicacion RS485}.

/\PRECAUCION

Debe prestarse particular atencion a esta funcion por la posibilidad de peligro, ya que el motor
empieza a funcionar de manera repentina al conectarse la alimentacion de CA.

Tension de entrada

Frecuencia / | /

Comando de

funcionamiento (Run) NN DN BN 0

Cuando H20 estaen 0 n 2 n
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I Rearranque después de resetear fallo

Valor

predeterminado Unidad

Grupo Cddigo | Nombre del parametro | Definicion | Rango

Grupo de

! . 1
accionamiento
Grupo de 0
funciones 2

§ Defina H21 en 1.

§ El motor comienza a acelerar si drv esta definido en 1 6 2 y el borne seleccionado esta activado
cuando se resetea un fallo.

§ Este pardmetro estd inactivo cuando drv esté definido en 0 {Funcionamiento desde el teclado} o
en 3 {Comunicacion RS485}.

A, PRECAUCION

Debe prestarse particular atencion a esta funcion por la posibilidad de peligro, ya que el motor
empieza a funcionar de manera repentina después de resetear el fallo.

Frecuencia / ; /
1

Reset ]

Comando de

funcionamento () [T 0 [

Cuando H20 estaen O Cuando H20 esta en 1
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7.4 Definicidon del tiempo y el patron de Aceleracidn/Desaceleracion
1 Definicion del Tiempo de aceleracion/desaceleracion basado en la Frecuencia maxima.

o . L Valor :
Grupo Caodigo | Nombre del pardmetro | Definicion | Rango predeterminado Unidad
Grupo de_ ACC [Tiempo de aceleracion] | - 0~600 5.0 seg
accionamiento 0
dEC [Tiempo de - . 0~600 10.0 seg
desaceleracion] 0
Grupo de F21 [Frecuencia maxima] - 40~40 " 60.00 Hz
funciones 1 0
Grupo de [Referencia de
P H70 frecuencia para 0 0~1 0
funciones 2
acel/desac]
[Escala de tiempo de
H71 aceleracion/ - 0~2 1

desaceleracion]

§ Define el tiempo de aceleracion/desaceleracion deseado en ACC/dEC en el grupo de

accionamiento.

§ Si H70 esta definido en 0 {Frecuencia maxima}, el Tiempo de aceleracion/desaceleracion es el
tiempo que requiere llegar a la frecuencia maxima desde OHz.
§ Launidad del Tiempo de aceleracion/desaceleracion deseado puede configurarse en H71.

t El tiempo de aceleracion/desaceleracion se define sobre la base de F21 — [Frecuencia méaximaj.

Por ejemplo, si F21 esté definido en 60Hz, el Tiempo de aceleracion/desaceleracién en 5

segundos y la frecuencia de funcionamiento en 30Hz, el tiempo para llegar a 30Hz seria 2,5

segundos.

Frecuencia de funcionamiento

Frecuencia Maxima
60Hz

30Hz

Comando de
funcionamiento (Run) |

- -
Tiempo de Tiempo de
aceleraciéon desaceleracion
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t Unaunidad de tiempo mas precisa puede definirse conforme a las caracteristicas de la carga,

como se muestra a continuacion.
Tt En el SV-iG5A, el visor dispone de hasta 5 niumeros. Por lo tanto, si la unidad de tiempo se define
en 0,01 segundo, el tiempo de aceleracién/desaceleracion maximo seria 600,00 segundos.

Cadigo Nombre d;/f?rll?éo dR:f?r?igigﬁ Descripcion
H71 [Escala 0 0.01~600.00 | Unidad de definicién: 0.01 seg
temporal de . o
acelldesac] 1 0.1~6000.0 Unidad de definicion: 0.1 seg
2 1~60000 Unidad de definicion: 1 seg

1 Definicion del Tiempo de aceleracion/desaceleracion sobre la base de la Frecuencia de operacion

Grupo Cdédigo | Nombre del parametro Definicidon | Rango Valor_ Unidad
predeterminado
Gru.po de. ACC [Tiempo de aceleracion] i 0~6000 | 5.0 seg
accionamiento
dEC [Tiempo de desaceleracion] . 0~6000 | 10.0 seg
Grupo de H70 [Referencia de frecuencia 1 0-1 0
funciones 2 para acel/desac]

§ El Tiempo de aceleracion/desaceleracion se define en ACC/dEC.

§ Sidefine H70 en 1 {Frecuencia delta}, el Tiempo de aceleracion/desaceleracion es el tiempo que requiere
llegar a una frecuencia objetivo desde la frecuencia de funcionamiento constante (Frecuencia de operacion

corriente).

t Cuando H70 y el Tiempo de aceleracion estan definidos en 1 {Frecuencia delta} y 5 segundos,

respectivamente.
t El siguiente gréfico en la Seccion A muestra el cambio de la frecuencia de operacion cuando la
frecuencia objetivo esta definida en 10Hz al comienzo y luego se cambia a 30Hz.

Frecuencia
de operacion

| | |

30H z

Seccion A -~
10H z

Tiempo

I I [
5 7 Lc

Comando

[Seg]

de operacion

5 seq 5 segq
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1 Definicion del Tiempo de aceleracion/desaceleracion multiple desde los bornes multifuncion

Grupo Cddigo | Nombre del parametro Definicion | Rango Valor_ Unidad
predeterminado
Grupo de ACC [Tiempo de aceleracion] i 0~6000 | 5.0 e
accionamiento ' 9
dEC [Tiempo de desaceleracion] | _ 0~6000 | 10.0 seg
[Definicién de borne P1 de 0~27
Grupo E/S 117 entrada multifuncién] 0 0
118 [Definicion dg bor.r]e P2 de 1 1
entrada multifuncion]
119 [Definicién de borne P3 8 >
de entrada multifuncion]
120 [Definicién de borne P4 9 3
de entrada multifuncion]
[Definicién de borne P5
121 de entrada multifuncion] 10 4
134 [Tlfampo de aceleracion i 0~6000 30 seg
multiple 1]
147 [Tlfampo de desaceleracion | 90
multiple 7]

§ Defina 119, 120, 121 en 8, 9, 10 si quiere definir el Tiempo de aceleracion/desaceleracion multiple desde

los bornes.

§ El tiempo de aceleracion/desaceleracion multiple O puede configurarse en ACC y dEC.

§ Los tiempos de aceleracion/desaceleracion multiples 1-7 pueden configurarse en 134-147.

P3 | I |

P4 [ /
P5 [

EX |

Referencias:

Frequency = Frecuencia
Accel Time = Tiempo de aceleracion
Decel time = Tiempo de desaceleracion

7-15

1 Definicién del patron de

aceleracién/desaceleracion

Tiempo de
aceleracion/ P5 P4 P3
desaceleracion
0 - - -
1 - - u
2 - u -
3 - u u
4 u - -
5 u - u
6 u u -
7 u u u




I Definicion del patron de aceleracion/desaceleracion

predeterminado

Valor

Unidad

0

1 . Definicion
Grupo Codigo | Nombre del parametro Rango
Grupo de
funcionesl
Grupo de
funciones 2

40

%

40

%

§ El Patron de aceleracion/desaceleracion puede configurarse en F2'y F3.

§ Lineal: Es un patrén general para las aplicaciones de par constante.

§ Curva S: Esta curva permite al motor acelerar y desacelerar de manera uniforme.

/T\PRECAUCION

Para la curva S, el tiempo de aceleracion/desaceleracion real es mas largo

que el tiempo definido por el usuario.

Frecuencia

Comando de
operacién (RUN)

Tiempo de Tiempo de
aceleracion desaceleracidn

t H17 define la relacién de inicio entre la curva S y el patron lineal en la mitad de la frecuencia de

referencia de aceleracion/desaceleracion. Para arrancar suavemente incremente H17 para

extender la relacion de la curva S.

t H18 define la relacién de finalizacidn entre la curva Sy el patrén lineal en la mitad de la frecuencia

de referencia de aceleracién/desaceleracion. Para una desaceleracion suave y una detencion

precisa incremente H18 para extender la relacion de la curva S.
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Frec. referencia /—\

de acel/desac. Mitad de frec.
/ \ referencia de

/ \ acel/desac

e |/ N

H17 H18 H17 H18 ,
Z“PRECAUCION

Inicio Fin Inicio  Fin Si la frecuencia objetivo es

acel acel desac  desac inferior a la Frecuencia

maxima, la forma de onda
se mostrara con la parte
superior recortada.

t Observe que la Frecuencia de referencia para aceleracion/desaceleracion (H70) esta definida en
la Frecuencia maxima y la frecuencia objetivo esté definida por debajo de la Frecuencia maxima.
La forma de la curva puede distorsionarse.

Frec. referencia de

acel/desac.

Frec. objetivo / // | \\
/ N\
Erec 2 / \\

H17 H18 H17 H18

4 Tiempo de aceleracién para definicion en curva S
= acc + Acc - A7 4 acc - H18
2 2
4 Tiempo de desaceleracion para definicion en curva S
:dEC+dEC’%+dEC’H718

4 ACC, dEC indican el tiempo definido en el grupo de accionamiento
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1 Inhabilitacidn de aceleracidon/desaceleracion

Valor

predeterminado IR

Grupo Caodigo | Nombre del parametro Definicibn | Rango

Grupo E/S | 117 [Definicion de borne P1de | 0~27 0
entrada multifuncion]

[Definicién de borne P8

124 de entrada multifuncion]

24 7

§ Seleccione uno de los bornes de entrada multifuncion 1-8 para definir la inhabilitacion de la
aceleracion/desaceleracion.
§ Siselecciona P8 defina 124 en 24 para activar esta funcion.

Frecuencia

P8 [ ] [ ]

Comando - -
de operacidon | |
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7.5 Control V/f

I Operacion por patron V/f lineal

o . e Valor -

Grupo Caodigo | Nombre del parametro | Definicion | Rango predeterminado Unidad
Grupo de £22 [Frecuencia base] i 30~400 | 60.00 Hy
funciones 1

F23 [Frecuencia de . 0.1~10.0 | 0.50 Hz

arranque]

F30 [Patron V/A] 0 0~2 0
Grupo de H40 [Seleccién de modo de | 0~3 0
funciones 2 control]

8 Defina F30 en 0 {Lineal}.

§ Este patron mantiene una relacion lineal de voltios/frecuencia entre F23 - [Frecuencia de

arranque] y F22 - [Frecuencia base]. Es el apropiado para aplicaciones de par constante.

t Frecuencia base: El variador entrega la tension nominal a este nivel. Entre la frecuencia indicada

en la placa de identificacion del motor.

t Frecuencia de arranque: El variador comienza a entregar su tension a este nivel.

Frecuencia
base
/ Frecuencia
de arrangue
Frecuencia -
Tensién / \
Comando de
funcionamiento {(RUN) | |
1 Patrén V/f cuadratico
o , . Valor -
Grupo Cdodigo | Nombre del pardmetro | Definicion | Rango . Unidad
predeterminado
Grupo de  [iggg [Patron V/f] 1 0~2 |0
funciones 1

§ Defina F30 en 1 {Cuadrético}.
§ Este patron mantiene una relacion cuadrética de voltios/hertz. Las aplicaciones para las que
resulta apropiado son ventiladores, bombas, etc.

Tension

100%

>, Frecuencia

Frecuencia Base
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I Operacion con patrén V/f definido por el usuario

Valor

Grupo Caodigo | Nombre del pardmetro | Definicion | Rango predeterminado Unidad
Grupode oy | patron VI 2 0~2 |0
funciones 1

ca1 [Frecuencia V/f definida | _ 0~400 | 15.00 Hz
por el usuario 1] .

£38 [Tension V/f definida i 0~100 | 100 %
por el usuario 4]

§ Seleccione F30 en 2 {V/f definida por el usuario}.
§ El usuario puede ajustar la relacion de voltios/frecuencia al patron V/f de motores especiales y las
caracteristicas de carga.

/"\PRECAUCION

En el caso de utilizar un motor de induccién estandar, si este valor se define més alto que el patron
V/f lineal podria dar como resultado una restriccion del par o el sobrecalentamiento del motor debido
a la sobreexcitacion.

Cuando el Patron V/f del usuario esté activado, F28 - [Refuerzo de par en direccion de avance] y F29
- [Refuerzo de par en direccion de retroceso] estan desactivados.

Tensién
100%
F38
F36

WIF
F34 Lineal
F32
i~ Frecuencia
Frecuencia F31 F33 F35 F37 Frecuencia
de arranque base
1 Ajuste de la tension de salida
o . L Valor :
Grupo Caodigo | Nombre del parametro | Definicion | Rango . Unidad
predeterminado
Grupo de F39 [Ajustg de la tension . 40~110 | 100 %
funciones 1 de salida]

§ Esta funcidon se usa para ajustar la tensién de salida del variador. Es de utilidad cuando se usa un
motor que tiene una tensién nominal inferior a la tensién de entrada.

Tension
100%

Definicitn al 100%

Definicién al 70%

70%

Frecuencia

Frecuencia base
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1 Refuerzo de par manual

Grupo Caodigo | Nombre del parametro | Definicion | Rango Valor_ Unidad
predeterminado
Grupo de [Seleccion de refuerzo N
funciones 1 A de par] & 0~1 0
£08 [Refuerzo de par en - 0~15 2 %

direccion de avance]
[Refuerzo de par en
direccién de retroceso]

F29

8 Defina F27 en 0 {Refuerzo de par manual}.
§ Los valores de [Refuerzo de par en direccion de avance/retroceso] se definen por separado en F28 'y

F29.
/N, PRECAUCION

§ Si el valor de refuerzo se define mas alto de lo requerido puede causar sobrecalentamiento del
motor debido a sobrexcitacion.

Tension
100%

== No torque boost = Sin refuerzo de par
Refuerzo de par = FX torque
en avance boost
Tiempo

Refuerzo de par = RX torque
en retroceso boost

FX |

RX [

1 Refuerzo de par (Boost de torque) automatico

Grupo Cddigo | Nombre del pardmetro | Definicion | Rango Valor_ Unidad
predeterminado
Grupo de Fo7 [Seleccion de refuerzo | 0-1 0
funciones 1 de par]
Grupo de H34 [Corriente del motor sin | 0.1~20 | - A
funciones 2 carga]
Ha1 [Sintonizacion 0 0~1 0
automatica
H42 [Resistencia del estator | 0~14 i w
(Rs)]

§ Antes de definir el Refuerzo de par automatico, H34 y H42 deberian estar correctamente definidos
(ver paginas 10-6, 10-10).

§ Seleccione 1 {Refuerzo de par automatico} en F27.

§ El variador calcula automaticamente el valor del refuerzo de par usando los pardmetros del motor y
entrega la tension correspondiente.
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7.6 Seleccion del método de parada
I Desacelerar hasta parar

o . e Valor -
Grupo Codigo | Nombre del parametro | Definicion | Rango predeterminado Unidad
Grupo de = [Seleccion de modo de | 0-3 0
funciones 1 parada]
§ Seleccione 0 {Desaceleracion hasta parar} en F 4.
8 El motor desacelera a OHz y para durante el tiempo definido.
Frecuencia
Comando de
operacion |
-
Tiempo de
desaceleracién
1 Frenado de CC hasta parar
Grupo Cdodigo | Nombre del parametro | Definicion | Rango Valor_ Unidad
predeterminado
Grupo de [Seleccion de modo de N
funciones 1 4 parada] S 0~3 0
§ Seleccione 1 {Frenado de CC hasta parar} en F4.
§ Ver pagina 8-1.
I Funcionamiento libre hasta parar
Grupo Codigo | Nombre del parametro | Definicion | Rango Valor_ Unidad
predeterminado
Grupo de = [Seleccién de modo de | , 0-3 0
funciones 1 parada]

§ Seleccione 2 {Funcionamiento libre hasta parar} en F4.
§ Cuando el comando de operacion esta desactivado (OFF), la frecuencia de salida y la tensién estan
desactivadas.

Frecuencia, tension

Comando de
operacion
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7.7 Limite de frecuencia
1 Limite de frecuencia utilizando la Frecuencia méxima y la Frecuencia de arranque

Grupo Caodigo | Nombre del parametro | Definicion | Rango Valor_ Unidad
predeterminado
Grupode g [Frecuencia maxima] | - 0~400 | 60.00 Hz
funciones 1
F23 [RIEREIEEC i 0.1~10 | 0.50 Hz
arranque]

§ Frecuencia maxima: Es el limite mas alto de frecuencia. Ninguna frecuencia puede definirse arriba
de la [Frecuencia maxima] excepto F22 [Frecuencia base].

§ Frecuencia de arranque: Es el limite mas bajo de frecuencia. Si define una frecuencia por debajo
de este valor, automéaticamente se define en 0.00.

1 Limite del comando de frecuencia utilizando el limite superior/inferior

o . e Valor -
Grupo Caodigo | Nombre del pardmetro | Definicion | Rango predeterminado Unidad
Gruno de [Seleccion del limite
b F24 superior/inferior de 1 0~1 0
funciones 1 .
frecuencia]
Fo5 | [Limite superior de i 0~400 | 60.00 Hz
frecuencia]
£96 [Limite inferior de i 0~400 | 0.50 Hy
frecuencia]

§ Defina F24 en 1.
8 La frecuencia de funcionamiento activa puede definirse dentro del rango de F25 y F26.

t Cuando la definicion de la frecuencia se hace desde la entrada analdgica (entrada de tension o
corriente), el variador opera dentro del rango de los limites superior e inferior de frecuencia, como
se muestra a continuacion.

t Esta definicion también es vélida cuando la definicion de la frecuencia se hace desde el teclado.

Cuando no se selecciona
limite de frecuencia

Frecuencia

Limite superior Frecuencia maxima

de frecuencia
Limite inferior
de frecuencia
i {10V v1(Entrada de tensién)

1
0 20mA | (Entrada de corriente)
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1 Frecuencia de salto
o . L Valor :
Grupo Caodigo | Nombre del pardmetro | Definicion | Rango predeterminado Unidad
Grupode |gg [Seleccion de la 1 0-1 0
funciones 2 frecuencia de salto]
H11 [Limite inferior de la i 0.1~400 | 10.00 Hy

frecuencia de salto 1]

H16 [Limite inferior de la i 0.1~400 | 35.00 Hy

frecuencia de salto 3]

§ Defina H10 en 1.
§ La definicion de la frecuencia de funcionamiento no esté disponible dentro del rango de frecuencia

de salto de H11-H16.

§ La frecuencia de salto puede configurarse dentro del rango de F21 — [Frecuencia maxima] y F23 —

[Frecuencia de arranque].

Frecuencia

H16
H15
H14
H13
H12
H11

10 V1(Entrada de tension)

0 ZOFnA | (Entrada de corriente)

Comando de
funcionamiento(RUN) ]

~ Subir definicidn de frecuencia

—  Bajar definicion de frecuencia

Cuando se desea evitar la resonancia atribuible a la frecuencia natural de un sistema mecénico,
estos parametros permiten saltear las frecuencias resonantes. Pueden definirse tres areas
diferentes de [Limite superior/inferior de la frecuencia de salto] con las frecuencias de salto
definidas en el punto mas alto o mas bajo de cada area. Sin embargo, durante la aceleracion o
desaceleracion, la frecuencia de funcionamiento dentro del area definida es valida.

En caso de aumentar la definicién de frecuencia, como se ilustra mas arriba, si el valor de
frecuencia definido (definicién analdgica con tensién o corriente, o definicion digital desde el
teclado) se encuentra dentro del rango de la frecuencia de salto se mantiene el valor del limite
inferior de frecuencia de salto. Si el valor definido esta fuera del rango, la frecuencia aumenta.

En caso de disminuir la definicion de frecuencia, si el valor de frecuencia definido (definicion
analdgica con tension, corriente o comunicacion RS485, o definicion digital desde el teclado) se
encuentra dentro del rango de la frecuencia de salto se mantiene el valor del limite superior de la
frecuencia de salto. Si el valor definido esté fuera del rango, la frecuencia disminuye.
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CAPITULO 8 - FUNCIONES AVANZADAS

8.1 Frenado de CC

1 Parada del motor con frenado de CC

Valor

Grupo Codigo | Nombre del parametro | Definiciéon | Rango predeterminado Unidad
Grupo de = [Seleccion de modo de | 4 0-3 0
funciones 1 parada]
£g [Frecuencia de arranque i 0160 | 5.00 Hy

de frenado de CC]

Fo [Tiempo de espera parael | 0~60 0.1 seg

frenado de CC]

[Tensién de frenado de

- ~ 0,
F10 cCl 0~200 | 50 %
£11 [(':I'g]mpo de frenado de i 0~60 10 seg

§ Defina F 4 - [Seleccién de modo de parada] en 1.

§ F 8: Lafrecuencia a la que el frenado de CC se activara.

§ F 9: La salida del variador se mantendra durante este tiempo después de F8 - [Frecuencia de arranque
de frenado de CC] antes de aplicar F10 - [Tension de frenado de CC].

8 F10: Defina este valor como porcentaje de H33 — [Corriente nominal del motor].

§ F11: Define el tiempo para aplicar F10 - [Tension de frenado de CC] al motor después de F 9 - [Tiempo
de espera para el frenado de CC].

/INPRECAUCION

Si define una Tensién de frenado de CC excesiva o si el Tiempo de espera para el frenado de CC se
define demasiado prolongado puede causar sobrecalentamiento y dafos al motor.

S S
t La definicion de F10 o F11 en 0 inhabilitara el , F8 j
Frecuencia
frenado de CC.
t F 9 - [Tiempo de espera para el frenado de CCJ: N ™~
. . Tension ]
Cuando la inercia de la carga es grande o v
cuando F 8 — [Frecuencia de arranque de frenado ~ Coriente -ﬂﬂﬂﬂﬂ—ﬂﬂmﬂﬂmﬂlﬂjﬂﬂ
de CC] es elevada puede ocurrir un disparo por Comando de
funcionamiento (RUN)

sobrecorriente. Esto puede prevenirse con F 9.

~

t En caso de usar el frenado de CC con gran inercia de carga y elevada frecuencia cambie la
ganancia del controlador de frenado de CC de acuerdo con el valor definido en H37.

H37 indice de 0 Menos de 10 veces la
inercia de la inercia del motor
carga 1 10 veces la inercia del
motor
2 Mas de 10 veces la inercia
del motor
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1 Frenado de CC en arranque

Grupo Cddigo | Nombre del pardmetro | Definicion | Rango Valor_ Unidad
predeterminado
Grupo de [Tension de arranque | N 0
funciones 1 g de frenado de CC] 0~200 50 &
[Tiempo de arranque ) N
g de frenado de CC] 0~60 0 €9

8 F12: Define el nivel como porcentaje de H33 — [Corriente nominal del motor].
§ F13: El motor acelera después de aplicar la tension de CC durante el tiempo definido.

