Prélogo
Gracias por adquirir los inversores Micno Serie AE300.

Este manual describe como utilizar correctamente el Inversor de la Serie AE300. Por favor, lea atenta y
cuidadosamente antes de su instalacion, funcionamiento, mantenimiento e inspeccion. Ademas, utilice el
producto una vez se hayan entendido las precauciones de seguridad.

Precauciones

L] Con la finalidad de poder describir los detalles de este producto, algunas de las ilustraciones
presentadas en este manual se mostraran sin sus cubiertas ni protecciones. Asegurese siempre
de primero instalar la cubierta o protectores de seguridad segun las especificaciones antes de
la utilizacion de los productos, siguiendo las instrucciones.

L] Las ilustraciones son ejemplos representativos (referenciales), por lo que algunos disefios
pueden diferir de los productos entregados.

L] Este manual puede ser actualizado y modificado a medida que vayan existiendo mejoras en los
productos. Tales modificaciones se indican mediante una revision manual.

L] Si desea solicitar un nuevo manual debido a pérdida o dafio, pédngase en contacto directamente

con los agentes en cada regién o con Servicio al Cliente.

(] Si mantiene algin problema con el uso de nuestros productos, pongase en contacto
directamente con nuestro Servicio al Cliente.
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MICNO Inversor AE300 Seguridad y Precauciones

Capitulo 1 Seguridad y Precauciones

Definicion de Seguridad

En este manual, las precauciones de seguridad seran clasificadas de la siguiente manera:

/
A Peligro: Las operaciones que no sean realizadas de acuerdo con las instrucciones podrian causar
graves pérdidas de equipo o dafios y lesiones al personal.

Precaucion: Las operaciones que no sean realizadas de acuerdo con las instrucciones podrian causar
lesiones y dafios de caracter leve a medio o pérdida del material.

Durante la instalacion, puesta en marcha y mantenimiento del sistema, asegurese de seguir las medidas de
seguridad y precauciones entregadas en este capitulo del manual. En caso de una operacién fuera de las
normas que llegase a causar algun dafo o pérdida la empresa no se hara responsable.

1.1 Medidas de seguridad

1.1.1 Antes de la instalacion:

®  No utilice el inversor si se encuentra mojado, dafiado o con piezas faltantes. De lo
i_\ contrario, puede haber riesgo de lesiones.
®  Utilice el motor con aislamiento de Clase B o superior. De lo contrario, puede haber
. riesgo de descargas eléctricas.
Peligro
®  Manipule el inversor con cuidado al cargarlo, de lo contrario podria dafiarlo.
®  Por favor, no utilice el inversor dafiado o con piezas faltantes, puede haber riesgo
& de lesiones.
Precaucién ® No toque las piezas y componentes electrénicos o causara electricidad estatica.

1.1.2 Durante la instalacion:

® Instale el inversor sobre una superficie incombustible, como metal, y manténgalo
& alejado de sustancias inflamables. De lo contrario podria causar un incendio.
® No afloje el tornillo de ajuste del equipo, especialmente los tornillos marcados en
Peligro rojo.
® No deje caer cable residual o tornillos en el inversor, podria dafiar el inversor.
A ®  Por favor instale el equipo en un lugar donde no llegue luz solar directa o poca
[ vibracion.
Precaucion
® Cuando se vayan a instalar mas de dos inversores en un gabinete, debe prestar

la debida atencion a la ubicacion de la instalacion (revisar Capitulo 3 Instalacion
mecénica y eléctrica) para garantizar el correcto efecto de disipacién térmica.
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1.1.3 Durante el cableado

A\

Peligro

Este procedimiento debe ser realizado por un profesional del area. De lo contrario,
existe peligro de descarga eléctrica.

Debe haber un disyuntor entre el inversor y la fuente de alimentacién. De lo
contrario, podria producirse un incendio.

Asegurese de que la fuente de alimentacién esté desconectada antes de la
conexion. De lo contrario, existe peligro de descarga eléctrica.

El terminal de tierra debe estar conectado a tierra de forma segura. De lo contrario,
existe peligro de descarga eléctrica.

A

Precaucion

Nunca conectar una fuente de alimentacion AC a un terminal de salida UVW.
Tenga en cuenta la indicacién de los terminales de cableado y conéctelos
correctamente. De lo contrario, puede generar dafio en el inversor.

Asegurese de que el circuito de cableado cumple los requisitos de la normativa
EMC y la norma de seguridad de la zona. Por favor, siga las instrucciones del
manual antes de hacer la instalacién eléctrica. De lo contrario, podria causar
lesiones o descarga eléctrica.

Nunca conecte la resistencia de frenado entre los terminales (+), (-) del Bus DC. De
lo contrario, podria producirse un incendio.

El codificador debe utilizarse junto con un cable apantallado, y asegurese de que
el Unico terminal del cable apantallado esté bien conectado a tierra.

1.1.4 Antes de encender:

TN

Peligro

Por favor, confirme si la clase de tensién de alimentacion coincide con la tensién
nominal del inversor y si las conexiones del cable I/O estan correctas. Compruebe
que el circuito externo esté en cortocircuito y si la linea de conexion es firme. De
lo contrario, podria dafiar el inversor.

La tapa debe estar bien cerrada antes de encender el inversor. De lo contrario,
podria causar una descarga eléctrica.

El inversor estd exento de la prueba de resistencia dieléctrica debido a que esta
prueba se realiza antes de la entrega. De lo contrario, podrian producirse
accidentes.

A

Precaucion

La tapa debe estar bien cerrada antes de encender el inversor. De lo contrario,
podria causar una descarga eléctrica.

Si todos los ajustes externos estan conectados correctamente de acuerdo con el
circuito proporcionado en este manual. De lo contrario, podrian producirse
accidentes.

1.1.5 Después de encender:

/N

Peligro

No abra la tapa del inversor mientras se encuentre encendido. De lo contrario,
hay riesgo de descarga eléctrica.

No toque el inversor ni su circuito con las manos mojadas. De lo contrario,
existe peligro de descarga eléctrica.

No toque las terminales del inversor (incluido el terminal de control). De lo
contrario, hay riesgo de descarga eléctrica.

Al encenderse, el inversor realizara automaticamente el control de seguridad al
circuito externo de alta corriente, por lo tanto, en ese momento no toque las

terminales UVW o los terminales del motor. De lo contrario, podria sufrir una
descarga eléctrica.
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A

Precaucion

Si se requiere la identificacion de parametros, debe prestar la debida atencion al
peligro de lesiones derivadas del motor de rotacion. De lo contrario, pueden
ocurrir accidentes.

No cambie los ajustes de fabrica a su gusto. De lo contrario, podria dafiar el
inversor.

1.1.6 Durante la operacion:

® No toque el ventilador o el resistor de descarga para detectar su temperatura.
De lo contrario, podria sufrir quemaduras.
A ® La deteccion de sefiales durante el funcionamiento solo debe ser realizada por
un técnico calificado. De lo contrario, podria causar dafio a la persona o dafios
Peligro materiales.
® Durante el funcionamiento del inversor, evite que caigan objetos dentro del
& equipo. De lo contrario, podria dafar el inversor.
® No ponga en marcha ni apague el inversor conectando o desconectando el
Precaucion contactor. De lo contrario, podria dafiar el equipo.

1.1.7 Durante la mantencion:

A

Peligro

No repare ni realice mantenimiento al equipo si este se encuentra conectado a la
red eléctrica. De lo contrario, existe riesgo de descarga eléctrica.

Aseglrese de realizar las reparaciones y mantenimiento luego de que el
indicador LED de carga del inversor se haya apagado. De lo contrario, la carga
residual en el condensador podria causar lesiones.

El inversor debe ser reparado y mantenido solo por personal calificado que haya
recibido formacion profesional. De lo contrario, podria causar dafio a la persona
o dafio material.

Realice los ajustes de parametros después de sustituir el inversor, todos los plugs-
in deben estar conectados e iniciados en caso de apagon.

1.2 Precauciones

1.2.1 Inspeccion del aislamiento del motor

Cuando el motor es utilizado por primera vez, reutilizado después de haber estado guardado o cuando se
realizan inspecciones periédicas, se debe llevar a cabo una inspeccion del aislamiento del motor para evitar
dafios en el inversor, debido a fallos en el aislamiento de los devanados del motor. Los cables del motor deben
desconectarse del inversor durante la inspeccidon de aislamiento. Se recomienda utilizar el Megéhmetro de
500V, la medida de la resistencia de aislamiento debe ser de al menos 5MQ.

1.2.2 Proteccion térmica del motor

Si los valores nominales del motor no coinciden con los del variador, especialmente cuando la potencia nominal
del variador es superior a la potencia nominal del motor, deben ajustarse los parametros de proteccion del
motor correspondientes en el Inversor, o debe instalarse un relé térmico para proteger el motor.
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1.2.3 Funcionamiento con frecuencia superior a la frecuencia estandar

Este inversor puede proporcionar una frecuencia de salida de OHz a 3000Hz. Si el usuario necesita hacer
funcionar el inversor con una frecuencia superior a 50 Hz, tenga en consideracion la presion de resistencia de
los dispositivos mecanicos.

1.2.4 Vibracion del dispositivo mecanico

El inversor puede encontrar el punto de resonancia mecanica en determinadas frecuencias de salida, lo que
puede evitarse ajustando los parametros de frecuencia de salto en el inversor.

1.2.5 Calor y ruido del motor

Dado que la tensién de salida del inversor es una onda PWM y contiene ciertos arménicos, el aumento de
temperatura, el ruido y la vibracion del motor seran superiores a los de la frecuencia de potencia.

1.2.6 Dispositivo sensible a la tensién o condensador que mejora el factor de potencia en el lado de
salida

Dado que la salida del inversor es una onda PWM, si el condensador para mejorar el factor de potencia o el
resistor sensible a la tension para la proteccion contra rayos se instala en el lado de salida, es facil que se
produzca una sobrecorriente instantanea en el Inversor, lo que puede dafarlo. Se recomienda no utilizar estos
dispositivos.

1.2.7 Dispositivos de conmutacion como contactores utilizados en los terminales de entrada y salida

Si hay un contactor entre la fuente de alimentacion y el terminal de entrada del Inversor, no estd permitido
utilizarlo para controlar el arranque/parada del inversor, si no se puede evitar el uso de este contactor, debera
utilizarse con un intervalo de al menos una hora. Las cargas y descargas frecuentes reduciran la vida util del
condensador del Inversor. Si se instalan dispositivos de conmutacién como un contactor entre el extremo de
salida del inversor y el motor, debe asegurarse de que la operaciéon de encendido/apagado se realice cuando
el inversor no tenga salida. De lo contrario, los componentes del inversor podrian dafiarse.

1.2.8 Utilizar una tensioén inferior a la tension nominal

Si el inversor de la serie KE se utiliza fuera del rango de tensién de trabajo admisible especificado en este
manual, es facil que se dafien los dispositivos del inversor. De ser necesario, utilice los instrumentos elevadores
o reductores correspondientes para cambiar la tension.

1.2.9 Cambiar de entrada trifasica a bifasica

No esta permitido cambiar la entrada trifasica del inversor Serie KE a una entrada bifasica. De lo contrario,
podria causar fallas o dafos al inversor.

1.2.10 Proteccion contra rayos
El Inversor dispone de un dispositivo de proteccidon contra sobrecorrientes por rayos y tiene cierta capacidad

de autoproteccién contra rayos. En aplicaciones en las que se produzcan rayos con frecuencia, el usuario debe
instalar dispositivos de proteccion adicionales en la parte frontal del inversor.
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1.2.11 Altitud y reduccion de potencia

En zonas con una altitud superior a 1.000 metros, el efecto disipador del calor del inversor puede reducirse
debido a la escasez de aire. Por lo tanto, es necesario reducir la potencia del Inversor. En ese caso, péngase
en contacto con nuestra empresa para obtener asesoria técnica.

1.2.12 Ciertos usos especiales

Si el usuario necesita utilizar el inversor con métodos distintos al diagrama de cableado recomendado en este
manual, como el bus de CC compartido, consulte a nuestra empresa.

1.2.13 Nota sobre la eliminacion del inversor

Los condensadores electroliticos del circuito principal y la placa de circuito impreso pueden explotar si se
queman. La combustién de las piezas de plastico puede provocar la emision de gases toxicos. Deseche el
inversor como residuo industrial.

1.2.14 Motor adaptable

1) El motor adaptable estandar es un motor de induccién asincrono de jaula de ardilla de cuatro polos. Si este
tipo de motor no esta disponible, asegurese de seleccionar motores adaptables de acuerdo con la corriente
nominal del motor. En aplicaciones en las que se requiera un motor sincrono magnético permanente, consulte
con nuestra empresa.

2) El ventilador de refrigeracion y el eje del rotor del motor de frecuencia fija adoptan una conexién coaxial. Si
se reduce la velocidad de rotacion, el efecto de refrigeracion sera menor. Por lo tanto, debe instalarse un
ventilador de extraccion potente o sustituir el motor por un motor de frecuencia variable para evitar el
sobrecalentamiento del motor.

3) Dado que el Inversor lleva incorporados los parametros estandar de los motores adaptables, es necesario
realizar la identificacion de los parametros del motor o modificar los valores por defecto para que se ajusten lo
maximo posible a los valores reales, ya que de lo contrario podria afectar al efecto de funcionamiento y al
rendimiento de la proteccion;

4) Un cortocircuito en el cable o motor puede provocar la alarma o la explosion del inversor. Por lo tanto, realice
una prueba de aislamiento y cortocircuito en el motor y el cable una vez sean instalados. Dicha prueba también
debe realizarse durante la mantencién rutinaria. Tenga en cuenta que el inversor y la pieza de prueba deben
estar completamente desconectados durante la prueba.
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Capitulo 2 Informaciéon del producto

2.1 Inspeccion del producto

Revisar los siguientes items al recibir el inversor

items de confirmacion

Método

Confirme si el inversor es el que solicitd

Revise la Placa de Identificacion

Con o sin dafios

Inspeccione todo el exterior del inversor para
comprobar posibles rayones o algun otro dafio
causado por el transporte del equipo

Confirme si las piezas de fijacion (tornillos, etc.)
estan sueltas o fijas

Compruebe con un destornillador de ser
necesario

Manual de usuario, certificacion y otros repuestos

Manual de usuario y los repuestos
correspondientes

Contacte a su agente local o directamente con nuestra empresa si existe algun dafio en el inversor.

2.2 Descripcion del modelo

AE300 - 5R5G / 7R5P - T4

Serie de inversor
Control vectorial sin
sensores

Potencia nominal:
5R5: 5.5kW
7R5: 7.5kW

_

Voltaje de entrada
T4: 3AC 380~415V

G/P:
G: torque constante
P: torque variante

Figura 2-1 Descripciéon del modelo

2.3 Descripcion de la Placa de Identificacion

Modelo N° —»

Fotencia nominal ——»
Especificaciones de entrada——»
Especificaciones de salida—»

Codigo de barras ——»

MICNIO SHENZHEN MICND ELECTRIC €O, LT,

MODEL: AE300-5R5G/7R5P-T4

POWER: 5.5kw/7.5kw
INPUT:  AcC 3PH 380V+15%

50-60Hz

OUTPUT: 13/17A AC 3PH 0~380V 0~300Hz

IRHIRC AR VAR C € oz2os

010300051DC00004 MADE IN CHINA

Figura 2-2 Placa de Identificacion

6
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2.4 Guia de seleccion de inversor
Tabla 2-1 Modelo y datos técnicos del Inversor de la Serie AE300

Motor Corriente Corriente
nominal de nominal de
Modelo de Inversor entrada (A) salida (A)
kW HP
3AC 380~415V+15%

AE300-0R7G/1R5P-T4 0.75/1.5 1/2 3.4/5 2.1/3.8
AE300-1R5G/2R2P-T4 1.5/2.2 2/3 5/6.8 3.8/6
AE300-2R2G/004P-T4 2.2/4.0 3/5 6.8/10 6/9
AE300-004G/5R5P-T4 4.0/5.5 5/7.5 10/15 9/13
AE300-5R5G/7R5P-T4 5.5/7.5 7.5/10 15/20 13/17
AE300-7R5G/011P-T4 7.5/11 10/15 20/26 17/25
AE300-011G/015P-T4 11/15 15/20 26/35 25/32
AE300-015G/018P-T4 15/18.5 20/25 35/38 32/37
AE300-018G/022P-T4 18.5/22 25/30 38/46 37/45
AE300-022G/030P-T4 22/30 30/40 46/62 45/60
AE300-030G/037P-T4 30/37 40/50 62/76 60/75
AE300-037G/045P-T4 37/45 50/60 76/90 75/90
AE300-045G/055P-T4 45/55 60/75 92/113 90/110
AE300-055G/075P-T4 55/75 75/100 112/157 110/150
AE300-075G/090P-T4 75/90 100/125 157/180 150/176
AE300-090G/110P-T4 90/110 125/150 180/214 176/210
AE300-110G/132P-T4 110/132 150/175 214/256 210/253
AE300-132G/160P-T4 132/160 175/210 256/307 253/304
AE300-160G/185P-T4 160/185 210/250 307/350 304/340
AE300-185G/200P-T4 185/200 250/260 350/385 340/377
AE300-200G/220P-T4 200/220 260/300 385/430 3771423
AE300-220G/250P-T4 220/250 300/330 430/468 423/465
AE300-250G/280P-T4 250/280 330/370 468/525 465/520
AE300-280G/315P-T4 280/315 370/420 525/590 520/585
AE300-315G/350P-T4 315/350 420/470 590/665 585/640
AE300-350G/400P-T4 350/400 470/530 665/785 640/720
AE300-400G/450P-T4 400/450 530/600 785/840 720/820
AE300-450G/500P-T4 450/500 600/660 840/880 820/900
AE300-500G/560P-T4 500/560 660/750 880/980 900/1000
AE300-560G/630P-T4 560/630 750/840 980/1130 1000/1100
AE300-630G/710P-T4 630/710 840/950 1130/1290 1100/1250

AE300-710G-T4 710 950 1290 1200

AE300-800G-T4 800 1070 1450 1400

AE300-900G-T4 900 1200 1630 1580

AE300-1000G-T4 1000 1330 1800 1750

AE300-1200G-T4 1200 1600 2160 2100

AE300-1400G-T4 1400 1860 2420 2350

7
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2.5 Especificaciones técnicas

Tabla 2-2 Especificaciones técnicas de los Inversores Serie AE300

Precision de frecuencia

item indice técnico Especificacion
Entrada Tensién de entrada 3AC 380V+15%
Frecuencia de entrada 47~63Hz
Tension de salida 0~tensién nominal de entrada
Salida Frecuencia de salida Control V/F: 0~3000Hz
Control vectorial sin sensores: 0~300Hz
Control VIF
Modo de control Control vectorial sin sensores
Control de torque
Modo comando de Control de teclado
operacion Control de terminales
P Control de comunicacion serial
Ajuste digital, ajuste analogo, ajuste de frecuencia de pulsos,
Modo de ajuste de ajustes de comunicacion serial, ajustes de velocidad
frecuencia multipaso y PLC simple, ajustes PID, etc. Estos ajustes de
frecuencia se pueden combinar y cambiar en varios modos.
Modelo G: 150% 60s, 180% 10s,
Capacidad de sobrecarga 200% 3s
Modelo P: 120% 60s, 150% 10s,
180% 3s
Torque de inicio 0.5Hz/150% (SVC); 1Hz/150% (V/f)
Rango de ajuste de 1:100 (SVC), 1:50 (VIf)
velocidad
Precision del control de +0.5% (SVC)
velocidad
Funci Frecuencia portadora 1.0--16.0kHz, ajuste automatico segun caracteristicas de
d:r;(gr?t?gls P temperatura y carga

Ajuste digital: 0.01Hz
Ajuste analogo; frecuencia maxima * 0.05%

Torque de aumento

Refuerzo de torque automatico; refuerzo de torque manual:
0.1%~30.0%

Curva VIF

Tres tipos: lineal, multipunto y cuadrado (potencia 1.2,
potencia 1.4, potencia 1.6, potencia 1,8, cuadrado)

Modo de
aceleracién/deceleracion

Linea recta/Curva S; 4 tiempos de aceleracion/deceleracion,
rango 0.1s~3600.0s

Frenado DC

Frenado DC al inicio y al detenerse
Frecuencia de frenado DC: 0.0Hz~frecuencia maxima, tiempo
de frenado: 0.0s~100.0s

Operacion Jog

Frecuencia de operacion Jog: 0.0Hz~frecuencia
maxima
Tiempo de aceleracién/desaceleracion Jog: 0.1s~3600.0s

Funcionamiento PLC
Simple y velocidad
multipaso

Puede realizar un maximo de 16 segmentos de velocidad a
través del PLC incorporado o del terminal de control.

PID incorporado

Control PID incorporado para realizar faciimente el control de
bucle cerrado de los parametros del proceso (como presion,
temperatura, caudal, etc.)

8
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Informacion del producto

Regulacién automatica de
la tensién

Mantiene la tensién de salida constante automaticamente
mientras la tensién de entrada fluctda.

Funciones
de control

Bus DC comun

Bus de DC comUn para varios inversores, la energia se
equilibra automaticamente.

Control de torque

Control de torque sin PG

Limite de torque

Caracteristicas "Rooter", limitan el par automéaticamente y
evitan los frecuentes disparos por sobrecorriente durante el
proceso de funcionamiento.

Control de frecuencia de

Control de frecuencia de onda triangular multiple, especial para

oscilacion textil
Control de Funcién de control de tiempo/longitud/conteo
tiempo/longitud/conteo

Control de paro por
sobretension y
sobrecorriente

Limita automaticamente la corriente y la tensién durante el
proceso de funcionamiento, evitando frecuentes disparos por
sobrecorriente y sobretension

Funcién de proteccién contra
fallas

Hasta 30 protecciones contra fallos, incluidas sobrecorriente,
sobretension, baja tension, sobrecalentamiento, fase
predeterminada, sobrecarga, cortocircuito, etc., puede
registrar el estado de funcionamiento detallado durante el fallo
y tiene funcién de restablecimiento automatico de fallos.