/1N PRECAUCION

Si define una Tensién de frenado de CC excesiva o si el Tiempo de espera para el frenado de CC se
define demasiado prolongado puede causar sobrecalentamiento y dafos al motor.

Frecuencia

=

Tensidn

F13e!
_/Jv
F12

Comando de

T

funcionamiento (RUN}) |

t La definicién de F12 o F13 en 0 inhabilitara el arranque del frenado de CC.

t t: Después de F13 - [Tiempo de arranque de frenado de CC], la frecuencia aumenta después de
aplicar la tensién de CC hasta el tiempo t.

Tt
1 Frenado de CC en parada
Grupo Caodigo | Nombre del pardmetro | Definicion | Rango Valor_ Unidad
predeterminado
Grupo de [Tension de arranque | N 0
funciones 1 Fl2 del frenado de CC] 0~200 50 &
[Definicién de borne
Grupo E/S | 119 P3 del entrada 11 0~25 2
multifuncién]

8 F12: Define el nivel como porcentaje de H33 — [Corriente nominal del motor].

§ Seleccione un borne para emitir un comando de frenado de CC en una parada entre P1 a P8.
§ Si define el borne P3 para esta funcion defina 119 en 11 {Frenado de CC durante una parada}.

/1N PRECAUCION

Si define una Tensién de frenado de CC excesiva o si el Tiempo de espera para el frenado de CC se

define demasiado prolongado puede causar sobrecalentamiento y dafos al motor.

Tensién

P3

I

W
F12
T

Comando de

funcionamiento (RUN)
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8.2 Operacion por impulsos (JOG)

1 Operacién por impulsos de bornes

Grupo Caddigo Nombre del parametro Definicion | Rango Valor_ Unidad
predeterminado
Grupo de F20 [Frecuencia de impulso] - 0~400 | 10.00 Hz
funciones 1
[Definicion de borne P5 N
Grupo E/S 121 de entrada multifuncion] 4 0~25 4

§ Defina la frecuencia de impulso deseada en F20.
§ Seleccione un borne entre P1-P8 para esta definicion.
§ Sidefine P5 para la Operacion por impulsos defina 121 en 4 {Impulsos}.
§ La frecuencia de impulso puede definirse dentro del rango de F21 - [Frecuencia méaxima] y F23 —

[Frecuencia de arranque].

o—® P | Fx

I17 = 0

o—@ Ps | Jo6 :

I2l=H

f%;; ot

Frecuencia

F20

P5 (JOG)

I

Comando de

funcionamiento (RUN)

t La operacion por impulsos anula todas las otras operaciones, excepto la operacion de Dwell.
Por lo tanto, si entra el comando de frecuencia durante una operacion Multipaso,
Subir/Bajar(Up/Down) o Trifilar(3-hilos), la operacion se ejecuta a la frecuencia de impulso(JOG).

t El ejemplo en el diagrama anterior muestra cuando la entrada multifuncion se define en modo

NPN.

t Operacion por impulsos controlada por bornera

I Operacion de avance/retroceso por impulsos controlado por bornera

o . L Valor :
Grupo Codigo | Nombre del parametro Definicibn | Rango predeterminado Unidad
Grupo de F20 [Frecuencia de impulso] | - 0~400 | 10.00 Hz
funciones 1
123 [Definiciéon de b_orne _F’>7 26 0-27 6
de entrada multifuncion]
Grupo E/S Definicion de b Pa
124 [Definicion de orne P 27 0~27 7
de entrada multifuncion]

wn W W

Defina la frecuencia de impulso deseada en F20.
Seleccione un borne entre P1-P8 para esta definicion.
Si define P7 para la operacion por impulsos defina 123 en 26 {Operacién por impulsos}.

t Elrango para la frecuencia de impulso puede definirse entre la Frecuencia maxima (F21) y la
Frecuencia de arranque (F23).
t El ejemplo del diagrama muestra cuando la frecuencia de referencia es 30Hz y la frecuencia de
impulso es 10Hz.
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8.3 Accionamiento Subir/Bajar (Up/Down)
I Funcion de almacenamiento Subir/Bajar(Up/Down)

Grupo Cdédigo | Nombre del parametro | Definicion | Rango Valor_ Unidad
predeterminado
Grupo de [Metodo de definicion de N
accionamiento Frq frecuencia] € 0-8 0
117 [Definicién de borne P1 0 0
de entrada multifuncion]
22 G entrada matituncion] 2 5
Grupo E/S — 0~27
123 [Definicion de borne P7 15 6
de entrada multifuncion]
[Definicién de borne P8
124 de entrada multifuncion] 16 !
[Guardar la seleccion de | N
Grupo de Fes subir/bajar frecuencia] 0~1 0
funciones 1 i i
£64 [Guardar.sublr/bajar i 0.00
frecuencia]

§ Seleccione 8 en el codigo Frqg del grupo de accionamiento.

§ Seleccione el borne que usara como accionamiento para subir/bajar(Up/Down) entre los bornes de
entrada multifuncién (P1~P8).

§ Siselecciona P7 y P8 como bornes de accionamiento subir/bajar(Up/Down) seleccione 15 (comando
de aumento de frecuencia) y 16 (comando de disminucion de frecuencia) en 123 e 124 del grupo E/S.

§ Siselecciona P6 como borne inicial para guardar la funcion de subir/bajar(Up/Down) seleccione 25
(inicializacion de guardar subir/bajar) como se indica arriba.

§ Funcién Guardar subir/bajar: Si F63, ‘Guardar la seleccion de subir/bajar frecuencia’, esta definido en
1, la frecuencia antes de que el variador se detuvo o desaceleré es guardada en F64.

t Mientras opera la funcion Guardar subir/bajar, el usuario puede inicializar la frecuencia
subir/bajar guardada definiendo el borne de entrada multifuncion como inicializacién de Guardar

subir/bajar frecuencia.

Tt
£63 Guardar la seleccion de Suprimir ‘guardar subir/bajar
subir/bajar frecuencia frecuencia’
Definir ‘guardar subir/bajar
frecuencia’
F64 Guardar subir/bajar frecuencia Subir/bajar frecuencia guardado
T

t Sientra la sefial de ‘Inicializacién de guardar subir/bajar frecuencia’ mientras aplica la funcion

‘Subir’ o ‘Bajar’ de la entrada multifuncion, esta sefal es ignorada.
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t Seleccion de modo subir/bajar(Up/Down)

Grupo Caddigo Nombre del parametro Definicion | Rango Valor_ Unidad
predeterminado
Grupo de [Metodo de definicion de N
accionamiento Frq frecuencia] € 0-8 0
[Definicidon de borne P1 de
117 ) . 0 0
entrada multifuncion]
Grupo E/S 123 [Definicion de borne P7.de | ;5 0~27 |6
entrada multifuncion]
124 [Definicion dg bor'r]e P8 de 16 7
entrada multifuncion]
£65 [Seleccion de modo subir/ i 0~2 0
Grupo de bajar]
funciones 1 i i
£66 [Subir/bajar paso de i 0~400 | 0.00 Hy

frecuencia]

§ Seleccione 8 en el codigo Frqg del grupo de accionamiento.
§ Seleccione el borne que usara como accionamiento para subir/bajar(Up/Down) entre los bornes de entrada

multifuncién (P1~P8).
8 Opera en el modo seleccionado como frecuencia de paso definida en F66.

t La Seleccion del modo subir/bajar es la siguiente:

Tt
., La frecuencia de referencia aumenta de acuerdo con la
Seleccidén de ) . .
F65 . . 0 base de la frecuencia maxima/minima.
subir/bajar L
(Valor inicial)
1 Aumenta tanto como el paso de frecuencia (F66) de
acuerdo con la entrada de borde.
2 Combinacion de Oy 1.
F66 Paso dp? Frecuencia aumentada de acuerdo con entrada de borde.
frecuencia

t Cuando F65 es 0: Si pulsa Subir aumenta a la Frecuencia maxima aumentando la velocidad. (Si
hay un limite de frecuencia definido, la velocidad aumenta hasta el limite superior.) Si pulsa
Bajar la frecuencia, baja la velocidad, independientemente del método de parada. (Si hay un
limite de frecuencia, la velocidad disminuye al limite inferior.)
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Frecuencia AN

O— P? | B3 =15
Oo— PE | BY = 1k P7 {UP) {Subir) |
on P8 (DOWN) (Bajar) | | | |

Comando de
Funcionamiento (RUN}

|
Frecuencia
guardada / /—‘ /
Frecuencia
de salida A
[ [|

P&{CLEAR) (Despejar)

P7 (UP) 1 1 —
Comando de

accionamiento (FX) | | | | | |

t Cuando F65 es 1: Aumenta tanto como el paso de frecuencia definido en F66 en el borde de
subida de la entrada multifuncion definida como Subir y cuando se define subir/bajar guarda la
frecuencia en el borde de bajada. Disminuye tanto como el paso de frecuencia definido en F66
en el borde de bajada de la entrada multifuncién definida como Bajar y cuando se define
subir/bajar guarda la frecuencia en el borde de bajada. En este caso, mientras define la entrada
multifunciébn como Subir o Bajar, si entra el comando de parada, el valor del borde de bajada
previo es guardado y si no esta definida la entrada multifuncion, la frecuencia presente no es
guardada. El tiempo de aceleracién/desaceleracion es el mismo que cuando se define en “0”.

Fx or Rx (Avance o
retroceso)

Up (Subir)

Down (Bajar) s de 3 seg

Up/n Cir {Despejar
subir/bajar)

Frecuencia /
de salida

Frecuencia guardada
en la memoria

t Cuando F65 es 2: Aumenta tanto como el paso de frecuencia definido en F66 en el borde de
subida de la entrada multifuncion definida como Subir y si esta activado durante 3 segundos
opera como definido en “0”. Disminuye tanto como el paso de frecuencia definido en F66 en el
borde de subida de la entrada multifuncion definida como Bajar y si esta activado durante 3
segundos opera como definido en “0” y el tiempo de aceleracion/desaceleracion es el mismo
gue cuando se define en “0".
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Fx or Rx (Avance o
retroceso)

Up (Subir)

Down (Bajar) s de 3 iegr

Up/Dn Clr (Despejar
subir/bajar)

Frecuencia

de salida rd

Frecuencia guardada
en la memoria

/I PRECAUCION

Debido a la funcion Subir o Bajar, cuando se ingresa nuevamente la entrada antes de

aumentar 1 paso de frecuencia, la entrada es ignorada y la frecuencia guardada es
también la frecuencia del momento no activado.




8.4 Operacion trifilar (3-hilos)

Grupo | Caodigo Nombre del parametro Definicion | Rango Valor_ Unidad
predeterminado
Grupo 117 [Seleccion de borne P1 de 0 0~27 0
E/S entrada multifuncion]
124 [Seleccion de borne P8 de 17 7

entrada multifuncion]

§ Seleccione el borne entre P1-P8 que usara para la operacion trifilar(3-hilos).

§ Siselecciona P8 defina 124 en 17 {Operacion trifilar(3-hilos)}.

— ™~
O—& PL | FX : I1? =D
— N 55 | 8% « Tih= 1 Frecuencia
O— 2 : =
N
& P8 | Trifilar ¢ I2Y4 = 17 i
N\ « —> -
FX ]
RX M
P8 (trifilar)

t La sefial de entrada queda fijada (guardada) en la Operacion trifilar(3-hilos). Por lo tanto, el

variador puede ser operado con el pulsador.

t El ancho de banda del pulso (t) no debiera ser inferior a 50 mseg.
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8.5 Operacion de Dwell

Grupo Cddigo | Nombre del parametro | Definicion | Rango Valor_ Unidad
predeterminado
Grupo de H7 [Frecuencia de Dwell] - 0.1~400 | 5.00 Hz
funciones 2
H8 [Tiempo de Dwell] - 0~10 0.0 seg

§ En esta definicion, el motor comienza a acelerar después de haberse ejecutado la operacién de Dwell
durante el tiempo de Dwell a la frecuencia de Dwell.

§ Se usa principalmente para liberar el freno mecénico en elevadores después de haber operado a la
frecuencia de Dwell.

t Frecuencia de Dwell: Esta funcion se usa para que el par tenga una direccion deseada. Sirve
para aplicaciones de izamiento a fin de conseguir el par de torsion suficiente antes de liberar un
freno mecanico. La frecuencia nominal de deslizamiento se calcula mediante la formula que se
muestra a continuacion.

Frecuencia de Dwell /

Frecuencia de arranque
Frecuencia Tiempo de Dwell

Comando de
funcionamiento (RUN) |
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8.6 Compensacion de deslizamiento

Grupo Cddigo | Nombre del parametro | Definicion | Rango Valor_ Unidad
predeterminado
Grupo de H30 [Seleccion de tipo de i 02-75 |75
funciones 2 motor]
H31 [Namero de polos del i 212 4
motor]
H32 [Frecuencia nominal de | _ 0~10 233 Hy
deslizamiento]
H33 [Corriente nominal del i 0.5~50 26.3 A
motor]
H34 [Corriente del motor sin | 0.1~20 11.0 A
carga]
H36 [Eficiencia del motor] - 50~100 | 87 %
H37 [Indice de inercia de la i 0~2 0
carga]
H40 [Seleccion de modo de 1 0~3 0
control]

§ Defina H40 — [Seleccion de modo de control] en 1 {Compensacion de deslizamiento}.
§ Esta funcion permite que el motor funcione a velocidad constante compensando el deslizamiento
inherente en un motor de induccion.

t

t H30: Defina el tipo de motor conectado a la salida del variador.

t

H30

de motor]

[Seleccion de tipo 0.2

0.2kw

22.0

22.0kw

t H31: Entre el numero de polos indicado en la placa de identificacion del motor.

t H32: Entre la frecuencia de deslizamiento de acuerdo con la siguiente férmula y lo indicado en

la placa de identificacion del motor.

fg =

fr-¢

grpm” P

§ 120 ¢

Donde, f,= Frecuencia nominal de deslizamiento

f, = Frecuencia nominal

rpm = RPM nominales del motor

P = NUmero de polos del motor
Ej.) Frecuencia nominal: 60Hz, RPM nominales: 1740 rpm, Polos: 4,

217407 4§
) g

120 ¢

= 2Hz
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t H33: Entre la corriente nominal indicada en la placa de identificacion del motor.

t H34: Entre la corriente medida cuando el motor funciona a la frecuencia nominal después de
retirar la carga. Entre el 50% de la corriente nominal del motor cuando es dificil medir la
corriente sin carga del motor.

t H36: Entre la eficiencia del motor indicada en la placa de identificacion.

t H37: Seleccione la inercia de la carga basada en la inercia del motor, como se indica a
continuacion.

H37 [indice de 0 Menos de 10 veces la
inercia de la inercia del motor
carga] 1 Alrededor de 10 veces la

inercia del motor
Mas de 10 veces la inercia
del motor

t A medida que las cargas se tornan mas pesadas, la brecha de velocidad entre las RPM
nominales y la velocidad sincrénica se ensancha (ver figura abajo). Esta funcién compensa este
deslizamiento inherente.

RPM
Velocidad
sincronica
A Compensacion de
_,,/ resbalamiento

RPM nominales
del motor

Carga
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8.7 Control PID

Grupo Caodigo | Nombre del parametro Definicion Rango Valor_ Unidad
predeterminado

Grupo de H49 [Seleccion de control PID] | 1 0~1 0 -

funciones 2

[Seleccion de i N i
H50 realimentacion PID] 0~1 0

[Ganancia P para el ) ~ .
H51 controlador PID] 0~999.9 300.0 Y

[Tiempo integral para el
H52 controlador PID - 0.1~-32.0 1.0 seg
(ganancia I)]

[Tiempo diferencial para el
H53 controlador PID - 0.0~30.0 0 seg
(ganancia D)]

[Seleccion de modo de

H54 control PID] ) 0~1 0 )
[Limite superior de i N
HS5 frecuencia de salida PID] 0.1~400 60.0 Hz
[Limite inferior de frecuencia | _ N
H56 de salida PID] 0.1~400 0.50 Hz
[Seleccion del valor de i N
H57 referencia del control PID] 0~4 0 Hz
[Seleccion de unidad de i N i
H58 control PID] 0~1 0
He1 | LMempo de retardo de i 0.0~2000.0 | 60.0 i
suspension]
H62 [Frecuencia de suspensién] | - 0.00~400 | 0.00 Hz
H63 [Nivel de reactivacion] - 0.0~100.0 | 35.0 %
117 ~ [Definicion de borne P1-P8 N
Grupo E/S 124 de entrada multifuncion] 21 0~27 i i
Grupo de [Definicion del valor de 0~400/ o
accionamiento rer referencia del control PID] i 0~100 0.00/0.0 Hz/%
[Realimentacion del control | 0~400/ 0
Fbk PID] 0~100 0.00/0.0 Hz/%

§ Afin de controlar por ejemplo la cantidad de agua en circulacion, la presion y la temperatura aplique el
control PID a la frecuencia de salida del variador.

§ Defina H49 del grupo de funciones 2 en 1 (Seleccidn de control PID). Se visualizan las categorias rEF y
Fbk. Define el valor de referencia del control PID en rEF y monitorea la cantidad real de realimentacién del
control PID en Fbk.

§ El control PID se clasifica en dos modos, Normal y de Proceso, que pueden definirse en (Seleccion de
modo de control PID).

t H50: Selecciona el tipo de realimentacion del controlador PID.

H50 [Seleccion de 0 | Entrada de borne 1 (0~20 [mA])
realimentacion
PID] 1 Entrada de borne V1 (0~10 [V])
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~

H51: Define el porcentaje del error visualizado. Sila Ganancia P se programa en 50%, la salida
sera el 50% del valor del error. Un valor de ganancia mas alto puede alcanzar el valor de control
mas rapidamente, pero puede causar oscilaciones.

H52: Define el tiempo hasta indicar el valor del error acumulado. Define el tiempo requerido
para indicar el 100% cuando el valor del error es 100%. Si H52 - [Tiempo integral para el
controlador PID (ganancia 1)] esta definido en 1 segundo y el error es del 100% se indicara el
100% en 1 segundo. El ajuste del valor puede reducir el error nominal. Si el valor se reduce, la
respuesta serd mas rapida pero un ajuste en un valor demasiado bajo puede generar la
oscilacion del controlador.

H53: Define el valor de salida correspondiente a la variacion del error. El error es detectado en
0,01 segundo en el SV-iG5A. Si el tiempo diferencial se define en 0,01 segundo y el porcentaje
de la variacién del error por 1 segundo es 100% se indicara el 1% cada 10 mseg.

H54: Ganancia de avance de alimentacion del control PID. Define la ganancia para sumar el
valor objetivo a la salida del controlador PID.

H55, H56: Limitan la salida del controlador PID.

H57: Selecciona el valor de referencia del control PID.

H58: Las unidades para el valor de referencia y la realimentacién del control PID se clasifican
en dos: [Hz] y [%]. H58=0: [Hz], H58=1: [%)].

117~124: Para conmutar el control PID a la operacion normal defina uno de los bornes P1-P8 en
21 y active (ON).

rPM: Calcula la realimentacion de H50 con la frecuencia del motor y la muestra en el visor.

rEF: Indica el valor de comando del controlador PID.

Fbk: Convierte la cantidad de realimentacion definida en H50 en frecuencia del motor.
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1 Control PID en modo normal (H54=0)

Diagrama del PID

—{ Conversion de frecuencia™ }7

Ganancia PID
H58 =0 : Concepto de operacion por frecuencia Grups fune. 2
H58 =1 : Concepto de operacion por %"’ H&1 : Ganancia P
H52 : Ganancia | Entrads
HES G 1D multifuncitn
Teclado o Eilaaridn de Fol Limita PID .
Teclado remoto ¥ b wr:nplg T Cambio de
Fitro de  Escala da enlrada comandn po C. operacién P!DEJ
enliada analdgica  analidgica Grupo func. 2 H55 : H-Limit
H57 HE6 : L-Limit
PR PID REF* Fracuencia de
o salida del _
2o Fom control PID ™
1o ™
40 =
PID QUT ™
= 01| Definizion por teclada 1
1 | Definicion por teclado 2
2| VA2 0 =10V
L3 0-20mA
4 | Comunicacion
Seleccién de
realimentacién del
Fillude  Escala de entrada contral PID
entrada analogica  analigica Grupo func. 2
HS0.PID FIB
Viz
0 ~+10[V]
[}
0~ 20 [mA] .
L Referencias
c i 3 AT H-L_lm_!t i L!m!te superior
Tz 0-10v L-Limit : Limite inferior
3 | comapaisn PID F/B : Realimentacion control PID

3) Aflade las comunicaciones RS-485 a la categoria de realimentacion del control PID.

4) El valor de referencia del control PID puede ser modificado y comprobado en el cédigo “rEF” del
grupo de accionamiento.
La unidad es [Hz] cuando H58=0 y [%] cuando H58=1.

5) El valor de realimentacion de control PID puede ser comprobado en el cddigo “Fbk” del grupo de
accionamiento.
La unidad es la misma que en el codigo “rEF”.

6) Si selecciona la conmutacion de modo PID en las entradas multifuncion P1~P8, aunque H58
sea 1, [%] se convierte a [Hz].

7) La frecuencia de salida se muestra en el cédigo “SPD” del grupo de accionamiento.

8) La salida del control PID en modo Normal es de polaridad simple y es limitada por H55 (Limite

superior) y H56 (Limite inferior).
9) EI 100% es F21 (Frecuencia maxima).
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1 Control PID en modo proceso (H52=1)

Seleccidn de 192"

trecusncia

ac b
Frecuancia

STE
Teclada- 142 » o
WA_1{-10~ 104} I 24
i b 20 Comando de frecuencia
{0~ 20mA) , ‘g principal ¥
V1= 0
M1 2+
= o I 00 Ganancia PID
Comunicacidn » 7 Grupe func, 2
H51 : Ganancia P Lirnite de
H&2: Gananclal frecuencia de salida Elp}fd?a
multifuncian
HE3 : & laD i
Selecotn do anancia Grupo func, 1 Cairibia da )
comando PID o ] Limits da control PID F21 : maxFreq operacion PID 2
Grupo func, 2 Grupo func. 2 Grupo func. 2
HET H55 : H-Limit HS56 : L-Limit 2
x * Frecuencia de
Tecledo-112 ] o'o OL\] PID R+EF | i *] salida del
WI_Z{0-10v) A = | C: contro
0 20m,qj il = HJ ;| 2
»
20mAl ) = PID OUT? ¥ PID OUTz ¥
Camunicackin »
Salaccion de
raalimantacion dal
conirc FID
Grupo func, 2
HE0:PID FIB
HC-20mAl ) o PID FOK
V1_2(0~14) ! 0\0
s}
Comunicacisn -
- o Referencias
H-Limit : Limite superior
H58 = 0 : Concepto de operacion por frecuencia L-Limit : Limite inferior
H58 = 1 : Concepto de operacion por % J maxFreq : Frecuencia maxima

1) El comando de velocidad es la frecuencia (FRQ=8, excepto Subir/Bajar) definida por FRQ/FRQ2
y la frecuencia de salida real es la suma del comando de velocidad, PID OUT1 y PID OUT2.