Terminales de entrada

DI programable: 7 entradas on-off, 1 entrada de pulsos de alta
velocidad.
2 Al programables Al1: 0~10V o 0/4~20mA

A12: 0~10V o 0/4~20mA

Terminales
de
entrada/salida]

Terminales de salida

1 salida de colector abierto programable: 1 salida analoga
(salida de colector abierto o salida de pulsos de alta velocidad)
2 salida de relé

2 salida analoga: 0/4~20mA o 0~10V

Terminales de comunicacion

Ofrece interfaz de comunicacion RS485, compatible con el
protocolo de comunicacion MODBUS-RTU

Interfaz Pantalla LED Muestra el ajuste de frecuencia, la frecuencia de salida, la
personal- tension de salida, la corriente de salida, etc.
maquina Tecla multifuncién Tecla QUICK/JOG, puede utilizarse como tecla multifuncién
Temperatura ambiente -10°C~40°C, reducido un 4% cuando la temperatura aumenta
cada 1°C (40°C~50°C).
S - —
Ambiente Hum.edad 90%RH 0 menos (sin condensacion)
Altitud <1000M: potencia nominal de salida, >1000M: salida reducida
Temperatura de -20°C~60°C

almacenamiento
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2.6 Dimensiones externas y de instalacion

2.6.1 Descripcion de las partes

Teclado de funcionamiento

Agujero de instalacién de la tapa

Cruce de cables

Agujero de montaje del inversor
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MICNO Inversor AE300 Informacién del producto

2.6.2 Dimensiones externas y de instalacion

Dimension del inversor AC 380V

T 0 o o,

5000 f
©
O
=
= =
=
_ =
=
_ =
= 0 L
e—
0.75 ~11kW
- w - D
A 5 -
—
¥
|
4 b —D
4 h a—o>o
4 b a——D
4 )N — a—D
4 h a—on
4 N T m|T P —
4 b a—D
4 3 a—o>n
q h a—mn
4 h a—mon
4 b a—oD
4 h a—m>n
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4 h a—mn
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[  Se———
== = —= ‘
15~45kW
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W
A

R X s d -

H2
H1

T
NI

&3

i HH
A

132~250kW Inversor no estandar (con base)
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Dimensiones externas Dimensiones de
(mm) instalacién (mm) Modelo de
Rango de tornillo de
potencia montaje
W H1 H2 D A B
0.75~5.5kW 110 185 153 98 174 M4
7.5kW 135 240 173 122.6 229 M4
11kwW 170 285 176 158 273.5 M4
15~18.5kW 200 329.1 300 177.2 90 316.6 M4
22kwW 225 397.6 365 185.2 120 384.1 M5
30kwW 225 397.6 365 215 120 384.1 M5
37~45kW 255 439.6 402.4 209.6 140 423.6 M5
55~75kW 280 570 521.2 258 190 552 M6
90_~110kW 320 600 552 330 230 582 M8
(sin base)
90~110kwW 320 992 962 330
(con base)
132_~160kW 320 715 662 330 230 695.5 M8
(sin base)
132~160kW 320 992 962 330
(con base)
18§~250kW 480 790 725 385 360 768 M10
(sin base)
185-250kw 480 1165 1125 385
(con base)

Note: Para los Inversores de 132~250kW la base es opcional. Los Inversores estandar no llevan base

A2
Al D

:

220~ 1400kW sin base
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H1
H2

TR T
e U

220~ 1400kW con base

Dimensiones externas Dimensiones de
(mm) instalacion (mm) Modelo de
Rango de tornillo de
potencia montaje
w H1 H2 D Al A2 B
280_~400kW 700 970 900 408 200 600 946 M10
(sin base)
280-400KW | 705 | 1390 | 1350 | 408
(con base)
450-800kW | o, | 1170 | 1100 | 458 280 820 | 1146 M10
(sin base)
4500~-800kw 940 1690 1650 458
(con base)
9007 1400kw 1250 1395 1300 500 370 1100 1356 M10
(sin base)
900~1400kW | 1550 | 1955 | 1000 | 500
(con base)
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2.6.3 Dimensiones externas del teclado

27.4 _

65 .,L..

DOEO OO mil

) o B |
Ao o o
O O O
O O

Dimension del teclado

llustracién: Este teclado se puede conectar externamente con el inversor a través de un cable comun
de red, necesita un soporte adicional para fijarlo.

73,3 16,6 69,5
e, =7
m—
o) 0
8 g
i
65*%100mm dimension soporte de teclado 65*100mm dimension orificio soporte de teclado
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2.7 Mantenimiento de rutina del Inversor

2.7.1 Mantenimiento de rutina

La temperatura ambiente, humedad, polvo y vibracién provocaran el desgaste de los dispositivos del
inversor, lo que podria generar posibles averias o reducir la vida util del inversor. Es necesario realizar
mantenimientos rutinarios y periddicos del inversor.

Los puntos de inspeccién rutinaria incluyen:

1) Si existe algun cambio anormal en el sonido del motor encendido;

2) Si el motor vibra durante su funcionamiento;

3) Si se produce algun cambio en el entorno de instalacion del Inversor;
4) Si el ventilador de refrigeracion del inversor funciona con normalidad;
5) Si el Inversor tiene algun sobrecalentamiento.

Limpieza rutinaria:

1) El Inversor debe estar siempre limpio.

2) Debe eliminarse todo polvo de las superficies del Inversor para prevenir que entre en el equipo. No
se permite la entrada de residuos metalicos.

3) Limpie bien las manchas de aceite del ventilador de refrigeracion.

2.7.2 Inspecciones periodicas

Por favor, realice inspecciones periddicas en los lugares donde puede resultar mas dificil.
Los puntos de inspeccioén periédica incluyen:

1) Revise y limpie el ducto de aire periédicamente;

2) Revise si los tornillos estan flojos;

3) Revise si el Inversor esta corroido;

4) Revise si el conector de los cables tiene signos de arcos eléctricos;
5) Realice la prueba de aislamiento del circuito principal.

Otro: Cuando utilice el megéhmetro (se recomienda un megéhmetro de DC 500V) para medir la
resistencia de aislamiento, el circuito principal debe estar desconectado del Inversor. No utilice el
megohmetro para comprobar el aislamiento del circuito de control. No es necesario realizar la prueba
de alto voltaje (ya se ha completado antes de la entrega del equipo).

2.7.3 Reemplazo de partes fragiles del Inversor

Las partes sensibles del inversor incluyen el ventilador de refrigeracion y el condensador de filtro
electrolitico, cuya duracién dependera del entorno de su funcionamiento y del estado de
mantenimiento. La vida util en general se muestra a continuacion:

Nombre de la parte Duracion
Ventilador 2~3 afos
Condensador de filtro electrolitico 4~5 afios

El usuario puede determinar la fecha para reemplazarlos segun su tiempo y frecuencia de uso.
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1) Ventilador de refrigeracion

Posible causa de dafio: Rodamiento y aspas desgastadas.

Criterios de evaluacién: Si hay grietas en las aspas y si se siente algin sonido de vibracién anormal al
encender el equipo.

2) Condensador de filtro electrolitico

Posible causa del dafio: Fuente de alimentacién de mala calidad, alta temperatura ambiente, frecuentes
saltos de carga y envejecimiento del electrolito.

Criterios de evaluacion: Si existe fuga de liquidos, si la valvula de seguridad se ha proyectado, y medir

la capacitancia estatica y la resistencia de aislamiento.

2.7.4 Almacenamiento del inversor

Al adquirir el inversor, el usuario debe prestar atencién a los siguientes puntos relativos al
almacenamiento temporal y a largo plazo del Inversor:

1) Guarde el Inversor en su embalaje original y vuelva a colocarla en la caja de embalaje de nuestra
empresa.

2) El almacenamiento a largo plazo degradara el condensador electrolitico. Por lo tanto, el producto
debe encenderse al menos una vez al afio, durante al menos cinco horas. La tensién de entrada debe

aumentarse lentamente hasta el valor nominal con el regulador.

2.8 Instrucciones de Garantia del Inversor

La garantia gratuita solo se aplica al propio Inversor.

1) MICNO ofrece una garantia de 18 meses (a partir de la fecha de envio original indicada en el
cédigo de barras) por fallas o dafios en condiciones normales de uso. Si el equipo se ha utilizado
mas de 18 meses, se cobraran los gastos de reparacion razonables.

2) Se cobraran los gastos de reparacién razonables en un plazo de 18 meses por las siguientes
situaciones:

a) Dafios en el equipo debido a que el usuario no cumple con las indicaciones y requisitos del
manual
b) Dafos causados por incendio, inundacion o voltaje anormal.

3) Dafios causados por el uso anormal del Inversor.

Los gastos del servicio seran calculados de acuerdo con los estandares del fabricante. Si existe algun
acuerdo, éste prevalecera.
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Capitulo 3 Instalacion mecanica y eléctrica

3.1 Instalacion mecanica

3.1.1 Entorno de la instalacion

1) Temperatura ambiente: La temperatura ambiente ejerce una gran influenza en la vida util del inversor,
no tiene permitido exceder el rango de temperatura permitido (-10°C a 40°C)

2) El inversor debe ser instalado sobre una superficie incombustible con suficientes espacios cercanos
para disipar el calor. El Inversor genera facilmente una gran cantidad de calor durante su
funcionamiento. El Inversor debe ser montado verticalmente en la base con tornillos.

3) El inversor debe ser montado en un lugar sin vibracién o con una vibracion menor a 0.6G, debe
mantenerse alejado de equipos como la punzonadora.

4) El inversor debe ser instalado en lugares alejados de la luz solar directa, altas humedades y
condensacion.

5) El inversor debe ser instalado en lugares alejados de gas corrosivo, explosivo o combustible.

6) El inversor debe ser montado en lugares libres de aceite, polvo y residuos metalicos.

L

N

= 100mm ]

TTTTT T 7777 77777777 7777

AN

Ny
R
R
3
B
&

e ) ]
Diagrama de instalaciéon de una unidad Diagrama de instalacion de parte superior e inferior

Figura 3-1 Diagrama de instalacion

Instalacion de una unidad: Cuando la potencia del Inversor es inferior a 15kW, se puede omitir el
tamafio A. Si la potencia del Inversor es mayor a 15kW, el tamafio A debera ser superior a 50mm.
Instalacion de partes superior e inferior: Al instalar las partes superior e inferior, se requiere un divisor
aislante.

_ _ Dimensién de montaje
Potencia nominal
B A
<15kW >100mm 250mm
18.5~30kW 2200mm =50mm
=37kW 2300mm =50mm
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3.1.2 Se debe tomar en cuenta la disipacién térmica durante la instalacién mecanica. Ponga
atencioén a los siguientes puntos:

1) Instale el Inversor de manera vertical para que el calor se logre disipar por la parte superior. Sin
embargo, el equipo no se puede instalar al revés. Si hay varios inversores, la instalacién paralela es
una mejor opcion. En instalaciones donde se requiera instalar los Inversores superiores e inferiores,
consulte la figura 3-1 “Diagrama de instalacion de Inversor Serie AE300” e instale un divisor aislante.
2) El espacio de montaje debe ser el indicado en la figura 3-1, para asegurar la disipacion del calor.
Sin embargo, debe tomar en cuenta la disipacién de calor de otros equipos en el gabinete.

3) El soporte de montaje debe ser ignifugo.

4) En zonas donde exista polvo o residuos metalicos, se recomienda montar el radiador fuera del
gabinete. En ese caso, el espacio en el gabinete sellado debe ser lo suficientemente grande.

3.2 Instalacion eléctrica

3.2.1 Guia de las piezas eléctricas externas
Tabla 3-1 Guia de seleccion de componentes eléctricos externos del Inversor Serie AE300

Cable Cable
conductor conductor Cable
:jnéegirrlézti?(; Contactor | recomendado | recomendado | conductor
Modelo e mersor | QiCcB) |ecomendae| e | deciet | recomence
A A terminal de | terminal de de control
entrada salida mm? mm?
mm?
3AC 380V
AE300-0R7G/1R5P-T4 10 10 2.5 2.5 1.0
AE300-1R5G/2R2P-T4 16 10 2.5 2.5 1.0
AE300-2R2G/004P-T4 16 10 2.5 2.5 1.0
AE300-004G/5R5P-T4 25 16 4.0 4.0 1.0
AE300-5R5G/7R5P-T4 32 25 4.0 4.0 1.0
AE300-7R5G/011P-T4 40 32 4.0 4.0 1.0
AE300-011G/015P-T4 63 40 4.0 4.0 1.0
AE300-015G/018P-T4 63 40 6.0 6.0 1.0
AE300-018G/022P-T4 100 63 6.0 6.0 1.5
AE300-022G/030P-T4 100 63 10 10 1.5
AE300-030G/037P-T4 125 100 16 10 1.5
AE300-037G/045P-T4 160 100 16 16 1.5
AE300-045G/055P-T4 200 125 25 25 1.5
AE300-055G/075P-T4 200 125 35 25 1.5
AE300-075G/090P-T4 250 160 50 35 1.5
AE300-090G/110P-T4 250 160 70 35 1.5
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AE300-110G/132P-T4 350 350 120 120 15
AE300-132G/160P-T4 400 400 150 150 15
AE300-160G/185P-T4 500 400 185 185 15
AE300-185G/200P-T4 500 400 185 185 15
AE300-200G/220P-T4 600 600 150*2 150*2 15
AE300-220G/250P-T4 600 600 150*2 150*2 15
AE300-250G/280P-T4 800 600 185*2 185*2 15
AE300-280G/315P-T4 800 800 185*2 185*2 15
AE300-315G/350P-T4 800 800 150*3 150*3 15
AE300-350G/400P-T4 800 800 150*4 150*4 15
AE300-400G/450P-T4 1000 1000 150*4 150*4 15
AE300-450G/500P-T4 1000 1000 150*4 150*4 15
AE300-500G/560P-T4 1200 1200 180*4 180*4 15
AE300-560G/630P-T4 1200 1200 180*4 180*4 15
AE300-630G/710P-T4 1500 1500 180*4 180*4 15
AE300-710G-T4 1800 1800 200*4 200*4 15
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3.2.2 Conexion a dispositivos periféricos

Suministro eléctrico @

isyuntor
Contactor %‘
—
Reactor de CA

===
Filtro de entrada EMC @ Resistencia de frenado

Inversor

Tierra
Reactor de salida @
}

Filtro de salida EMC

Motor

Tierra

Figura 3-2 Diagrama de conexién a dispositivos periféricos

No instale el condensador o el protector de sobretensién en el terminal de salida del Inversor, de lo
contrario podria provocar fallos en el equipo o dafios en el condensador y el protector.

La entrada/salida del inversor (circuito principal) contiene componentes arménicos, lo que podria interferir
con los equipos de comunicaciones para accesorios de Inversores. Por lo tanto, instale un filtro contra
interferencias para minimizarlas.
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Instalacion mecanica y eléctrica

Los detalles de los dispositivos externos y la seleccién de accesorios se refieren al manual de dispositivos

externos.

3.2.3Instrucciones de uso de las piezas eléctricas externas
Tabla 3-2 Instrucciones de uso de las piezas eléctricas externas

Nombre de la | Ubicacién de instalacion Descripcién de la funcion
pieza
. Parte frontal del circuito | Desconectar la fuente de alimentacién cuando la parte
Disyuntor . - . -
de entrada inferior del equipo presente sobretension.
Entre el disyuntor y el .
Y Y Conectar y desconectar el Inversor. Debe evitarse el
Contactor lado de la entrada del : -
encendido y apagado frecuente del equipo.
Inversor
Mejora el factor de potencia del lado de entrada.
Elimina eficazmente las armonias mas altas del lado de
Reactor de Al lado de entrada del |entraday previene que otros equipos sean dafiados
entrada AC Inversor debido a la distorsion en las ondas de voltaje.

Elimina el desequilibrio de la corriente de entrada debido
al desequilibrio entre las fases de potencia.

Filtro de entrada

Al lado de entrada del

Reduce la conduccién externa y la interferencia de
radiacion del Inversor.
Disminuye la interferencia de conduccion que fluye desde

EMC Inversor el extremo de potencia al inversor y mejor la capacidad
contra interferencias del equipo.
Mejora el factor de potencia del lado de entrada.
El reactor DC es opcional Mejora el rendimiento global y la estabilidad térmica del
Inversor.
Reactor DC para los Inversores sobre

30kw

Elimina el impacto de los arménicos superiores del lado
de entrada del Inversor, reduce la conduccion externa y la
interferencia de radiacion.

Reactor de salida
AC

Entre el lado de
salida del Inversor
y el motor, cercano

al Inversor.

El lado de salida del Inversor suele tener arménicos mas
altos. Cuando el motor esta lejos del Inversor, ya que hay
muchos condensadores distribuidos en el circuito, ciertos
armoénicos pueden causar resonancia en el circuito y
provocar los dos siguientes impactos:

Degradar el rendimiento del aislamiento del motor y
dafarlo a largo plazo.

Genera una gran corriente de fuga y provoca una
proteccion habitual del Inversor.

Por lo general, la distancia entre el Inversor excede

los 100mts, en esos casos se recomienda un

reactor de salida AC.
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3.2.4 Diagrama de cableado

(<22kw incorporado
30kw opcionales para incorporar
=37kw opcional para conexion externa)

Reactor DC (opcional Resistor de frenado
para inversores

sobre 30kw)

circuito de proteccion instanténea

‘contra cortocircutos.
N A
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Entrada multifuncién On-off 1
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D4 ’_M } Jumper J3 AO1 Saiid ) | ;
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Entrada multifuncién On-off 5
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Entrada multifuncién On-off 6

o
I ” T T T — -
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Entrada de impulsos de al i 4
Celoddad o niada de chlacor HDIDT | ‘ o Salida andloga 2
abierto | v l 0-10V/4-20mA
| GND |
Heom — I —
e et — HDO  Entrada de impulsos de alta
| PLC | ; velocidad o entrada de colector
| | CME  abierto
| +24v | 1
b AT SR — 4
[
L)
L( PE
(’“W Fuente de alimentacidn

+10V para ajuste de frecuencia

1K} ‘BK} E Salida de relé 1
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[ :
|ajuste de frecuencia
| 0-10V Input/0-2ckmA |
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Jumper J2

Al2Entrada andloga 2 o
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Figura 3-3 Diagrama de cableado
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Nota:

1. El terminal © se refiere al terminal del circuito principal, el terminal o se refiere al terminal del
circuito de control.

2. La unidad de frenado incorporada es estandar en los inversores de menos de 30kW, y opcional
para Inversores de 30kW

3. Laresistencia de frenado es opcional para el usuario.

3.2.5 Terminales y conexiones del circuito principal

A Peligro

Aseglrese de que el interruptor esté en APAGADO (OFF) antes de realizar las
conexiones de cableado. De lo contrario, corre riesgo de descarga eléctrica.

Solo personal calificado y capacitado puede realizar las conexiones de cableado.
De lo contrario, podria causar dafios en la personay en el equipo.

Debe conectarse a tierra fiablemente. De lo contrario hay peligro de descarga
eléctrica o incendio.

A Precaucion

Aseglrese que el valor nominal de la fuente de alimentacién de entrada coincida
con el del Inversor. De lo contrario, podria dafiar el Inversor.

Aseglrese que el motor coincida con el Inversor. De lo contrario podria dafiar el
motor o activar la proteccion del Inversor.

No conecte la fuente de alimentacion a las terminales U, V y W. De lo contrario,
podria dafiar el Inversor.

No conecte directamente la resistencia de frenado entre los terminales (+) y (-) del
bus de DC. De lo contrario, podria provocar un incendio.

1) Terminales del circuito principal

(+)|(;J|PB |;21 S LTz ulviwle

Figura 3-4 Terminales de circuito principal (3AC 380V, 0.75~5.5kW)

@ |OlPB|RIS|TlU|lV I W |&

Figura 3-5 Terminales de circuito principal (3AC 380V, 7.5kW)

) |PBIR|IS|T|U|lV i wW|E®

Figura 3-6 Terminales de circuito principal (3AC 380V, 11~15kW)

R|S|T| | O[PBlU|V I WIO

Figura 3-7 Terminales de circuito principal (3AC 380V, 18.5~30kW)
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R[sS|T w

Figura 3-8 Terminales de circuito principal (3AC 380V, 37 ~75kW)

R||s|[T|[P1] |®) )

P1|{(H)| )| UV

|| Y, wl{®

Figura 3-9 Terminales de circuito principal (3AC 380V, 90~ 1400kW)

2) Instrucciones de los terminales de circuito principal

Terminal Nombre Descripcion
Terminal de entrada
R,S, T de la fuente de Conexién a corriente trifasica
alimentacion trifasica
Terminales negativo y Puntg comun de entrada de bus DC (punto de conexion de
), () L la unidad de frenado de Inversores sobre los 15kW 220V y
positivo del bus DC .
otras tensiones sobre 30kW)
Terminal de conexion | Punto de conexion de resistencia de frenado de Inversores
(+),PB de resistencia de debajo de 18.5kW (220V) e Inversores de menos de 37kW
frenado (otras tensiones)
Terminal de conexién
P1, (+) del reactor de DC Punto de conexién del reactor de DC externa
externa
uU,V,w Terminal de salida del Conexion a motor trifasico
Inversor
@ Terminal de tierra Terminal de conexion a tierra

Precauciones en el cableado:

a) Potenciade entrada R, Sy T:
No existe requisito de secuencia de fases para la conexion de cableado en el lado de entrada del Inversor.

b) Terminales (+) y (-) del bus de DC:

Tenga en cuenta que los terminales (+) y (-) del bus de DC contienen tension residual justo después del
encendido. Es necesario esperar hasta que el indicador CARGA (CHARGE) esté apagado (OFF) y
asegurese que la potencia sea menor a 36V antes de conectar el cableado. De lo contrario, existe riesgo
de descarga eléctrica.

Al seleccionar una unidad de frenado externa para el inversor de mas de 30kW, los polos (+) y (-) no deben
conectarse al revés, o podria dafiar el Inversor e incluso provocar un incendio.

La longitud del cable de la unidad de frenado no debe superar los 10mts. Deben utilizarse cables de par
trenzados conectados en paralelo.

No conecte la resistencia de frenado directamente al bus de DC, podria causar dafo al Inversor o incluso
provocar un incendio.

c) Terminales de conexién (+) y PB de la resistencia de frenado: Los terminales de conexiéon de la
resistencia de frenado son efectivos solo para Inversores de menos de 37kW con unidad de frenado
integrada.
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El prototipo de la resistencia de frenado, segun los valores recomendados, indica que la longitud del
cableado debe ser inferior a 5mts. De lo contrario, podria dafar el Inversor.

d) Terminales de conexion P1y (+) del reactor de DC externa:

Para el Inversor de sobre 30kW con reactor externo, al realizar el montaje, retire el conector entre las
terminales P1 y (+), en su lugar, conecte un reactor de DC.

e) Terminales U, V y W en el lado de salida del Inversor:

El lado de salida del Inversor no puede conectarse al condensador o al absorbedor (protector) de
sobretensiones. De lo contrario, podria causar una proteccion frecuente del Inversor y dafiarlo.