2) Si selecciona la conmutacion de modo PID,

3) la polaridad de PID OUT1 es doble. Es limitado por H55 (Limite superior de control PID).

4) La frecuencia de salida real PID OUT2 es limitada por F21 (Frecuencia maxima) y H56 (Limite
inferior de control PID).

Las otras operaciones son iguales al modo normal de control PID.

I Suspensién y Reactivacion (Sleep & Wake-up)

t Alanoche, por ejemplo, si la frecuencia de salida del control PID se mantiene durante el
Tiempo de retardo de suspension (H61) debido a que no hay flujo suficiente, la funcién de
suspension se activa automaticamente y el variador se detiene. En el modo de suspension, si el
error del valor de referencia y la realimentacion del control PID supera H63 (Nivel de
reactivacion), el modo de suspension se libera y el variador vuelve a arrancar.

t Siingresa el comando de parada, el modo de suspension se libera.
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Frecuencia de suspension Nivel de reactivacian

Referencia PID
Realimentacién PID

Frecuencia
de =salida

Comando de
funcionamiento RUN

PID Activo

) .

Retardo de
suspension
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8.8 Sintonizacion automatica (Auto-tuning)

Grupo Cddigo | Nombre del parametro Definicion | Rango Valor_ Unidad
predeterminado
Grupo de Ha1 [Sintonizacion 1 0-1 0 i
funciones 2 automaética]
Resistencia del estator
H42 [ - 0~28 - w
(Rs)]
H44 [Inductancia de fuga (Ls)] - 0~300.00 | - mH
§ Se realiza la medicion automatica de los parametros del motor.

§ Los pardmetros del motor medidos en H41 pueden usarse en el Refuerzo de par automatico y el Control

vecto

rial Sensorless.

/I PRECAUCION

La sintonizacién automéatica deberia ejecutarse después de haber parado el motor. El eje del motor no debe
estar funcionando con carga durante H41 — [Sintonizacion automatica).

t

H41: Cuando H41 esta definido en 1 y se pulsa la tecla Intro () se activa la Sintonizacion
automdtica y se visualizara “TUn” en el visor de LED. Al terminar se visualizari “H41".

H42, H44: Se visualizan los valores de la resistencia del estator del motor y la inductancia de

fuga, respectivamente, detectados en H41. Cuando saltea la Sintonizacion automatica o realiza
H93 — [Inicializar parametro] se visualizara el valor por defecto correspondiente al tipo de motor

(H30).
Pulse la tecla STOP/RST del teclado o active el borne EST para detener la Sintonizacion
automatica.

Si la Sintonizacion automética de H42 y H44 es interrumpida se definira el valor por defecto. Si
H42 y H44 han concluido y se interrumpe la sintonizacion automatica de la inductancia de fuga

se usara el valor medido de H42 y H44 y se definira el valor por defecto de la inductancia de
fuga.
Ver en la pagina 8-16 los valores por defecto de los pardmetros del motor.

/" PRECAUCION

No entre ningun valor incorrecto para la resistencia del estator y la inductancia de fuga. De
lo contrario podria deteriorarse la funcién del Control vectorial Sensorless y el Refuerzo de
par automatico.
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8.9 Control vectorial Sensorless

Grupo Caodigo | Nombre del parametro | Definicion | Rango Valor_ Unidad
predeterminado
Grupo de H40 [Seleccion de modo 3 0-3 0 i
funciones 2 de control]
H30 Eﬁ;‘ggc'o” deltipode 0.2-22.0 |- KW
H32 [Frecuencia nominal de | _ 0~10 i Hy
deslizamiento]
H33 [Corriente nominal del | 05-150 | - A
motor]
H34 [Corriente del motor sin | 0.1~20 i A
carga]
[Resistencia del estator | N i
H42 (Rs)] 0~28 W
H44 E[‘;E‘Ctanc'a defuga | 0~300.00 | - mH
[Tiempo de
Egucri)gnies 1 F14 magnetizacion de un - 0.0~60.0 | 0.1 seg
motor]
§ Si H40 — [Seleccion de modo de control] esta en 3 se activara el Control vectorial Sensorless.

/1N PRECAUCION

Los parametros del motor deberian medirse para el mejor desempefio. Se recomienda realizar H41 —
[Sintonizacion automatica] antes de proceder a la operacion con Control vectorial Sensorless.

t

~

t

t

Asegurese de que los siguientes parametros hayan sido entrados correctamente para lograr el
mejor desempeifio con el Control vectorial Sensorless.

H30: Seleccione el tipo de motor conectado a la salida del variador.

H32: Ingrese la frecuencia nominal de deslizamiento basada en las RPM indicadas en la placa
de identificacion del motor y la frecuencia nominal.

H33: Ingresee la corriente nominal indicada en la placa de identificacion del motor.

H34: Después de retirar la carga defina H40 — [Seleccién de modo de control] en 0 {Control V/f}
y haga funcionar el motor a 60Hz. Entre la corriente que se muestra en Cur - [Corriente de
salida] como corriente del motor sin carga. Si es dificil retirar la carga del eje del motor entre el
valor correspondiente al 40 al 50% de H33 — [Corriente nominal del motor] o el valor por defecto
de fabrica.

En caso de haber desplazamiento del par durante la operacion a alta velocidad reduzca el valor
de H34 - [Corriente del motor sin carga] al 30%.

H42, H44: Entre el valor del parametro medido en H41 — [Sintonizacion automatica] o el valor
por defecto de fabrica.

F14: Este parametro acelera el motor después de la excitacion previa durante el tiempo definido.
La cantidad de corriente de excitacion previa se define en H34 - [Corriente del motor sin carga].
Entre directamente el valor de la placa de identificacion del motor, excepto cuando usa 0,2kW.
n Valores predeterminados segun el régimen del motor
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Tension Régimen Corriente | Corriente | Frecuencia | Resistencia | Inductancia
de del motor nominal sin carga | nominal de del estator de fuga
entrada [kwW] [A] [A] deslizamiento W] [mH]
[Hz]
0,2 1,1 0,6 2,33 14,0 122,00
0,4 1,8 1,2 3,00 6,70 61,00
0,75 3,5 2,1 2,33 2,46 28,14
1,5 6,5 3,0 2,33 1,13 14,75
2,2 8,8 4.4 2,00 0,869 11,31
200 3,7 12,9 4.9 2,33 0,500 5,41
55 19,7 6,6 2,33 0,314 3,60
7,5 26,3 11,0 2,33 0,196 2,89
11,0 37,0 12,5 1,33 0,120 2,47
15,0 50,0 17,5 1,67 0,084 1,12
18,5 62,0 19,4 1,33 0,068 0,82
22,0 76,0 25,3 1,33 0,056 0,95
0,2 0,7 0,4 2,33 28,00 300,00
0,4 1,1 0,7 3,0 14,0 177,86
0,75 2,0 1,3 2,33 7,38 88,44
1,5 3,7 2,1 2,33 3,39 44,31
2,2 51 2,6 2,00 2,607 34,21
400 3,7 6,5 3,3 2,33 1,500 16,23
55 11,3 3,9 2,33 0,940 10,74
7,5 15,2 5,7 2,33 0,520 8,80
11,0 22,6 7,5 1,33 0,360 7,67
15,0 25,2 10,1 1,67 0,250 3,38
18,5 33,0 11,6 1,33 0,168 2,46
22,0 41,0 13,6 1,33 0,168 2,84
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8.10 Operacion de ahorro de energia

Grupo Caodigo

Nombre del pardmetro

Definicibn | Rango

predeterminado

Valor

Unidad

Grupo de

funciones 1 F

[Nivel de ahorro de
energia]

0~30

0

%

§ Defina la tension de salida a reducir en F40.
§ Defina como porcentaje de la Tension de salida méaxima.
§ Para aplicaciones de ventiladores o bombas, el consumo de energia puede reducirse

considerablemente al disminuir la tension de salida cuando la carga conectada es liviana u opera sin

carga.

MW

v

Tension de salida

5 F40
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8.11 Busqueda de velocidad

Grupo Codigo | Nombre del parametro | Definicién | Rango Valor_ Unidad
predeterminado
Grupo de H22 [Seleccm_)n de busqueda | 0-15 0
funciones 2 de velocidad]
H23 [Nivel de corriente] - 80~200 | 100 %
Ganancia P durante la
H24 [ ! ) - 100
F)(l;squedg ?Z veIO(tzldIad] 0-9999
anancia | durante la
H25 busqueda de velocidad] | 200
Grupo E/S | 154 [Seleccion de borne de | 45 12
salida multifuncion] 0-18
155 [Selgcmon de relé 15 17
multifuncion]

§ Se usa para prevenir que ocurra un posible fallo si el variador generara tension después de haber

retirado la carga.

§ El variador estima las RPM del motor sobre la base de la corriente de salida. Por lo tanto es dificil
detectar la velocidad exacta.

La siguiente tabla muestra cuatro tipos de seleccién de busqueda de velocidad.

H22 Blsqueda de Blsqueda de Blsqueda de Blsqueda de

velocidad en velocidad en velocidad en velocidad en

H20 — [Arranque | Rearranque H21 - Aceleracion

de encendido] después de fallo | [Rearranque normal

de potencia después de
instantanea reponer fallo]
Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0

0 - - - -
1 - - - U
2 - - u -
3 - - U U
4 - U - -
5 - u - U
6 - u U -
7 - u U U
8 a - - -
9 u - - U
10 u - u -
11 u - U U
12 u U - -
13 u u - U
14 u U U -
15 u u U U
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t H23: Limita la corriente durante la busqueda de velocidad. Se define como porcentaje de H33.

t H24, H25: La busqueda de velocidad se activa desde el control PI. Ajuste la ganancia Py la
ganancia | correspondientes a las caracteristicas de carga.

t 154, I55: La sefial de busqueda de velocidad activada es enviada a la secuencia externa desde
el borne de salida multifuncién (MO) y la salida del relé multifuncion (3ABC).

t Ej.) Busqueda de velocidad en Rearranque después de fallo de potencia instantanea

Tensidn de
entrada

Frecuencia

th | td

Tensidn

Corriente

Salida
multifuncidn o
relé

8 Cuando la potencia de entrada se interrumpe debido a un fallo de potencia
instantanea, el variador emite un disparo por Baja tension (LV) para retener la salida.

8§ Cuando la potencia se restaura, el variador controla la frecuencia por debajo del
disparo por baja tension y la tensioén sube debido al control PI.

§ t1: Sila corriente aumenta por arriba del nivel predefinido en H23, el aumento de
la tensién se detendra y la frecuencia disminuira.

§ t2: Siocurre el opuesto de t1, el aumento de la tension comienza nuevamente y
se detiene la disminucion de la frecuencia.

§ Cuando la frecuencia y la tension se restauran a los niveles nominales, la

aceleracién continuard a la frecuencia previa al disparo.

t La operacion de busqueda de velocidad es adecuada cuando hay cargas con elevada inercia.
Pare el motor y rearranque cuando la friccién en carga es elevada (cargas de poca inercia).

t El SV-iG5A mantiene la operacién normal cuando ocurre un fallo de potencia instantanea y la
potencia se restaura en los 15 mseg a los valores nominales.

t Latension del bus de CC del variador puede variar dependiendo de la carga de salida. Por lo
tanto, puede ocurrir un disparo por baja tensién cuando el fallo de potencia instantanea se
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mantiene durante 15 mseg o cuando la salida es superior al valor nominal.
t La especificacion del fallo de potencia instantanea se aplica cuando la tensién de entrada al
variador es 200~230VCA para la clase de 200V o 380~480VCA para la clase de 400V.
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8.12 Intento de rearranque automatico

Valor

Grupo Caodigo Nombre del pardmetro Definicibn | Rango predeterminado

Unidad

Grupo de
funciones 2

[NUmero de intentos de ) N
e rearranque automatico] 0~10 0

H27 [Tlemp,o.de rearranque i 0~60 10 seg
automatico]

§ Este pardmetro define el nimero de veces que se activa el rearranque automatico en H26.
§ Se usa para prevenir la caida del sistema debida a la funcién de proteccion interna que es activada por
causas tales como ruido.

Tt

t H26: El rearranque automatico se activara después del tiempo de H27. El valor de H26 —
[Numero de intentos de rearranque automatico] disminuye en 1 cuando se activa. Si los
disparos superan el numero predefinido de intentos de rearranque, la funcion de rearranque
automatico se desactivara. Si la definicion se hace desde el borne de control o con la tecla
STOP/RST del teclado, el niumero de intentos de rearranque automatico definido por el usuario
es ingresado automaticamente.

t Sino hay mas disparos durante 30 segundos después de la operacion de rearranque
automético, H26 se restaura al valor predefinido.

t Cuando la operacion se detiene por Baja tension {Lvt}, por una Parada de emergencia {EST},
por Sobrecalentamiento del variador {Oht} o por Disparo de hardware {HWt}, el rearranque
automatico se desactivara.

t Después de H27 - [Tiempo de rearranque automatico], el motor comienza a acelerar de manera
automética mediante la busqueda de velocidad (H22-25).

t El siguiente patron ilustra cuando H26 — [NUmero de intentos de rearranque automatico] esta
definido en 2.

v fcurrld un dispara
: ;
constante ““‘!'

Frecuencia SS

avivi

Operacidn de busqueds —pm g—
de velocidad Ha7

5 "

Comando de

funcionamiento (RUN)| |€§;| [ | |

[T

Tensidn 4

L

305 eg-

Ndmero de intentos de
arranque automatico
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8.13 Seleccion de sonido de operacion (Cambio de frecuencia

portadora)
o . L Valor :
Grupo Caodigo | Nombre del parametro | Definicion | Rango predeterminado Unidad
Grupo de | iaq 115 |3 KHz

funciones 2

[Frecuencia portadora] | -

§ Este pardmetro afecta el sonido del variador durante la operacion.

H39

Cuando la frecuencia portadora se
define en un valor alto

Disminuye el sonido del motor

Aumenta la pérdida de calor del
variador

Aumenta el ruido del variador

Aumenta la corriente de fuga del
variador

8-26



8.14 Operacion del 2%° motor

Grupo Cddigo Nombre del parametro Definicion | Rango Valor_ Unidad
predeterminado
Egucri)gnies 2 H81 [Tiempo de acel del 2do motor] | - 0~6000 | 5.0 seg

H82 E}I’gatrg]rg)o de desac del 2do i 0~6000 10.0 seg

H83 [Frecuencia base del 2do i 30~400 | 60.00 Hy
motor]

H84 [Patron V/f del 2do motor] - 0~2 0

HS5 [Refuerzo de par de avance i 0~15 5 %
del 2do motor]

HS6 [Refuerzo de par de retroceso | 0~15 5 %
del 2do motor]
[Nivel de prevencion de

H87 entrada en pérdida del 2do - 30~150 | 150 %
motor]

Hss [Nivel termoelectronico del 2do | _ 50~200 | 150 %
motor durante 1 minuto]
[Nivel termoelectronico del 2do

H89 motor durante trabajo - 50~150 | 100 %
continuo]

H90 [Corriente nominal del 2do i 0.1~100 | 26.3 A
motor]
[Seleccion de borne P1 de i 0~27

Grupo E/S 117 entrada multifuncién] 0

124 [Seleccion dg borp’e P8 de 12 7

entrada multifuncion]

§ Defina uno de los bornes de entrada multifuncién P1 a P5 para la operacién del segundo motor.

§ Para definir el borne P5 para la operacion del segundo motor defina 124 en 12.

t

t
t
t

Se usa cuando el variador opera dos motores con dos tipos de carga diferentes.

La operacion de dos motores no es simultanea.
Como muestra la figura abajo, cuando se usan dos
motores con el variador haciendo un intercambio
seleccione uno de los dos motores conectados.
Cuando la operacion del primer motor seleccionado
se detiene seleccione un borne para el 2% motor y
defina los parametros H81-H90 para accionar el 2%
motor.

Defina la seleccién del segundo motor cuando un
motor esté parado. Los parametros H81~H90
funcionan igual que con el primer motor.
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8.15 Funcidén de autodiagnéstico
I Como usar la funcion de autodiagnéstico

Grupo Caddigo Nombre del parametro Definicion | Rango Valor_ Unidad
predeterminado
Grupo de H60 Seleccion de . 0-3 0 i
funciones 2 autodiagnoéstico
Grupo E/S | 117 Seleccion de borne P1de | 0~27 0 i

entrada multifuncion

124 Seleccion dg borr)(? P8 de 20 7 i
entrada multifuncion

§ Seleccione la funcién de autodiagnostico en H60, en el grupo de funciones 2.
§ Defina un borne entre P1~P8 para esta funcién.
§ Para usar P8 para esta funcion defina 124 en “20”.

/1N PRECAUCION

Tenga cuidado de no tocar el variador con la mano ni otros objetos mientras lleva a cabo esta funcién
porque hay flujo de corriente a la salida del variador.

t Realice la funcion de autodiagndéstico una vez concluido el conexionado de entrada/salida del
variador.

t Esta funcion permite al usuario comprobar de manera segura un fallo de IGBT, un corto de fase
de salida y circuito abierto y un fallo de tierra sin desconectar el conexionado del variador.

t Hay cuatro formas de seleccionarlo.

Tt
H60" Funcionde | 0 | Autodiagnéstico inhabilitado
autodiagnostico , 2
Fallo de IGBT y fallo de tierra
Corto de fase de salida y circuito
2 . :
abierto y fallo de tierra
Fallo de tierra (fallo de IGBT, corto de
3 . . .
fase de salida y circuito abierto)
1) Al seleccionarse el nUmero mas alto se realizan las funciénes con el nimero mas bajo.
2) El fallo de tierra de la fase U en variadores de 2.2KW~4.0KW vy el fallo de tierra de la fase V
en variadores con otros regimenes pueden no ser detectados cuando se selecciona “1”.
Seleccione 3 para asegurarse de detectar todas las fases de U, V, W.
Tt

t Al definirse H60 en un valor especifico de 1 a 3 y activarse el borne definido para esta funcion
entre los bornes P1~P8 se lleva a cabo la funcion correspondiente, visualizandose “dIAG”. El
menu anterior se visualizara cuando esta funcion haya concluido.

t Para parar esta funcion pulse la tecla STOP/RESET del teclado, desactive el borne definido o
active el borne EST.

t Cuando ocurre un error durante esta funcion se visualiza “FLtL". Cuando se muestre este
mensaje pulse la tecla Intro (< ), se visualizara el tipo de fallo y pulsando las teclas Subir (5 ) o
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Bajar (6 ) se vera cuando ocurri6 el fallo mientras se realizaba la funcion. Luego pulse la tecla
STOP/RESET o active el borne definido como RESET para reponer el fallo.
t La siguiente tabla muestra el tipo de fallo ocurrido mientras esta funcion estéa activa.

Nro. | Visor Tipo de fallo Diagnostico
1 UPHF Fallo de fase U arriba del IGBT Contacte al representante de
2 UPLF Fallo de fase U debajo del IGBT ventas de LSIS.
3 VPHF Fallo de fase V arriba del IGBT
4 VPLF Fallo de fase V debajo del IGBT
5 WPHF | Fallo de fase W arriba del IGBT
6 WPLF | Fallo de fase U debajo del IGBT
7 UWSF | Corto de salida entre Uy W Compruebe el corto del borne
8 VUSF Corto de salida entre Uy V de salida del variador, el borne
9 WVSF | Corto de salida entre Vy W de conexion del motor o la
conexion del motor.
10 UPGF | Fallo de tierra en fase U Compruebe el fallo de tierra
11 VvPGF Fallo de tierra en fase V en el cable de salida del
12 | WPGF | Fallo de tierra en fase W variador o en el motor o dafos
a la aislacion del motor.

13 UPOF | Circuito de salida abierto en la fase | Compruebe la conexién

U correcta del motor a la salida
14 | vPOF Circuito de salida abierto en la fase | del variador o la conexion

V correcta del motor.
15 | WPOF | Circuito de salida abierto en la fase

W
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8.16 Definicion de frecuencia y seleccion de 2%° método de
accionamiento

- ; . Valor "
Grupo Caodigo Nombre del pardmetro Definicion | Rango predeterminado Unidad

drv Modo de accionamiento 1 | - 0~3 1 -
Grupo de Frq Modo de frecuencia 1 - 0~8 0 -
accionamiento | drv2 Modo de accionamiento 2 | - 0~3 1

Frg2 Modo de frecuencia 2 - 0~7 0
Grupo E/S 117 ~ Seleccion de. borng Plde | 0~27

124 entrada multifuncién

El Modo de accionamiento 1 se usa cuando la entrada definida como segunda fuente no se ingreso en
la entrada multifuncién (117~124).

El Modo de accionamiento 2 permite entrar la definicion de frecuencia y el comando de accionamiento
como un segundo valor de definicién usando el borne de entrada multifuncién. En el caso de accionar
por comunicacion se usa para dejar la comunicacion y operar con el variador.

El método de conmutacion entre los Modos de accionamiento 1 y 2 se describe a continuacion.

Si el borne de entrada multifuncion definido como Modo de accionamiento 2 esta desactivado se usa
como Modo de accionamiento 1. Si el borne de entrada multifuncion definido como Modo de
Accionamiento 2 est4 activado se usa como Modo de Accionamiento 2.

Tt
t Seleccione el accionamiento en la segunda conmutacion de drv2 entre los siguientes valores:

drv2 | Modo de 0 | Operacion con la tecla RUN/STOP del teclado

accionamiento 2 Operacion | FX: Comando de avance

con borne | RX: Comando de retroceso

FX: Comando de funcionamiento/
parada

RX: Comando de avance/
Retroceso

3 | Operacién mediante comunicacion

t Seleccione el accionamiento en la segunda conmutacion de Frg2 entre los siguientes valores:
Tt

Frg2 | Modo de Modo de frecuencia 1 digital por
frecuencia 2 teclado

Modo de frecuencia 2 digital por
teclado

Definicion 1 de borne V1:
-10~+10V

Definicion 2 de borne V1: 0~+10V
Borne I: 0~20mA

Definicion 1 de borne V1 + borne |
Definicion 2 de borne V1 + borne |

Definicidn mediante comunicacion RS-485

Digital

Analdgico

N (OO RW N
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t El siguiente es un ejemplo de conmutacion entre drv1l y drv2.

Grupo Caddigo Nombre del parametro Definicion . Unidad
predeterminado
drv Modo de accionamiento 1 | - 1 -
Grupo de Frq Modo de frecuencia 1 - 0 -
accionamiento | drv2 Modo de accionamiento 2 | - 1
Frg2 Modo de frecuencia 2 - 0
Grupo E/S 124 Seleccion de borne P8 de | 7

entrada multifuncion

t La siguiente figura surge de la definicion anterior, cuando la frecuencia de comando es 30 [Hz],
F4 [Método de parada] = 0.

Comunicacion FX

P&: 2 do cambio

Frecuencia de salida

30.00

=i i =t [ = [i"=N

i {1 13 i

(| — i I | |
5| g : ‘I | I | 1 L

| | | |

| ||: L ||:

— T T T

|| [ [ [

1l [ I [

I 1 | [ | 1|
W . R T T T I |

[ | [ | | |

| 1| |

| 1| |

| | | |
L1 il L
o @

Aceleracion durante el tiempo de aceleracion hasta alcanzar la frecuencia en el Modo de
accionamiento 1, sefal FX.

Accionamiento continuo con FX en ON porque DRV2 es 1 cuando la entrada del borne P8
est4 en ON y cambia a la 2%,

Parada gradual como comando de parada porque DRV es el accionamiento de
comunicacion cuando la entrada del borne P8 esta en OFF y cambia a la primera.

Aceleracion hasta definir la frecuencia para el Modo de accionamiento 1, la sefial FX esta

en ON.

Parada gradual con FX en OFF porque DRV2 es 1 cuando la entrada del borne P8 esté en
ON y cambia a la 2.

/I\PRECAUCION

Si pulsa ON mientras el borne de entrada multifunciéon (P1~P8) esta definido en 2%
fuente, el comando de frecuencia y el comando de accionamiento cambian al Modo
de accionamiento 2. Deberia verificar el Modo de accionamiento 2 antes de activar

el borne de entrada multifuncion.
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8.17 Desaceleracidn para prevencidon de disparo por sobretension y
frenado de potencia

Valor

predeterminado IR

Grupo Caddigo Nombre del parametro Definicion | Rango

Grupo de F4 Seleccion de modo de

funciones 1 parada < 0~3 0

F59 BIT O: prevencién de entrada
en pérdida durante la
aceleracion

BIT 1: prevencién de entrada
en pérdida durante el - 0~7 0
funcionamiento constante
BIT 2: prevencién de entrada
en pérdida durante la
desaceleracion

Seleccién de limite de
F61 tension durante la - 0~1 0
desaceleracion

§ Para prevenir el disparo por sobretension cuando se reduce la velocidad defina el BIT 2 de F59 en 1
y defina F 4 en 3 para efectuar el frenado de potencia.

t Prevencion del disparo por sobretension cuando se reduce la velocidad: funcion que previene el
disparo por sobretensién cuando se reduce la velocidad o en una parada utilizando frenado por
regeneracion.

t Frenado de potencia: Ajuste de la pendiente de desaceleracion o nueva aceleracion cuando la
tension de bus de CC del variador supera determinado nivel de energia de regeneracion del
motor eléctrico. Puede usarse cuando se necesita un tiempo de desaceleracion corto sin
resistencia de frenado. Sin embargo, debe tenerse en cuenta que el tiempo de desaceleracion
puede ser méas prolongado que el definido y cuando se usa con una carga en la que
frecuentemente hay desaceleracion tenga cuidado de no causar dafios por sobrecalentamiento
del motor.

/b Precaucion
La prevencion de entrada en pérdida y el frenado de potencia s6lo operan durante la
desaceleracion y el frenado de potencia tiene precedencia. Es decir, cuando el BIT 2
de F59 y el frenado de potencia de F 4 estan ambos definidos, el frenado de potencia
es el que opera.
F61 (Seleccion de limite de tension durante la desaceleracion): es visible cuando el
BIT 2 de F59 esté& definido.
Puede ocurrir un disparo por sobretension si el tiempo de desaceleracion es
demasiado corto o la inercia demasiado grande.
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8.18 Control del freno externo

Grupo Caddigo Nombre del parametro | Definicion | Rango Valor_ Unidad
predeterminado
Grupo de H40 Seleccion de modo de 0 0-3 0
funciones 2 control
Grupo E/S 182 Corriente de apertura del i 0~180.0 | 50.0 %

freno

183 Tiempo de retardo de i 0~10.00 | 1.00 seg
apertura del freno

184 Frecuencia para apertura i 0-400 | 1.00 Hy
del freno en giro horario (H)

Frecuencia para apertura

185 del freno en giro antihorario - 0~400 1.00 Hz
(AH)

186 Tiempo de retardo de cierre i 0~10.00 | 1.00 seg
del freno

187 Frecuencia de cierre del i 0~400 | 2.00 Hy
freno

154 Seleccion de borne de 19 |0~19 12
salida multifuncién

55 Seleccion de relé 19 0-19 17

multifuncién

8§ 182~I87 son visibles sdlo cuando 154 o 155 estan definidos en 19.

Tt

t Se usan para controlar la operacion de activacion y desactivacion del freno electrénico de un
sistema de carga. Solo opera cuando el valor definido del modo de control (H40) es 0 (Control
VIf). La secuencia se forma después de comprobar el modo de control definido.

t Cuando el control del freno esta operando, el freno de CC y el funcionamiento de residencia no
operan en el arranque.

Secuencia de apertura del freno

t Cuando el motor eléctrico recibe instrucciones de funcionar, el variador acelera con giro en
sentido H o AH hasta la frecuencia de apertura del freno (184, 185). Después de llegar a esta
frecuencia, la corriente que circula por el motor llega a la corriente de apertura del freno (182) y
envia sefiales para abrir el freno a los bornes de salida multifuncion o a los relés de salida que
estan definidos para realizar el control del freno.

Secuencia de cierre del freno

€ Durante el funcionamiento, el motor eléctrico desacelera cuando recibe una instruccién de
parada. Cuando la frecuencia de salida llega a la frecuencia de cierre del freno deja de
desacelerar y envia una sefial para cerrar el freno al borne de salida definido. La frecuencia
llega a “0” después de mantenerla durante el tiempo de retardo de cierre del freno (186).
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| 84,1 85

| 87
Frecuencia de salida
182
Caorriente de salida
| 83
e -
186
Velocidad del motor x‘
Borne de salida del freno [ |
Comando de accionamiento | ]
Intervalo de apertura del freno
Intervalo de cierre Intervalo de cierre

del freno del freno

En el caso de control constante W/F en |a seleccidn de modo de control

/v Precaucion

e

El control del freno externo sélo se usa en el control constante de V/fy la
frecuencia de apertura del freno debe ser inferior a la frecuencia de cierre.
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8.19 Acumulacion de energia cinética (KEB)

Grupo Caodigo | Nombre del parametro | Definicion Rango Valor_ Unidad
predeterminado
Grupo de Seleccién de operacion
H64 1 ~1 0
funciones 2 6 KEB 0
Hes | Niveldeinicio de i 110.0~140.0 | 130.0 ]
operacion KEB
I 0
Hee | Nivel de parada de i 110.0~145.0 | 135.0 %
operacion KEB
H67 Gananfz’la de la - 1~20000 1000 -
operacion KEB
H37 Inercia de la carga 0 0~2 0 -

Cuando hay un fallo de potencia en la alimentacion, la tension del bus de CC del variador baja y
se produce un defecto de baja tension que da como resultado un corte de la salida. La funcién
KEB mantiene la tension de la conexion de CC mediante el control de la frecuencia de salida
del variador mientras dure el fallo de potencia.

Selecciona la operacion de acumulacion de energia cuando se corta la alimentacion de entrada.
Si H64 esta definido en 0 opera en desaceleracion normal hasta que se produce la baja tension.
Cuando H64 est& definido en 1 controla la frecuencia de salida del variador y carga la energia
del motor a la conexion del bus de CC del variador.

H65 (Nivel de inicio de operacion KEB), H66 (Nivel de parada de operacion KEB): Seleccionan
el punto de inicio y de parada de la operacion de acumulacion de energia. Defina el nivel de
parada (H65) mas alto que el nivel de inicio (H66), definiendo el nivel de baja tensién como
estandar.

H37 (Inercia de la carga): Utiliza el impulso de la inercia de la carga para controlar la operacion
de acumulacion de energia. Si el indice de inercia se define en un valor alto, el rango de
frecuencia se achica durante la operacién de acumulacién de energia.

8-35



8.20 Accionamiento DRAW

Grupo Cddigo | Nombre del parametro | Definicion | Rango Valor_ Unidad
predeterminado
Grupo de £70 Seleccién de modo 0-3 0 )
funciones 1 PRAW
F71 Indice DRAW - 0.0~100.0 | 0.0 %
t

t Es una clase de control de tension de lazo abierto que usa la diferencia de velocidad del motor

funcionando bajo el comando de frecuencia principal para mantener la tension del material en

un valor estable.

t Elindice reflejado en la frecuencia de salida difiere segun la seleccion realizada en F70
(Seleccién de modo DRAW).

F70

Operacion
DRAW

No funciona en modo DRAW

Entrada V1 (0~10V) en operacion DRAW

Entrada | (0~20mA) en operacién DRAW

W|IN|F—|O

Entrada V1 (-10~10V) en operacion DRAW

t Seleccion de 1y 2 para F70

El valor central de la entrada analdgica (seleccionada por el valor definido en 16~115)

como estandar, si la entrada es grande se torna (+), si es pequefia (-) y se refleja en la

frecuencia de salida como el indice definido en F71.
t Seleccion de 3 para F70
OV como estandar, si la tension de entrada analdgica es grande se torna (+), si es

pequefa (-) y se refleja en la frecuencia de salida como el indice definido en F71.
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Seleccian de 17/2°
frecuencia

Teclado o
Teclada remoto

Drive Group
Fillro da  Escala da entrada Frg/Frg2

entrada analégica  analégica

n~-1nm G':':‘:ffs

o 20 ] — Grupa EIS
0| Defiricién de teclada 1 ks H7-124
1 Definicicn de el 2 [ = : : i
o] recuencia por recuencia de
T i :

2| V11:-10-10v b impulsos(JOG) referencia final
3 |ViI_2.0~10V b +
410~ 20mA g » )

it ot b P
7 | Comunicacian [ |

Filtro de Seleccidn de

- enlrada digital frecuencia mullipasa
= Frecuencia
Grupo EfS
P2 L rultipaso
B3 M7 -124
Grupo E/S = Frecuancia

: | /— L : 13033 central Grupo fune. 1

' T Drive Group F1
. st1-s0
P7
P&

Vi_2
0~+10[V]

Grupo func. 1

Grupo func. 1 " F70
F70: DRAWMODE Referencias

0] MINGLUNG DRAWMODE : Modo DRAW

_1 Moo v1_2 Drive Group : Grupo de accionamiento

2| Moo | FRQ : Frecuencia

S_ Mocn W11

t Ejemplo de la operacibn DRAW
Si la operacion DRAW se define en 30Hz, F703 (V1: -10V~10V), F71=10.0% seleccionado,
(I3~115 = envio de planta). La frecuencia que cambia con la operacién DRAW es 27Hz (V1. -
10V) ~ 33Hz (V1=10V).

#p Precaucion

En la operacion DRAW, defina la frecuencia de comando en FRQ/FRQ2 y defina el resto
de F70 (Seleccion de modo DRAW). Por ejemplo, si FRQ=2 (V1) y F70=1 (V1), no opera.
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8.21 Accionamiento PWM de 2 fases

Grupo Cddigo | Nombre del parametro | Definicién | Rango

predeterminado

Valor

Unidad

Grupo de
funciones 2

0

t La pérdida de calor y la corriente de fuga del variador pueden reducirse cuando H48 esta

definido en 1 (PWM de dos fases) de acuerdo con el indice de carga.
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8.22 Control del ventilador de enfriamiento

Grupo Cddigo | Nombre del parametro | Definicion | Rango Valor_ Unidad
predeterminado
Grupo de H77 [Contrql dgl ventilador 1 0-1 0
funciones 2 de enfriamiento]

§ Controla el encendido/apagado del ventilador de enfriamiento para enfriar el disipador térmico del

variador.

t Cuando esta definido en 0O:

-. El ventilador de enfriamiento comienza a operar cuando la alimentacion esta conectada.

-. El ventilador de enfriamiento se detiene cuando la tension del circuito principal del variador se

convierte en baja tension por la desconexién de la alimentacion.

t Cuando esta definido en 1:

-. El ventilador de enfriamiento comienza a operar cuando la alimentacion es activada con el
comando de operacion ON.

-. El ventilador de enfriamiento se detiene cuando el comando de operacion es desactivado
(OFF) con la salida del variador cerrada.

-. El ventilador de enfriamiento sigue operando cuando la temperatura del disipador térmico

excede un cierto limite, independientemente del comando de operacion.

-. Se usa cuando se requiere el uso frecuente de RUN/STOP o de STOP. Ayuda a prolongar la
vida util del ventilador de enfriamiento.

8-39



8.23 Seleccion de modo de operacidn cuando se produce un disparo por
el ventilador de enfriamiento

o . L Valor :
Grupo Caodigo Nombre del pardmetro Definicibn | Rango predeterminado Unidad

Grupo de [Seleccion de modo de
funciones 2 operacion ante un mal _

alits funcionamiento del : 0~1 0 i

ventilador de enfriamiento]
Gruoo E/S | 154 [Seleccion de borne de 18 0-19 | 12 i
P salida multifuncién]
155 [Seleccion de relé 18 0-19 | 17 i

multifuncién]

§ Seleccione 0 6 1 en H78.
§ Si H78 esta definido en 0 (operacion continua), la salida de la alarma puede definirse en 154 o 155.

t 0: Operacion continua cuando se produce un disparo por mal funcionamiento del ventilador de

enfriamiento.

-. La operacion no se detiene independientemente del disparo del ventilador de enfriamiento.
-. Cuando 154 o 155 se definen en 18 (alarma por fallo del ventilador de enfriamiento), la sefal de
la alarma de fallo puede enviarse al borne de salida multifuncion o al relé multifuncion.

/1N PRECAUCION

Si la operacion continda después del disparo por mal funcionamiento del ventilador de

enfriamiento puede producirse un disparo por sobrecalentamiento y activarse la funcién de
proteccion. También se reduce la vida de los componentes principales debido al aumento de
la temperatura interna del variador.

t 1: La operacion se detiene al producirse un fallo del ventilador de enfriamiento

-. Cuando se produce un fallo del ventilador de enfriamiento se visualiza el mensaje

en el visor de LED y la operacién se detiene.
-. Si 154 o 155 estén definidos en 17 (Salida de fallo) se visualiza un mensaje de fallo.
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8.24 Leer/escribir pardmetros

Grupo Cddigo Nombre del parametro | Definicion | Rango Valor_ Unidad
predeterminado
Grupode  [HOL [Leer parametro] 1 0-1 0
funciones 2. g5 [Escribir parametro] 1 0-1 0

§ Se usa para leer/escribir los parametros del variador usando el teclado remoto.

/1N PRECAUCION

Tenga cuidado al ejecutar Escribir parametro (H92). Con esta funcion, los parametros del
variador se borran y los parametros en el teclado remoto son copiados al variador.

t Leer parametro

Paso Nota Visor del teclado
1 Ir al cédigo HI1. H91
2 Pulsar la tecla Intro () una vez. 0
3 Pulsar la tecla Subir () una vez. Rd
4 Pulsar la tecla Intro () dos veces. rd
Se visualiza H91 cuando la lectura del parametro ha
5 ; HI91
concluido.

t Escribir parametro

Paso Nota Visor del teclado
1 Ir al cédigo H92. H92
2 Pulsar la tecla Intro () una vez. 0
3 Pulsar la tecla Subir () una vez. Wr
4 Pulsar la tecla Intro () dos veces. Wr
Se visualiza H92 cuando la escritura del parametro
5 . H92
ha concluido.

Leer parametro (H91)

Teclado |
remoto

Escribir parametro (H92)

Variador

N



8.25 Inicializar/bloquear parametros
1 [Inicializar pardmetro

o . Valor
Grupo Cdédigo | Nombre del parametro Rango predeterminado
Grupo de HO3 [Inicializar parametro] | 0 | - 0
funciones 2
1 | Inicializar los 4 grupos
> Inicializar el grupo de
accionamiento
Inicializar el grupo de
3 :
funciones 1
Inicializar el grupo de
4 :
funciones 2
5 | Inicializar el grupo E/S

§ Seleccione el grupo a inicializar y hagalo con el codigo H93.

t Pulse latecla Intro () después de la definicion en H93. Se visualizara H93 nuevamente

cuando la inicializacién haya concluido.

1 Registrar contrasefia

o Nombre del e Valor .
Grupo Caodigo parametro Definicion Rango predeterminado Unidad
[Registrar ) N
Grupo de | H94 contrasefia] O~FFFF 10
funciones 2 |
H95 [Bloquear parametro] - O~FFFF 0

§ Registre la contrasefia para Bloquear pardmetros (H95).
§ La contrasefa deberia ser un valor hexadecimal. (0~9, A, B, C, D, E, F)

/1 PRECAUCION

Después de haber definido la funcién para bloquear modificaciones en H95 no olvide la contrasefia
registrada. La necesitara cuando intente liberar el bloqueo.

t La contrasefia por defecto de fabrica es 0. Entra una nueva contrasefia que no sea O.

t Siga los pasos a continuacion para registrar la contrasefia por primera vez.
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Paso Nota Visor del teclado

1 Ir al cédigo H94. H94
2 Pulsar la tecla Intro () dos veces. 0

3 Registrar la contrasefia (ej.: 123). 123
4 123 parpadeara al pulsar la tecla Intro ( ). 123
5 Pulsar la tecla Intro ( ). H94

t Siga la tabla a continuacion para cambiar la contrasefia (Contrasefia actual: 123 -> Contrasefia

nueva: 456).
Paso Nota Visor del teclado
1 Ir al cédigo H94. H94
2 Pulsar la tecla Intro ( ). 0
3 Entrar cualquier nimero (ej.: 122). 122

Pulsar la tecla Intro (). Se visualiza un O porque se
4 ingresé un valor incorrecto. La contrasefia no puede | O
ser cambiada en este estado.

5 Entrar la contrasefia correcta. 123
6 Pulsar la tecla Intro ( ). 123
7 Entrar la nueva contrasena. 456
8 Pulsar la tecla Intro (). “456” parpadeara. 456
9 Pulsar la tecla Intro ( ). H94

8-43






CAPITULO 9 - MONITOREO

9.1 Monitoreo del estado de operacidn

1 Corriente de salida
o . e Valor -
Grupo Caddigo Nombre del parametro | Definicion | Rango . Unidad
predeterminado
Grupo de_ CUr [Corriente de salida] -
accionamiento
8 La corriente de salida del variador puede ser monitoreada en Cur.
1 RPM del motor
Grupo Cddigo Nombre del parametro | Definicion | Rango Valor_ Unidad
predeterminado
Grupo de. rPM [RPM del motor] -
accionamiento
H31 [Numero de polos del| 212 4
motor]
Grupo de H49 [Seleccion de control PID] | - 0~1 0
funciones 2 .
[Ganancia para
H74 visualizacion de RPM del | - 1~1000 | 100 %
motor]

8§ Las RPM del motor pueden monitorearse en rPM.

t

~

Cuando H40 esta definido en 0 {control V/f} o 1 {control PID}, la frecuencia de salida del
variador (f) se visualiza en RPM usando la siguiente férmula. No se considera el deslizamiento
del motor.

_g120" f5. H74

RPM = .
€ H31 ; 100

Si el codigo H49 esta en 1, el valor de la realimentacion se convierte a frecuencia.

H31: Entre el nimero de polos del motor indicado en la placa de identificacion.

H74: Este parametro se usa para cambiar la visualizacion de la velocidad del motor a la
velocidad de giro (r/min) o a la velocidad mecénica (m/min).
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1 Tension del Bus de CC del variador

Grupo

Caodigo

Nombre del pardmetro

Definicidon

Rango

Valor
predeterminado

Unidad

Grupo de
accionamiento

dCL

variador]

[Tension del Bus de CC del

§ Latensién del Bus de CC del variador puede monitorearse en dCL.

t Se visualiza /2 multiplicado por el valor de la tensién de entrada mientras el motor esté parado.

1 Seleccion de la visualizacién del usuario

Valor

Grupo Cddigo Nombre del parametro Definicion | Rango . Unidad
predeterminado
Grupo de [Seleccion de
; . vOL : . L . -
accionamiento visualizacién del usuario]
Grupo de H73 [Seleccion de item de i 0~2 0
funciones 2 monitoreo]

§ El item seleccionado en H73 - [Seleccion de item de monitoreo] puede monitorearse en vOL - [Seleccion
de visualizacion del usuario].
§ Si selecciona potencia de salida o par se visualizara Por o tOr.

t H73: Seleccione uno de los nimeros correspondientes a los items deseados.

H73

[Seleccion de
item de
monitoreo]

0

Tensién de salida

L
I

[V] Lol
1 Potencia de
salida [kW]

t Entre la eficiencia del motor indicada en la placa de identificacion del motor en H36 para
visualizar el par correcto.
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1 Visualizacion de encendido

Grupo Caodigo

Nombre del
parametro

Definicibn Rango

Valor
predeterminado

Grupo de

funciones 2 Az

[Visualizacion de
encendido]

Comando de frecuencia (0.00)

Tiempo de aceleracion (ACC)

Tiempo de desaceleracion (DEC)

Modo de accionamiento (drv)

Modo de frecuencia (Frq)

Frecuencia multipaso 1 (St1)

Frecuencia multipaso 2 (St2)

Frecuencia multipaso 3 (St3)

Corriente de salida (CUr)

O 0iINIOIOiIAI WINIFLP O

RPM del motor (rPM)

=
o

Tensién del Bus de CC del
variador (dCL)

11

Seleccién de visualizacion del
usuario (vOL)

12

Visualizacion de fallo 1 (nOn)

13

Seleccién de direccién de
operacion (drC)

14

Corriente de salida 2

15

RPM del motor 2

16

Tensién del Bus de CC del
variador 2

17

Seleccién de visualizacién del
usuario 2

0

§ Seleccione el parametro a visualizar en el teclado cuando realice el encendido (ON).