Si el cableado del motor es muy largo, podria generar facilmente una resonancia eléctrica debido al impacto
de la capacitancia distribuida, pudiendo dafiar la aislacién del motor o generando una mayor corriente de
fuga generando la proteccion contra sobrecorriente del Inversor. Debe instalar un reactor de salida CAssila
longitud del cableado del motor es mayo a 100mts.

f) Terminal de tierra PE
Este terminal debe ser conectado a tierra de forma fiable y segura, con una resistencia del cable de tierra
menor a 0.1Q. De lo contrario, puede haber fallas o dafios en el Inversor.

No comparta el terminal de tierra con la linea cero de la fuente de alimentacion.

3.2.6 Terminales del circuito de control

| Al l Al2 ‘ AD1 | AD2 | GND |COM‘CME‘COM‘ PLC |+24V‘ HDO} ‘ T‘ml T1B |T1C ‘

Ir{s«as»flns‘sss.\ﬂwl GNDI D1 | D2 { D3 J D4 | D5| D6 I HDI ‘ ‘ T2A ‘ TQB‘TQC‘
Figura 3-10 Terminales del circuito de control

2) Descripcion de la funcion del terminal de control

Tabla 3-3 Descripcion de la funcién del terminal de control

Simbolo
. Nombre L .
Tipo de . Descripcion de funcion
. terminal
terminal
Proporciona +10V de alimentacién para unidades
Fuente de externas y la corriente de salida méaxima es de 10mA
+10V~ . - Generalmente se utiliza como fuente de alimentacion
alimentacion ] - .
GND de funcionamiento para el potenciémetro externo. El
externa +10V ] . L
rango de resistencia del potenciémetro es de
1kQ~5kQ.
Proporciona +24V de alimentacion para unidades
Fuente de +24V~ Fuente de externas. Generalmente se utiliza como fuente de
alimentacion COM alimentacion | alimentacion para los terminales digitales de
externa +24V | entrada/salida y el sensor externo. La corriente de
salida méxima es de 200mA
Terminal de Conectado a _24V por def~ecto en la entrega.
entrada de Cuando se utiliza una sefial externa para controlar D1
PLC alimentacion |~ D6, y HDI, el PLC debe conectarse a la fuente de
externa alimentacion externa y desconectarse del terminal de
alimentacién de +24V.
Terminal de Rango de entrada: DC 0V~10V/4mA~20mA,
Entrada Al1~GND |entrada analéica determinado por el puente J1 del panel de control.
Analégica 1 9 Impedancia de entrada: 20kQ (tensién);
500Q(corriente).
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Entrada Terminal qe. Rango _de entrada: DC 0V~10V/4mA~20mA,
Analogica Al2~GND | entrada analégica determma_do por el puente J2 del pa_nel de control_.
2 Impedancia de entrada: 20kQ (voltaje); 500Q(corriente).
D1 Entrada digital 1
D2 Entrada digital 2 | 1. Aislamiento de acoplamiento 6ptico,
D3 Entrada digital 3 | compatible con entrada de doble polaridad
— Impedancia de entrada: 4.7kQ
D4 Entrada digital 4 3. Rango de tensién para la entrada de nivel: 9V
D5 Entrada digital 5 | ~30V
D6 Entrada digital 6
Entrada Ademas de las caracteristicas del D1 a D6, también
digital puede utilizarse como canal de entrada de pulsos de
alta velocidad.
. La frecuencia méaxima de entrada es de 100kHz
HDI~CME/ Terminal de Precaucion: EI CME esta aislado internamente con el
D7~COM entrada de P‘%'sos COM, pero han sido cortocircuitados externamente (el
de alta velocidad HDI es impulsado a +24V por defecto antes de la
entrega). Cuando el HDI necesita ser accionado por la
alimentacioén externa, el cortocircuito entre el CME y el
COM debe ser desconectado.
La salida de tension o corriente es determinada por el
AO1~GND Salida analégica |puente J3 del p'z?mel de cqntrol.
1 Rango de tension de salida: 0V~10V. Rango de
Salida corriente de salida: OmA~ 20mA.
analdgica | AO2~GND La salida de tensién o corriente es determinada por el
Salida anal6gica | puente J4 del panel de control.
2 Rango de tension de salida: 0V~10V. Rango de
corriente de salida: OmA~ 20mA.
Puede ser utilizado como salida de pulso de alta
velocidad o salida de colector abierto lo cual se
determina por el cédigo de funcién P5-00. Salida de
Salida de pulso pulso de alta veIoudqd: Frequenc!a maxima es 1QOkHz
. . Salida de colector abierto: Aislamiento de acople 6ptico,
Sglfda HDO~CMH de glta velocidad doble polaridad
digital Salida de colector| Rango de tension de salida: 0V~24V
abierto Rango de corriente de salida: OmA~50mA
Nota: EI CME esté aislado internamente con el COM,
pero han sido cortocircuitados externamente (el HDO
es impulsado a +24V por defecto antes de la entrega).
T1B-T1C Normalmente | Capacidad de conduccion:
Relé de cemado | ac 250v, 3A, COSp=0.4
salida 1 TIATIC Norme_xlmente DC 30V, 1A
abierto
) T2B-T2C Normalmente | Capacidad de conduccién:
Relé de cermado | ac 250v, 3A, COS@=0.4
salida 2 ToAT2c | Normamente |DC 30V, 1A
abierto
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3) Descripcion de la conexion de los terminales de control

a) Terminal de entrada analdgica

Dado que la sefial de tensién analdgica débil es facil que sufra interferencias externas, generalmente
necesita emplear cable apantallado y la longitud no debe ser superior a 20mts, como se muestra en la
Figura 3-15. En caso de que la sefial analdgica esté sujeta a graves interferencias, debera instalarse un
condensador de filtro o un ndcleo magnético de ferrita en el lado de la fuente de la sefial analdgica, como

se muestra en la Figura 3-16.

Menos de 20mts
/7N
% Q +10V
I \
[
Potenciometro T T QO Al
| |
\ )
Y Q) GND
\\ //
T
b -(I) PE

Figura 3-11 Conexion de entrada analdgica

Cruce en la misma direccion o
enrolle 2 o 3 bobinas en la misma direccién

@ 72\ O Al
\C

Fuente analdgica externa \)'0,02”,50\,
C O &ND

d A4

Nucleo de ferrita

Figura 3-12 Conexién de entrada analdgica
b) Terminal de entrada digital

Generalmente se necesita emplear cable apantallado con una longitud de no mas de 20mts. Cuando se
emplea la conduccion activa, deben tomarse las medidas de filtrado necesarias para evitar interferencias
en la fuente de alimentacion.

Se recomienda utilizar el modo de control por contacto.

Conexion de terminales D1~D7: Tipo NPN
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0 B - = n
| | | 28 |
I +VCC | +24 }
T

| Lo \
| Senal } ‘PLC A A ?\ |
| > . AN RN ‘
: T e
| \ | \
| ( NPN } } |
| \
| o *

|
| \ \ i = L . <
| 3307 | D5+ — KN \
I | | 3K K A r o }
| | | |
| OVJT + cOM Panel de control del Inversor \
lL Controlador externo ] L J‘

Figura 3-13 Cableado tipo NPN
Esta es la conexion de cableado mas utilizada, si se utiliza una fuente de alimentacion externa, el terminal
+24V debe desconectarse del terminal PLC. El polo positivo de la fuente de alimentacion externa debe
conectarse con el terminal PLC y el polo negativo con el COM.

Conexion de terminales D1~D7: Tipo PNP

|
|
L
%3-3 o E —% A A LEQCJD
|
[—{ PNP J !

)

L L
e

com Panel de control del Inversor

\
|
|
|
i
| T

| |

| |

| |

| |

| |

‘ L1
} Ds}% 47K &
| |

| i

L

Controlador externo L

Figura 3-14 Cableado tipo PNP

En este tipo, el terminal +24V debe desconectarse del terminal PLC, el terminal +24V debe conectarse al
puerto comun del controlador externo, y mientras tanto conectar el PLC y COM
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Capitulo 4 Funcionamiento y visualizacion

4.1 Descripcion del teclado

Con el teclado de funcionamiento, puede realizar en el Inversor tales operaciones como la modificacion de
los parametros de funcionamiento, la supervision del estado de funcionamiento y el control del
funcionamiento (arranque y parada).

Pantalla
digital

programar
lescape

Tecla acceso
directo/Jog

Tecla Run

Tecla de .
modificacién digital

= = = s Funcién
QO Q () (2 Luz indicadora
RUN  FWD/REV LOCALREMOT TUNE/TRIP (:‘j—— Luz indicadora de
Hz ron la unidad
50.00 %
A %
L —
o
v
<’ 5 %— Potenciémetro-
'\\—//
PRG A DATA
//\ ENTER Tecla data/enter
Quick c .
JOG \/ Tecla shift
N
_— 7 sToP Tecla stop
L RSY Tecla reset

Figura 4-1 Diagrama del teclado de funcionamiento

1) Descripcion de las teclas de funcion

Indicador de funcién Descripcion
Apagado: detenido
RUN o . .
Luz encendida: en funcionamiento
FWD/REV Apagado: m_arrjha adelante'

Luz encendida: marcha atras
Apagado: control por teclado

LOCAL/REMOT Parpadeo: control de comunicacién
Luz encendida: control del terminal
Luz encendida: control de torque

TUNE/TRIP Parpadeo lento: autoajuste de parametros

Parpadeo rapido: estado de fallo
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2) Descripcion de la luz indicadora de unidad

Indicador Descripcién
Hz Unidad de Frecuencia
A Unidad de Corriente
V Unidad de Tension (voltaje)
RPM Unidad de Velocidad de rotacién
% Porcentaje

3) Area de visualizacion digital

La pantalla LED de cinco digitos, puede mostrar la frecuencia de ajuste, la frecuencia de salida, diversos
datos de monitoreo y el cédigo de alarma.

4) Descripcion de los botones del teclado

S Nombre de tecla Funcién
teclado
PRG/ESC Programacion Entrada y salida del menu principal
Confi i6 ) .
DATA/ENTER onfirmacion Entrar en el menG y confirmar los parametros
AN Aumento Aumento progresivo de datos o cédigos de funcion
\V/ Disminucion Disminucion progresiva de datos o cédigos de funcién

Selecciona los parametros visualizados por turnos en las
[> Shift interfaces de visualizacion de parada y funcionamiento, y
selecciona el bit de modificacion de parametros al modificarlos.

RUN Funcionamiento | Comienza a funcionar el inversor en modo de control por tecladq

Detiene el Inversor en funcionamiento y restablece el
funcionamiento en estado de alarma por fallo. Las
caracteristicas del boton estan restringidas por el cédigo de
funcién P7-02.

STOP/RST Parar/Reiniciar

Seleccion
QUICK/IOG multifuncién Seguln P7-01, toma la seleccién de conmutacion de funciones.
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4.2 Descripcion de los métodos de comprobacion y modificacién de los codigos de funcion

El teclado de funcionamiento del Inversor Serie AE300 adopta una estructura de menu de tres niveles para
realizar operaciones como la configuracion de parametros.

El menu de tres niveles incluye un grupo de parametros de funcion (menu nivel 1) — Cadigo de funcién
(menu nivel 2) — Valor de ajuste del cddigo de funcion (menu nivel 3). Consulte la Figura 4-2 para ver el

procedimiento de funcionamiento.
Modificacion codigo de parametro Modificacion codigo de funcion Modificacion valores de ajuste

PRG ENTER ENTER Y
50.0 PO P0-08 |« 30.00

Menu de nivel ceropRG Menu de primer nive?RGMenu de segundo nivPell?GMenL'l de tercer nivel

Figura 4-2 Procedimiento de funcionamiento del menu de tres niveles

Descripcion: Al operar en el menu de nivel 3, pulse la tecla PRG o la tecla ENTER para volver al menu de
nivel 2. La diferencia entre la tecla PRG y la tecla ENTER se describe a continuacién: Al pulsar la TECLA
ENTER se guardaréd el parametro de configuracién y volvera al menu de nivel 2, luego cambiara
automaticamente al siguiente codigo de funcién. Mientras que al pulsar la tecla PRG volvera directamente
al menu de nivel 2 sin guardar el parametro, y volvera al cédigo de funcién actual.

Ejemplo: Para modificar el codigo de funcién P3-02 de 10.00Hz a 15.00Hz. (La palabra en negrita indica el
bit intermitente).

| s0.00 ]ﬁﬁ PO |—A—>| P3 MI P3.00 |A—\ P3-02 |
F

ENTER

PRG

<£| 015.00 |<—A—| 010.00 |<£{ 010.00 |

En el menu de nivel 3, no hay bit intermitente, lo que indica que el cédigo de funcién no puede ser
modificado. Las posibles razones son:

1) El cédigo de funcion es un parametro no modificable, como el parametro de deteccion real, el parametro
de registro de funcionamiento, etc.

2) El cédigo de funcion no puede ser modificado en estado de funcionamiento. Puede modificarse una vez
que el equipo se haya detenido.

4.3 Inicializacion de encendido

En primer lugar, el sistema se inicializa durante el encendido del Inversor y el LED muestra «8.8.8.8.8.8».
Tras la inicializacion, el Inversor pasa al estado de proteccién contra fallos si se produce un fallo, o al estado
de espera.

4.4 Proteccion contra fallas

En estado de fallo, el inversor mostrara el codigo de fallo y registrara la corriente de salida, la tension de
salida, etc. Para mas detalles, consulte el grupo de parametros P9 (fallo y proteccién). El fallo puede
restablecerse mediante la tecla STOP/RST o los terminales externos.
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4.5 Estado de espera

En estado de parada o de espera, se pueden visualizar parametros de multiestado. Que este parametro
se pueda o no visualizar se puede elegir a través del cédigo de funcion P7-05 (Parametro de visualizacion
del estado de parada) segun los bits binarios.

En estado de parada se pueden elegir 13 parametros para visualizar o no visualizar. Estos son: frecuencia
de ajuste, tension del bus, estado de Entrada DI, estado de Salida DO, tension de entrada analégica Al1,
tension de entrada analdgica Al2, temperatura del radiador, valor de recuento, longitud real, funcionamiento
del PLC, visualizaciéon de velocidad de carga, ajuste PID, frecuencia de pulso de entrada HDI. La
visualizacion de los parametros elegidos puede cambiarse en secuencia pulsando el botén «[>»
Encender después del apagado, los parametros visualizados se consideraran por defecto como los
parametros elegidos antes del apagado.

4.6 Funcionamiento

En estado de funcionamiento, se pueden elegir 32 parametros para visualizar o no visualizar a través del
codigo de funcion P7-04 (visualizacion del estado de funcionamiento parametro 2) segun los bits binarios.
Estos son: frecuencia de funcionamiento, frecuencia de ajustes, tensiéon del bus DC, tensién de salida,
corriente de salida, torque de salida, estado de entrada DI, estado de salida DO, tension de entrada
analogica Al1, tensién de entrada analdgica Al2, temperatura de radiador, valor de recuento real, longitud
real, velocidad de linea, ajuste de PID, retroalimentacién del PID, etc. La visualizacién de los parametros

seleccionados se puede cambiar en secuencia presionando el boton «[>».

4.7 Configuracion de contrasefa

El Inversor dispone de una funcién de proteccion por contrasefia de usuario. Cuando el PP-00 esta ajustado
a un valor distinto a cero, indica la contrasefia de usuario, y la proteccion por contrasefia pasa a ser valida
después de salir del estado de edicion del codigo de funcion.

Al pulsar de nuevo la tecla PRG, aparecera «------ » y no se podra acceder al menu principal hasta que se
introduzca correctamente la contrasefia de usuario. Para cancelar la funcién de proteccion por contrasenia,
introduzca su contrasefia y ajuste el PP-00 a “0”.

4.8. Autoajuste de parametros del motor

Para seleccionar el modo de funcionamiento de control vectorial, debe introducir con precision el parametro
de la placa de identificacion del motor antes de poner en marcha el Inversor. El Inversor seleccionara los
parametros estandar del motor que coincidan con los parametros de la placa de identificacion. Dado que
el modo de control vectorial depende en gran medida de los parametros del motor, debe adquirir los
parametros precisos del motor controlado para garantizar el buen rendimiento del control.

A continuacion, se describen los procedimientos para el ajuste automatico de los parametros del motor:
Primero seleccione la fuente de comandos (P0-02) como canal de comandos del teclado de
funcionamiento. En segundo lugar, introduzca los siguientes parametros de acuerdo con los parametros
del motor:

P1-01: Potencia nominal del motor

P1-02: Tension nominal del motor

P1-03: Corriente nominal del motor

P1-04: Frecuencia nominal del motor

P1-05: Velocidad nominal de rotaciéon del motor
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Si el motor estd completamente desconectado de la carga, ajuste P1.11 a «2» (ajuste completo) y pulse la
tecla RUN del teclado, el Inversor calculard automaticamente los siguientes parametros:
P1-06: Resistencia del estator

P1-07: Resistencia del rotor
P1-08: Inductancia de fuga
P1-09: Inductancia mutua
P1-10: Corriente sin carga

Finalmente, complete el ajuste automatico de los parametros del motor

Si el motor no se puede desconectar completamente con la carga, ajuste el P1-11 a “1” (sintonizacién
estatica), y luego presione la tecla RUN en el panel del teclado.

Los siguientes parametros del motor se pueden calcular automaticamente:

P1-06: Resistencia del estator
P1-07: Resistencia del rotor
P1-08: Reactancia de fuga inductiva

35



MICNO Inversor AE300 Lista de parametros de funcién

Capitulo 5 Lista de parametros de funcion

Los parametros de funcion del Inversor Serie AE300 se dividen en 19 grupos que incluyen PO~PP, A0, U0
segun la funcion. Cada grupo de funciones contienen determinados cédigos de funcién. Por ejemplo, “P1-
10” significa el décimo cédigo de funcion en el grupo de funciones P1. PO~PE son grupos de parametros
de funcion basicos; PF es el grupo de parametros de fabrica (los usuarios tienen prohibido el acceso); A0
es el grupo de parametros de la funcién de control de torque; UO es el grupo de parametros de la funcion
de monitoreo.

Si el PP-00 esta ajustado a un valor distinto a cero, significa que la contrasefa de proteccion de parametros
esta ajustada y que no se puede entrar al menu de parametros hasta que se introduzca la contrasefa
correcta. Para cancelar la contrasefia, debe ajustar el PP-00 a “0”

A0 y UO son grupos de parametros ocultos por defecto, estos se pueden visualizar modificando el PP-02
La instruccién de los simbolos en la lista de parametros de funcion es la siguiente:

Ilo
como detenido.

o Significa que el valor de ajuste de los parametros se puede modificar tanto en funcionamiento

“@” - Significa que el valor de ajuste de los parametros no puede ser modificado durante el
funcionamiento del equipo.
”

“o Significa que el valor del parametro es el valor real de deteccién, que no puede modificarse.
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5.1 Tabla de parametros de funciones basicas

Cédigo
funcién

Nombre

Instruccion detallada

Valor de

. Modificar

Grupo PO: Funciones béasicas

P0-00

Modelo de Inversor

1: Modelo G (modelo de carga de
torque constante)

2: Modelo P (modelo de carga de
ventilador y bomba)

PO-01

Modo de Control

0: Control V/IF
1: Control vectorial sin sensores

P0-02

Fuente de comandos de
funcionamiento

0: Teclado (LED APAGADO)

1: Terminal (LED ENCENDIDO) 0 ©

2: Comunicacion (LED PARPADEA)

P0-03

Seleccion de fuente de
frecuencia principal A

0: Teclado

(P0-08, UP and DOWN Ajustable, no

registrado)
1: Teclado

(P0-08, UP and DOWN Ajustable,

registrado)

DAL
Al2

PID

© O N TN WN

: Potenciémetro del teclado

: Pulso de alta velocidad (HDI)
: Velocidad multietapas

: PLC simple

: Comunicacion

P0-04

Seleccion de fuente de
frecuencia auxiliar B

Igual a P0-03

P0-05

Fuente de referencia de la
frecuencia B

0: Respecto a la frecuencia maxima
1: Respecto a fuente de frecuencia A

P0-06

Rango de la fuente de
frecuencia auxiliar B

0%~150%

100% o

P0O-07

Seleccion de la fuente de
frecuencia

Lugar de unidades: Seleccion de la
fuente de frecuencia

0: Fuente de frecuencia principal A

1: Resultado del célculo de frecuencia Ay
B (determinado por decenas)

2: Cambiar entre Ay B
3: Cambiar entre Ay el resultado del

célculo

4: Cambiar entre B y el resultado del

célculo

00 o
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Unidades: Relacion del célculo entre la
frecuenciaAy B