§ La corriente de salida, las RPM del motor, la tension del Bus de CC y la seleccion de visualizacion del
usuario se visualizan directamente cuando se definen en 14~17.
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9.2 Monitoreo de los bornes de E/S

I Monitoreo del estado de la bornera de entrada

o . s Valor :
Grupo Codigo | Nombre del parametro | Definicibn | Rango predeterminado Unidad
Grupo E/S
§ El estado actual (ON/OFF) de los bornes de entrada puede monitorearse en 125.
t Se visualiza lo siguiente cuando P1, P3, P4 estan en ON y P2, P5 estan en OFF.
—__~ S~ N N
(ON)
2 ) ), )
(OFF)
D (R D (R
P8 P7 P6 P5 P4 P3 P2 P1
I Monitoreo del estado de la bornera de salida
Grupo Codigo | Nombre del pardmetro | Definicion | Rango Vel Unidad

predeterminado

Grupo E/S

§ El estado actual (ON/OFF) de los bornes de salida (MO, relés) puede monitorearse en 126.

t Se visualiza lo siguiente cuando el borne de salida multifuncién (MO) esta en ON con el relé

multifuncién en OFF.
3AC MO
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9.3 Monitoreo de las condiciones de fallo

1 Monitoreo del estado actual del fallo

o . L Valor :
Grupo Caodigo | Nombre del parametro | Definiciéon | Rango predeterminado Unidad
Grupo de [Visualizacion de fallo
. . nOn -
accionamiento actual]

§ Elfallo ocurrido durante la operacion se visualiza en nOn.
8 Pueden monitorearse hasta tres clases de fallo.

t Este parametro proporciona informacion sobre los tipos de fallo y el estado de operacion en el
momento de ocurrir el fallo. Consultar en las paginas 4-11 o 9-5 la definicién con el teclado.
Tt

Tipos de Frecuencia
annn
fallo Y AN X
Corriente Cr
AR
Infolrmac.ltr)n/de o 1) | Fallo durante la
aceleracions Y1 L ) | aceleracion
desaceleracion
1) | Fallo durante la
LI L ) | desaceleracion
_ Fallo durante el
'-“'- ,-,' funcionamiento
constante
t Consultar los tipos de fallo en la pagina 12-1.
I Monitoreo del histérico de fallos
o . L Valor :
Grupo Caodigo | Nombre del parametro | Definicion | Rango predeterminado Unidad
Grupo de H1 [Histérico de fallo 1] -
funciones 2
H5 [Historico de fallo 5]
H6 [Reponer histarico de i 0~1 0
fallo]

§ H 1~H 5: Se almacena informacion sobre un maximo de 5 fallos.
§ H 6: Se despeja toda la informacion sobre fallos previos almacenada en los cédigos H1 a H 5.

t Cuando se produce un fallo durante la operacion, éste puede ser monitoreado en nOn.



t Cuando la condicion de fallo se repone con la tecla STOP/RST o el borne multifuncion, la
informacion que se muestra en nOn pasard a H 1. Ademas, la informacién sobre el fallo previo
almacenada en H 1 pasara automaticamente a H 2. La informacion actualizada sobre el fallo se
almacenara entonces en H 1.

t Cuando se producen més de un fallo simultaneamente se almacenan hasta tres tipos de fallo en
un cédigo.

Tipos de fallo  Estado de operacion en el fallo
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9.4 Salida analc’)gica

Grupo Cddigo Nombre del parametro | Definicion | Rango Valor_ Unidad
predeterminado
Grupo [Seleccion de item de . B
E/S 150 salida analdgica] 0~3 0
151 [Ajuste del nivel de salida i 10~200 | 100 o
analdgica] 0

§ Elitem de saliday el nivel de salida del borne AM son seleccionables y ajustables.

t 150: El item seleccionado sera la salida del borne de salida analégica (AM).

150

Sele(:jcién (Ijg Salida correspondiente a 10V
item de salida
analbgica | | Clase 200V | Clase 400V

0 Frecuencia de salida. | Frecuencia maxima (F21)

5 . .
1 Corriente de salida 150% Qe la corriente nominal
del variador
2 Tensién de salida 282VCA 564VCA
Tensién del Bus de
3 CC del variador 400vee Boovee

t I51: Si quiere usar el valor de la salida analégica como entrada a un indicador, éste puede

ajustarse de acuerdo con las diversas especificaciones de indicadores.

0 — 10vdc
AM &‘

CM&‘
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9.5 Borne de salida multifuncion (MO) y relé multifuncion (3AC)

Valor
predeterminado

Nombre de
parametro

Grupo | Cdodigo Definicion Rango

FDT-1 12
FDT-2

FDT-3 17
FDT-4

FDT-5

Sobrecarga {OLt}

Sobrecarga del variador {IOLt}
Entrada en pérdida del motor {STALL}

Disparo por sobretension {OV}

Disparo por baja tension {LV}

Sobrecalentamiento del variador {OH}

Pérdida de comando

Durante el funcionamiento

Durante la parada

Durante el funcionamiento constante

Grupo

E/S Durante la busqueda de velocidad

Tiempo de espera para entrada de
sefial de funcionamiento

Salida de fallo

Alarma de disparo del ventilador de
enfriamiento

Sefal de control del freno

Cuando se | Cuando se | Cuando se
define H26 | produce el | produce el
—[Numero | disparo, disparo por
gg INtentos | excepto baja
rearranque por t.’f"“a tension
automatico] tension
Bit 2 Bit 1 Bit 0

- - - 2

- - U

- u -

- u u

U - -

u - u

U U -

u u u

§ Seleccione el item deseado para que sea la salida por el borne MO y el relé (30AC).
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t 156: Cuando selecciona 17 {Visualizacion de fallo} en 154 e 155 se activaran el borne de salida y

el relé multifuncién con el valor de 156.

1 0:FDT-1

t Compruebe si la frecuencia de salida coincide con la frecuencia definida por el usuario.

t Condicion activa: Valor absoluto (frecuencia predeterminada - frecuencia de salida) <= Ancho
de banda de frecuencia detectada/2

Grupo Cddigo Nombre del parametro | Definicion | Rango Vel Unidad

predeterminado
[Ancho de banda de : _
frecuencia detectada] 0~400 | 10.00 Hz

Grupo I/0 153

§ No puede definirse en un valor superior a la Frecuencia méaxima (F21).

4 Cuando 153 se define en 10.0

40Hz

c0Hz

Pefinicién
de frecuencia

40Hz
35Hz

cOHz

15Hz

Frecuencia

Mo |
Comando de
funcionamiento(RUN) | |

I 1:FDT-2
4 Activado cuando la frecuencia predefinida coincide con el nivel de
frecuencia detectada (152) y se cumple la condicion FDT-1.
4 Condicion activa: (Frecuencia predefinida = Nivel FDT) y FDT-1
o . . Valor Unida
Grupo Caddigo Nombre del parametro | Definicién | Rango predeterminado d
Nivel de frecuencia Hz
Grupo E/S 152 [ - 30.00
([j:r:ic;ltc??jag banda de 0400
== frecuencia detectada] : 10.00

§ No puede definirse en un valor superior a la Frecuencia méaxima (F21).

4 Cuando 152 e 153 se definen en 30.0Hz y 10.0Hz, respectivamente.

S0Hz
30Hz

Definicion
de frecuencia |

25Hz
Frecuencia

no I

Comando de
funcionamiento (RUN)
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1 2:FDT-3
4 Activado cuando la frecuencia de funcionamiento cumple con la siguiente

condicion.
4 Condicion activa: Valor absoluto (Nivel FDT - frecuencia de
funcionamiento) <= Ancho de banda FDT/2
o . L Valor :
Grupo Codigo | Nombre del parametro | Definicion | Rango predeterminado Unidad
[Nivel de frecuencia . Hz
Grupo E/S 152 detectadal 30.00
0~400
53 [Ancho de banda de ) 10.00
frecuencia detectada] '

§ No puede definirse en un valor superior a la Frecuencia méaxima (F21).

t Cuando 152 e I53 se definen en 30.0Hz y 10.0Hz, respectivamente.
35Hz
30Hz
25Hz

Frecuencia

1o 1 1
Comando de
funcionamiento (RUN)|
1 3:FDT-4
4 Activado cuando la frecuencia de funcionamiento cumple con la siguiente
condicion.
Condicion activa:
Tiempo de aceleracion: Frecuencia de funcionamiento >= Nivel FDT
Tiempo de desaceleracion: Frecuencia de funcionamiento > (Nivel FDT — Ancho
de banda FDT/2)
Grupo Codigo | Nombre del parametro | Definicion | Rango Valor_ Unidad
predeterminado
Nivel de frecuencia Hz
Grupo E/S 152 [ - 30.00
([j:r:ic;ltc??jag banda de 0400
== frecuencia detectada] : 10.00

§ No puede definirse en un valor superior a la Frecuencia méaxima (F21).

4 Cuando 152 e 153 se definen en 30.0Hz y 10.0Hz, respectivamente.

J0Hz
25Hz

Frecuencia

no [ ] [ 1

Comando de
funcionamiento(RUN) [ |
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1 4:FDT-5
4 Activado como contacto B en coparacién a FDT-4.
Condicion activa:
Tiempo de aceleracion: Frecuencia de funcionamiento >= Nivel FDT
Tiempo de desaceleracion: Frecuencia de funcionamiento > (Nivel FDT — Ancho de
banda FDT/2)

Grupo Cddigo | Nombre del parametro | Definicion | Rango Valor_ Unidad
predeterminado
Nivel de frecuencia Hz
Grupo E/S 152 [ - 30.00
‘[j:rt]i‘;]tj‘i? banda de 0400
== frecuencia detectada] | 10.00

§ No puede definirse en un valor superior a la Frecuencia méaxima (F21).

4 Cuando 152 e 153 se definen en 30.0Hz y 10.0Hz, respectivamente.

30Hz
25Hz

Frecuencia

o [ [ 1

Comando de
funcicnamiento (RUN)| |

1 5: Sobrecarga (OLt)

4 Ver pagina 10-2.
1 6: Sobrecarga del variador (IOLt)

4 Ver pagina 10-6.
1 7: Entrada en pérdida (STALL)

4 Ver pagina 10-3.
1 8: Disparo por sobretension (Ovt)

4 Activado cuando se produce un disparo por sobretension debido a que se
excedid la tension de la conexion de CC de 400VCC para la clase 200V y
de 820VCC para la clase 400V.

1 9: Disparo por baja tension (Lvt)

4 Activado cuando se produce un disparo por baja tension debido a que la
tension de la conexién de CC estuvo por debajo de 180VCC para la clase
200V y de 360VCC para la clase 400V.

1 10: Sobrecalentamiento del disipador térmico del variador (OHt)
4 Activado cuando se sobrecalienta el disipador térmico.
1 11: Pérdida de comando

4 Activado cuando se pierden los comandos Analégico (V1, 1) y de

comunicacion RS485.
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1 12: Durante la operacion
4 Activado cuando se entra el comando de funcionamiento y el variador
entrega tension.

Frecuencia

1o |

Comando de
funcionamiento (RUN)

1 13: Durante la parada
4 Activado durante la parada sin comando activo.

Frecuencia

1o 1 1

Comando de
funcionamiento (RUN) |

1 14: Durante el funcionamiento constante
4 Activado durante la operacion a velocidad constante.

Frecuencia

Ll |

Camanda de
funcionamientotRUNJ| I

1 15: Durante la busqueda de velocidad
4 Ver pagina 8-22

16: Tiempo de espera para la entrada de la sefial de funcionamiento
4 Esta funcion se activa durante la operacién normal y el variador espera
por el comando de funcionamiento activo de la secuencia externa.

1 17: Salida de fallo
4 Se activa el parametro definido en 156.
4 Por ejemplo, si 155 e 156 estan definidos en 17 y 2, respectivamente, el
relé de salida multifuncién se activara cuando se produzca un disparo que
no sea el disparo por baja tension.

1 18: Alarma por disparo del ventilador de enfriamiento
4 Se usa para enviar una sefial de alarma de salida cuando H78 esta
definido en 0O (operacion constante con disparo del ventilador de
enfriamiento). Ver pagina 8-39.
1 19: Sefal del freno
4 Se usa para enviar una sefial cuando esta definido para usar como sefial
de freno externo. Ver pagina 8-33.
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9.6 Seleccidn de borne de salida para indicar un error de comunicacion

Valor

Grupo Codigo | Nombre del pardmetro | Definicion | Rango predeterminado Unidad
[Seleccion de borne de
Grupo E/S 57 salida cuando ocurre un | 0-3 0

error de comunicacion

con el teclado]

§ Seleccione la salida de relé o la salida de colector abierto cuando hay un fallo de comunicacion
teclado-variador.

4 La comunicacion entre el teclado y la CPU del variador se hace por
comunicacion serial, que es la que entrega la informacion. Cuando se
produce un error de comunicacion durante cierto tiempo se visualiza

y una sefial de error puede ser enviada a MO o al relé.

B BA S

1: Salida de la sefial a MO
2: Salida de la sefial a los contactos 3A, 3B
3: Salida de la sefial a MO, 3A, 3B

9-13

Relé de salida MFI Borne de salida MFI
Bit 1 Bit O
0 - -
1 - P
2 P -
3 P P
0: Sin utilizar






CAPITULO 10 - FUNCIONES DE PROTECCION

10.1 Proteccidén por temperatura

- i C Valor ;
Grupo Caodigo | Nombre de parametro Definicion | Rango predeterminado Unidad
Grupo de [Seleccion ~
funciones 1 [ 20 termoelectronica (ETH)] 5 o °
F51 [Nivel termqelectromco ) 50~200 | 150 %
durante 1 minuto]
F52 [Nivel termoelectronlco . 50~150 | 100 %
para trabajo continuo]
F53 [Tipo de motor] - 0~1 0

§ Defina F50 — [Seleccién termoelectronica] en 1.

§ Se activa cuando el motor se sobrecalienta (inversa de tiempo). Si circula mas corriente que la
definida en F51, la salida del variador se desconecta durante el tiempo predefinido en F51 - [Nivel
termoelectrénico durante 1 minuto].

t F51: Ingrese el valor de corriente méxima que puede circular al motor en forma continua
durante un minuto. Se define en porcentaje de la corriente nominal del motor. El valor no puede
definirse por debajo de F52.

t F52: Ingrese la corriente para operacion continua. Normalmente se usa la corriente nominal del
motor. No puede definirse en un valor superior a F51.

t F53: En el motor de inductancia, los efectos del enfriamiento disminuyen cuando el motor
funciona a baja velocidad. Un motor especial es un motor que usa un ventilador de enfriamiento
con alimentacién independiente para maximizar el efecto de enfriamiento, incluso a baja

velocidad.
F53 [Tipo de motor] 0 Motores estandar que tienen un ventilador de
enfriamiento conectado directamente al eje
1 Motor especial que usa un ventilador de
enfriamiento con alimentacion independiente

{orriente para
operacidn continua L% 1

FE3=1

100

13 F53 = 2

k5

Frecuencia [Hz]

20 b0
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Corriente [%1

F51

F52

| Tiempo de disparc por
proteccidn termoelectrénica [segundos]
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10.2 Advertencia y salida por sobrecarga
I Advertencia por sobrecarga

o . s Valor :
Grupo Codigo | Nombre de parametro Definicion | Rango predeterminado Unidad
-~ 0,
Grupo de 30~150 | 150 %
funciones 1
0~30 10 seg
0~19 12
Grupo E/S leccion de reld
55 [Se eccion de rele 5 17
multifuncién]
§ Seleccione un borne de salida para esta funcion entre MO y 3ABC.
§ Siselecciona MO como borne de salida defina 154 en 5 {Sobrecarga: OL}.
t F54: Defina el valor como porcentaje de la corriente nominal del motor.
t IJ‘ED]DQ de
t t
-—p - — -
FEy
{orriente
Salida
nultifuncicn — R
I Salida por sobrecarga
o . S Valor :
Grupo Codigo | Nombre de parametro Definicion | Rango predeterminado Unidad
Grupo de 1
funciones 1
F57 [Nivel de salida por i 30~200 | 180 %
sobrecarga]
F58 [Tiempo de salida por i 0-60 60 seg
sobrecarga]

§ Defina F56 en 1.
§ La salida del variador se desconecta cuando el motor esta sobrecargado.

§ La salida del variador se desconecta cuando circula corriente excesiva al durante F58 — [Tiempo de

disparo por sobrecarga].
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10.3 Prevencion de entrada en pérdida

Grupo Cddigo | Nombre de parametro Definicion | Rango Valor_ Unidad
predeterminado
[Seleccion de prevencion | _
Grupo de F59 de entrada en pérdida] 0~7 0
funciones 1 i i6
F60 [Nivel de prevencion de . 30~200 | 150 %
entrada en pérdida]
oo Speccnietamede ;0B g
Grupo E/S
P 55 [Seleccion de relé 7 17
multifuncién]

§ Durante la aceleracion: El motor comienza a desacelerar cuando la corriente circulante supera el
valor definido en F60.
8 Durante el funcionamiento constante: El motor desacelera cuando la corriente circulante supera el
valor definido en F60.
§ Durante la desaceleracion: La desaceleracion del motor se detiene cuando la tension de la conexion
de CC del variador supera un determinado nivel.

8 F60: El valor se define como porcentaje de la corriente nominal del motor (H33).

§ 154, 155: El variador envia sefiales a través del borne de salida multifuncién (MO) o el relé de salida
(3ABC) o la secuencia externa cuando esta activada la funcién de prevencion de entrada en pérdida. El
estado de entrada en pérdida del motor puede monitorearse en estos codigos aunque F59 no esté
seleccionado (000).

t

t F59: La prevencion de entrada en pérdida puede definirse segun la siguiente tabla.

F59

Prevencion de Durante la En la Durante la
entrada en _ ... | desaceleracion velocidad aceleracién
pérdida Definicion constante
Bit 2 Bit 1 Bit 0

0 - - -

1 - - a

2 - a -

3 - u a

4 a - -

5 u - a

6 u a -

7 u u a

t Por ejemplo, defina F59 en 3 para activar la prevencion de la entrada en pérdida durante la
aceleracion y el funcionamiento constante.

t Cuando se ejecuta la prevencion de la entrada en pérdida durante la aceleracion o la
desaceleracion, el tiempo de aceleracién/desaceleracion puede ser mas prolongado que el

tiempo definido por el usuario.
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t Cuando la prevencion de entrada en pérdida se activa durante el funcionamiento constante se
ejecutan t1, t2 de acuerdo con el valor definido en ACC - [Tiempo de aceleracion] y dEC -
[Tiempo de desaceleracion].

FEO

Frecuencia -
—r>
tl te
Salida o relé
multifuncidn | | E§; | |
aceleracign funcionamiento
constante
Tensién TN
de CC

Frecuencia ___W\\\____\\\

Salida o relé

multifuncidn | |

Durante la
desaceleracidén
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10.4 Proteccidn por pérdida de fase de salida

Grupo Caodigo

Nombre de parametro Definicion | Rango

Valor

predeterminado JIiieee

Grupo de H19
funciones 2

entrada/ salida]

[Seleccion de proteccidn
por pérdida de fase de 1 0~-3 0

§ Defina el valor de H19 en 1.

§ Pérdida de fase de salida: La salida del variador se desconecta en el caso de haber pérdida de méas
de una fase entre U, Vy W.

§ Pérdida de fase de entrada: La salida del variador se bloquea en el caso de haber pérdida de més de
una fase entre R, Sy T. Si no hay pérdida de fase de entrada, la salida se desconecta cuando es
momento de reemplazar el capacitor del bus de CC.

/1N PRECAUCION

Defina correctamente el valor de H33 [Corriente nominal del motor]. Si la corriente nominal
real del motor y el valor de H33 son diferentes, la funcién de proteccion por pérdida de fase
de salida podria no activarse.

H19

[Seleccion de
proteccion por
pérdida de fase
de entrada/salida]

Sin utilizar

Proteccion por pérdida de fase de salida

Proteccion por pérdida de fase de entrada

W N[, ]| O

Proteccion por pérdida de fase de entrada/salida
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10.5 Senal de disparo externo

Grupo | Cédigo | Nombre de parametro Definicidon | Rango Valor_ Unidad
predeterminado
Grupo 117 [Definiciéon de borne P1 de 0~27 0
E/S entrada multifuncion]
[Definicién de borne P7
123 de entrada multifuncion] 18 6
[Definicién de borne P8
124 de entrada multifuncion] 19 !

§ Seleccione un borne entre P1 a P8 para la salida de la sefial de disparo externo.

8 Defina el valor de 123 e 124 en 18 y 19 para establecer P7 y P8 como contacto externo Ay
contacto externo B.

t Contacto A de entrada de sefial de disparo externo (N.A.): Entrada de contacto normalmente
abierto. Cuando el borne P7 definido en “Disparo externo-A” esta en ON (Cerrado), el variador

muestra el fallo y desconecta su salida.
t Contacto B de entrada de sefial de disparo externo (N.C.): Entrada de contacto normalmente
cerrado. Cuando el borne P8 definido en “Disparo externo-B” estd en OFF (Abierto), el variador

muestra el fallo y desconecta su salida.

— *\
o—% PL |Fx : 117 =D
- Frecuencia
—r *\
o—& p? .o : 123 = 18
B PY(Lontacto 4) ]
& P || lne RS & PS(Cantacto B) [ ]

Cn

Corando de

funcionaniento (RUN)
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10.6 Sobrecarga del variador

Grupo | Codigo | Nombre de parametro Definicidon | Rango Valor_ Unidad
predeterminado
[Seleccion de borne de salida
Grupo 154 multifuncion] 6 o-10 |2
E/S
155 [Seleccion de relé multifuncion] | 6 17

t La funcion de prevencion de sobrecarga del variador se activa cuando la corriente circulante

supera la corriente nominal del variador.
t El borne de salida multifuncién (MO) o el relé multifuncion (3ABC) se usan como salida para la

sefal de alarma cuando se produce un disparo por sobrecarga del variador.
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10.7 Pérdida del comando de velocidad

Grupo | Codigo | Nombre de parametro Definicion | Rango Valor_ Unidad
predeterminado
Gruno [Seleccion de criterios para la
E/Sp 116 pérdida de comando de 0 0~2 0
velocidad analdgica]
[Seleccion del modo de
162 accionamiento después de - 0~2 0
perder comando de velocidad]
[Tiempo de espera después de | N
198 perder comando de velocidad] 0.1~120 | 1.0 S€9
154 [Selgcmon de borne de salida 11 0~19 12
multifuncién]
155 [Seleccion de relé multifuncion] 11 17

§ Seleccione el modo de accionamiento cuando se perdi6 la referencia de frecuencia definida mediante
el borne de entrada analdgica (V1, I) o la opciéon de comunicacion.