0:A+B
COd'Q? Nombre Instruccién detallada Va’\lor' e Modificar
funcion fabrica
1:A-B
2: Max (A, B)
3: Min (A, B)
P0-08 Frecuencia de referencia de| 0.00Hz ~ frecuencia maxima: P0O-10 50.00Hz o
teclado
P0-09 Seleccion de direccion de | 0: Adelante 0 o
marcha 1: Marcha atras
PO-10 Frecuencia maxima 50.00Hz ~ 300.00Hz 50.00Hz ©
PO-11 0: P0-12 0 ©
1: All
Limite maximo de la fuente | 2: Al2
de frecuencia 3: Potenciémetro del teclado
4: HDI
5: Comunicacion
P0-12 Limite maximo de P0-14 (limite minimo de frecuencia) ~ |50.00Hz )
frecuencia P0-10 (frecuencia max.)
P0-13 Desplazamiento del limite | 0.00Hz ~ PO-10 (frecuencia max.) 0.00Hz )
maximo de frecuencia
PO-14 Limite minimo de 0.00Hz ~ P0-12 (limite maximo de 0.00Hz o
frecuencia frecuencia)
P0O-15 . 1.0kHz ~ 16.0kHz Segun o
Frecuencia portadora
modelo
PO-16 Ajuste de la frecuencia 0: No 1 o
portadora en funcién de la | 1: sj
temperatura
PO-17 ) o 0.01s ~ 36000s Segun )
Tiempo de aceleracion 1
modelo
P0-18 Tiempo de desaceleraciéon | 0.01s ~ 36000s Segun )
1 modelo
Po-19 Unidad de tiempo 0:1s ! ©
ACCIDEC 1:0.1s
2:0.01s
P0O-21 Fuente de frecuencia 0.00Hz ~ P0-10 (frecuencia méax.) 0.00Hz )
auxiliar con desfase al
combinar
P0-22 Resolucion del comando de | 1: 0.1Hz 2 ©
frecuencia 2: 0.01Hz
P0-23 Seleccion de 0: No almacenado 1 )
almacenamiento de 1: Almacenado
frecuencia de ajuste digital
al detenerse
P0-24 Reservado °
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P0-25 Frecuencia de referencia de| 0: PO-10 (frecuencia méax.) 0 ©
tiempo ACC/DEC 1: Frecuencia de ajuste
Cédigo Lo Valor de .
e Nombre Instruccion detallada fabrica Modificar
2: 100Hz
Comando de frecuencia . : : :
P0-26 de funcionamiento 2: Erecuenc?a ge fgnC|onam|ento 0 ©
UP/DN : Frecuencia de ajustes
Unidades: Combinacién de comando
de teclado de funcionamiento con
fuente de frecuencia
0: Sin combinacion
1: Teclado
2: All
3:Al2
4: Potenciémetro de teclado
Combinacioén de fuente | 5: Pulso de alta velocidad HDI
P0-27 de comando con fuente | 6: velocidad multietapas 000 o
de frecuencia 7: PLC Simple
8: PID
9: Comunicacion
Decenas: Combinacion de
comando terminal con fuente de
frecuencia
Centenas: Combinacién de
comando de comunicacion con
fuente de frecuencia
Grupo P1: Pardmetros de motor
0: Motor asincrono comuan
P1-00 Tipo de motor 1: Motor asincrono de frecuencia 0 ©
variable
P1-01 Potencia nominal 0.1kW ~ 1600.0kW Segun e
modelo
P1-02 Tension nominal 1V ~ 2000V Segun ©
modelo
0.01A ~ 655.35A
. . (potencia de inversor<55kW) Segun
P1-03 Corriente nominal 0.1A ~ 6553.5A modelo ©
(potencia de inversor>55kW)
P1-04 Frecuencia nominal 0.01Hz ~ P0-10 (frecuencia méax.) Segun ©
modelo
P1-05 Velocidad nominal 1rpm ~ 36000rpm segtn ©
modelo
0.001Q ~ 65.535Q
. . (potencia de inversor<55kW) Parametro
P1-06 Resistencia del estator 0.00010 ~ 6.55350 de motor ©

(potencia de inversor >55kW)
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Codigo - Valor de .
e Nombre Instruccion detallada fabrica Modificar
0.001Q ~ 65.535Q
. . (potencia de inversors55kW) Parametro
P1-07 Resistencia de rotor 0.0001Q ~ 6.5535Q de motor ©
(potencia de inversor>55kW)
0.01mH ~ 655.35mH
. (potencia de inversors55kW) Parametro
P1-08 Inductancia de fuga 0.001mH ~ 65.535mH de motor ©
(potencia de inversor>55kW)
0.1mH ~ 6553.5mH
. (potencia de inversor<55kW) Parametro
P1-09 Inductancia mutua 0.01mH ~ 655.35mH de motor ©
(potencia de inversor>55kW)
0.01A ~ P1-03 (corriente nominal)
. . (potencia de inversor <55kW) Parametro
P1-10 Corriente sin carga 0.1A ~ P1-03 (corriente nominal) de motor ©
(potencia de inversor>55kW)
Alust tomético d 0: Ninguna accion
P1-11 Juste automatico de 1: Ajuste automatico estatico 0 ©
parametros . . i
2: Ajuste automético por rotacion
Grupo P2: Pardmetros del control vectorial
Ganancia proporcional _
P200 | el bucle de velocidad 1 | 1~ 190 30 ©
Tiempo de integracion _
p2-01 del bucle de velocidad 1 0.01s ~10.00s 0.50s °
P2-02 Frecuencia de 0.00 ~ P2-05 5.00Hz o
conmutacién baja
Ganancia proporcional _
p2-03 del bucle de velocidad 2 | * =190 20 °
Tiempo de integracion _
P2-04 del bucle de velocidad 2 0.01s ~ 10.00s 1.00s o
P2-05 Frecuencia de P2-02 ~ P0-10 (frecuencia max.) 10.00Hz o
conmutacion alta
Coeficiente de
; compensacion de o — 00 o
P2-06 deslizamiento de control 50% ~ 200% 100% ©
vectorial
P2-07 Tiempo de filtrado del 0.000s ~ 0.100s 0.000s o
bucle de velocidad
P2-08 Control vectorial de la 0~ 200 64 o
ganancia de excitacion
0: P2-10
Seleccion de la fuente 1: All
P2-09 de limite superior de 2: AI2 0 o

torque en modo de
control de velocidad

3: Potenciémetro de teclado
4: Pulso de alta velocidad HDI
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Cod|'qo Nombre Instruccion detallada VE}'°T 15 Modificar
funcién fabrica
5: Comunicacién
6: Min (Al1, Al2)
7: Max (Al1, Al2)
La escala completa de la seleccion 1-7
corresponde a P2-10
P2-10 Ajus’feldlgltal del limite 0.0% ~ 200.0% 150.0% o
méaximo de torque
Grupo P3: Pardmetros de control V/F
0: Lineal
1: Punto mdltiple
2: Cuadrado
P3-00 Ajustes de curva V/IF 3: Potencia 1.2 0 ©
4: Potencia 1.4
6: Potencia 1.6
8: Potencia 1.8
0.0: auto Segun
P3-01 Aumento de torque 0.1%~30.0% modelo o
p3-p | Frecuenciadecortedel |, 0 b 10 (frecuencia max.) 50.00Hz ®
aumento de torque
P3-03 Punto frecuencia V/F 1 0.00Hz ~ P3-05 0.00Hz ©
P3-04 Punto de tension V/F 1 0.0% ~ 100.0% 0.0% ©
P3-05 Punto frecuencia V/F 2 P3-03 ~ P3-07 0.00Hz ©
P3-06 Punto de tensién V/F 2 | 0.0% ~ 100.0% 0.0% ©
P3-07 Punto frecuencia V/F 3 P3-05 ~ P1-04 (potencia nominal del 0.00Hz ©
motor)
P3-08 Punto de tension V/F 3 0.0% ~ 100.0% 0.0% ©
Ganancia de
P3-09 compensacion de 0.0% ~ 200.0% 0.0% o
deslizamiento V/F
P3-10 Ganancia de 0~ 200 64 o
sobreexcitacion V/F
Ganancia de supresion _ Segun
P3-11 de oscilacién V/F 0~100 modelo °
P3-12 Modo de supresién de | 0~1 0 ©)
oscilacion V/F
Grupo P4: Terminal de entrada
P4-00 Funcién terminal D1 0: Sin funcion 1 ©
P4-01 Funcién terminal D2 1: Adelante (FWD) 2 )
— - 2: Marcha atras (REV)
P4-02 Funci6n terminal D3 3: Control funcionamiento de 3 lineas 0 ©
P4-03 Funcién terminal D4 4: Avance Jog (FJOG) 0 ©
P4-04 Funcién terminal D5 5: Marcha atras Jog (RJOG) 0 )
6: Terminal ARRIBA
P4-05 Funcién terminal D6 7: Terminal ABAJO 0 o
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Codigo
funcién

Nombre

Instruccién detallada

Valor de
fabrica

Modificar

P4-06

Funcién terminal HDI

8: Parada por inercia

9: Restablecimiento por fallo (RESET)
10: Pausa de funcionamiento

11: Entrada de fallo externo
(normalmente abierto)

12: Terminal de velocidad multipaso 1
13: Terminal de velocidad multipaso 2
14: Terminal de velocidad multipaso 3
15: Terminal de velocidad multipaso 4
16: Terminal de seleccion ACC/DEC 1
17: Terminal de seleccion ACC/DEC 2
18: Conmutacion de fuente de
frecuencia principal

19: Borrado de ajustes ARRIBA y
ABAJO (terminal y teclado)

20: Terminal de conmutacién del
comando de funcionamiento

21: ACC/DEC invalida

22: Pausa PID

23: Restablecimiento del estado PLC
24: Pausa frecuencia de oscilacion
25: Entrada de contador

26: Reinicio del contador

27: Entrada de recuento de longitud
28: Reajuste de longitud

29: Control de torque invalido

30: Entrada frecuencia de pulso (valido
solo para HDI)

31: Reservado

32: Comando de frenado DC

33: Entrada de falla externa
(normalmente cerrado)

34: Modificacién de frecuencia
activada

35: Inversion del sentido de accién de
PID

36: Terminal de parada externa 1

37: Terminal de conmutacién

del comando de control 2

38: Parada de integracion PID

39: Cambiar la fuente de frecuencia A
a la frecuencia preestablecida

40: Cambiar la fuente de

frecuencia B a la frecuencia
preestablecida

41~42: Reservado

43: Cambio de pardmetros PID

44: Fallo personalizado 1

45: Fallo personalizado 2

46: Conmutacion de control de torque
y velocidad

42




mMICNO Inversor AE300

Lista de parametros de funcién

Cédigo

Valor de

i Nombre Instruccién detallada o Modificar
funcién fabrica
47: Parada de emergencia
48: Terminal de parada externa 2
49: Desaceleracion Frenado DC
50: Reinicio del tiempo de
funcionamiento
P4-07
~ Reservado o
P4-09
P4-10 Tiempo de filtrado de 0.000s ~ 1.000s 0.010s o
terminal
0: Modo dos lineas 1
P4-11 Modo comando de 1 Modo dos I[neas 2 0 °
terminales 2: Modo tres lineas 1
3: Modo tres lineas 2
P4-12 Tasa de cambio UP/DN | 0.001Hz/s ~ 50.000Hz/s 1.00Hz/s )
P4-13 Entrada minima de curva | 0.00V ~ P4-15 0.00vV o
All
Ajuste correspondiente
P4-14 de entrada minima curva | -100.0% ~ +100.0% 0.0% o
All
P4-15 Entrada méaxima de curva | P4-13 ~ +10.00V 10.00vV o
All
Ajuste correspondiente
P4-16 de entrada maxima de -100.0% ~ +100.0% 100.0% o
curva Al 1
P4-17 Tiempo de filtrado All1 0.00s ~ 10.00s 0.10s o
P4-18 Entrada minima de curva | 0.00V ~ P4-20 0.00v o
Al 2
Ajuste correspondiente
P4-19 de entrada minima de -100.0% ~ +100.0% 0.0% o
curva Al 2
P4-20 Entrada méaxima de curva | P4-18 ~ +10.00V 10.00vV )
Al 2
Ajuste correspondiente
P4-21 de entrada maxima de -100.0% ~ +100.0% 100.0% o
curva Al 2
P4-22 Tiempo de filtrado Al 2 0.00s ~ 10.00s 0.10s o
P4-23 Entrada minima de curva | -10.00V ~ P4-25 -10.00V o
Al3
Ajuste correspondiente
P4-24 de entrada minima de -100.0% ~ +100.0% 0.0% o
curva Al3
P4-25 Entrada méaxima de curva | P4-23 ~ +10.00V 10.00vV )
Al3
Ajuste correspondiente
P4-26 de entrada maxima de -100.0% ~ +100.0% 100.0% o

curva Al3
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Codigo - Valor de .
et Nombre Instruccidn detallada e Modificar
P4-27 Tiempo de filtrado de AI3 | 0.00s ~ 10.00s 0.10s o
P4-28 Entrada minima de HDI 0.00kHz ~ P4-30 0.00kHz o

Ajuste correspondiente
P4-29 de entrada minima de -100.0% ~ 100.0% 0.0% o
HDI
P4-30 Entrada méxima de HDI P4-28 ~ 100.00kHz 50.00kHz o
Ajuste correspondiente
P4-31 de entrada maxima de -100.0% ~ 100.0% 100.0% o
HDI
P4-32 Tiempo de filtrado de 0.00s ~ 10.00s 0.10s o
HDI
Unidades: All1
1: Curva 1 (revisar P4-13 ~ P4-16)
P4-33 Seleccion de curva Al 2: Curva 2 (revisar P4-18 ~ P4-21) 321 o
3: Curva 3 (revisar P4-23 ~ P4-26)
Decenas Al2, ibid.
L . Unidades: All
Seleccion del ajuste de o P

P4-34 entrada Al por debajo del (1)j éjg;;e minimo de entrada 00 o

minimo Decenas: Al2, ibid.

P4-35 Tiempo de retraso D1 0.0s ~ 3600.0s 0.0s ©
P4-36 Tiempo de retraso D2 0.0s ~ 3600.0s 0.0s ©
P4-37 Tiempo de retraso D3 0.0s ~ 3600.0s 0.0s Q

0: Activo-alto
1: Activo-bajo
Lo Unidades: D1
Seleccion del modo .
P4-38 vélido del terminal DI 1 Decenas..DZ 00000 ©
Centenas: D3
Miles: D4
Decenas de miles: D5
0: Activo-alto
Seleccion del modo 1: Activo-bajo
P4-39 valido del terminal DI 2 | Unidades: D6 00 ©
Decenas: HDI
Grupo P5: Terminal de salida
P5-00 Seleccion del modo de | 0: Salida impulsos de alta velocidad 0 o
salida de terminal HDO | 1: Salida de colector abierto
Seleccion de salida del 0: Sin salida . .
P5-01 colector abierto HDO 1: Inversor en funcionamiento 0 o
2: Salida de falla (parada de falla)
Seleccion de salida de 3: Salida FDTL .
P5-02 relé T1 4: Llegada de frecuencia 2 o
5: Marcha a velocidad cero (sin salida
P5-03 Seleccion de salida de | @l detenerse) 0 o

relé T2

6: Prealarma de sobrecarga de motor

44




mMICNO Inversor AE300

Lista de parametros de funcién

Codigo
funcién

Nombre

Instruccién detallada

Valor de
fébrica

Modificar

7: Prealarma de sobrecarga de
Inversor

8: Llegada del ajuste del valor de
recuento

9: Llegada del valor de recuento
designado

10: Llegada de longitud

11: Bucle PLC completado

12: Llegada del tiempo de
funcionamiento acumulado

13: Limitacion de frecuencia

14: Limitacion de torque

15: Listo para funcionar

16: Al1>AI2

17: Llegada de frecuencia limite
superior

18: Llegada de frecuencia limite
inferior

19: Salida de estado de baja tension
20: Ajustes de comunicacion

21: Orientacion finalizada (reservado)
22: Aproximacién de orientacion
(reservado)

23: Marcha a velocidad cero (sin
salida al detenerse) 2

24: Llegada del tiempo de encendido
acumulado

25: Salida FDT2

26: Salida de llegada de frecuencia 1
27: Salida de llegada de frecuencia 2
28: Salida de llegada de corriente 1
29: Salida de llegada de corriente 2
30: Salida de llegada de tiempo

31: Entrada All por encima del limite
32: Sin carga

33: Marcha atras

34: Estado de corriente cero

35: Llegada del médulo de
temperatura

36: Corriente de salida sobre el limite
37: Llegada de frecuencia limite
inferior (salida al parar)

38: Salida de advertencia (sigue
funcionando)

39: Prealarma de sobretemperatura
del motor

40: Llegada de tiempo de
funcionamiento

41: Reservado

42: Salida de bomba auxiliar 1

43: Salida de bomba auxiliar 2

44: Salida de bomba auxiliar 3

45




mMICNO Inversor AE300

Lista de parametros de funcién

P5-04~ | Reservado °
P5-05
P5-06 Seleccion de funcién HDO | O Frecuencia de funcipnamiento 0 o
1: Ajustes de frecuencia
p5-07 Seleccion de funcién de | 2: Salida de corriente 0 ©
salida AO1 3: Salida de torque
4: Potencia de salida
P5-08 5: Tensién de salida 0 ©
6: Entrada de pulsos
7: All
8: Al2
9: Reservado
» » 10: Longitud
Seleccion de funcion de | 11: valor de recuento
salida AO2 12: Comunicacion
13: Velocidad de motor
14: Corriente de salida (100.0%
corresponde a 1000.0A)
15: Tension de salida (100.0%
corresponde a 1000.0V)
16: Reservado
P5-09 Frecuencia maxima de | 0.01kHz ~ 100.00kHz 50.00kH o
salida HDO z
P5-10 Coeficiente de desfase -100.0% ~ +100.0% 0.0% o
AO1
P5-11 Ganancia de AO1 -10.00 ~ +10.00 1.00 o
P5-12 Coeficiente de desfase -100.0% ~ +100.0% 0.0% o
AO2
P5-13 Ganancia de AO2 -10.00 ~ +10.00 1.00 o
P5-17 Tiempo de retraso de 0.0s ~ 3600.0s 0.0s o
salida de colector abierto
HDO
P5-18 Tiempo de retraso de 0.0s ~ 3600.0s 0.0s o
salida de relé 1
P5-19 Tiempo de retraso de 0.0s ~ 3600.0s 0.0s o
salida del relé 2
P5-20 °
~p5-21 Reservado
pP5-22 0: Logica positiva 000 o
Seleccion del estado valido 1: Logica negativa
del terminal de salida Unidades: HD,O
Decenas: Relé 1
Centenas: Relé 2
Grupo P6: Control de Inicio y detenciéon
P6-00 0: Inicio directo 0 o
Modo de inicio 1: Seguimiento de velocidad y reinicio
2: Inicio de preexcitacion
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Cédigo Lo Valor de e
nelGm Nombre Instruccion detallada e Modificar
. 0: Si lid
P6-01 | Modo de salida VF OHz n salda 0 o
1: Con salida
Unidades: Opcién sobremodulacién
0: Desactivar
L 1: Activar
Seleccion de y
P6-02 sobremodulacién Decenas: Opcion 01 °
sobremodulacién profunda
0: Desactivar
1: Activar
P6-03 Frecuencia de inicio 0.00Hz ~ 10.00Hz 0.00Hz o
P6-04 Tiempo de esperade | () oo 10 gg 0.0s 0)
la frecuencia de inicio
Corriente de frenado DC
P6-05 antes del inicio/corriente | 0% ~ 100% 0% ©
de preexcitacion
Tiempo de frenado DC
P6-06 antes del inicio/tiempo de | 0.0s ~ 100.0s 0.0s ©
preexcitacion
0: Lineal ACC/DEC
P6-07 Modo ACC/DEC 1: Curva S ACC/DEC A 0 ©
2: Curva S ACC/DEC B
P6-08 Tiempo inicio de Curva S | 0.0% ~ (100.0% ~ P6-09) 30.0% ©
P6-09 Tiempo de la parte final | 0.0% ~ (100.0% ~ P6-08) 30.0% ©
de Curva S
P - | —
P6-10 Modo de parada 0: Parada meqlantg desaceleracion 0 o
1: Parada por inercia
Frecuencia de inicio del
P6-11 frenado de DC tras la 0.00Hz ~ P0-10 (frecuencia méx.) 0.00Hz o
parada
Tiempo de retraso del
P6-12 frenado de DC tras la 0.0s ~ 100.0s 0.0s o
parada
. Corriente del frenado o — 1000 o
P6-13 de DC tras la parada 0% ~ 100% 0% °
Tiempo de frenado de _

P6-14 DC tras la parada 0.0s ~ 100.0s 0.0s o
P6-15 Ratio de uso de frenos 0% ~ 100% 100% o
Grupo P7: Teclado y pantalla
P7-00 Potencia nominal del 0.1kW~1000.0kW Segun R

Inversor modelo
0: Invalido
P7.01 Seleccion de funcion 1: Cambio entre comando de teclado 0 °
QUICK/JOG y comando remoto (comando de
terminal y comando de comunicacion)
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Cédigo

funcién Nombre

Instruccién detallada

Valor de
fabrica

Modificar

2: Conmutacién FDW/REV
3: Jog de avance
4: Jog de marcha atras

Seleccion de funcién

P7-02 STOP/RST

0: Valido al controlar por teclado
1: Siempre valido

Visualizacién de estado

P7-03 de funcionamiento 1

0000 ~ FFFF

Bit00: Frecuencia de
funcionamiento 1 (Hz)

Bit01: Ajuste de frecuencia (Hz)
Bit02: Tension de Bus (V)

Bit03: Voltaje de salida (V)
Bit04: Corriente de salida (A)

Bit05: Potencia de salida (kW)
Bit06: Torque de salida (%)
Bit07: Estado DI

Bit08: Estado DO

Bit09: Tension All (V)

Bit10: Tension Al2 (V)

Bitll: Temperatura de radiador
Bit12: Valor de recuento

Bit13: Valor de longitud

Bit14: Visualizacién velocidad de
carga
Bit15: Ajuste PID

81F

Visualizacion de estado

P7-04 de funcionamiento 2

0000 ~ FFFF
Bit00: Retroalimentacién PID
Bit01: Paso PLC

Bit02: Frecuencia de pulsos de
entrada HDI (kHz)

Bit03: Frecuencia de
funcionamiento 2 (Hz)

Bit04: Tiempo de funcionamiento
restante

Bit05: Tension antes de calibracién
All (V)

Bit06: Tension antes de calibraciéon
Al2 (V)

Bit07: Reservado

Bit08: Velocidad lineal

Bit09: Tiempo de encendido (Hora)
Bit10: Tiempo de funcionamiento
(Min)

Bit11: Frecuencia de pulsos de
entrada HDI (Hz)
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Bit12: Valor de ajuste de
comunicacion
Bit13: Reservado
Bit14: Visualizacién frecuencia
principal A (Hz)
Bit15: Visualizacién frecuencia
auxiliar B (Hz)
0000 — FFFF
Bit00: Frecuencia de ajuste (Hz)
Bit01: Tension de Bus (V)
Bit02: Estado de entrada DI
Bit03: Estado de salida DO
Bit04: Tension All (V)
Visualizacion d q Bit05: Tension Al2 (V)
P7-05 Isualizacion de estado Bit06: Temperatura de radiador 73
de parada .
Bit07: Valor de recuento
Bit08: Valor de longitud
Bit09: Paso PLC
Bit10: Velocidad de carga
Bit11: Ajustes PID
Bit12: Frecuencia de pulsos de
entrada HDI (kHz)
Coeficiente de
P7-06 visualizacion de 0.0001 ~ 6.5000 3.0000
velocidad de carga
Temperatura del médulo o o
pP7-07 IGBT 0.0°C~ 100.0°C -
Tension nominal del _ Segun
P7-08 Inversor 1v~2000v modelo
Tiempo de
P7-09 funcionamiento Oh ~ 65535h -
acumulado
P7-10 Modelo No. - -
P7-11 Version de software No. - -
Visualizacion de la 2 2 Sgg:g:
pP7-12 velocidad de carga 2j > decenas 1
Decenas 3: 3 decenas
Tiempo de encendido N )
pP7-13 acumulado Oh ~ 65535h
P7-14 Consumo acumulado OkW ~ 65535 kW -
Grupo P8: Funcién mejorada
P8-00 Frecuencia de 0.00Hz ~ P0-10 (frecuencia méax.) 2.00Hz
funcionamiento de Jog
P8-01 Tiempo aceleracion de 0.1s ~ 3600.0s 20.0s
Jog
P8-02 Tiempo deceleracién de | 0.1s ~ 3600.0s 20.0s
Jog
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P8-03 Tiempo aceleracion 2 0.1s ~ 3600.0s Segun
modelo
P8-04 Tiempo desaceleracién 2 | 0.1s ~ 3600.0s Segun
modelo
P8-05 Tiempo aceleracion 3 0.1s ~ 3600.0s Segun
modelo
P8-06 Tiempo desaceleracién 3 | 0.1s ~ 3600.0s Segun
modelo
P8-07 Tiempo aceleracién 4 0.1s ~ 3600.0s Segln modelo
P8-08 Tiempo desaceleracién 4 | 0.1s ~ 3600.0s Segun modelo
P8-09 Frecuencia de salto 1 0.00Hz ~ P0-10 (frecuencia max.) 0.00Hz
P8-10 Frecuencia de salto 2 0.00Hz ~ P0-10 (frecuencia max.) 0.00Hz
P8-11 Amplitud de frecuencia de | 0.00Hz ~ P0-10 (frecuencia max.) 0.01Hz
salto
P8-12 Tiempo muerto FWD/REV | 0.0s ~ 3600.0s 0.0s
P8-13 Control marcha atras 0: Activar 0
1: Desactivar
P8-14 Accién al ajustar la 0: Funcionamiento al limite minimo 0
frecuencia por debajo del [de frecuencia
limite minimo 1: Parada
2: Funcionamiento a velocidad cero
P8-15 Control de caida 0.00Hz ~ 10.00Hz 0.00Hz
P8-16 Reservado
P8-17
P8-18 Seleccion de proteccion del | 0: Sin proteccién 0
comando de encendido en | 1: Proteccion
funcionamiento
P8-19 Valor de deteccién de 0.00Hz ~ P0-10 (frecuencia max.) |50.00Hz
frecuencia (FDT1)
P8-20 Valor de retraso de 0.0% ~ 100.0% (nivel FDT1) 5.0%
deteccion de frecuencia
(FDT1)
P8-21 Amplitud de deteccion de | 0.0% ~ 100.0% (frecuencia max.) 0.0%
llegada de frecuencia
P8-22 Control de frecuencia de | 0: Invalido 0
salto durante ACC/DEC | 1: Vdlido
P8-25 Punto de frecuencia de 0.00Hz ~ P0-10 (frecuencia max.) 0.00Hz
conmutacion del tiempo de
aceleracion 1y 2
P8-26 Punto de frecuencia de 0.00Hz ~ P0-10 (frecuencia max.) 0.00Hz
conmutacion del tiempo de
deceleracion 1y 2
P8-27 Prioridad de terminal Jog | O: Invalido 0
1: Vélido
P8-28 Valor de deteccion de 0.00Hz ~ P0-10 (frecuencia max.)  |50.00Hz
frecuencia (FDT2)
P8-29 Valor de retraso de 0.0% ~ 100.0% (nivel FDT2) 5.0%

deteccion de frecuencia

(FDT2)
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cédigo

Valor de

e Nombre Instruccion detallada Elriea Modificar
pg.30 | valordedetecciondela | o oo, _ pg.10 (frecuencia max.) 50.00Hz o
frecuencia de llegada 1
pg-3y | Amplitud de deteccion de |, oo, 100 gof (frecuencia max.) 0.0% o
la frecuencia de llegada 1
P8-32 Valor de deteccion dela | 11, pg.10 (frecuencia méx.) 50.00Hz o
frecuencia de llegada 2
pg-33 | Amplitud de deteccionde | no; _ 100 09 (frecuencia max. 0.0% o
la frecuencia de llegada 2
Nivel de deteccion de 0.0% ~ 300.0% .
P8-34 corriente cero 100.0% corresponde a la corriente 5.0% o
nominal del motor
Tiempo de retraso de
P8-35 deteccion de corriente 0.01s ~ 360.00s 0.10s o
cero
Corriente de salida sobre 0.0% (Sin deteccion)
P8-36 P 0.1% ~ 300.0% (corriente nominal del 200.0% o
el valor limite
motor)
Tiempo de retraso de
P8-37 deteccion de sobrecarga | 0.00s ~ 360.00s 0.00s o
de corriente de salida
P8-38 Cualquier corriente de 0.0% ~ 300.0% (corriente nominal del | 100.0% o
llegada 1 motor)
) Amplitud de corriente de | 0.0% ~ 300.0% (corriente nominal del o
P8-39 llegada 1 motor) 0.0% °
P8-40 Cualquier corriente de 0.0% ~ 300.0% (corriente nominal del 100.0% o
llegada 2 motor)
- - o o - -
Pg-41 Amplitud de corriente de | 0.0% ~ 300.0% (corriente nominal del 0.0% o
llegada 2 motor)
Pg-42 Seleccion qe funcién de O Iny{;\lldo 0 o
cronémetro 1: Vélido
0: P8-44
1:A1
Seleccion del tiempo de | 2 : Al2
P8-43 . " y 0 o
ejecucion cronometrado | 3 : Potenciémetro de teclado
Escala de entrada analdgica
corresponde a P8-44
P8-44 Tiempo de ejecucion 0.0Min ~ 3600.0Min 0.0Min o
cronometrado
Limite inferior de
P8-45 proteccion de tension de | 0.00V ~ P8-46 3.10v o
entrada All
Limite superior de
P8-46 proteccion de tension de | P8-45 ~ 10.00V 6.80V o
entrada All
Pg-47 Llegada de médulo de 0°C ~ 100°C 750C o
temperatura
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Control de ventilador de

0: Ventilador funciona cuando el

P8-48 refriaeracion Inversor esta en marcha 0 o
9 1: Ventilador siempre esta en marcha
COd'g.? Nombre Instruccion detallada Va}lor_ e Modificar
funcién fabrica
P8-49 Frecuencia de activacion 0.0~ F.’A'O4 (d}a}do el rango de 0.0 o
retroalimentacién PID)
Tiempo de retraso de 0.0s ~ 3600.0s 0.0s o
P8-50 L
activacion
P8-51 Frecuencia de latencia 0.00Hz ~ P0-10 (frecuencia méax.) 0.00Hz o
P8-52 Tiempo de retraso de 0.0s ~ 3600.0s 0.0s o
latencia
P8-53 Ajuste del tiempo de | 4 iy 3600,0Min 0.0Min o
llegada de ejecucion
Grupo P9: Fallay proteccién
Seleccion de la 0: Desactivar
P9-00 proteccion contra 1: Activar 1 o
sobrecarga del motor
Ganancia de la proteccion
P9-01 contra sobrecarga del 0.20 ~ 10.00 1.00 o
motor
P9-02 Prealarma de sobrecarga 50% ~ 100% 80% o
del motor
P9-03 Ganancia de 0~ 100 0 o
sobretension en pérdida
Punto de bloqueo por
P9-04 sobretension / Umbral de | 120% ~ 150% 130% o
frenado
P9-05 Ganancia de 1~ 100 20 o
sobrecorriente por
bloqueo
P9-06 Punto de sobrecorriente 100% ~ 200% 160% o
por bloqueo
Seleccion de proteccion . A1
P9-07 contra cortocircuito a Oj Inyglldo 1 o
) 1: Vélido
tierra al encender
P9-08 Reservado o
P9-09 Tiempo de 0~5 0 o
restablecimiento
automatico de fallos
Seleccion por fallo HDO | 0: Sin accién
P9-10 en falla de reinicio 1: Con accién 0 o
automatico
P9-11 Intervalo de reinicio 0.1s ~ 100.0s 1.0s o
automatico de fallos
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Seleccion de proteccion
contra fallo de fase de
entrada

P9-12

0: Desactivar
1: Activar

Seleccion de proteccion
contra fallo de fase de
salida

P9-13

0: Desactivar
1: Activar

P9-14 El primer tipo de fallo

Sin falla

Reservado

Acc sobrecorriente

Dec sobrecorriente
Sobrecorriente en velocidad
constante

5: Sobretension en proceso Acc
6: Sobretensién en proceso Dec

7: Sobretensioén en velocidad
constante
8: Reservado

9: Baja tensién

10: Sobrecarga del Inversor

11: Sobrecarga del motor

12: Fallo de fase del lado de entrada
13: Fallo de fase del lado de salida
14: Sobrecalentamiento del médulo
15: Falla externa

16: Falla de comunicacién

17: Falla de contactor

18: Falla de deteccion de corriente
19: Fallo de autoajuste del motor
20: Reservado

21: Falla parametro R/W

22: Falla de hardware del Inversor
23: Cortocircuito del motor a tierra
24: Reservado

25: Reservado

26: Llegada de tiempo de ejecucion
27: Falla personalizada 1

28: Falla personalizada 2

29: Llegada de tiempo de encendido
30: Sin carga

31: Retroalimentacién PID perdido
durante funcionamiento

40: Limitacién de corriente rapida en
el tiempo

41: Reservado

ARwbdbdkRo
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42: Desviacion de velocidad excesiva
43: Sobrevelocidad del motor

P9-15 Tipo de la segunda falla — °
P9-16 Tipo de la tercera falla - °
(Ultima)
P9-17 Frecuencia en la tercera - - °
falla (Gltima)
P9-18 Corriente en la tercera falla - — °
(dltima)
P9-19 Tension del Bus en la — — °
tercera falla (Ultima)
P9-20 Estado de terminal de - — °
entrada en la tercera (Ultima)
falla
P9-21 Estado de terminal de salida - - °
en la tercera (Ultima) falla
P9-22 Estado del Inversor en la - - °
tercera (Ultima) falla
P9-23 Tiempo de encendido en la - - °
tercera (Ultima) falla
P9-24 Tiempo de marcha en la - — °
tercera (Ultima) falla
P9-27 Frecuencia en la segunda — — .
falla
P9-28 Corriente en la segunda - - °
falla
P9-29 Tension del Bus en la — — .
segunda falla
P9-30 Estado del terminal de — — .
entrada en la segunda falla
P9-31 Estado del terminal de - - °
salida en la segunda falla
P9-32 Estado del Inversor en la — — .
segunda falla
P9-33 Tiempo de encendido en la — — °
segunda falla
P9-34 Tiempo de marcha en la - - °
segunda falla
P9-37 Frecuencia en la primera - — .
falla
P9-38 Corriente en la primera falla - — °
P9-39 Tensién del Bus en la - - °
primera falla
P9-40 Estado del terminal de - — °
entrada en la primera falla
P9-41 Estado del terminal de - — °

salida en la primera falla
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P9-42

Estado del Inversor en la
primera falla

P9-43

Tiempo de encendido en la
primera falla

P9-44

Tiempo de marcha en la
primera falla

P9-47

Seleccion de accion para
proteccion contra fallos 1

Unidades: Sobrecarga del motor (11)

0: Parada por inercia

1: Deceleracién hasta parar

2: Seguir funcionando

Decenas: Falla de fase de entrada (12)

Centenas: Falla de fase de salida (13)

Miles: Falla externa (15)

Decenas de miles: Falla de
comunicacion (16)

00000

P9-48

Seleccion de accion para
proteccion contra fallos 2

Unidades: Reservado

Decenas: Falla de codigo de funcién
R/W (21)

0: Parada por inercia

1: Deceleracién hasta parar

Centenas: Reservado

Miles: Motor sobrecalentado (25)

Decenas de miles: Llegada de tiempo
de funcionamiento (26)

00000

P9-49

Seleccion de accion para
proteccion contra fallos 3

Unidades: Falla personalizada 1 (27)

0: Parada por inercia

1: Deceleracién hasta parar

2: Seguir funcionando

Decenas: Falla personalizada 2 (28)

0: Parada por inercia

1: Deceleracién hasta parar

2: Seguir funcionando

Centenas: Tiempo de llegada de
funcionamiento (29)

0: Parada por inercia

1: Deceleracion hasta parar

2: Seguir funcionando

Miles: Sin carga (30)

0: Parada por inercia

1: Deceleracion hasta parar

2: Desacelera hasta el 7% de la
potencia nominal del motor y, a
continuacion; funciona a la frecuencia
ajustada cuando no hay carga.

Decenas de miles: Retroalimentacién
PID perdida en funcionamiento (31)

0: Parada por inercia

1: Deceleracién hasta parar

2: Seguir funcionando

00000
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Unidades: Desviacion de velocidad|
sobredimensionada (42)
0: Parada por inercia
P9-50 Seleccpp de accién para 1 Dece!erar h_asta parar 00000
proteccion contra fallos 4 | 2: Seguir funcionando
Decenas: Sobrevelocidad del motor
(43)
Centenas: Falla de lugar inicial (51)
0: Marcha a la frecuencia actual 0
) ] 1: Marcha a la frecuencia establecida
Seleccion de la frecuencia | 2: Marcha a la frecuencia limite
P9-54 de funcionamiento en caso [superior
de fallas 3: Marcha a la frecuencia limite inferio
4: Funcionamiento a frecuencia de|
reserva anormal
P9-55 Frecuencia de reserva  [60.0% ~ 100.0% (100.0% corresponde & 100.0%
anormal frecuencia maxima ( P0-10))
P9-56 ~
Reservado
P9-58
L ” 0: No vélido 0
pag 2: Deceleracién hasta parar
Voltaje de recuperacion de | 80 ~ 100.0% 90.0%
P9-60 juicio si existe apagado
instantaneo.
Tiempo de recuperacion de | 0.00s ~ 100.00s 0.50s
P9-61  |juicio cuando se produce un
apagado instanténeo.
Voltaje de juicio de accién | 60.0% ~ 100.0% (tensiébn de bus| 80.0%
P9-62 cuando se produce un  [estandar)
apagado instantaneo.
po.63 | Seleccion de proteccion sin| 0: Desactivado 0
carga 1: Activado
P9-64  |Nivel de deteccién sin carga| 0-0 ~100.0% 10.0%
P9-65 Tiempo de deteccién sin | 0.0 ~60.0s 1.0s
carga
Grupo PA: Funcién PID
0: PA-01 0
1: All
2: Al2
PA-00 PID fuente dada 3: Potenciémetro del teclado
4: Pulso de alta velocidad HDI
5: Comunicacién
6: Comando multipaso
PA-01 PID dado através de | 0.0 ~ PA-04 (PID rango de 0.0
teclado retroalimentacion entregado)
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0: All
1: Al2
2: Potenciémetro de teclado
Fuente de retroalimentacion| 3: Al1-Al2
PA-02 PID 4: Pulso de alta velocidad HDI 0 o
5: Comunicacion
6: Al1+AI2
7: MAX (JAIL], |AI2])
8: MIN (JAIL], |AI2])
PA-03 Direccién de accion PID 0: Positivo 0 o
1: Negativo
PA-04 Rango de realimentacion del | PA-01(PID entregado por teclado)~1000.0 100.0 o
PID
PA-05 Ganancia proporcional Kpl1 | 0.0 ~100.0 20.0 o
PA-06 Tiempo de integracion Til 0.01s ~ 10.00s 2.00s o
PA-07 Tiempo diferencial Td1 0.000s ~ 10.000s 0.000s o
PA-08 Frecuencia de corte del PID 0.00 ~ P0-10 (frecuencia méx.) 0.00Hz o
inverso
PA-09 Limite de desviacioén PID 0.0% ~ 100.0% 0.0% o
PA-10 Amplitud diferencial PID 0.00% ~ 100.00% 0.10% o
PA-11 Tiempo de filtrado PID 0.00 ~ 650.00s 0.00s o
PA-12 Tiempo de filtrado de 0.00 ~ 60.00s 0.00s o
retroalimentacion PID
PA-13 Tiempo de filtrado de salida | 0.00 ~ 60.00s 0.00s o
PID
PA-14 Periodo de muestreo 0.00~65535 2 o
PA-15 Ganancia proporcional Kp2 | 0.0 ~ 100.0 20.0 o
PA-16 Tiempo de integracion Ti2 0.01s ~ 10.00s 2.00s o
PA-17 Tiempo diferencial Td2 0.000s ~ 10.000s 0.000s o
PA-18 0: Sin conmutacion 0 o
Condicién de conmutacion de | 1: Conmutacién mediante terminales
los parametros PID 2: Conmutacién automatica segin
desviacion
PA-19 Desviacion de conmutacion de| 0.0% ~ PA-20 20.0% o
parametros PID 1
PA-20 Desviacion de conmutacion de| PA-19 ~ 100.0% 80.0% o
parametros PID 2
PA-21 Valor inicial del PID 0.0% ~ 00.0% 0.0% o
PA-22 Tiempo de retencion del valor | 0.00 ~ 360.00s 0.00s o
inicial PID
PA-23 Valor maximo en marcha 0.00% ~ 100.00% 1.00% o
entre dos desviaciones de
salida
PA-24 Valor maximo en marcha 0.00% ~ 100.00% 1.00% o

atras entre dos desviaciones
de salida
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Cédigo - Valor de e
nelGm Nombre Instruccion detallada fabrica Modificar
Unidades: Integracion por separado
0: Invélido
’ . L 1: Vélido
PA-25 Atributo dgl:gtegra(:lon Decenas: Detener la integracién o no 00 o
tras alcanzar el limite de salida
0: Seguir integrando
1: Detener integracién
Valor de deteccion de 0.0%: sin juicio a la realimentacion
PA-26 pérdida de realimentacién | perdida 0.0% o
PID 0.1% ~ 100.0%
Tiempo de deteccion de
PA-27 pérdida de realimentacion | 0.0s ~ 20.0s 0.0s o
PID
PA-28 Célculo de parada PID O S|[1 calculo al detenerse 1 o
1: Célculo en caso de parada
Grupo PB: Frecuencia de oscilacién, longitud fijay conteo
Pb-00 Modo de ajuste de 0: Relativo a la frecuencia central 0 o
frecuencia de oscilaciéon | 1: Relativo a la frecuencia maxima
Pb-01 Amplitud de_ fre_guenC|a de 0.0% ~ 100.0% 0.0% o
oscilacion
: Amplitud de frecuencia o o o
Pb-02 de salto repentino 0.0% ~ 50.0% 0.0% )
Pb-03 Ciclo de frecuencia de 0.1s ~ 3000.0s 10.0s o
oscilacion
Tiempo de subida de la
Pb-04 onda triangular de la 0.1% ~ 100.0% 50.0% o
frecuencia de oscilacion
Pb-05 Longitud de ajuste Om ~ 65535m 1000m o
Pb-06 Longitud real 0m ~ 65535m 0om o
Cantidad de pulsos _
Pb-07 por metro 0.1 ~6553.5 100.0 )
Pb-08 Ajuste de valor de 1~65535 1000 o
recuento
Pb-09 Valor de recuento 1~ 65535 1000 o
designado
Grupo PC: Comando multipasos y funcién del PLC simple
PC-00 Comando multipaso 0 -100.0% ~ 100.0% 0.0% o
PC-01 Comando multipaso 1 -100.0% ~ 100.0% 0.0% o
PC-02 Comando multipaso 2 -100.0% ~ 100.0% 0.0% o
PC-03 Comando multipaso 3 -100.0% ~ 100.0% 0.0% o
PC-04 Comando multipaso 4 -100.0% ~ 100.0% 0.0% o
PC-05 Comando multipaso 5 -100.0% ~ 100.0% 0.0% o
PC-06 Comando multipaso 6 -100.0% ~ 100.0% 0.0% o
PC-07 Comando multipaso 7 -100.0% ~ 100.0% 0.0% o
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Cédigo