€ 116: Se utiliza para definir los criterios en el caso de perder la sefial de entrada analdgica.
Tt

116 [Criterios para |a Inhabilitado (No se comprueba la pérdida de

perdida de sefial de O | sefial de entrada analégica).
entrada analogical

Cuando se ingresa la mitad del valor
definidoen 12,17, 112.

Cuando se ingresa menos del valor definido
enl2 17,112,

Ej. 1) El variador determina que la referencia de frecuencia se ha perdido cuando el valor
de DRV- Frq esté en 3 (entrada analdgica V1), 116 en 1y la sefial de entrada analdgica es
menos de la mitad del valor definidoen 1 7.

Ej. 2) El variador determina que la referencia de frecuencia se ha perdido cuando el valor
de DRV- Frq estd en 6 (V1 + 1), 116 en 2 y la sefial de entrada V1 es menos que el valor
de 112.

Tt

t 162: Cuando no se indica comando de frecuencia para el tiempo definido en 163 defina el modo
de accionamiento segun la siguiente tabla.

Tt

162 [Seleccion del modo Operacion continua a la frecuencia
de accionamiento anterior a perder el comando
después de perder Parada de funcionamiento libre (corte
comando de de salida)

frecuencia] 2 | Desaceleracion hasta parar

t 154, I155: El borne de salida multifuncion (MO) o la salida del relé multifuncion (3ABC) se usan
para enviar informacién sobre la pérdida del comando de frecuencia a una secuencia externa.
Tt
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Ej.) Cuando el valor de 116 esta definido en 2, 162 en 2, 163 en 5,0 segundos e 154 en 11,

respectivamente.
Frecuencia
definida
—P-5 secell—
Frecuencia
Mo | |

Comando de
funcionamiento (RUN)| |
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10.8 Definicidn de la operacion con resistor de frenado

Valor

Grupo Codigo | Nombre de parametro Definicibn | Rango predeterminado

Unidad

Grupo de H75 [Limite de operacion] 1 0~1 1

funciones 2 | Y76 [Operacion] - 0~30 10

%

8 Defina el valorde H75 en 1.
§ Defina el % de operacion en H76.

t H75: Definicion del limite de operacion del resistor de frenado

0 Sin limite

21 Precaucion

Tenga cuidado cuando el resistor de frenado se usa por encima de su
réegimen de vatios. Puede producirse un incendio  por
sobrecalentamiento. Cuando se usa un resistor con sensor de calor, la
salida del sensor puede usarse como sefal de disparo externo en la
entrada multifuncion.

1 La operacion esta limitada conforme a la definicion de H76.

t H76: Defina el indice de operacion del resistor (%ED) en una sola secuencia de operacion. El

indice para uso continuo es de 15 segundos maximo y no se emite sefial de uso superior a 15

segundos.
t Ejl)
T _dec -
H76= = 100[%]
T acc+T steady+T dec+T _stop
Donde
T_acc: Tiempo de aceleracidn para alcanzar una frecuencia definida
T_steady: Tiempo de operacién a velocidad constante a la frecuencia definida
T_dec: Tiempo para desacelerar a una frecuencia inferior a la velocidad
constante o tiempo para parar de la frecuencia a la velocidad
constante
T_stop: Tiempo de espera en una parada antes de reanudar la operacion
Frecuencia
-—a—-a—-a—p
T_acc T_steady T_dec T_stop
Ej. 2)

H 76 = T dec
T dec+T steadyl+T acc+T _steady2

- 100[%]
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Frecuencia

T_dec T_acc

e i i ——— - ol ——— i
T_steadyl T_steadyd
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CAPITULO 11 - COMUNICACION RS485

11.1 Introduccion

El variador puede ser controlado y monitoreado por el programa de secuencia de un PLC u otro
maodulo maestro.

Los accionamientos y otros dispositivos esclavos pueden conectarse en configuracion multidrop en
la red RS-485 y ser monitoreados o controlados por un solo PLC o una PC. Los parametros
pueden definirse y monitorearse desde la PC.

1 Caracteristicas
El variador puede utilizarse con facilidad en aplicaciones de automatizacion de planta ya que se
opera y monitorea segun la programacion del usuario.

* La modificacion y el monitoreo de los parametros pueden realizarse desde una computadora.
(Ej.: Tiempo de aceleracion/desaceleracion, Comando de frecuencia, etc.)

* Tipo de interfaz RS485:

1) Permite al accionamiento comunicarse con cualquier otra computadora.

2) Permite la conexién de hasta 31 accionamientos con sistema de enlace multidrop.

3) Interfaz resistente al ruido.

Los usuarios pueden utilizar cualquier tipo de conversor RS232-485. Las especificaciones de los
conversores son provistas por sus fabricantes. Consulte el manual del conversor para obtener
especificaciones detalladas.

1 Antes de la instalacion

Debe hacerse una lectura cuidadosa antes de la instalacién y la operacion. De lo contrario podrian
producirse dafios a las personas u otros equipos.
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11.2 Especificacion

1 Especificacién de rendimiento

item Especificacion

Método de RS485

comunicacion

Forma de transmision | Método de bus, sistema de enlace multidrop
Variador aplicable Serie SV-iG5A

Conversor

Conversor RS232

Accionamientos
conectables

Maximo 31

Distancia de
transmisién

Maximo 1.200m (Recomendado dentro de los 700m)

1 Especificacion del hardware

item Especificacion
Instalacion Usar los bornes S+, S- en la bornera de control
Fuente de . . . ., .
X -, Usar la alimentacion aislada de la fuente de alimentacion del variador
alimentacion

1 Especificacién de comunicacion

item

Especificacion

Velocidad de
comunicacion

19,200/9, 600/4, 800/2, 400/1, 200bps, seleccionable

Procedimiento de
control

Sistema de comunicacién asincrona

Sistema de Sistema half duplex

comunicacion

Sistema de ASCII (8 bits)

caracteres

Longitud del bit de Modbus RTU: 2 bits LS Bus: 1 bit
parada

Checksum 2 bytes

Verificacion de Ninauna

paridad ?
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11.3 Instalacion

1 Conexion de la linea de comunicacion

Conecte la linea de comunicacion RS-485 a los bornes del variador (S+), (S-) en la bornera de
control.

Compruebe la conexion y encienda el variador.

Si la linea de comunicacion esta conectada correctamente defina los parametros relacionados con
la comunicacion del siguiente modo:

t DRV-03 [Modo de accionamiento]: 3 (RS485)

t DRV-04 [Modo de frecuencial: 7 (RS485)

E/S(1/O)-160 [Numero de variador]: 1~250 (Si conecta méas de un variador asegurese de usar
nameros diferentes para cada uno.)

E/S(1/O)-161 [Velocidad en baudios]: 3 (9.600bps como valor por defecto de fabrica)
E/S(1/O)-162 [Modo de pérdidal: 0 - Sin accién (valor por defecto de fabrica)

E/S(1/O)-163 [Tiempo de espera]: 1.0 seg (valor por defecto de fabrica)

E/S(1/0)-159 [Protocolo de comunicaciones]: O - Modbus RTU, 1 — LS Bus

(o B B ] ~

Conexion de la computadora y el variador

Configuracion del sistema

Vi Dr Vi Dr \VZ. Dr
RS232/485 #1 #2 #n
Converter
PC Variador
@ @

- El nimero méximo de accionamientos que se pueden conectar es 31.
- La especificacion de longitud maxima de la linea de comunicacion es 1.200 metros. Para
garantizar la estabilidad en la comunicacién limite la longitud a menos de 700 metros.
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11.4 Operacion

1 Pasos operativos

Compruebe que la computadora y el variador estén conectados correctamente.

Encienda el variador, pero no conecte la carga hasta haber verificado que hay comunicacion
estable entre la computadora y el variador.

Inicie el programa de operacion del variador desde la computadora.

Opere el variador usando el programa de operacion para el variador.

Consulte la seccion “Deteccién de problemas” si la comunicacién no opera con normalidad.

*Puede usarse un programa del usuario o el programa “DriveView” provisto por LS Industrial
Systems como programa de operacion para el variador.
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11.5 Protocolo de comunicaciones (Modbus RTU)
Use el protocolo Modbus RTU (protocolo abierto).
La computadora u otros hosts pueden ser el maestro y los variadores los esclavos. El variador

responde al comando de lectura/escritura del maestro.

Cddigos de las funciones soportadas

Cadigo de funcion Descripcion
0x03 Registro de retencion de lectura
0x04 Registro de entrada de lectura
0x06 Registro Unico predefinido
0x10 Registro multiple predefinido

Cddigos de excepciones

Cddigo de funcién Descripcion
0x01 FUNCION ILEGAL
0x02 DIRECCION DE DATOS ILEGAL
0x03 VALOR DE DATOS ILEGAL
0x06 DISPOSITIVO ESCLAVO OCUPADO

1. Deshabilitar escritura (El valor de la direccion
Definido por 0x0004 es 0).
) 0x14 :
el usuario 2. Lectura solamente o sin programa durante el
funcionamiento.

11-5



11.6 Protocolo de comunicaciones (LS Bus)

1 Formato basico

Mensaje de comando (Solicitud):

ENQ Drive No. CMD Data SUM EOT

1 byte 2 bytes 1 byte n bytes 2 bytes 1 byte
Respuesta normal (Acusar respuesta):

ACK Drive No. CMD Data SUM EOT

1 byte 2 bytes 1 byte n*4bytes | 2 bytes 1 byte
Respuesta negativa (Acusar respuesta negativa):

NAK | DriveNo. | cmp | codigode | gy, EOT

error
1 byte 2 bytes 1 byte 2 bytes 2 bytes 1 byte

Descripcion:

La solicitud comienza con “ENQ” y termina con “EOT".

La acusacion de respuesta comienza con “ACK” y termina con “EOT".

La acusacion de respuesta negativa comienza con "NAK” y termina con “EOT".
El “Drive Number” es el nimero de accionamientos y se indica en 2 bytes en ASCII-HEX.
(ASCII-HEX: El hexadecimal comprende ‘0'~'9", ‘A~‘F.)
CMD: Letra mayuscula

Caracter ASCII-HEX Comando
‘R’ 52h Leer
‘W’ 57h Escribir
X’ 58h Solicitud de monitoreo
Y’ 59h Accidn para monitoreo

Datos: ASCII-HEX

Ej.) Cuando el valor de los datos es 3000: 3000 (dec) - ‘0’ 'B’'B’''8'h - 30h 42h 42h 38h
Cadigo de error: ASCII (20h~7Fh)
Tamarfio de la memoria intermedia para recibir/enviar: Recibir = 39 bytes, Enviar = 44 bytes

Memoria intermedia para registro de monitoreo: 8 palabras

SUM: para comprobar el error de comunicacion
SUM = Formato ASCII-HEX de menos de 8 bits de (Drive No. + CMD + DATA)
Ej.) Mensaje de comando (Solicitud) para leer una direccion de la direccion “3000”.

ENQ | Acc.No | CMD | Direccion | , Numerode SUMA EOT
direccion a leer
05h llol” HRH HSOOOH Hl” HA?H O4h
1 byte 2 bytes 1 byte 4 bytes 1 byte 2 bytes 1 byte

SUM - ‘Ol + ‘1! + lRl + ‘3! + ‘Ol + ‘Ol + ‘Ol + ‘1!
= 30h + 31h + 52h + 33h + 30h + 30h + 30h + 31h
= 1A7h (Los valores de control como ENQ/ACK/NAK estéan excluidos.)
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1 Protocolo de comunicaciones en detalle

1) Solicitud de lectura: Solicitud para leer sucesivos numeros ‘N’ de PALABRA de la direccion

HXXXXH
_ : . Ndamero de
ENQ Drive No CMD Direccion T 2 [ SUM EOT
05h “Ol”""‘“lF” HRH HXXXXH l11’1~l18” - n HXXH O4h
1 byte 2 bytes 1 byte 4 bytes 1 byte 2 bytes 1 byte
Total de bytes = 12
Las comillas (* ") significan caracter.
1.1) Acusar respuesta:
ACK Drive No CMD Data SUM EOT
06h “01”""“1 FH HRH HXXXXH HXXH O4h
1 byte 2 bytes 1 byte N * 4 bytes 2 byte 1 byte
Total de bytes =7 + n * 4 = Max 39
1.2) Acusar respuesta negativa:
NAK Drive No CMD Cog'r?grde SUM | EOT
15h “01”""“1 FH HRH 133 34 HXXH O4h
1 byte 2 bytes 1 byte 2 bytes 2 bytes | 1 byte
Total de bytes =9
2) Solicitud de escritura:
Ndamero de
ENQ Drive No CMD | Direccién direccion a Data SUM EOT
leer
05h “Ol”""‘“lF” HWH HXXXXH l11’1~l18” - n HXXXX...H HXXH O4h
1 byte 2 bytes 1 byte 4 bytes 1 byte n * 4 bytes 2 byte | 1 byte
Total de bytes =12 + n* 4 = Max 44
2.1) Acusar respuesta:
ACK Drive No CMD Data SUM EOT
06h “‘01"~"1F” “W” XXXX..." “XX” 04h
1:byte 2:bytes 1:byte n * 4 bytes 2 bytes 1 byte

Total de bytes =7 + n *4 = Max 39

Cuando se intercambia una solicitud de escritura y acusacion de respuesta entre la PC y
el variador por primera vez se retornan los datos previos. En la segunda transmision se

retornaran los datos actuales.
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2.2) Respuesta negativa:

NAK Drive No CMD Cog'r?grde SUM EOT
15h “01”""“1 F” HW” H**” HXX” O4h
1 byte 2 bytes 1 byte 2 bytes 2 bytes 1 byte

Total de bytes =9

3) Solicitud de registro de monitoreo

Es de utilidad cuando se requiere el monitoreo constante de pardmetros y actualizaciones de datos.

Solicitud de registro de ‘n’ numeros de direcciones (no consecutivos)

Ndamero de
ENQ Drive No CMD direcciones a Direccién SUM EOT
leer
05h “01”""“1 FH HXH Hl”~l18”:n HXXXX. . ” HXXH O4h
1 byte 2 bytes 1 byte 1 byte n*4byte | 2byte | 1byte
Total de bytes =8 + n * 4 = Max 40
3.1) Acusar respuesta:
ACK Drive No CMD SUM EOT
06h “01”""“1 FH HXH HXXH O4h
1 byte 2 bytes 1 byte 2 bytes 1 byte
Total de bytes =7
3.2) Acusar respuesta negativa:
NAK Drive No CMD Cadigo de SUM EOT
error
15h “01”""“1 FH HXH 133 34 HXXH O4h
1 byte 2 bytes 1 byte 2 bytes 2 bytes 1 byte

Total de bytes =9

4) Solicitud de registro de monitoreo: Solicitud de lectura de direccion registrada por el registro de

monitoreo.
ENQ Drive No CMD SUM EOT
05h “01”’"‘“1 FH HYH HXX” O4h
1 byte 2 bytes 1 byte 2 bytes 1 byte
Total de bytes =7
4.1) Acusar respuesta:
ACK Drive No CMD Data SUM EOT
06h “‘01"~"1F” “Y” XXXX..." “XX” 04h
1 byte 2 bytes 1 byte n * 4 bytes 2 bytes 1 byte

Total de bytes =7 + n *4 = Max 39
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4.2) Respuesta negativa:

NAK Drive No CMD Cadigo de SUM EOT
error
15h “01”’"‘“1 FH HYH 133 34 HXX” O4h
1 byte 2 bytes 1 byte 2 bytes 2 bytes 1 byte

Total de bytes =9

5) Codigos de error

bl e Descripcion

error

" Cuando el maestro envia cédigos que no son los cédigos de funcion (R, W,
X, Y).

“IA” Cuando una direccion de pardmetro no existe.

“D” Cuando el valor de Datos excede su rango permisible durante ‘W’
(escritura).
Cuando los pardmetros especificos no pueden ser escritos durante ‘W’

AWM (escritura).
(Por ejemplo, en el caso de Lectura Solamente, Escritura inhabilitada
durante el funcionamiento.)

“EE” Cuando el tamafio de la trama de la funcién especifica no es correcto y el

campo de verificacion de suma esta mal.

11-9




11.7 Lista de codigos de parametros <Area comun>
<Area comun>: Area accesible independientemente del modelo de variador (Nota 3)

Direccion | Parametro Escala|Unidad | R/W | Valor de datos
0: SV-iS3 5:SV-iV5
1: SV-iG 7: SV-iG5
0x0000 |Modelo de variador R 2: SV-iv 8: SV-iC5
3: SV-iH 9: SV-iP5
4: SV-iS5 A: SV-iG5A
FFFF [0.4kw |0000 ([0.75kw|0002 |1.5kW
_ _ 0003 |2.2kw |0004 |3.7kW (0005 (4.0kwW
0x0001 | Capacidad del variador R 0006 [5.5kw 0007 |7.5kW |0008 |11.0kw
0009 |15.0kW|000OA |18.5kW|[000B ([22.0kW
Tension de entrada 0: Clase 220V
0x0002 del variador R 1: Clase 440V
(Ej.) 0x0010: Version 1.0
0x0003 |Version de software R
0x0011: Version 1.1
0x0004 |Bloqueo de parametro R/W (1) gfgg‘lgghggor por defecto)
0x0005 |Referencia de frecuencia [0.01 |Hz R/W | Frecuencia de arranque ~ Frecuencia maxima
BIT O: Parada (0->1)
R/W |BIT 1: Avance (0->1)
BIT 2: Retroceso (0->1)
W BIT 3: Reposicion de fallo (0->1)
BIT 4: Parada de emergencia (0->1)
- BIT 5, BIT 15: Sin utilizar
040006 Comando qe BIT 6~7: Arribo de frecuencia de salida
funcionamiento 0 (borne), 1 (teclado)
2 (reservado), 3 (comunicacion)
BIT 8~12: Comando de frecuencia
R 0 : DRV-00, 1: Sin utilizar
2~8: Frecuencia multipaso 1~7
9: Subir, 10: Bajar, 11: UDZero, 12: VO, 13: V1,
14: 1, 15: VO+I, 16: V1+l, 17: JOG, 18: PID,
19: Comunicacion, 20~31: Reservado
0x0007 |Tiempo de aceleracion 0.1 seg R/W
0x0008 |Tiempo de desaceleracion|0.1 seg R/W
0x0009 |Corriente de salida 0.1 A R | Ver lista de funciones.
0x000A |Frecuencia de salida 0.01 |Hz R
0x000B |Tension de salida 0.1 V R
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Direccion

Parametro

Escala

Unidad | R/W

Valor de datos

0x000C

Tensién del bus de CC

0.1

\Y, R

0x000D

Potencia de salida

0.1

kw R

Ver lista de funciones.

0x000E

Estado del variador

BIT 0: Parada

BIT 1: Avance

BIT 2: Retroceso

BIT 3: Fallo (disparo)

BIT 4: Aceleracion

BIT 5: Desaceleracion

BIT 6: Arribo de velocidad
BIT 7: Frenado de CC

BIT 8: Parada

Bit 9: Sin utilizar

BIT10: Freno abierto

BIT11: Comando de avance
BIT12: Comando de retroceso
BIT13: REM. R/S

BIT14: REM. Frec.

0x000F

Informacion de salida
por fallo

BIT 0: OCT

BIT 1: OVT

BIT 2: EXT-A

BIT 3: EST (BX)

BIT 4: COL

BIT 5: GFT (fallo a tierra)

BIT 6: OHT (sobrecalentamiento del variador)
BIT 7: ETH (sobrecalentamiento del motor)
BIT 8: OLT (disparo por sobrecalentamiento)
BIT 9: HW-Diag

BIT10: EXT-B

BIT11: EEP (error de escritura de parametro)
BIT12: FAN (error de bloqueo y apertura)
BIT13: PO (fase abierta)

BIT14: IOLT

BIT15: LVT

0x0010

Estado de la bornera
de entrada

BIT 0: P1
BIT 1: P2
BIT 2: P3
BIT 3: P4
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Direccion | Parametro Escala |Unidad | R/W | Valor de datos
BIT 4: P5
0x0010 Estado de la bornera BIT 5: P6
de entrada BIT 6: P7
BIT 7: P8
BIT 0~3: Sin utilizar
0x0011 gstadlqdde la bornera R BIT 4: MO (Salida multiple con OC)
e salida BIT 5~6: Sin utilizar
BIT 7: 3ABC
0x0012 (V1 0~3FF R | Valor correspondiente a 0V~+10V
0x0013 |V2 0~3EF R Valor correspondiente a la er)trada,de OV~-10V
cuando el modo de frecuencia esta definido en 2
0x0014 |I 0~3FF R | Valor correspondiente a la entrada de 0~20mA
0x0015 |(RPM R Ver lista de funciones
Ox001A |Visualizacion de unidad R Sin utilizar
0x001B [Numero de polos R [Sin utilizar
0x001C |Version personalizada R [Sin utilizar
BIT 0: COM (Reposicion de placa E/S)
BIT 1: FLTL
0x001D Informacion de salida R BIT 2: NTC
por fallo-B BIT 3: REEP
BIT 4: OC2
BIT 5: NBR
BIT 6 ~ 15: Sin utilizar
Ox001E |Realimentacion de control PID Hz/% |W Escribe |a rea.‘"m‘?f“ac'on cuando ésta es definida
por la comunicacion en el control PID.
0x0100: 166 0x0101: 167
0x0100 . o 0x0102: 168 0x0103: 169
~ Registrar direccion de lectura R
0x0107 0x0104: 170 0x0105: 171
0x0106: 172 0x0107: 173
0x0108 0x0108: 174 0x0109: 175
- Registrar direccion de escritura w 0x010A: 176 0x010B: 177
0x010F 0x010C: 178 0x010D: 179
Ox010E: 180 Ox010F: 181

Nota 1) El valor modificado en el area comun afecta la definicion actual pero retorna la definicion

previa cuando la alimentacion se desconecto y reconectd o cuando se realizo la reposicion del

variador. Sin embargo, el valor modificado se refleja de inmediato en otros grupos de parametros,

incluso en el caso de una reposicion o desconexion/conexion.

Nota 2) La version de software del area comun se visualiza en 16 bits, mientras que la del &rea de

parametros se visualiza en 10 bits.
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11.8 Deteccion de problemas
Consulte la seccion sobre Deteccion de problemas cuando ocurra un error en la comunicacion RS-
485.

Puntos de control

Medidas correctivas

¢Llega alimentacion al variador?

Suministre alimentacion eléctrica al
variador.

¢ Son correctas las conexiones entre
el variador y la computadora?

Consulte el manual del variador.

¢El maestro no hace la interrogacion (polling)?

Verifique que el maestro esté interrogando al
variador.

¢La velocidad en baudios de la computadora y
el variador esta definida correctamente?

Defina el valor correcto de acuerdo con la
seccion “11.3 Instalacion”.

¢ Es correcto el formato de datos en el
programa del usuario*?

Revise el programa del usuario (Nota 1).

¢ Es correcta la conexion entre el variador y la
tarjeta de comunicacion?

Compruebe que el conexionado sea el
correcto, conforme a la seccion “11.3
Instalacion”.

Nota 1) El programa del usuario es el software para PC desarrollado por el usuario.
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11.9 Varios

Lista de codigos ASCII

Caracter Hex |Caracter Hex |Caracter Hex |Caracter Hex |Caracter Hex
A 41 a 61 0 30 : 3A DLE 10
B 42 b 62 1 31 ; 3B EM 19
C 43 c 63 2 32 < 3C ACK 06
D 44 d 64 3 33 = 3D ENQ 05
E 45 e 65 4 34 > 3E EOT 04
F 46 f 66 5 35 ? 3F ESC 1B
G 47 g 67 6 36 @ 40 ETB 17
H 48 h 68 7 37 [ 5B ETX 03
| 49 i 69 8 38 \ 5C FF oC
J 4A J 6A 9 39 ] 5D FS 1C
K 4B k 6B espacio 20 5E GS 1D
L 4C | 6C ! 21 5F HT 09
M 4D m 6D " 22 60 LF 0A
N 4E n 6E # 23 { 7B NAK 15
(0] 4F 0 6F $ 24 | 7C NUL 00
P 50 p 70 % 25 } 7D RS 1E
Q 51 o} 71 & 26 ~ 7E S1 OF
R 52 r 72 ' 27 BEL 07 SO OE
S 53 S 73 ( 28 BS 08 SOH 01
T 54 t 74 ) 29 CAN 18 STX 02
U 55 u 75 * 2A CR 0D SUB 1A
V 56 \% 76 + 2B DC1 11 SYN 16
W 57 w 77 , 2C DC2 12 us 1F
X 58 X 78 - 2D DC3 13 VT 0B
Y 59 y 79 . 2E DC4 14

Z 5A z 7A / 2F DEL 7F
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CAPITULO 12 -

MANTENIMIENTO

DETECCION DE PROBLEMAS Y

12.1 Funciones de proteccién

1 Visualizacion e informacion sobre el fallo

Visualizacion Funcion de ..
. Descripcion
en el teclado proteccion
. El variador desconecta la salida cuando la corriente de salida
Sobrecorriente . ; .
del variador supera la corriente nominal.
) . Cuando el modulo IGBT esta en corto y se produce un corto
TRy Sobrecorriente2

.‘

de salida, el variador desconecta la salida.

Corriente de fallo
a tierra

El variador desconecta la salida cuando se produce un fallo a
tierra y la corriente de fallo a tierra supera el valor definido
interno del variador.

Sobrecarga del
variador

El variador desconecta la salida cuando la corriente de salida
del variador supera el nivel nominal (150% durante 1 minuto).

Salida por
sobrecarga

El variador desconecta la salida si la corriente de salida del
variador circula al 150% de la corriente nominal durante un
tiempo superior al tiempo limite de corriente (1 minuto).

Sobrecalentamiento
del variador

El variador desconecta la salida si el disipador se
sobrecalienta debido a dafios en el ventilador de enfriamiento
0 a una sustancia extrafia en el ventilador de enfriamiento,
detectando la temperatura del disipador.

=

N
'.
"~

Pérdida de fase de
salida

El variador desconecta la salida cuando una o mas de las
fases de salida (U, V, W) estan abiertas. El variador detecta la
corriente de salida para comprobar la pérdida de fase de
salida.

Nad -
Uny ]
"
-
"~

Sobretensién

El variador desconecta la salida si la tension de CC del
circuito principal sube por encima de los 400V cuando el
motor desacelera. Este fallo también puede ocurrir debido a
una sobretension transitoria generada en el sistema de
alimentacion eléctrica.

Baja tension

El variador desconecta la salida si la tension de CC esta por
debajo de 180V debido a que el par es insuficiente o a que
hay sobrecalentamiento del motor cuando la tension de
entrada del variador baja.
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1 Visualizacion e informacion sobre el fallo

Visualizacion
en el teclado

Funcion de
proteccion

Descripcion

Termoelectrénica

La proteccién termoelectronica interna del variador determina
el sobrecalentamiento del motor. Si el motor esta
sobrecargado, el variador desconecta la salida. El variador no
puede proteger al motor cuando opera con un motor que tiene
mas de cuatro polos o cuando opera con multiples motores.

Pérdida de fase
de entrada

La salida del variador se bloquea cuando uno de R, S, T esta
abierto o cuando es necesario reemplazar el capacitor
electrolitico.

Mal
funcionamiento
del
autodiagndstico

Se visualiza cuando hay dafios en el IGBT, un corto en la fase
de salida, un fallo de tierra en la fase de salida o cuando se
abre un circuito de la fase de salida.

Error al guardar

Se visualiza cuando no pueden guardarse en la memoria los
parametros definidos por el usuario.

parametro

Fallo de Se visualiza cuando se produce un error en los circuitos de
hardware del control del variador.

variador

Error de Se visualiza cuando el variador no puede comunicarse con el

comunicacion

teclado.

Error de
comunicacion
con el teclado
remoto

Se visualiza cuando el variador y el teclado remoto no se
comunican entre si. No detiene la operacion del variador.

Error de teclado

Se visualiza después de que el variador repone el teclado
cuando se produce un error con el teclado y este estado se
mantiene durante un cierto tiempo.

Fallo del
ventilador de
enfriamiento

Se visualiza cuando se produce una condicion de fallo en el
ventilador de enfriamiento del variador.

Se usa para la parada de emergencia del variador. El variador
desconecta la salida instantdneamente cuando el borne EST
esta activado.

Corte .
instantaneo . Precaucion
El variador comienza la operacion regular cuando se
desconecta el borne EST mientras los bornes FX o RX estan
activados.
Entrada de Cuando el borne de entrada multifuncion (117-124) esta definido
contacto A de en 18 {Entrada de sefial de fallo externo: A (Contacto

fallo externo

normalmente abierto)}, el variador desconecta la salida.
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1 Visualizacion e informacion sobre el fallo

Visualizacion
en el teclado

Funcion de
proteccion

Descripcion

Entrada de
contacto B de
fallo externo

Cuando el borne de entrada multifuncion (117-124) esta definido
en 19 {Entrada de sefial de fallo externo: B (Contacto
normalmente cerrado)}, el variador desconecta la salida.

Método de
operacion
cuando se pierde
el comando de
frecuencia

Cuando la operacion del variador se define mediante la
entrada analdgica (0-10V o 0-20mA) o la opcién (RS485) y no
se aplica sefial, la operacion se hace de acuerdo con el
método definido en 162 (método de operacidén cuando la
referencia de frecuencia se ha perdido).

) )
IR

NTC abierto

Cuando el NTC no esta conectado, las salidas se cortan.

Error de control
del freno

Cuando hay control del freno, si la corriente que circula es
inferior al valor definido, la salida se corta sin abrir el freno.
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12.2 Solucion de fallos

Visualizacion en el
teclado

Causa

Remedio

21 Precaucion

Cuando se produce un fallo por sobrecorriente, la operacion debe iniciarse

Sobrecorriente después de haberse eliminado la causa, a fin de evitar dafios al médulo IGBT
dentro del variador.
El tiempo de aceleracion/ F Aumente el tiempo de aceleracion/
desaceleracion es demasiado corto desaceleracion.
en comparacion con el valor de GD?
de la carga.
La carga es superior a la capacidad F Reemplace el variador por otro de
del variador. la capacidad adecuada.
Se produce la salida del variador F Reanude la operacion después de
cuando el motor esta en haber parado el motor o use H22
funcionamiento libre. (Busqueda de velocidad).
Ha ocurrido un cortocircuito de salida | F Compruebe el conexionado de
o un fallo de tierra. salida.
El freno mecéanico del motor esta
operando con demasiada rapidez. F Compruebe el freno mecénico.

T ) Se produce un corto entre la parte F Compruebe el IGBT.

S~
Ly
~
)

"~

Sobrecorriente 2

superior y la parte inferior del IGBT.
Se produce un corto en la salida del
variador.

El tiempo de aceleracion/
desaceleraciéon es demasiado rapido
en comparacion con el valor de GD?.

F Compruebe el conexionado de
salida.

F Aumente el tiempo de aceleracion/
desaceleracion.

Corriente de fallo
a tierra

Ha ocurrido un fallo a tierra en el
conexionado de salida del variador.
El aislamiento del motor se dafi6
debido al calor.

F Compruebe el conexionado del
borne de salida.
F Reemplace el motor.

)
N

Sobrecarga del

La carga es superior a la capacidad
del variador .

El nivel de refuerzo de par definida es
demasiado elevado.

F Actualice la capacidad del motor y
el variador o reduzca la carga.

F Reduzca el nivel de refuerzo de par
(Torque Boost).

89
(72
g'o
2 B
8 o
2
a ©
» 9

Sobrecalentamiento
del variador

El sistema de enfriamiento falla.

Un ventilador de enfriamiento no
funciona correctamente.

La temperatura ambiente es
demasiado elevada.

F Compruebe si hay sustancias
extrafias obturando el disipador.

F Reemplace el ventilador de
enfriamiento por uno nuevo.

F Mantenga la temperatura ambiente
por debajo de 50°C.

Pérdida de fase de
salida

Contacto defectuoso del interruptor
magneético en la salida.

Conexionado de salida defectuoso.

F Realice la conexion del interruptor
magneético en la salida del variador de
manera segura.

F Compruebe el conexionado de
salida.
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1 Solucion de fallos

Visualizacion
en el teclado

Causa

Remedio

oo
I

o<
$3J
=0 3> =
p=©
QD
32§
® O —
3“
= o
© o

Una sustancia extrafa esta obturando
una ranura de ventilacion.

El variador ha estado en uso sin
haberse cambiado el ventilador de
enfriamiento.

F Compruebe la ranura de ventilacion
y retire las sustancias que crean la
obturacion.

F Reemplace el ventilador de
enfriamiento.

"
(XL XEN

wn
o
o
g
@
o
®
>
n
o
=]

El tiempo de desaceleracion es
demasiado corto en comparacién con el
valor GD? de la carga.

La carga regenerativa a la salida del
variador es muy elevada.

La tension de linea es demasiado
elevada.

F Aumente el tiempo de
desaceleracion.

F Use la unidad de freno dinamico.
F Compruebe si la tension de linea
supera el régimen.

Baja tension

La tension de la linea es baja.

La carga es superior a la capacidad de
la linea conectada (ej.; maquina
soldadora, motor con elevada corriente
de arranque conectado a la linea
comercial).

Interruptor magnético defectuoso en el
lado de entrada del variador.

F Compruebe si la tensién de linea
esta por debajo del valor nominal.

F Compruebe la linea de CA entrante.
Ajuste la capacidad de la linea
correspondiente a la carga.

F Cambie el interruptor magnético.

Proteccién
termoelec
tréonica

El motor se ha sobrecalentado.

La carga es superior a la capacidad del
variador.

El nivel ETH esta definido demasiado
bajo.

La capacidad del variador esta
incorrectamente seleccionada.

El variador ha operado a una velocidad
baja durante demasiado tiempo.

F Reduzca la cargay el régimen de
operacion.

F Cambie el variador por otro de
mayor capacidad.

F Ajuste el nivel de ETH al apropiado.
F Seleccione la capacidad correcta del
variador.

F Instale un ventilador de enfriamiento
con una fuente de alimentacion
separada.

El borne definido en “18 (Fallo externo-
A)”" o0 “19 (Fallo externo-B)” en 120-124
del grupo E/S esté activado (ON).

F Elimine la causa del fallo en el
circuito conectado al borne del fallo
externo o la entrada del fallo externo.

: g3 0 g3 0
o= o=
g o g o
zag zog
® o2 ® o2
ﬂwQ- ﬂ>Q.
> (] > (]
o o o
(]

No se aplica comando de frecuencia a
Viel.

F Compruebe el conexionado de V1 e
I'y el nivel de la referencia de
frecuencia.
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1 Solucion de fallos

Visualizacion
en el teclado

Causa

Remedio

Error de
comunicacion
del teclado
remoto

Error de comunicacion entre el teclado
del variador y el teclado remoto

F Compruebe la conexion entre la
linea de comunicacion y el conector.

Error de
control del
freno

La corriente de apertura del freno no
circula.

F Compruebe la capacidad del motor y
el conexionado.

1 Solucion de fallos

Funcion de proteccidn y causas

Descripcion

(EEP

:”.':.‘J[ El' 0‘}[ :.-l'.-l’l-lJ

: Error al guardar pardmetro
: Fallo de hardware

: Error de comunicacion

: Error de teclado

: Error de NTC

- Contacte a su representante de

ventas local de LSIS.

F Proteccion por sobrecarga
IOLT : La proteccién IOLT (de disparo por sobrecarga del variador) esta activada al 150% de la
corriente nominal del variador durante 1 minuto y mas.
OLT : OLT esta seleccionado cuando F56 esté definido en 1y activado al 200% de F57 [Corriente
nominal del motor] durante 60 segundos en F58. Esto puede programarse.

iG5A no viene provisto de “Proteccion por sobrevelocidad”.
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12.3 Precauciones de mantenimiento e inspeccién

/™ ADVERTENCIA

Asegurese de desconectar la alimentacion durante el mantenimiento.

Asegurese de realizar el mantenimiento después de haber comprobado que el capacitor de la
conexion de CC esta descargado. Los capacitores del circuito principal del variador pueden estar
todavia cargados, incluso después de haber desconectado la alimentacion. Compruebe la tension
entre el borne P 0 P1 y N usando un tester antes de continuar.

El variador serie SV-iG5A tiene componentes sensibles a la descarga electrostatica (ESD). Tome
medidas de proteccion contra la ESD antes de tocarlos para su inspeccion o instalacion.

No cambie ninguna pieza o conector interno. Nunca maodifique el variador.

12.4 Puntos de control

Inspecciones diarias

U Ambiente de instalacion apropiado

U Fallo del sistema de enfriamiento

U Vibracion y ruido inusuales

U Sobrecalentamiento y decoloracion inusuales
Inspeccion periddica

U Los tornillos y pernos pueden aflojarse con la vibracion, los cambios de temperatura, etc.
Compruebe que estén ajustados de manera segura y vuelva a ajustarlos de ser necesario.
Sustancias extrafias que obturan el sistema de enfriamiento.
Limpielo usando aire seco.
Compruebe la condicién de giro del ventilador de enfriamiento, el estado de los

cc cc

capacitores y las conexiones con el contactor magnético.
U Reemplacelos si hay alguna anormalidad.

12.5 Reemplazo de partes
El variador tiene muchas partes electronicas, como los dispositivos semiconductores. Las

siguientes partes pueden deteriorarse con el tiempo debido a sus estructuras o caracteristicas
fisicas, lo que puede reducir el rendimiento o causar fallo del variador. Para el mantenimiento
preventivo, las partes deben cambiarse regularmente. Las pautas para el reemplazo de las partes
se indican en la siguiente tabla. Las lamparas y otras partes de vida corta también deben

cambiarse durante la inspeccion periddica.

Periodo de cambio
(Unidad: afo)
Ventilador de enfriamiento 3 Cambio (segun se requiera)
Capacitor de la conexién de

Nombre de la parte Descripcion

CC en el circuito principal 4 Cambio (segun se requiera)
Capacitor electrolitico en la 4 Cambio (segiin se requiera)
placa de control

Relés - Cambio (segun se requiera)
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CAPITULO 13 - ESPECIFICACIONES

13.1 Datos técnicos
I Regimenes de entrada y salida: Clase 200V monofasico

SV mmmiG5A -1 mm 004 (0]0}+] 015
Potencia nominal del | [HP] 0,5 1 2
1
motor [kW] 0,4 0,75 15
Capacidad nominal
[KVAJ? 0,95 1,9 3,0
1 [FLAIA 3 25 c -
Entrada -
Frgcyenua 400 [Hz]*
maxima

Tensién nominal 3® 200~230V°

Tension nominal 1® 200~230VCA (+10%, -15%)
Salida | Frecuencia

50~60 [Hz] (+5%)

nominal
Método de enfriamiento Enfriamiento forzado
Peso [kg] 0,77 | 1,12 1,84
1
I Regimenes de entrada y salida: Clase 200V trifasico

SV mmmiG5A -2 mm 004 008 015 022 075 110 150 185 220

Potencia nominal | [MP] 0,5 1 2 3 5 | 54 | 75| 10 | 15 | 20 | 25 | 30

1
del motor [kw] | 04 | 075|115 |22 37|40 |55|75| 11 | 15 |185| 22
Capacidad
nominal fkvaj? | 095 | 1.9 | 30 | 45 61|65 |91 |122|175|229 282335
FLA[A] 3 25 | 5 | 8 |12 |16 | 17 | 24 [ 32| 46 | 60 | 74 | 88
Salida i
Frfec_uenua 400 [Hz]*
maxima
Tension _ 5
ol 3¢ 200~230V
Tension 3 200~230VCA (+10%, -15%)
Entrada rI;omlnaI -
recuencia
nominal 50~60 [Hz] (+5%)
Método de enfriamiento CIN® Enfriamiento forzado
Peso [kg] 0,76 | 0,77 |1,12|1,84]1,89]1,89[3,66 [3,66] 9,0 | 9,0 | 13,3]13,3

1) Indica la capacidad maxima del motor aplicable cuando se usa un motor estandar de 4 polos.

2) La capacidad nominal se basa en 220V para la clase 200V y 440V para la clase 400V.

3) Consultar el capitulo 13.2 cuando la definicion de la frecuencia portadora (H39) es superior a 3kHz.

4) El rango de definicion de la frecuencia maxima se extiende hasta 300Hz cuando H40 (Seleccion
de modo de control) esta en 3 (Control vectorial Sensorless).

5) La tension de salida maxima no puede ser superior a la tension de entrada. Puede programarse
debajo de la tension de entrada.

6) C/N: Conveccion natural
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I Regimenes de entrada y salida: Clase 400V trifasico
SV mmm iG5A—- 4 am 004 008 015 022 037

Potencia nominal | [HP] 0,5 1 2 3 5 54 | 75 10 15 20 25 30

del motor * kw] | 04 |075| 15 |22 |37 |40 |55]| 75 | 11 | 15 |185| 22
Capacidad | nge | 19 | 30|45 | 61 | 69 | 91 | 122 | 183 | 229|207 | 343
nominal [kKVA]

_ FLA[A] 125| 25| 4 6 8 9 | 12 | 16 24 | 30 | 39 | 45

Salida  "Eracuencia
e 400 [Hz]*
maxima

Tensién nominal | 3® 380~480V °

Tension nominal | 3® 380~480VCA (+10%, -15%)

Entrada | Frecuencia
nominal

Método de enfriamiento C/N Enfriamiento forzado

Peso [kg] 0,76 |0,77 1,12 184|189 | 1,89 | 3,66 | 3,66 | 9,0 | 9,0 | 13,3 | 13,3

50~60 [Hz] (5%)

1) Indica la capacidad maxima del motor aplicable cuando se usa un motor estandar de 4 polos.

2) La capacidad nominal se basa en 220V para la clase 200V y 440V para la clase 400V.

3) Consultar el capitulo 13.2 cuando la definicion de la frecuencia portadora (H39) es superior a 3kHz.

4) El rango de definicion de la frecuencia maxima se extiende hasta 300Hz cuando H40 (Seleccion
de modo de control) esta en 3 (Control vectorial Sensorless).

5) La tension de salida maxima no puede ser superior a la tension de entrada. Puede programarse
debajo de la tension de entrada.

6) C/N: Conveccion natural

1

1 Control

Método de control V/f, Control vectorial Sensorless

Comando digital: 0,01Hz

AEElEE D EEETEEY Comando analégico: 0,06Hz (Frecuencia maxima: 60Hz)

Comando digital: 0,01% de la frecuencia de salida méxima

Precision de fr nci . . ) L
ecision de frecuencia Comando analdgico: 0,1% de la frecuencia de salida maxima

Carateristicas de V/f VI/f lineal, cuadrética, definida por el usuario

Capacidad de sobrecarga 150% durante 1 minuto

Refuerzo de par

(Boost de torque) Refuerzo de par (Boost de torque) manual/automéatico

Par de fren

ar de frenado 200 V

Frenado | maximo

dinamico Tiempo/%ED 150% 2) cuando se usa resistor de frenado opcional

1) Significa par de frenado promedio durante la desaceleracion hasta parar el motor.
2) Ver en capitulo 13.6 la especificacion del resistor de frenado.
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1 Operacion

Método de operacion

Teclado/Borne/Comunicacion/Teclado remoto seleccionable

Ajuste de frecuencia

Analégico: 0~10 [V], -10~10 [V], 0~20[mA]
Digital: Teclado

Caracteristicas de operacion

PID, Subir/Bajar(Up/Down), Trifilar(3-hilos)

Borne multifuncién

NPN/PNP seleccionable (ver capitulo 2.6)

Funcion: FWD/REV RUN(Avance/Retroceso), Parada de
emergencia, Reposicion de fallo, Operacién por impulsos(JOG),
Frecuencia multipaso-Alta, Media, Baja,
Aceleracion/Desaceleracion multipaso-Alta, Media, Baja,

Entrada Frenado por inyeccién de CC en una parada, Seleccién de 2%°
P1~P8 motor, Subir frecuencia, Bajar frecuencia, Operacion trifilar(3-
hilos), Disparo externo A, B, Desvio de operacion PID-Variador
(VI), Desvio de operacién opcién-variador (V/f), 2% fuente, Fijar
la frecuencia por el comando analégico, Parada de
aceleracion/desaceleracion, Suprimir Bajar/Subir(Up/Down)
frecuencia programada, Avance/Retroceso por impulsos(JOG)
Borne de colector .
abierto multifuncion ?;:g:gf ézltlg d){) del 24VCC Menor de 50mA
_ Borne de relé variador (N.O., N.C.) Menos de 250VCA 1A,
Salida | multifuncion Menos de 30VCC 1A

Salida analdgica

0~10VCC (Menos de 10mA): Frecuencia, Corriente, Tension,
Tension del bus de CC seleccionable

I Funcion de proteccion

Sobretension, Baja tension, Sobrecorriente, Sobrecorriente 2, Corriente de fallo a
. tierra, Sobrecalentamiento del variador, Sobrecalentamiento del motor, Fase de
Disparo . . . Y .
salida abierta, Disparo por sobrecarga, Error de comunicacion, Pérdida de comando
de frecuencia, Fallo de hardware, Fallo del ventilador, Error del freno.
Alarma Prevencion de entrada en pérdida, Sobrecarga
Pérdida de 15mseg o0 menos: Operacion continua (deberia estar dentro de la tension nominal de
potencia entrada y la potencia nominal de salida)
momentanea® | 15mseg o menos: Habilitacion de rearranque automatico

1) Productos monofasicos: Operacion continua (deberia estar dentro de la tensién nominal de

entrada y la potencia nominal de salida)

1 Ambiente
Grada ae IP20, UL Tipo 1
proteccién
Temperatura o~ EM©
ambiente -10°C~50°C
Temperatura de -20°C~B5°C

almacenamiento

Humedad 90% HR o menos (sin condensacion)

Altitud/Vibracién | 1.000m o menos, 5,9m/seg2 (0,6G)

Presion 70~106 kPa

atmosférica

Ubicacion Protegido de gas corrosivo, gas combustible, vapor de aceite o polvo
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13.2 Informacion para correccion de temperatura

1 Cargay temperatura ambiente clasificada por la Frecuencia Portadora

. 100%
% amps nominales
_ _ 90%
acclonamiento 80%
70% !
60% ! ! | | H
50% e T
—— Regimen 40 R ISR S S -
40% , . | | ' ' } :
Régimen4l1 ~50 i ...i...i. ..t .1 .}
30% S— i i N

20%
10%

0 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 1213 14 15

Frecuencia portadora en kHz

/™ Precaucion

1) Este gréfico sélo aplica cuando el variador opera en la temperatura permitida. Revise el
enfriamiento por aire cuando el variador esta instalado en un gabinete; la temperatura en el
interior debe estar dentro del rango permitido.