Valor de

- Nombre Instruccion detallada fabrica Modificar
PC-08 Comando multipaso 8 -100.0% ~ 100.0% 0.0% o
PC-09 Comando multipaso 9 -100.0% ~ 100.0% 0.0% o
PC-10 Comando multipaso 10 -100.0% ~ 100.0% 0.0% o
PC-11 Comando multipaso 11 -100.0% ~ 100.0% 0.0% o
PC-12 Comando multipaso 12 -100.0% ~ 100.0% 0.0% o
PC-13 Comando multipaso 13 -100.0% ~ 100.0% 0.0% o
PC-14 Comando multipaso 14 -100.0% ~ 100.0% 0.0% o
PC-15 Comando multipaso 15 -100.0% ~ 100.0% 0.0% o
0: Detener después de un ciclo
Modo de funcionamiento | 1: Mantener la Ultima frecuencia
PC-16 PLC simple después de un ciclo 0 ©
2: Funcionamiento circular
Unidades: Seleccion de
almacenamiento al apagar
L 0: No almacenado
Selecqon de 1: Alimacenado
PC-17 almac_enamlento del PLC Decenas: Seleccion de 00 o
Simple al apagar )
almacenamiento al parar
0: No almacenado
1: Aimacenado
PC-18 Tiempo de ejecucién de | 0.0s (m) ~ 6500.0s (m) 0.0s (M) o
la fase 0
Seleccion del tiempo
PC-19 ACCIDCC de la fase 0 | 03 0 °
PC-20 Tiempo de ejecucion de | 0.0s (m) ~ 6500.0s (m) 0.0s (m) o
la 1° fase
Seleccion del tiempo
pC-21 ACCIDGC de Ja 1° fase | 03 0 °
PC-22 Tiempo de ejecucion de | 0.0s (m) ~ 6500.0s (m) 0.0s (M) o
la 2° fase
PC-23 Seleccion del tiempo 0-~3 0 o
ACC/DCC de la 2° fase
PC-24 Tiempo de ejecucion de | 0.0s (m) ~ 6500.0s (m) 0.0s (m) o
la 3° fase
Seleccion del tiempo
PC-25 ACCIDCC de Ja 3 fase | 0~ 3 0 °
PC-26 Tiempo de ejecucion de | 0.0s (m) ~ 6500.0s (m) 0.0s (M) o
la 4° fase
Seleccion del tiempo
pC-27 ACCIDCC de Ja 4 fase | 0~ 3 0 °
PC-28 Tiempo de ejecucién de | 0.0s (m) ~ 6500.0s (m) 0.0s (M) o
la 5° fase
PC-29 Seleccién del tempo | 4 0 o
ACC/DCC de la 5° fase
PC-30 Tiempo de ejecucion de | 0.0s (m) ~ 6500.0s (m) 0.0s (m) o

la 6° fase
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Codigo p Valor de -
e Nombre Instruccion detallada e Modificar
Seleccion del tiempo _
PC-31 ACC/DCC de la 6°fase | ° 2 0 °
PC-32 Tiempo de ejecucién de | 0.0s (m) ~ 6500.0s (m) 0.0s (m) o
la 7° fase
Seleccion del tiempo _
PC-33 ACC/DCC de la 7° fase | ° ™3 0 °
PC-34 Tiempo de ejecucién de | 0.0s (m) ~ 6500.0s (m) 0.0s (m) o
la 8° fase
Seleccion del tiempo _
PC-35 ACC/DCC de lag° fase | ¥ ™3 0 °
PC-36 Tiempo de ejecucién de | 0.0s (m) ~ 6500.0s (m) 0.0s (m) o
la 9° fase
PC-37 Seleccién del tiempo | ;5 0 o
ACC/DCC de la 9° fase
PC-38 Tiempo de ejecucion de | 0.0s (m) ~ 6500.0s (m) 0.0s (m) o
la 10° fase
Seleccion del tiempo N
PC-39 | accipec de la10° fase | ° 3 0 °
PC-40 Tiempo de ejecucion de | 0.0s (m) ~ 6500.0s (m) 0.0s (m) o
la 11° fase
Seleccion del tiempo N
PC-41 | accibec delaii®fase | ° 73 0 °
PC-42 Tiempo de ejecucion de | 0.0s (m) ~ 6500.0s (m) 0.0s (m) o
la 12° fase
Seleccion del tiempo _
PC-43 | accipec dela12°fase | ° 73 0 °
PC-44 Tiempo de ejecucién de | 0.0s (m) ~ 6500.0s (m) 0.0s (m) o
la 13° fase
Seleccion del tiempo _
PC-45 ACC/DCC de la 13° fase | ° ™3 0 °
PC-46 Tiempo de ejecucién de | 0.0s (m) ~ 6500.0s (m) 0.0s (m) o
la 14° fase
Seleccién del tiempo _
pC-47 ACC/DCC de la 14° fase | ° ™3 0 °
PC-48 Tiempo de ejecucién de | 0.0s (m) ~ 6500.0s (m) 0.0s (m) o
la 15° fase
Seleccion del tiempo _
PC-49 ACC/DCC de la 15° fase | ° ™3 0 °
g Unidad de tiempo (modo | 0: s (segundo)
PC-50 PLC Simple) 1: h (hora) 0 °
0: PC-00
1: All
2: Al2
PC-51 Modo comando multipaso | 3: Potenciémetro del teclado 0 o
0 4: Impulso de alta velocidad HDI
5: Control PID
6: Frecuencia de ajuste de teclado (PO-
08), modificable mediante UP/DN
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Grupo PD: Parametros de comunicaciéon

0: 300BPS
1: 600BPS
2:1200BPS
. 3: 2400BPS
Pd-00 Tasa de baudios - 4800BPS 5
5: 9600BPS
6: 19200BPS
7: 38400BPS
0: Sin comprobacién de paridad (8-N-2)
1: Comprobacion de paridad par (8-E-1)
Pd-01 Formato de datos 2: Comprobacién de paridad impar (8- 0
0O-1)
3: Sin comprobacién de paridad (8-N-1)
Pd-02 Direccién local 0 ~ 247, 0 es la direccién de difusion 1
Pd-03 Retraso de respuesta Oms ~ 20ms 2
] Tiempo de espera de 0.0 (invalido
Pd-04 comunicacion 0.1s ~ 60.0s 0.0
Pd-05 Seleccion de protocolo | 0: Protocolo MODBUS no estandar 1
de comunicacion 1: Protocolo MODBUS estandar
Unidades: Resolucion de corriente
0: 0.01A
Seleccion de 1: 0.1A
Pd-06 comunicacion Decenas: Seleccion de escritura 00
0: Respuesta
1: Sin respuesta
Grupo PE: Funcién reservada
PE-00 Reservado
Grupo PP: Gestién de Cédigos de funcién
PP-00 Contrasefia de usuario 0 ~ 65535 0
0: Sin accién
PP-01 Inicializacion de 1: Restablecer los valores de fabrica, 0
parametros pero sin incluir los parametros del motor
2: Borrar el registro
Unidades: Seleccion de visualizaciéon
del grupo UO
. 0: Sin visualizacion
Seleccion de la : - P
. P 1: Con visualizacion
PP-02 visualizacion del grupo de N L . o 00
p i Decenas: Seleccion de visualizacion del
parametros de funciéon
grupo A0
0: Sin visualizacion
1: Con visualizacién
PP-03 Reservado
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Cédigo

Valor de

- Nombre Instruccion detallada v Modificar
funcion fabrica
Atributo de modificacion del | O: Desactivar
PP-04 codigo de funcion 1: Activar 0 °©
Grupo AO: Parametros de control de torque
A0-00 Seleccién del modo de 0: Control de velocidad 0 °
: control de velocidad/torque | 1: Control de torque
0: Teclado (A0-03)
1: All
Seleccion de la fuente de :2-; ’;'2 y g lad
A0-01 ajuste de par en el modo : otenciometro de tgc aco 0 ©
de control de torque 4: Pulso de alta velocidad HDI
qu 5: Comunicacion
6: Min (Al1,Al2)
7: Max (Al1,A12)
Ajuste del torque con el
A0-03 teclado en el modo de -200.0% ~ 200.0% 150.0% o
control de torque
A0-04 Tiempo de filtrado de 0.00s ~ 10.00s 0.00s o
torque
Frecuencia maxima de
A0-05 avance en modo de control | 0.00Hz ~ P0-10 (frecuencia max.) 50.00Hz o
de torque
Frecuencia maxima inversa
A0-06 en modo de control de 0.00Hz ~ P0-10 (frecuencia méax.) 50.00Hz o
torque
Tiempo de ACC en modo
A0-07 control de torque 0.00s ~ 36000s 0.00s o
A0-08 Tiempo de DEC enmodo | ¢ _ 350005 0.00s o
control de torque
Grupo A9: Funcion especial
Funcién de suministro de 0: Desactivar
A9-00 agua 1: Activar 0 ©
A9-01 Bomba auxiliar 1 O Desactlvar 0 ©
1: Activar
A9-02 Retraso de arranquey | 4 53600, 05 0 o
parada de bomba auxiliar 1
A9-03 Bomba auxiliar 2 0 Desactivar 0 ©
1: Activar
A9-04 Retraso de arranquey | g 5 __3600,05 0 o
parada de bomba auxiliar 2
A9-05 Bomba auxiliar 3 0- Desactivar 0 ©
1: Activar
Retraso de arranque y
A9-06 0.0~3600.0S 0 o

parada de bomba auxiliar 3
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Cod|'g’o Nombre Instruccién detallada szllor_ de Modificar
funcion fabrica
Coeficiente de
compensacion de corriente
A9-07 de accion de bloqueo por | 40%~200% 40% ©
sobrecorriente de doble
velocidad
A9-08 Coeficiente de doble 1~200 1 o
velocidad PID
Seleccién de sefial 0: 0-10V
A9-09 analégica de salida AO1 | 1:4-20mA 0 °
Seleccién de sefial 0: 0-10vV
A9-10 analégica de salida AO2 | 1:4-20mA 0 °
5.2 Tabla de parametros de monitoreo
Cadigo funcién Nombre Unidad
minima
Grupo UO: Parametros basicos de monitoreo

U0-00 Frecuencia de funcionamiento (Hz) 0.01Hz
U0-01 Frecuencia de Ajustes (Hz) 0.01Hz
U0-02 Tension de Bus DC (V) 0.1V
U0-03 Tension de salida (V) v
U0-04 Corriente de salida (A) 0.01A
U0-05 Potencia de salida (kW) 0.1kw
U0-06 Torque de salida (%) 0.1%
uU0-07 Estado de entrada DI 1
U0-08 Estado de salida DO 1
U0-09 Tension All (V) 0.01V
U0-10 Tension Al2 (V) 0.01V
U0-11 Temperatura de radiador 1°C
U0-12 Valor de recuento 1
U0-13 Valor de longitud 1
U0-14 Velocidad de carga 1
U0-15 Ajustes PID 1
U0-16 Retroalimentacion PID 1
U0-17 Fase PLC 1
U0-18 Frecuencia de pulsos de entrada HDI (Hz) 0.01kHz
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U0-19 Velocidad de respuesta (unidad 0.1Hz) 0.1Hz
U0-20 Tiempo de funcionamiento restante 0.1Min
u0-21 Tension All antes del calibrado 0.001V
uo-22 Tension Al2 antes del calibrado 0.001V
u0-23 Tension de potencidémetro del teclado antes del 0.001V
calibrado
uo0-24 Velocidad lineal 1m/Min
U0-25 Tiempo actual de encendido 1Min
U0-26 Tiempo actual de funcionamiento 0.1Min
uo-27 Frecuencia de pulsos de entrada HDI 1Hz
U0-28 Valores de ajuste de comunicacion 0.01%
u0-29 Reservado 0.01Hz
U0-30 Visualizacién frecuencia principal A 0.01Hz
U0-31 Visualizacion frecuencia auxiliar B 0.01Hz
u0-32 Reservado 1
U0-33 Reservado 0.1°
U0-34 Temperatura del motor 1°C
U0-35 Torque objetivo (%) 0.1%
U0-36 Reservado 1
U0-37 Angulo del factor de potencia 0.1°
U0-38 Reservado 1
u0-39 Reservado v
U0-40 Reservado v
uo-41 Visualizacion del estado de la entrada DI 1
u0-42 Visualizacion del estado de la entrada DO 1
u0-43 Visualizacion del estado de funcién DI 1
(funcién 01-funcién 40)
U0-44 Visualizacion del estado de funcién DI 2 1
(funcion 41-funcién 80)
U0-59 Frecuencia de ajustes (%) 0.01%
U0-60 Frecuencia de funcionamiento (%) 0.01%
U0-61 Estado del Inversor 1
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Capitulo 6 Descripcion de parametros

Grupo PO Funcién basica

Modelo de Inversor Valor de fabrica ‘ 1
P0-00 Rangode | 1 Modelo G
ajuste 2 Modelo P

1: Modelo G: Aplicable a carga de torque constante

2: Modelo P: Aplicable a carga de potencia constante

El Inversor Serie AE300 adopta el modo de combinacién G/P, la potencia del motor adecuada de carga de
torque constante (modelo G) es una medida mas pequefia que las cargas de ventilador y bomba (modelo
P).

Modo de control Valor de fabrica 0
P0-01 Rango de 0 Control V/IF
ajuste 1 Control vectorial sin sensores

0: Control V/IF

Es adecuado para aplicaciones de uso general como bombas, ventiladores, etc. Un Inversor puede
controlar multiples motores.

1: Control vectorial sin sensores

Se utiliza ampliamente en aplicaciones que requieren un torque elevado a baja velocidad, una alta precision
de velocidad y una respuesta dinamica mas rapida, como maquinas herramienta, maquinas de moldeo por
inyeccion, maquinas centrifugas y maquinas de trefilado, etc.

Nota:

Los parametros de autoajuste del motor deben utilizarse correctamente si utiliza el control vectorial
sin sensores. Para autoajuste de los parametros de motor, consulte el Grupo P4. Para conseguir
mejores caracteristicas de control, deben ajustarse los parametros del control vectorial (Grupo P2).

Fuente de comandos )
. . Valor de fabrica 0
de funcionamiento
P0-02 0 0: Teclado (LED APAGADO)
Rango de .
. 1 1: Terminal (LED ENCENDIDO)
ajuste
2 2: Comunicacion (LED PARPADEANDO)

Seleccione el canal de entrada para el comando de control. Los comandos de control del Inversor incluyen,
inicio, parada, marcha adelante, marcha atras, Jog, etc.

0: Teclado (“LOCAL/REMOTQO” LED APAGADO)

Las teclas RUN y STOP/RST se utilizan para el control de comando de ejecucion, si la tecla multifuncién
QUICK/JOG esta ajustada como funcién de conmutacion FWD/REV (P7-01 ajustado a 2) se utilizara para
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cambiar la orientacion de rotacion. Si la tecla multifuncién QUICK/JOG esta ajustada a Jog FWD (P7-01
ajustado a 3) o Jog REV (P7-01 ajustado a 4), sera utilizada para ejecucion Jog.

1: Terminal (“LOCAL/REMOTOQO” LED ENCENDIDO)

Las operaciones, incluyendo FWD, REV, JOGF, JOGR, etc. Pueden ser controladas por los terminales de
entrada multifuncional.

2: Comunicacion (“LOCAL/REMOTO” LED PARPADEANDO)

El funcionamiento del Inversor puede ser controlado por el host a través de la comunicacion

Seleccion de la fuente de Valor de fabrica 0
frecuencia principal A

0 Teclado (P0-08, ARRIBA y ABAJO ajustable, no se

almacena al apagar)

Teclado (P0-08, ARRIBA y ABAJO ajustable, se

almacena al apagar)

Al1

Al2

=N

P0-03

Rango de ajuste Potenciometro del teclado

Pulso de alta velocidad HDI

Velocidad multipaso
PLC Simple
PID

©| | N| O gl & W N

Comunicacién

0: Teclado (no almacenado)

El valor inicial es el valor de P0-08. El valor de la frecuencia de ajuste del Inversor puede modificarse con
las teclas “A” y “¥” del teclado (0 ARRIBA y ABAJO en los terminales de entrada multifuncién).

“No almacenado” significa que la frecuencia de ajuste vuelve al valor de P0-08 en caso de que el Inversor
se apague.

1: Teclado (almacenado)

El valor inicial es el valor de P0-08

“Almacenado” significa que la frecuencia de ajuste se mantiene al mismo valor existente previo al apagado
del Inversor.

2: A1

3: A2

La frecuencia de referencia se ajusta a través de la entrada analdgica. El inversor Serie AE300 dispone de
dos terminales de entrada analdgica (Al1, Al2). Ambos terminales son terminales de entrada de 0~10V /
0~20mA.

El usuario puede seleccionar la relacién correspondiente entre la frecuencia objetiva y el valor de la tension
de entrada de Al libremente. El Inversor Serie AE300 proporciona 3 curvas de relaciéon correspondientes
que pueden ajustarse por los usuarios a través del codigo de funcion del Grupo P4

4: Potenciémetro del teclado

La frecuencia de referencia se ajusta a través del potenciometro del teclado.

5: Pulso de alta velocidad (HDI)

La frecuencia de referencia se ajusta a través del pulso de alta velocidad.

Especificacion de la sefial de referencia de pulso: el rango de voltaje es de 9V a 30V, y el rango de
frecuencia es de OkHz a 50kHz. El pulso dado sélo se puede introducir desde el terminal de entrada
multifuncional HDI.
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6: Velocidad multipaso

La frecuencia de referencia estd determinada por los grupos P4 y PC. La selecciéon de pasos viene
determinada por combinacién de terminales de velocidad multipaso.

7: PLC Simple

El usuario puede ajustar la frecuencia de referencia, el tiempo de espera, la direccidon de la marcha de cada
pasoy el tiempo de aceleracién/desaceleracion entre cada paso. Para mas detalles, consulte la descripciéon
del Grupo PC.

8: PID

La frecuencia de referencia es el resultado del ajuste PID. Para mas detalles, consulte con la descripcion
del Grupo PA.

9: Comunicacion

La frecuencia de referencia esta ajustada a través de RS485. Para mas detalles, consulte con el protocolo
MODBUS en el Capitulo 9

Selecuqn fueqtfe de Valor de fabrica 0

frecuencia auxiliar B
0 Teclado (P0-08, ARRIBA and ABAJO ajustable, no

registrado)
1 Teclado (P0-08, ARRIBA and ABAJO ajustable, registrado)
2 All
P0-04 3 Al2
Raf‘go de 4 Potenciémetro del teclado

ajuste
5 Pulso de alta velocidad (HDI)
6 Velocidad multipaso
7 PLC Simple
8 PID
9 Comunicacion

Cuando la fuente de frecuencia auxiliar se utiliza como canal de referencia de frecuencia independiente
(es decir, conmutacion de fuente de frecuencia de A a B), se utiliza del mismo modo que la fuente de
frecuencia principal. Consulte P0-03.

Cuando la fuente de frecuencia auxiliar se utiliza como una referencia de combinacién, tenga en cuenta lo
siguiente:

1. Si la fuente de frecuencia auxiliar es la referencia de teclado, la frecuencia (P0-08) no es valida, y
necesita ajustar la frecuencia de referencia principal a través de las teclas “A” y “ ¥” del teclado (0 ARRIBA
y ABAJO de los terminales de entrada multifuncion).

2. Si la fuente de frecuencia auxiliar es la referencia de entrada analdgica (Al1, Al2), o la referencia de
entrada de pulsos, el 100% de la entrada corresponde al rango de la fuente de frecuencia auxiliar (consulte
P0-05 y P-06).

3. Si la fuente de frecuencia es la referencia de entrada de pulsos, es similar a la referencia de entrada
analogica

Nota: P0-03 y P0-04 no pueden ajustarse al mismo valor, de lo contrario, se producira un desajuste

Referencia de fuente de
frecuencia B

P0-05 0

Rango de ajuste

Valor de fabrica 0

Relativo a la frecuencia maxima

Relativo a la fuente de frecuencia A
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Rango de fuente de Valor de fabrica 100%
P0-06 frecuencia auxiliar B
Rango de ajuste 0% ~ 150%

Cuando la seleccion de fuente de frecuencia es una referencia de combinacion de frecuencias (P0-07
ajustado a 1 o 3), los dos parametros se utilizan para determinar el rango de ajuste de la fuente de
frecuencia auxiliar.

P0-05 se utiliza para determinar el objeto relativo de ese rango. Si es relativo a la frecuencia maxima A, el
rango cambiara a la frecuencia principal A.

Seleccion de fuente de Valor de
frecuencia fabrica 00
Unidades | Seleccién de fuente de frecuencia
0 Fuente de frecuencia principal A
1 Resultado del célculo de la frecuencia Ay B
(determinado por decenas)
P0-07 2 Conmutacién entre Ay B
) 3 Conmutacion entre A y el resultado del célculo
Rango de ajuste 4 Conmutacién entre B y el resultado del calculo
Decenas Relacién de célculo entre la frecuencia Ay B
0 A+B
1 A-B
2 Méax (A, B)
3 Min (A, B)

Unidades: Seleccion de fuente de frecuencia

0: Fuente de frecuencia principal A

Frecuencia de referencia = A

1: Resultado del célculo de la frecuenciaAy B

Frecuencia de referencia = Resultado del calculo de la frecuencia Ay B (determinado por decenas)

2: Conmutacion entre Ay B

Si el terminal de entrada multifuncién HDI (P4-0X=18:conmutacion de frecuencia) no es valido, la
frecuencia de referencia es = A

Si el terminal de entrada multifunciéon HDI (conmutacion de fuente de frecuencia) es valido, la frecuencia
de referencia es =B

3: Conmutacion entre Ay el resultado del calculo

Si el terminal de entrada multifuncional HDI (conmutacion de frecuencia) no es valida, la frecuencia de
referencia es = A

Si el terminal de entrada multifuncional HDI (conmutacién de frecuencia) es valido, la frecuencia de
referencia es = resultado del calculo

4: Conmutacion entre B y el resultado del célculo

Si el terminal de entrada multifuncional HDI (conmutacién de frecuencia) no es valido, la frecuencia de
referencia es =B

Si el terminal de entrada multifuncional HDI (conmutacién de frecuencia) es valido, la frecuencia de
referencia es = resultado del calculo
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Unidades: Fuente principal de frecuencia/relacion de calculo auxiliar

0:A+B

Frecuencia de referencia = A + B, logrando la funcién dada de combinacién de frecuencias.
1:A-B

Frecuencia de referencia =A-B

2: Max (A, B)

Frecuencia de referencia = Max (A, B)

3: Min (A, B)

Frecuencia de referencia = Min (A, B)

Nota: Cuando la selecciéon de fuente de frecuencia es el calculo principal/auxiliar, la frecuencia
desfasada preestablecida puede ajustarse a través de P0-21, que puede ser afadida al calculo
principal/auxiliar para satisfacer distintos tipos de demandas.

Frecuencia de Valor de fabrica 50.00Hz
P0-08 referencia del teclado
Rango de ajuste 0.00 ~ P0-10 (frecuencia maxima)

Cuando la fuente de frecuencia principal se selecciona como “Teclado” o “Terminales UP/DN”, este codigo
de funcion es el valor inicial del ajuste digital de frecuencia del Inversor.

Sentido de la marcha V"f"OT de 0
fabrica
P0-09 Rango de 0 Direccion hacia adelante
ajuste 1 Direccion inversa

Mediante la modificacion de este cédigo de funcidn, puede cambiar el sentido de rotaciéon del motor sin
cambiar el cableado del motor. Es igual a ajustar dos lineas del motor (U, V y W) y ademas cambiar el
sentido de rotacion del motor.

Nota: Si se restablecen los parametros, el sentido de la marcha volvera a su estado original.

Fregugnua Valor de fabrica 50.00Hz
maxima
P0O-10
Rango de 50.00Hz ~ 300.00Hz
ajuste

La frecuencia de salida maxima del Inversor Serie AE300 es de 3000Hz.