2) Esta curva de correccion estd basada en el régimen de corriente del variador con un motor
conectado.

13.3 Opcién remota

1 Partes

1) Teclado remoto

95
83
70
402 .
b i |__aaj_. o
" -
o

Fired3
[
[—
=_—
O
O

T

1

j _ LJ

|
! ~ —= af '
T GH =
w10 I IFwD
He [ | Cerw ] "
i
o) o L
310F
RN _[ i ;
|
|
i

139

23l

—
=

L]

13-4




2) Cable remoto (2M,3M,5M)

I Numero de modelo del cable remoto

Numero de modelo Especificacion
64100001 INV, REMOTO 2M (SV-iG5A)
64100002 INV, REMOTO 3M (SV-iG5A)
64100003 INV, REMOTO 5M (SV-iG5A)

I Instalacion
1) Retire la cubierta externa del kit de la placa E/S y la cubierta con el orificio para conectar el
cable remoto en el costado.
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3) Conecte el otro lado del cable al teclado remoto, como se muestra abajo.

/"N\PRECAUCION

I Leer pardmetro (H91) y Escribir parametro (H92) no estan disponibles porque la memoria
remota esté vacia cuando se usa el teclado remoto por primera vez.

1 No use otro cable remoto mas que el estandar de LS. De lo contrario podria producirse un
fallo por entrada de ruido o caida de tensién en el teclado.

1 Sielvisor de 7 segmentos del teclado remoto muestra “----“ compruebe si el cable de
comunicacion esta desconectado o mal conectado.

I Al ejecutar Leer parametro (H91) se visualiza “rd” (Leer) y “wr” (Escribir) sucesivamente en el
visor de 7 segmentos del teclado remoto. Al ejecutar Escribir pardmetro (H92) sélo se
visualiza “wr” (Escribir).

13.4 Kit de conducto
I Instalacion
1) SV004iG5A-1, SV008IiG5A-1, SV015iG5A-1, SV004iG5A-2, SV008IG5A-2, SV015iG5A-2,
SV022iG5A-2, SV037iG5A-2, SV040iG5A-2, SV004iG5A-4, SV008iG5A-4, SV015iG5A-4,
SV022iG5A-4, SV037iG5A-4, SV040iG5A-4
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2) SVO55iG5A-2, SV055iG5A-4, SV0O75iG5A-2, SVO75iG5A-4

3) SV110iG5A-2, SV110iG5A-4, SV150iG5A-2, SV150iG5A-4, SV185iG5A-2, SV185iG5A-4,
SV220iG5A-2, SV220iG5A-4
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1 Kit de conducto
Kit de conducto Modelo

Kit de conducto del variador 1 | SV004iG5A-1/2/4, SVO08iG5A-2/4
Kit de conducto del variador 2 | SV008iG5A-1, SV015iG5A-2/4
Kit de conducto del variador 3 | SV015iG5A-1, SV022iG5A-2/4, SV037iG5A-2/4, SVO40iG5A-2/4
Kit de conducto del variador 4 | SV055iG5A-2/4, SV075iG5A-2/4
Kit de conducto del variador 5 | SV110iG5A-2/4, SV150iG5A-2/4
Kit de conducto del variador 6 | SV185iG5A-2/4, SV220iG5A-2/4

13.5 Filtro EMC

(Reservado)

13.6 Resistencia de frenado

Tension Capacidad del Frenado 100% Frenado 150%

de entrada variador [kW] [W] [WI* [W] [W]*
200V 0,4 400 50 300 100
0,75 200 100 150 150

1,5 100 200 60 300

2,2 60 300 50 400

3,7 40 500 33 600

55 30 700 20 800

7,5 20 1000 15 1200

11,0 15 1400 10 2400

15,0 11 2000 8 2400

18,5 9 2400 5 3600

22,0 8 2800 5 3600

400V 0,4 1800 50 1200 100
0,75 900 100 600 150

1,5 450 200 300 300

2,2 300 300 200 400

3,7 200 500 130 600

55 120 700 85 1000

7,5 a0 1000 60 1200

11,0 60 1400 40 2000

15,0 45 2000 30 2400

18,5 35 2400 20 3600

22,0 30 2800 10 3600

*Vatiaje basado en 5% de operacion (%ED) con 15 segundos de tiempo de frenado continuo.
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DECLARACION DE CONFORMIDAD

Conformidad declarada respecto de las Directiva(s) del Consejo:
CD 73/23/EEC y CD 89/336/EEC
Las unidades estan certificadas en cumplimiento de:

EN 61800-3/A11 (2000)
EN 61000-4-2/A2 (2001)
EN 61000-4-3/A2 (2001)
EN 61000-4-4/A2 (2001)
EN 61000-4-5/A1 (2001)
EN 61000-4-6/A1 (2001)
EN 55011/A2 (2002)

EN 50178 (1997)

IEC/TR 61000-2-1 (1990)
EN 61000-2-2 (2002)

Tipo de equipo: Variador (Equipo para conversion de potencia)
Nombre del modelo: Serie SV - iGbA
Marca: LS Industrial Systems Co., Ltd.
Representante: LG International (Deutschland) GmbH
Direccion: Lyoner Strasse 15,
Frankfurt am Main, 60528,
Alemania
Fabricante: LS Industrial Systems Co., Ltd.
Direccion: 181, Samsung-ri, Mokchon-Eup,
Chonan, Chungnam, 330-845,
Corea

Nosotros, los infrascritos, por la presente declaramos que el equipo antes especificado
cumple con las Directivas y Normas mencionadas.

Lugar: Frankfurt am Main Chonan, Chungnam,
Alemania Corea
=2 ==
/ Q %u_?? 20/03 /1 == = -:'. 2002/11/26
e {Sfgrrature) .
Date) ‘r(Flrma/Fecha)
Sr. Ik-Seong Yang/Gerente Depto. Sr. Jin Goo Song/Gerente General

(Nombre completo/Cargo) (Nombre completo/Cargo)



NORMAS TECNICAS APLICADAS

Las siguientes son las normas aplicadas en cumplimiento de los requisitos esenciales de las
Directivas 73/23/CEE "Material eléctrico destinado a utilizarse con determinados limites de
tension" y 89/336/CEE "Compatibilidad electromagnética:

< EN 50178 (1997)

“Equipo electrénico para usar en instalaciones de potencia”.

* EN 61800-3/A11 (2000)

“Sistemas de accionamiento eléctrico de velocidad ajustable.
Parte 3: Norma de producto de compatibilidad electromagnética,
incluyendo métodos especificos.”

< EN 55011/A2 (2002)

“Equipo de radiofrecuencia industrial, cientifico y médico.
Caracteristicas de perturbaciones de radio. Limites y métodos de
medicion.”

* EN 61000-4-2/A2 (2001)

“Compatibilidad electromagnética. Parte 4: Técnicas de ensayo y
medicién. Seccién 2: Ensayo de inmunidad a la descarga
electrostatica.”

* EN 61000-4-3/A2 (2001)

“Compatibilidad electromagnética. Parte 4: Técnicas de ensayo y
medicién. Seccién 3: Ensayo de inmunidad a campo
electromagnético radiado de radiofrecuencia.”

* EN 61000-4-4/A2 (2001)

“Compatibilidad electromagnética. Parte 4: Técnicas de ensayo y
medicién. Seccién 4: Ensayo de inmunidad a los transitorios
eléctricos rapidos en rafagas.”

* EN 61000-4-5/A1 (2000)

“Compatibilidad electromagnética. Parte 4: Técnicas de ensayo y
medicién. Seccién 5: Ensayo de inmunidad a las ondas de
choque.”

* EN 61000-4-6/A1 (2001)

“Compatibilidad electromagnética. Parte 4: Técnicas de ensayo y
medicidn. Seccion 6: Inmunidad a las perturbaciones conducidas,
inducidas por campos de radiofrecuencia.”

- CEI/TR 61000-2-1
(1990)

“Compatibilidad electromagnética. Parte 2: Entorno. Descripcion
del entorno para las perturbaciones conducidas de baja
frecuencia y la transmision de sefales en las redes de suministro
publico en baja tension.”

* EN 61000-2-2 (2002)

“Compatibilidad electromagnética. Parte 2: Entorno. Niveles de
compatibilidad para las perturbaciones conducidas de baja
frecuencia y la transmision de sefales en las redes de suministro
publico en baja tension.”




FILTROS DE LINEA EMI / RFI —p I
Variadores LS, serie iGHA LS V M C
VEClOI’mOtBI’COntI’D|

FILTROS RFI

EL RANGO L.G. DE FILTROS PARA LINEAS DE ALIMENTACION, SERIE FF (Compacto) - FE (Estandar), FUERON
DISENADOS ESPECIFICAMENTE CON VARIADORES LS DE ALTA FRECUENCIA. LOS FILTROS L.G., UTILIZADOS
CON LAS SIGUIENTES INSTRUCCIONES DE INSTALACION, AYUDAN A GARANTIZAR SU USO SIN PROBLEMAS CON
DISPOSITIVOS SENSIBLES Y SU CUMPLIMIENTO CON LAS NORMAS DE EMISION CONDUCIDA E INMUNIDAD EN
50081 -> EN61000-6-3:02 y EN61000-6-1:02.

PRECAUCION

S| SE USAN DISPOSITIVOS DE PROTECCION POR CORRIENTE DE FUGA EN LA FUENTE DE ALIMENTACION
PUEDE OCURRIR UN FALLO EN EL ENCENDIDO O APAGADO. PARA EVITARLO, LA CORRIENTE DEL DISPOSITIVO
DE PROTECCION DEBE SUPERAR LA CORRIENTE DE FUGA, COMO SE INDICAEN LA SIGUIENTE TABLA.

INSTRUCCIONES DE INSTALACION RECOMENDADAS
Para cumplir con la directiva de compatibilidad electromagnética es necesario seguir estas instrucciones lo mas
posible. Realice los procedimientos de seguridad usuales para el trabajo con equipos eléctricos. Todas las
conexiones eléctricas al filtro, el variador y el motor deben ser realizadas por un técnico eléctrico calificado.
1-) Compruebe las caracteristicas del filtro para garantizar que la corriente, la tensién y el nimero de parte son correctos.
2-) Para un mejor resultado, el filtro debe instalarse lo méas cerca posible del suministro de red del gabinete de
conexionado, en general directamente después de los gabinetes del interruptor o conmutador de suministro.
3-) El panel posterior del gabinete de conexionado debe ser de dimensiones adecuadas para instalar el filtro. Debe
tenerse cuidado respecto de la remocion de pintura, etc., de los orificios de montaje y la superficie del panel, a fin de
garantizar la mejor puesta a tierra del filtro.
4-) Monte el filtro de manera segura.
5-) Conecte el suministro de red a los bornes del filtro marcados como LINE, conecte los cables de tierra al perno de
tierra provisto. Conecte los bornes del filtro marcados como LOAD a la entrada de red del variador usando tramos cortos
de cable de la seccion adecuada.
6-) Conecte el motor e instale el nucleo de ferrita (choke de salida) lo mas cerca posible del variador. Debe usarse cable
blindado o apantallado con los conductores trifasicos enroscados sélo dos veces al centro del nicleo de ferrita. El
conductor de tierra debe ser asegurado al variador y a los extremos del motor. La pantalla debe conectarse al cuerpo del
gabinete con sello de cable a tierra.
7-) Conecte los cables de control segun las instrucciones del manual del variador.

ES IMPORTANTE QUE TODOS LOS TRAMOS DE CONDUCTORES SEAN LO MAS CORTOS POSIBLES Y QUE
LOS CABLES DE RED ENTRANTE Y DEL MOTOR SALIENTE ESTEN BIEN SEPARADOS.

SERIE FF (Compacto)

1
I
! 1
|
| VARIADOR- |
1
I
|
|

1}
L}
I
]
‘
| ! CABLE APANTALLADO
L bttt N T
FILTRO i
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SERIE FE {(Estandar)
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FILTROS DE LINEAEMI / RFI

Variadores LS, serie iG5A

LS VMC

vector motor control

Serie iG5A /  Filtros compactos
POTEN . CORREN . CORRENTE | DIMENSIONES MONTAJE SOPOR FERRITAS

VARADOR ‘ an ‘ cODIGO e TENSION DF FUGA ‘ Lo A ‘ v X ‘ PESO ‘ T ‘ FIG. | LF SALIDA
MONOFASICO (MAX.)
SV004iG5A-1 0.4kw | FFG5A-M005-(x) 5A 250VAC 3.5mA 175x76.5x40 161x53 1.2Kg. M4 A FS—-1
SV008iG5A-1 0.75kw | FFG5A-MO006-(x) 6A 250VAC 3.5mA 176.5x107.5x40 162.5x84 1.3Kg. M4 A FS—-1
SVO015iG5A-1 15kw | FFG5A-M012-(x) 12A 250VAC 3.5mA 176.5x147.5x45 162.5x124 1.8Kg. M4 A FS—-1
TRIFASICO NOM.  MAX.
SV004iG5A-2 0.4kwW
SV00BIG5A2 R FFG5A-T005-(x) 5A 250VAC 0.5mA 27mA 175x76.5x40 161x53 1.2Kg. M4 FS—-1
SV008iG5A-2NC | 0.75kW | FFG5A-T006-(x) 6A 250VAC 0.5mA 27mA | 176.5x107.5x40 162.5x84 1.2Kg. M4 A FS—-1
SVO015iG5A-2 15kW | FFG5A-T012-(x) 12A 250VAC 0.5mA 27mA | 176.5x107.5x40 162.5x84 1.3Kg. M4 A FS—-2
SV022iG5A-2 2.2kw
SV037iG5A-2 3.7kw | FFG5A-T020-(x) 20A 250VAC 0.5mA 27mA | 176.5x147.5x45 162.5x124 1.8Kg. M4 A FS-2
SV040iG5A-2 4.0kw
SV055iG5A-2 5.5kw | FFG5A-T030-(x) 30A 250VAC 0.5mA 27mA | 266x185.5x60 252x162 2Kg. M4 B FS—-2
SV075iG5A-2 7.5kw | FFG5A-T050-(x) 50A 250VAC 0.5mA 27mA | 270x189.5x60 252x162 2.5Kg. M4 B FS—-2
SV110iG5A-2 1kw
SVI50iGEA2 T 100A 250VAC 0.5mA 27mA
SV185iG5A-2 18kwW
SV220iG5A2 2k 120A 250VAC 0.5mA 27mA
SV004iG5A-4 0.4kW
SV00BIG5AA R FFG5A-T005-(x) 5A 380VAC 0.5mA 27mA 175x76.5x40 161x53 1.2Kg. M4 A FS—-1
SV008iG5A-4NC | 0.75kw
SVO15iG5A4 Lok FFG5A-T006-(x) 6A 380VAC 0.5mA 27mA | 176.5x107.5x40 162.5x84 1.2Kg. M4 A FS—-1
SV022iG5A4 2.2kw
SV037iG5A4 3.7kW | FFG5A-T011-(x) 11A 380VAC 0.5mA 27mA | 176.5x147.5x45 162.5x124 1.5Kg. M4 A FS-2
SV040iG5A-4 4.0kw
SV055iG5A-4 5.5kW
SVOT5IG5A4 75K FFG5A-T030-(x) 30A 380VAC 0.5mA 27mA | 266x185.5x60 252x162 2Kg. M4 B FS-2
SV110iG5A-4 11kw
SVI50iG5AA T FFG5A-T051-(x) 51A 380VAC 0.5mA 27mA | 368x258.5x65 354x217 2.5Kg. M6 B FS-2
SV185iG5A-4 18kW | FFG5A-T060-(x) 60A 380VAC 0.5mA 27mA 460x288x65 446x246 2.8Kg. M8 B FS—-2
SV220iG5A-4 22kw | FFG5A-T070-(x) 70A 380VAC 0.5mA 27mA 460x288x65 446x246 2.8Kg. M8 B FS—-2
Serie iG5A |/  Filtros estandar

POTEN . CORREN . CORRENTE | DIMENSIONES MONTAJE SOPOR FERRITAS

VARADOR ‘ an ‘ cODIGO e TENSION ‘ DE FLGA ‘ LA A v X ‘ PESO ‘ e ‘ FIG. | D SALIDA
MONOFASICO (MAX.)
SV004iG5A-1 0.4kw
SV00BIG5AL 075kW FE-MO010-( x ) 10A 250VAC 3.5mA 150 x 55 x 45 140 x 36 0.6 Kg FS—-1
SVO015iG5A-1 1.5kwW FE-M015-( x) 15A 250VAC 3.5mA 150 x 55 x 45 140 x 36 0.6 Kg © FS—-1
TRIFASICO NOM.  MAX.
SV004iG5A-2 0.4kw
SV008iG5A-2 0.75kW FE-T006-( x ) 6A 250VAC 0.5mA 27mA 250x110x60 238x76 1.6Kg. C FS-2
SV008iG5A-2NC | 0.75kw
SVO015iG5A-2 1.5kW FE-T012-(x ) 12A 250VAC 0.5mA 27mA 250x110x60 238x76 1.6Kg. © FS—-2
SV022iG5A-2 2.2kw
SV037iG5A-2 3.7kW FE-T020-(x ) 20A 250VAC 0.5mA 27mA 270x140x60 258x106 2.2Kg. C FS-2
SV040iG5A-2 4.0kw
SV055iG5A-2 5.5kW FE-T030-( x ) 30A 250VAC 0.5mA 27mA 270x140x60 258x106 2.4Kg. © FS—-2
SV075iG5A-2 7.5kwW FE-TO50-( x ) 50A 250VAC 0.5mA 27mA 270x140x90 258x106 3.2Kg. C FS—-2
SV110iG5A-2 1kw
SVI50iG5A-2 R FE-T100-(x ) 100A 250VAC 0.5mA 27mA |  420x200x130 408x166 13.8Kg. FS-3
SV185iG5A-2 18kwW
SV220iG5A2 20 FE-T120-(x ) 120A 250VAC 0.5mA 27mA | 420x200x130 408x166 13.8Kg. C FS-3
SV004iG5A-4 0.4kwW
SVO008iG5A-4 0.75kwW
SVO0BIGEAANG | 0.75kW FE-T006-( X ) 6A 380VAC 0.5mA 27mA 250x110x60 238x76 1.6Kg. © FS-2
SV015iG5A-4 1.5kW
SV022iG5A-4 2.2kw
SV037iG5A4 3.7kW FE-TO12-(x) 12A 380VAC 0.5mA 27mA 250x110x60 238x76 1.6Kg. C FS-2
SV040iG5A-4 4.0kw
SV055iG5A-4 5.5kW
SVOT5IG5A4 T FE-T030-(x ) 30A 380VAC 0.5mA 27mA 270x140x60 258x106 2.4 Kg. © FS-2
SV110iG5A-4 1UwW
SVI50iG5A4 15k FE-TO050-( x ) 50A 380VAC 0.5mA 27mA 270x140x90 258x106 3.2Kg. C FS-2
SV185iG5A-4 18kW FE-T060-( x ) 60A 380VAC 0.5mA 27mA 270x140x90 258x106 3.2Kg. © FS—-2
SV220iG5A-4 22kW FE-TO70-(x ) T70A 380VAC 0.5mA 27mA 350x180x90 338x146 7.5Kg. C FS—-2

(x) (1) Entorno industrial EN50081-2 (clase A) -> EN61000-6-4:02
(3) Entorno doméstico e industrial EN50081-1 (clase B) -> EN61000-6-3:02




SERIE FF (Compacto)
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LS VMC

vector motor control

Vector Motor Control Ibérica S.L.
G/ Mar del Carib, 10

Pal. Ind. La Torre del Rector
18130 Santa Porpétua de Mogoda
(BARCELONA) ESPANA

Tel. (+34) B35 748 2068

Fax (+34) 935 748 248
info@vme.es
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Garantia

Fecha de
instalacion
(puesta en

marcha)
Periodo de

garantia

Fabricante LS Industrial Systems Co., Ltd.

Modelo No. SV-iG5A

Nombre

Informacion

. Dir ion
del cliente eccio

Teléfono

.. Nombre
Oficina de

ventas Direccién
(Distribuidor)

Teléfono

El periodo de garantia es de 12 meses desde la instalacion o 18 meses después de la
fabricacion cuando no se indica fecha de instalacion. No obstante, el plazo de garantia puede
variar segun los términos de venta.

Informacioén de servicio DURANTE LA GARANTIA

Si la pieza defectuosa fue utilizada normal y adecuadamente dentro del plazo de garantia contacte
al distribuidor de LS autorizado o al centro de servicio LS local.

Informacion de servicio FUERA DE LA GARANTIA
La garantia no aplica en los siguientes casos, incluso aunque el plazo de garantia no haya
terminado.

t Daiios causados por uso indebido, negligencia o accidente.

t Dafios causados por tensién anormal o mal funcionamiento de los dispositivos periféricos (fallo).
t Dafios causados por terremoto, incendio, inundacion, rayo u otra calamidad de la naturaleza.

t Cuando falta la placa de identificacion de LS.
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