Cuando P0-22 esta ajustado a 1, la resolucion de frecuencia es 0.1Hz, el rango de ajuste de P0O-10 es de
50.0Hz~3000.0Hz;

Cuando P0-22 esta ajustado a 2, la resolucién de frecuencia es 0.01Hz, el rango de ajuste de P0O-10 es de
50.0Hz~300.0Hz.

lemlte superior de !a Valor de fabrica 0
uente de frecuencia

0 Ajuste de P0-12

1 Al1
PO-11 Rango de 2 Al2

ajuste 3 Potenciometro del teclado
4 Pulso HDI
5 Comunicacion
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Se utiliza para definir la fuente del limite superior de frecuencia. El limite superior de frecuencia puede
proceder de un ajuste digital (P0-12) o de una entrada analdgica. Cuando se utiliza la entrada analégica
para ajustar el limite superior de frecuencia, el 100% del ajuste de la entrada analdgica es relativo a P0-12
Nota:

El limite superior de frecuencia debe ser superior a la frecuencia maxima.

La frecuencia de salida no debe superar el limite de frecuencia superior.

Limite superior de

) Valor de fabrica 50.00Hz
PO-12 frecuencia

Rango de ajuste P0-14 (limite inferior de frecuencia) ~ P0-10 (frecuencia maxima)

Desviacion del limite

. ; Valor de fabrica 0.00Hz
P0O-13 superior de frecuencia

Rango de ajuste 0.00Hz ~ P0-10 (frecuencia maxima)

Cuando el limite superior de la fuente de frecuencia es el valor analdgico o el pulso HDI, P0-13 se utiliza
como desfase del valor de ajuste. La combinacion de esta frecuencia de desfase y P0-12 se utiliza como
valor de ajuste final de frecuencia limite superior de frecuencia.

Limite inferior de -
PO-14 frecuencia Valor de fabrica 0.00Hz
Rango de ajuste 0.00Hz ~ P0-12 (limite superior de frecuencia)

Si la frecuencia de referencia es mas baja que el limite inferior de frecuencia, el Inversor puede detenerse
o funcionar con frecuencia limite inferior o a velocidad cero, que se ajusta mediante P8-14.

Frecuencia portadora Valor de fabrica Segun modelo
Rango de ajuste 1.0kHz ~ 16.0kHz

PO-15

La frecuencia portadora afectara al ruido del motor y al EMI del Inversor.

Si se aumenta la frecuencia portadora, la onda de corriente serd mejor, habrd menos armonia y se reducira
el ruido del motor.

Nota: El valor de fabrica es 6ptimo en la mayoria de los casos. No se recomienda modificar este
parametro.

Si la frecuencia portadora supera el valor predeterminado de fabrica, debera reducirse la potencia
del inversor, ya que una mayor frecuencia portadora provocara mas pérdidas de conmutacion, un
mayor aumento de la temperatura del inversor y mayores interferencias electromagnéticas.

Si la frecuencia portadora es inferior al valor de fabrica, es posible que se produzca menos torque
de salida del motor y mas corriente arménica.

El efecto de modificar la frecuencia portadora es el siguiente:

Frecuencia portadora Bajo — Alto
Ruido del motor Alto — Bajo
Forma de onda de la corriente de salida Deficiente — Bueno
Aumento de temperatura del motor Alto — Bajo
Aumento de temperatura del Inversor Bajo — Alto
Corriente de fuga Pequefio — Grande
Interferencia de radiacion externa Pequefio — Grande
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Ajuste de la frecyencoia portadora valor de fabrica 1
segun T
P0-16 Rango de ajuste 0: No
1:Si

El Inversor puede ajustar automaticamente la frecuencia portadora segin su temperatura. Esta funcién
puede reducir la posibilidad de una alarma por sobrecalentamiento del Inversor.

Tiempo aceleracion e .
PO-17 1 Valor de fabrica Segun modelo
Rango de ajuste 0.00s ~ 36000s
Tiempo - .
PO-18 deceleracion 1 Valor de fabrica Seglin modelo
Rango de ajuste 0.00s ~ 36000s

El tiempo de aceleracion es el tiempo de acelerado de OHz hasta la frecuencia de referencia ACC/DEC.
El tiempo de deceleracion es el tiempo de decelerado desde la frecuencia de referencia de tiempo
ACC/DEC (P0-25) hasta OHz.

Consulte la siguiente figura:

Frecuencia de salida Hz

Fmax

Fset

tiempo
Tiempo de aceleracién actual = _ij Tiempo de deceleracion actual
Ajuste del tiempo de aceleracidn tl - —~ Ajuste del tiempo de deceleracion

Figura 6-1 Diagrama de tiempo ACC/DEC

Existen cuatro grupos de tiempo de aceleracidon/deceleracion que pueden seleccionarse a través de los
terminales de entrada digital multifuncién.

Grupo 1: P0-17, P0-18;

Grupo 2: P8-03, P8-04;

Grupo 3: P8-05, P8-06;

Grupo 4: P8-07, P8-08.

Unidad de tiempo ACC/DEC Valor de fabrica 1
0 1s
P0-19
Rango de ajuste 1 0.1s
2 0.01s
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Los Inversores Serie AE300 ofrece tres unidades de tiempo ACC/DEC, estos son; 1s, 0.1s, 0.01s.

Nota: Al modificar este parametro de funcion, cambia el decimal de la visualizacién del tiempo
ACC/DEC de 4 grupos, también cambia el tiempo ACC/DEC correspondiente.

Frecuencia de desplazamiento de
la fuente de frecuencia auxiliar al
combinar

Valor de fabrica 0.00Hz

PO-21

0.00Hz ~ P0-10 (frecuencia maxima)

Rango de ajuste

Este cadigo de funcién solo es valido cuando la fuente de frecuencia esta configurada como el calculo
principal/auxiliar. Cuando la fuente de frecuencia se establece como calculo principal/auxiliar, P0-21 es la
frecuencia de desfase, la que se puede combinar con el ajuste del resultado del calculo principal/auxiliar
como frecuencia de referencia.

Resolucion del cqmando de vValor de fabrica 2
frecuencia
P0-22
0 Rango de 0.1Hz
Ajuste 2 0.01Hz

Este parametro se utiliza para determinar la resolucion de todos los cédigos de funcién relacionados con
la frecuencia. Cuando la resolucion de frecuencia es 0.1Hz, la frecuencia MAX. de salida es 3000.0Hz.
Cuando la resolucion de frecuencia es 0.01Hz, la frecuencia de salida MAX. es 300.00Hz.

Nota: Al modificar este parametro, el decimal de todos los parametros relacionados con la
frecuencia cambia, el valor de frecuencia correspondiente también cambia.

Seleccion de almacenamiento de

frecuencia de ajuste digital al Valor de fabrica 2
P0-23 detenerse
Rango de 0 No almacenado
ajuste Almacenado

Esta funcion solo es valida cuando la fuente de frecuencia se ajusta con el teclado

0: No almacenado significa que el valor de frecuencia ajustado en el teclado se recuperaria al valor de PO-
08 (frecuencia preajustada) tras la parada del Inversor. La modificacion de la frecuencia mediante las teclas
"A", "V¥" o los terminales ARRIBA, ABAJO se borrara.

1: Alimacenado significa que la frecuencia ajustada en el teclado se recuperara a la ultima frecuencia al
parar el Inversor. La modificacion de la frecuencia mediante las teclas "A", "¥" o los terminales ARRIBA,
ABAJO es valida.

Frecuencia de referencia ACC/DEC | Valor de fabrica 0
0 P0-10 (frecuencia maxima
P0-25 Rango de 1 Frecuencia de ajuste
ajuste
2 100Hz
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El tiempo ACC/DEC es el tiempo desde OHz hasta la frecuencia ajustada por P0-25, la figura 6-1 es el
diagrama esquematico del tiempo ACC/DEC.

Cuando P0-25 esta ajustado a 1, el tiempo ACC/DEC esta relacionado con la frecuencia de ajuste. La
aceleracion del motor cambiara si la frecuencia de ajuste cambia con frecuencia.

Referencia de comando de Valor de f4brica 0
frecuencia de ejecucién UP/DN
P0-26 - - -
Rango de 0 Frecuencia de funcionamiento
Ajuste 1 Frecuencia de ajuste

Este parametro solo es valido cuando la fuente de frecuencia esta ajustada por teclado.

Se utiliza para confirmar qué modo debe se utilizaria para modificar la frecuencia de ajuste cuando actian
las teclas “A”, “¥” o los terminales ARRIBA, ABAJO, es decir, si la frecuencia de referencia
aumenta/disminuye sobre la base de la frecuencia de funcionamiento, o aumenta/disminuye sobre la base
de la frecuencia de ajuste.

Combinacion de fuente de
comando con fuente de Valor de fabrica 000
frecuencia

Combinacion de comandos del teclado de
funcionamiento con la fuente de frecuencia

Sin combinacién

Frecuencia de ajuste del teclado

Al1

Al2

Potenciometro del teclado

Pulso de velocidad HDI

Velocidad multipaso

PLC Simple

PID

Comunicacién

Combinaciéon de comandos de terminal con fuente de
frecuencia (0 ~ 9, igual que unidades)

Combinaciéon de comandos de comunicacién con la
fuente de frecuencia (0 ~ 9, igual que unidades)

Unidades

o

P0O-27

Rango de
ajuste

O(lo(N[o|o|~|[w|N| =

Decenas

Centenas

Definiendo la combinacion entre tres canales de comando de funcionamiento y nueve canales de
frecuencias dadas, es conveniente lograr la conmutacion sincrénica.

El significado de los canales de frecuencia superiore indicados es el mismo que la seleccion de la fuente
de frecuencia principal A (P0-03). Consulte P0-03.

Diferentes canales de comandos de funcionamiento pueden enlazar el mismo canal de frecuencia dado.
Cuando la fuente de comandos vincula la fuente de frecuencia y la fuente de comandos es valida, la fuente
de frecuencia establecida por P0-03 ~ P0-07 no es valida.
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Grupo P1 Parametros del motor

Tipo de motor Valor de fabrica I 0
P1-00 Rango de 0 Motor asincrénico comdn
ajuste 1 Motor asincrénico de frecuencia variable
P1-01 Potencia nominal del motor Valor de fabrica I Segun modelo
Rango de ajuste 0.1kW ~ 1600.0kW
P1-02 Tensioén nominal del motor Valor de fabrica | Segln modelo
Rango de ajuste 1V ~ 2000V
Corriente nominal del motor Valor de fabrica I Segun modelo
P1-03 Rango de ajuste 0.01A ~ 655.35A (potenpia de! Inversor<55kW)
0.1A ~ 6553.5A (potencia del inversor >55kW)
P1-04 Frecuencia nominal del motor Valor de fabrica | Segln modelo
Rango de ajuste 0.01Hz ~ P0-10 (frecuencia méaxima)
P1.05 Velocidad nominal del motor Valor de fabrica | Segln modelo
Rango de ajuste 1lrpm ~ 65535rpm

1. Ajuste los parametros correctamente segun la placa de identificacion del motor.

2. Para lograr un rendimiento de control superior, realice el autoajuste de los pardmetros del motor. La
precision del autoajuste esta estrechamente relacionada con el ajuste correcto de los parametros
nominales del motor.

Resistencia estator de motor Valor de fabrica | Segln modelo
P1-06 Rando de aiuste 0.001Q ~ 65.535Q (potencia del Inversor <55kW)
9 ! 0.0001Q ~ 6.5535Q (potencia del Inversor>55kW)
Resistencia rotor del motor Valor de fabrica | Segun modelo
P1-07 Ranao de aiuste 0.001Q ~ 65.535Q (potencia del Inversor <55kW)
9 u 0.0001Q ~ 6.5535Q (potencia del Inversor>55kW)
Fuga inductiva del motor Valor de fabrica | Segun modelo
P1-08 Ranao de aiuste 0.01mH ~ 655.35mH (potencia del Inversor <55kW)
9 u 0.001mH ~ 65.535mH (potencia del Inversor >55kW)
Motor de inductancia mutua Valor de fabrica | Segun modelo
P1-09 Ranao de aiuste 0.1mH ~ 6553.5mH (potencia del Inversor <55kW)
9 ! 0.01mH ~ 655.35mH (potencia del Inversor>55kW)
Corriente del motor sin carga Valor de fabrica | Segun modelo
P1-10 Rango de aiuste 0.01A ~ P1-03 (potencia del Inversor <55kW)
9 u 0.1A ~ P1-03 (potencia del Inversor>55kW)

P1-06 ~ P1-10 son parametros del motor que no se encuentran en la placa de identificacion del motor y
que se obtienen a través del autoajuste del Inversor. El autoajuste estatico solo puede obtener el P1-06 ~
P1-08. El autoajuste de rotacién no solo puede obtener P1-06 ~ P1-10, sino que también puede obtener el
parametro Pl del bucle de corriente, etc.
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Cuando se cambie P1-01 o P1-02, el Inversor cambiard P1-06 ~ P1-10 automaticamente, y restablecera
P1-06 ~ P1-10 como parametros estandar del motor serie Y.

Si falla el autoajuste de los parametros del motor, introduzca los parametros proporcionados por el
fabricante del motor.

Autoajuste de parametros Valor de fabrica 0
del motor
_ 0 Sin operacion
P1-11 Rango de _ i
) 1 Autoajuste estatica
ajuste
2 Autoajuste de rotaciéon

0: Sin operacidn, prohibe el autoajuste de los parametros del motor.

1: Autoajuste estético de los parametros del motor, adecuado para las aplicaciones en las que el motor
asincrénico no es facil de desconectar con la carga, y no puede hacer autoajuste de rotacion.

Antes del autoajuste estatico, ajuste correctamente el tipo de motor y los parametros del motor (P1-00 ~
P1-05). El Inversor puede obtener P1-06 ~ P1-08 mediante el autoajuste estatico.

Descripcion de la accion: Ajuste el cédigo de funcion a 1, el teclado mostrara "TUNE", después pulse la
tecla RUN, el Inversor realizara el autoajuste estatico.

2: Autoajuste de rotacién de los parametros del motor

Para garantizar el rendimiento del control dinamico del Inversor, seleccione el autoajuste de rotacion.
Durante el autoajuste de rotacién, el motor debe estar desconectado de la carga (es decir, sin carga).
Durante el autoajuste de rotacion, al principio el Inversor realizara un autoajuste estatico, y después
acelerara hasta el 80% de la frecuencia nominal del motor de acuerdo con el tiempo de aceleracién P0-17,
manteniéndose asi durante un momento, por ultimo, desacelerara hasta parar de acuerdo con el tiempo
de desaceleracion P0-18 y termina el autoajuste.

Antes del autoajuste de rotacion, ajuste el tipo de motor y los parametros del motor P1-00 ~ P1-05, durante
el autoajuste de rotacion, el Inversor puede obtener P1-06~P1-10, parametros Pl del bucle de corriente de
control vectorial P2-13 ~ P2-16.

Descripcion de la accion: Ajuste el cédigo de funcion a 2, el teclado mostrara "TUNE", después pulse la
tecla RUN, el Inversor realizara el autoajuste de rotacion.

Nota: El autoajuste sélo es valido en el modo de funcionamiento por teclado, no se puede realizar
el autoajuste en los modos de funcionamiento de terminal y comunicacién.
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Grupo P2 Parametros del Control Vectorial

El Grupo P2 solo es valido para control vectorial. Es decir, cuando P0-01= 1, es valido, y cuando P0-01=0,
es invalido.

Ganancia proporcional del bucle | Valor de fabrica 30
P2-00 de velocidad 1
Rango de ajuste 1~100
Tiempo de integracion del bucle | Valor de fabrica 0.50s
P2-01 de velocidad 1
Rango de ajuste 0.01s ~ 10.00s
P2-02 Frecuencia de conmutacién baja Valor de fabrica 5.00Hz
Rango de ajuste 0.00 ~ P2-05
Ganancia proporcional del bucle | Valor de fabrica 20
P2-03 de velocidad 2
Rango de ajuste 1~100
Tiempo de integracion del bucle | Valor de fabrica 1.00s
P2-04 de velocidad 2
Rango de ajuste 0.01s ~ 10.00s
P2-05 Frecuencia de conmutacién alta | Valor de fabrica | 10.00Hz
Rango de ajuste P2-02 ~ P0-10 (frecuencia méxima)

P2-00 y P2-01 son parametros de ajuste Pl cuando la frecuencia de funcionamiento es inferior a la
frecuencia de conmutacién baja (P2-02). P2-03 y P2-04 son parametros de ajuste Pl cuando la frecuencia
de funcionamiento es superior a la frecuencia de conmutacion alta (P2-05). El parametro Pl del canal de
frecuencia entre la frecuencia de conmutacion baja y la frecuencia de conmutacién alta es una conmutacion
lineal entre dos grupos de parametros PI, como se muestra en la siguiente figura:

Parametro PI
A

P2-00
P2-01

P2-03
P2-04

P2.02 P2.05 Fre.
Figura 6-2 Diagrama de Parametro PI

Las caracteristicas de respuesta dinamica de la velocidad del control vectorial pueden ajustarse mediante
el coeficiente proporcional y el tiempo de integracion del regulador de velocidad.

Aumentar la ganancia proporcional o reducir el tiempo de integraciéon puede acelerar la respuesta dinamica
del bucle de velocidad. Sin embargo, si la ganancia proporcional es demasiado grande o el tiempo de
integracion es demasiado corto, provocara la oscilacion del sistema
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Método de ajuste recomendado:

Si los valores predeterminados de fabrica no cumplen con los requisitos, los valores de los parametros
relevantes pueden ser objeto de un ajuste fino.

Aumente la ganancia proporcional asegurandose de que el sistema no oscila y, a continuacién, reduzca el
tiempo de integracion para garantizar que el sistema tiene caracteristicas de respuesta rapida y un pequefio
sobreimpulso

Precaucion: Un ajuste incorrecto del parametro Pl puede causar un sobreimpulso de velocidad
demasiado grande. Puede producirse un fallo de tensién cuando cae el sobreimpulso.

Coeficiente de compensacion de
deslizamiento para control Valor de fabrica 100%
P2-06 .
vectorial
Rango de ajuste 50% ~ 200%

Para el control vectorial sin sensor, este parametro se utiliza para ajustar la precision de estabilizaciéon de
la velocidad del motor. Cuando la velocidad es demasiado baja debido a una carga pesada del motor, es
necesario aumentar este parametro, y viceversa.

Tiempo de filtrado del bucle de e
P2-07 velocidad Valor de fabrica 0.000s
Rango de ajuste 0.000s ~ 0.100s

En el modo de control vectorial, la salida del regulador del bucle de velocidad es el comando de corriente
de torque. Este parametro se utiliza para filtrar el comando de torque. Este parametro no necesita ajuste
generalmente y este tiempo de filtrado puede aumentarse en caso de una gran fluctuacion de velocidad.
En caso de oscilacion del motor, este parametro debe ser reducido adecuadamente.

el tiempo de filtrado del bucle de velocidad es bajo, y el torque de salida del inversor puede fluctuar mucho,
pero la respuesta es rapida.

Control vectorial de la ganancia o
P2-08 de excitaciéon Valor de fabrica 64
Rango de ajuste 0~200

Durante la deceleracion, el control de la sobreexcitacion puede suprimir el aumento de la tension del bus y
evitar fallos de sobretensién. Cuanto mayor sea la ganancia de sobreexcitacion, mejor sera el resultado de
la supresion.

Para la aplicacion en la que el fallo de sobretensién se produce con frecuencia durante la deceleracion, es
necesario aumentar la ganancia de sobreexcitacion. Pero la corriente se incrementaria si la sobreexcitacion
es demasiado grande, por lo que es necesario es necesario ajustar la ganancia de sobreexcitacion
adecuada.

Si la inercia es pequefia y la tensién no aumenta durante la deceleraciéon del motor, ajuste la ganancia de
sobreexcitacion a 0. Si la aplicacion incluye un resistor de frenado, ajuste también la ganancia de
sobreexcitacion a 0.
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Fuente de limite superior de torque valor de fabrica 0
en modo de control de velocidad
0 P2-10
1 All
P2-09 2 Al2
Rango de ajuste
9 J 3 Potenciémetro del teclado
4 Pulso de alta velocidad HDI
5 Comunicacion
Ajuste dlgltgl del limite superior valor de fabrica 150.0%
P2-10 e torque
Rango de ajuste 0.0% ~ 200.0%

En el modo de control de velocidad, el torque méaximo de salida del variador esta controlado por la fuente
de limite superior de torque.

P2-09 se utiliza para seleccionar la fuente de ajuste del limite superior de torque. Cuando el ajuste se
realiza a través del valor analdgico, pulso de alta velocidad HDI, comunicacion, el 100% del ajuste relevante
corresponde a P2-10, y el 100% de P2-10 es el torque nominal del variador.
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Grupo P3 Parametros de control V/IF

Este grupo de cédigos de funcién sélo esta habilitado para el control V/F (P0-01=2), no es valido para el
control vectorial.

El control V/F se puede aplicar a cargas generales como ventiladores y bombas u aplicaciones donde un
Inversor acciones varios motores o si la potencia del Inversor esta a un nivel inferior o superior a la potencia
del motor.

Ajuste de curva V/F Valor de fabrica 0

Curva V/F lineal

Curva V/F de multiples puntos

Curva V/F cuadrada
Potencia 1.2 V/IF
Potencia 1.4 V/IF
Potencia 1.6 V/F
Potencia 1.8 V/IF

P3-00 Rango de
ajuste

@ O | W N = ©

0: Curva V/F lineal. Es adecuado para la carga de torque constante comun.

1: Curva V/F de multiples puntos. Es adecuado para cargas especiales como el deshidratador y la maquina
centrifuga.

2: Curva V/F cuadrada. Es adecuado para cargas centrifugas como ventiladores y bombas.

3~8: Curva V/F entre V/F lineal y V/F cuadrada.

P3.01 Aumento de torque Valor de fabrica Segun modelo
Rango de ajuste 0.0% ~ 30%
Frecuencia de corte del aumento Valor de fabrica 50.00Hz
P3-02 de torque
Rango de ajuste 0.00Hz ~ P0-10 (frecuencia maxima)

Para compensar las caracteristicas de torque de baja frecuencia del control V/F, puede aumentar la tensién
de salida del Inversor durante la baja frecuencia. Si el aumento de torque se ajusta demasiado alto, el
motor podria sobrecalentarse y el Inversor podria recibir una sobrecarga de corriente.

Ajuste este parametro en funcion a las diferentes cargas. Aumente este parametro para cargas pesadas y
reduzcalo para cargas ligeras.

Si el aumento de torque se ajusta a 0.0, el Inversor adoptara el aumento de torque automatico.
Frecuencia de corte del refuerzo de torque: Bajo esta frecuencia, el aumento de torque es valido. Si supera
esta frecuencia de ajuste, el aumento no es valido. Consulte la Figura 6 -3 para mas detalles.
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Tension de salida

Vb

Vi

Frecuencia de salida
V1: Tensién de aumento de torque manual Vb:Tensién maxima de salida
f1: Tension de aumento de torque manual fb: frecuencia de marcha nominal

Figura 6-3 Diagrama de aumento de torque manual

P3.03 Punto de frecuencia V/F 1 Valor de fabrica | 0.00Hz
Rango de ajuste 0.00Hz ~ P3-05

P3.04 Punto de tension V/F 1 Valor de fabrica | 0.0%
Rango de ajuste 0.0% ~ 100.0%

P3.05 Punto de frecuencia V/F 2 Valor de fabrica | 0.00Hz
Rango de ajuste P3-03 ~ P3-07

£3.06 Punto de tension V/F 2 Valor de fabrica | 0.0%
Rango de ajuste 0.0% ~ 100.0%

P3.07 Punto de frecuencia V/F 3 Valor de fabrica | 0.00Hz
Rango de ajuste P3-05 ~ P1-04 (potencia nominal del motor)

P3.08 Punto de tension V/F 3 Valor de fabrica | 0.0%
Rango de ajuste 0.0% ~ 100.0%

La curva V/F de multiples pasos esta definido por P3-03 a P3-08.
La curva V/F de multiples puntos se ajusta generalmente de acuerdo con las caracteristicas de carga del
motor.
. Precaucién: V1<V2<V3y F1<1F2<F3. La tensién correspondiente a la baja frecuencia no debe
ajustarse demasiado alta, de lo contrario podria causar el sobrecalentamiento del motor o un
fallo del Inversor.

A Tension (voltaje)
(007 R

V3fmmmmmm e
N

Vif--==

1 f2 3 fo \Frecaencja
Figura 6-4 Diagrama de ajuste de curva V/F
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Ganancia compensacion de deslizamiento V/F | Valor de fabrica 0.0%
Rango de ajuste 0% ~ 200.0%

P3-09

Solo es valida para el control V/F.

Ajustando este parametro se puede compensar el deslizamiento de la velocidad del motor causado por el
aumento de carga, hace que la velocidad del motor sea estable cuando cambia la carga.

La ganancia de compensacion de deslizamiento V/F ajustada al 100% significa que la compensacién de
deslizamiento del motor con carga nominal es el deslizamiento nominal del motor, lo que puede calcularse
automaticamente segun la potencia y la velocidad nominales del motor.

El ajuste de la ganancia de deslizamiento puede referirse al siguiente principio: Cuando la carga es la carga
nominal, la velocidad del motor es basicamente la misma que la velocidad objetivo. Cuando los valores son
diferentes, por favor ajuste esta ganancia correctamente.

Ganancia de sobreexcitacién V/F Valor de fabrica 0.0%

Rango de ajuste 0~ 200

P3-10

Durante la deceleracion, el control de sobreexcitacion puede suprimir el aumento de tensién de bus y evitar
fallos de sobretension.

Cuanto mas grande sea la ganancia de sobreexcitacion, mejor sera el resultado de la supresion

Para las aplicaciones en las que el fallo de sobretension se produce con frecuencia durante la deceleracion,
es necesario aumentar la ganancia de sobreexcitacion. Pero la corriente aumentaria si la sobreexcitacion
es demasiado grande, por lo que es necesario ajustar la ganancia de sobreexcitacion adecuada.

Si la inercia es pequefa, la tensidon no aumenta durante la deceleracion del motor, ajuste la ganancia de
sobreexcitacion a 0. Si la aplicacion incluye un resistor de frenado, ajuste también la ganancia de
sobreexcitacion a 0.

Ganancia de supresion de oscilaciones V/F | Valor de fabrica Segun modelo

Rango de ajuste 0~100

P3-11

Establezca la ganancia en el valor mas pequefio posible con la premisa de que hay una medida eficaz de
supresion de oscilacion, lo que puede evitar la afectacion que causa al funcionamiento del V/F. Ajuste la
ganancia a 0 cuando el motor no oscile. Solo si el motor tiene una oscilacién evidente, esta ganancia se
puede aumentar adecuadamente. Mientras mayor sea la ganancia, mejor sera el resultado de supresiéon
de oscilacion.

Modo de supresion de oscilaciones V/F Valor de fabrica 0

Rango de ajuste 0~1

P3-12

Cuando utilice esta funcion, asegurese de que los parametros de la corriente nominal del motor y de la
corriente sin carga son correctos, de lo contrario, el resultado de la supresion de la oscilacion V/F no sera
bueno.
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Grupo P4 Terminal de entrada

El Inversor estandar tiene 7 terminales de entrada digital multifuncion (HDI puede utilizarse como terminal
de entrada de pulsos de alta velocidad) y dos terminales de entrada analoga.

P4-00 Funcién terminal D1 Valor de fabrica 1
P4-01 Funcién terminal D2 Valor de fabrica 2
P4-02 Funcién terminal D3 Valor de fabrica 0
P4-03 Funcién terminal D4 Valor de fabrica 0
P4-04 Funcién terminal D5 Valor de fabrica 0
P4-05 Funcién terminal D6 Valor de fabrica 0
P4-06 Funcién terminal HDI Valor de fabrica 0

Estos parametros son utilizados para ajustar las funciones de las terminales de entrada digital
multifuncionales.

V:jll?;tie Funcion Descripcion
. ” La funcion de no operaciéon puede ajustarse en los
0 Sin funcion terminales no utilizados para evitar errores.
1 Marcha adelante (FWD) Controla el Inversor hacia delante y hacia atras a través de
2 Marcha atras (REV los terminales externos.
. . Este terminal se utiliza para confirmar que el modo de
3 Controclj dcirfunlgll]onamlento funcionamiento del Inversor es el modo de control de tres
e tres fineas lineas. Consulte P4-11 (modo de comando de terminal).
4 Avance Jog FJOG se refiere al Jog marcha adelante, RJOG se refiere al
Jog marcha atras. En cuanto a la frecuencia de ejecucion de
5 Jog marcha atras Jog y el tiempo de Jog ACC/DEC, consulte P8-00, P8-01 y
P8-02.
6 Terminal UP (arriba) Cuando la frecuencia la entregan los terminales externos, se
utiliza como comando de aumento y disminucion de la
7 Terminal DOWN (abajo) modificacion dg frecuencia. Cuando la _fL_Jente de frecu_encia
se establece digitalmente, se puede utilizar para configurar
la frecuencia de ajuste.
El Inversor bloquea la salida y el proceso de parada del
8 Decelerar hasta parar motor queda fuera del control del Inversor. Este modo tiene
el mismo significado descrito de F6-10.
Restablecimiento por fallo Funcion de reinicio de fallo extg_rno. Esla misma_ funcién que
9 la tecla RESET del teclado. Utilizando esta funcién se puede
(RESET) . N ! >
realizar el restablecimiento de fallos a larga distancia.
El Inversor desacelera hasta detenerse, pero todos los
parametros de ejecucién estan en estado de memoria, como
10 Pausa de funcionamiento el parametro de PLC, de frecuencia de oscilacién y el PID.
Cuando desaparece esta sefial, el Inversor vuelve al estado
anterior a la parada.
E Luego de enviar la sefial al Inversor, éste informa el fallo E-
1 ntradadefalloe)(terno 15 t0 in el modo d ién de proteccion contr
y actlia segun el modo de accién de proteccion contra
(normalmente abierta) f
allos (ver P9-47).
12 Terminal de velocidad

multipaso 1
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13

Terminal de velocidad

mult|paso 2 - Puede realizar 16 pasos u otros 16 ajustes de comandos a
Terminal de velocidad . . )
14 : través de 16 estados de los cuatro terminales. Revisar
multipaso 3 :
- - tabla 2 adjunta.
Terminal de velocidad
15 :
multipaso 4
16 Terminal de seleccién de
tiempo ACC/DEC 1 Puede seleccionar 4 tipos de tiempo ACC/DEC a través de
17 Terminal de seleccion de | 4 estados de los dos terminales. Revisar tabla 2 adjunta .
tiempo ACC/DEC 2
Se utiliza para cambiar de fuente de frecuencia. Segun el
Conmutacién de fuente de ajuste de la s‘elecmon de fuente‘ fie frecuencia (P0-07), es
18 L cuando se ajusta la conmutacién entre dos fuentes de
frecuencia principal ; .
frecuencia, puede lograr conmutar dos fuentes de frecuencia
a través de este terminal.
. Cuando la frecuencia de referencia es digital, este terminal
19 Res%%'?ﬁﬁr(?]el‘r'f;;gf up se puede utilizar para borrar el valor de frecuencia
y y modificado por UP/DOWN y asi restablecer la frecuencia de
teclado) . )
referencia al valor de ajuste de P0-08.
Cuando la fuente de comando (P0-02) se ajusta a 1, realiza
. " la conmutacion entre el control del terminal y el control del
Terminal de conmutacion
20 de comando de teclado. .
) . Cuando la fuente de comando (P0-02) se ajusta a 2, se
funcionamiento . ) A
realiza la conmutacion entre el control de comunicacion y el
control del teclado.
21 ACC/DEC no valido Protege el Inversor de _Ias sefales ex_ternas (excepto la
orden de parada) y mantiene la frecuencia actual.
El PID no es valido temporalmente, y el Inversor mantiene la
22 Pausa PID salida de frecuencia actual, ya no ajusta el PID de la fuente
de frecuencia.
- Con este terminal, el PLC se pausa durante el proceso de
Restablecimiento de ; " .
23 ejecucion. Cuando vuelve a funcionar, puede restablecer al
estado PLC . :
estado inicial del PLC simple.
24 Pausa frecuencia de El Inversor emite la frecuencia central. La funcion de
oscilacion frecuencia de oscilacion se pausa.
25 Entrada de contador El terminal de entrada del pulso de recuento.
26 Reinicio del contador Borra el estado del contador.
27 Entradalgr?grittalj:gento de Terminal de entrada del recuento de longitud.
28 Reinicio de longitud Borra la longitud
29 Control de torque invalido El control de torque: no es valido, el Inversor adopta el modo
de control de velocidad.
30 Fr’e.cuenC|a de Pulso HDI es el terminal de entrada de pulsos.
(valido solo para HDI)
31 Reservado Reservado
Cuando este terminal es valido, el Inversor pasa
32 Comando de frenado DC directamente al estado de frenado DC.
Entrada de fallo externo Después de que la sefal de fallo externo se envia al
33 o .
(normalmente cerrado) Inversor, éste informa del fallo E-15 y se detiene.
34 Modificacion de Si esta funcion es valida, el Inversor no responde al cambio
frecuencia activada de frecuencia, hasta que el terminal no sea valido.
35 Inversion del sentido de Cuando este terminal es valido, la direccion de accién del

accioén del PID

PID es la opuesta al valor fijado por PA-03.
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Terminal de parada

El Inversor se puede parar mediante este terminal por

36 externa 1 control de teclado, que tiene la misma funciéon que la de la
tecla STOP.
Permite conmutar entre control por terminal y control por
37 Terminal de conmutaciéon | comunicacion. Si la seleccion de la fuente de comandos se
de comando de control 2 ajusta en control de terminal, el sistema cambia a control de
comunicacion cuando el terminal es valido, y viceversa.
Cuando este terminal es valido, la funciéon de ajuste de
) ” integracién PID dejaré de funcionar, pero el ajuste de
38 Parada de integracion PID relacién PID y la funcion de ajuste diferencial siguen siendo
validos.
39 Ciggfégii;uzrﬁade Cuando este terminal es valido, la fuente de frecuencia A se
frecuencia preestablecida sustituye por la frecuencia preestablecida (P0-08).
40 Cz;:;tgﬁz’r:;;ugr;telade Cuando este terminal es valido, la fuente de frecuencia B se
frecuencia preestablecida sustituye por la frecuencia preestablecida (P0-08).
41
2 Reservado
Cuando la condicion de conmutacion del parametro PID es
Cambio de parametros terminal DI (PA-18=1) y este terminal no es valido, el
43 PI% parametro PID se determina por PA-05 ~ PA-07. Cuando
este terminal es valido, el parametro PID se determina por
PA-15 ~ PA-17.
44 Falla personalizada 1 Cuando los fallos personalizados 1 y 2 son validos, el
45 Falla personalizada 2 Inversor emite las alarmas E-27 y E-28, que se procesarian
P segun el modo de accién configurado por P9-49.
Hace que el Inversor cambie entre el modo de control de
Conmutacién de control velocidad y el de control de torque. Cuando este terminal no
46 de velocidad/control de es valido, el Inversor funciona en el modo establecido por
torque A0-00 (modo de control de velocidad/torque), el Inversor
cambia a otro modo cuando el terminal es valido.
El Inversor se detiene con la velocidad mas rapida, durante
el proceso, la corriente es como los limites superiores se
47 Parada de emergencia establecen. Esta funcion se aplica en situaciones en las que
el Inversor debe pararse lo antes posible cuando el sistema
se encuentra en estado de emergencia.
En cualquier modo de control (teclado, terminal,
48 Terminal de parada comunicacion), el Inversor puede decelerar hasta detenerse
externa 2 a través de este terminal y el tiempo de deceleracion es el
tiempo DEC 4.
Deceleracién de frenado Cuando es valido, el Inversor desacelera hasta la frecuencia
49 DC de inicio del frenado DC, luego cambia al estado de frenado
DC.
El Inversor borrara el tiempo de funcionamiento a cero, esta
50 Reinicio del tiempo de funcion debe utilizarse junto con el tiempo de funcionamiento

funcionamiento

(P8-42) y la llegada de este tiempo de funcionamiento (P8-
53).
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Tabla adjunta 1 Descripcion de la funcidon de comandos multipaso

Si la seleccion de la fuente de frecuencia es la velocidad multipaso, el 100% DE PC-00~PC-15 corresponde

a P0-10 (frecuencia maxima).

comando multipaso no solo puede ajustarse como velocidad multipaso, sino que también se puede ajustar
como fuente dada PID, para cumplir con el requisito de la necesidad de cambiar entre diferentes valores

K4 K3 K2 K1 Ajuste de comando Parametro
OFF OFF OFF OFF Comando multipaso 0 PC-00
OFF OFF Comando multipaso 1 PC-01

OFF Comando multipaso 2 PC-02
Comando multipaso 3 PC-03
Comando multipaso 4 PC-04
Comando multipaso 5 PC-05
Comando multipaso 6 PC-06
Comando multipaso 7 PC-07
Comando multipaso 8 PC-08
Comando multipaso 9 PC-09
Comando multipaso 10 PC-10
Comando multipaso 11 PC-11
Comando multipaso 12 PC-12
Comando multipaso 13 PC-13
Comando multipaso 14 PC-14
Comando multipaso 15 PC-15

dados.
Tabla adjunta 2 Descripcion de la funcién de velocidad del comando multipaso

Terminal 2 | Terminal 1 Seleccion de tiempo ACC/DEC Parametro
OFF OFF ACC time/DEC time 1 P0-17. PO-18

ACC time/DEC time 2 P8-03. P8-04

ACC time/DEC time 3 P8-05. P8-06

ACC time/DEC time 4 P8-07. P8-08

Tiempo de filtrado de terminal Valor de fabrica 0.010s

P4-10

Rango de ajuste

-0.000s ~ 1.000s

Se utiliza para ajustar la sensibilidad del terminal DI. Si el terminal de entrada digital es vulnerable a

interferencias que puedan causar errores, puede aumentar el valor de este parametro para mejorar la
capacidad contra interferencias.
Sin embargo, esta operacién reducira la sensibilidad del terminal DI.

P4-11

Modo comando de terminales

Valor de fabrica

Rango de

0

Modo dos lineas 1

ajuste

1

Modo dos lineas 2
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2 Modo tres lineas 1

3 Modo tres lineas 2

Este parametro define cuatro modos diferentes de controlar el funcionamiento del Inversor a través de los
terminales externos.

0: Modo de ejecucion de dos lineas 1: Este es el modo mas comun. La rotacién hacia delante/atras del
motor se decide mediante los comandos de los terminales FWD y REV.

Terminal Valor de ajuste Descripcion
Dlx 1 Marcha adelante (FWD)
Dly 2 Marcha atras (REV)
K1
K1 K2 Comando de ejecucion K O DIy Marcha adelante [FWD]
Detener K2
K2
Marcha atras |k © DIy Marcha atrés [REV]

Marcha adelante
Detener O Terminal pablico digital COM

RIFPrIO|lO

Rlo|P O

Figura 6-5 Modo funcionamiento de dos lineas 2

1: Modo de funcionamiento de dos lineas 2: Cuando se adopta este modo, REV es el terminal habilitado.
La direccién se determina por el estado de FWD.

Terminal Valor de ajuste Descripcion
Dlx 1 Marcha adelante (FWD)
Dly 2 Marcha atras (REV)
. — K1
K1 K2 Comando de ejecucion K O DIxMarcha adelante [FWD]
Detener K2
K2

Detener O DIy Marcha atras [REV]

Marcha adelante
Marcha atras ———0 Terminal publico digital COM

R OO

Rlo|P O

Figura 6-6 Modo de funcionamiento de tres lineas 2

2: Modo de funcionamiento de tres lineas 1: En este modo, DIp es el terminal habilitado, y la direccién se

controla por FWD y REV respectivamente. Sin embargo, el pulso se habilita mediante la desconexién de
la sefial del terminal DIn cuando el Inversor se detiene.
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Terminal Valor de ajuste Descripcion
Dlx 1 Marcha adelante (FWD)
Dly 2 Marcha atras (REV)
Dln 3 Control de ejecucion de tres lineas

Para que el Inversor funcione, el usuario debe cerrar primero el terminal DI». Puede conseguir el control de
avance o retroceso del motor mediante el aumento de impulsos de DIx o Dly.

Puede detener el Inversor cortando la sefial del terminal Dln. Dlx, DIy, DIn son terminales de entrada
multifuncionales, la entrada valida de DIx (Dly) es la sefial de pulsos, y la entrada valida de DIn es la sefial
de nivel.
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sB2! :

7

Donde,
SB1: Botén de parad

. —O DIx Marcha adelante [FWD]

sp1l i |
w DIn Control de ejecucién de
. tres lineas
seal 11
- —a0

Dly Marcha atrds [REV]

O Terminal publico digital COM

Figura 6-7 Modo de funcionamiento de tres lineas 1

a

SB2: Botén de rotacion hacia adelante
SB3: Botdn de rotacion hacia atras
3: Modo de ejecucién de tres lineas 2: En este modo, DI, es el terminal habilitado, y el comando de
ejecucion se da por FWD, mientras que la direccion se determina por el estado de REV. El comando de

detencion se realiza de:

sconectando la sefal Dln.

Terminal Valor de ajuste Descripcién
Dlx 1 Marcha adelante (FWD)
Dly 2 Marcha atras (REV)
Dln 3 Control de ejecucion de tres lineas

Para que el Inversor funcione, el usuario debe cerrar primero el terminal Dl,, luego la sefal de
funcionamiento del motor sera generada por el flanco de subida del pulso Dlx y la sefial de la direccion del
motor se generara por el estado de Dly.
El Inversor se puede detener cortando la sefial del terminal DIn. Dlx, DIy, DI, son DI1~DI6, Los terminales
de entrada multifuncional HDI, la entrada valida de Dlx es la sefial de pulsos, y la entrada valida de DIn (Dly)

es la sefial de nivel.

Direccion de ejecucion

Marcha adelante

Marcha atras

Donde,
SB1: Botdn de parada

COM

) DIx Marcha adelante [FWD]

) DIn Control de ejecucién de

tres lineas

) Dly Marcha atras

) Terminal publico digital COM

Figura 6-8 Modo de funcionamiento de tres lineas 2

SB2: Botdon de funcionamiento
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Tasa de cambio UP/DN Valor de fabrica | 1.00Hz/s

P4-12 -
Rango de ajuste | 0.001Hz/s ~ 50.000 Hz/s

Los terminales UP/DOWN se utilizan para ajustar la velocidad de cambio al configurar la frecuencia.
Cuando P0-22 se ajusta a 2, el rango es 0.001~50.000Hz/s.
Cuando P0-33 se ajusta a 1, el rango es 0.01~50.00Hz/s.

P4-13 Entrada minima de curva Al 1 Valor de fabrica 0.00V
Rango de ajuste | 0.00V ~ P4-15

p4ts | ontrada minima e cuvaal1 | Yelorde fabrca 0.0%
Rango de ajuste | -100.00% ~ 100.0%

P4-15 Entrada maxima de curva Al 1 Valor de fabrica 10.00V
Rango de ajuste | P4-13 ~ 10.00V

pato | onlrada méima de cuval1 | Velorde fabrca 100.0%
Rango de ajuste | -100.00% ~ 100.0%

P4.17 Tiempo de filtrado Al1 Valor de fabrica 0.10s
Rango de ajuste | 0.00s ~ 10.00s

Los codigos de funcién anteriores definen la relacion entre la tensién de entrada analdgica y el valor de
ajuste de entrada analdgica.

Si la tension de entrada analdgica es superior a P4-15 (entrada maxima de la curva Al 1), calcule la tension
analdgica en funcion de la entrada maxima. Si la tensién de entrada analdgica es inferior a P4-13 (entrada
minima de la curva Al1), calcule la tensién analdgica con la entrada minima o 0,0% segun P4-34 (seleccion
de ajuste de curva Al por debajo de la entrada minima).

Cuando la entrada analdgica es de corriente, 1mA de corriente equivale a 0,5V de tension.

El tiempo de filtrado de la entrada Al1 se utiliza para ajustar el tiempo de filtrado del software Al1, cuando
la sefial analdgica del sitio puede ser facilmente alterada, aumente el tiempo de filtrado para estabilizar la
sefial analdgica detectada, pero cuanto mayor sea el tiempo de filtrado, mas lenta sera la velocidad de
respuesta de la deteccion analdgica. Por lo tanto, ajuste este parametro en funcion de la situacion.

En diferentes aplicaciones, el 100% de la entrada analégica corresponde a valores nominales diferentes.
Consulte las partes de la aplicacion para obtener mas detalles.

En las siguientes figuras se muestran varios ejemplos de configuracién:

Ajuste correspondiente
(frecuencia,torque)

100%

>

0V(OmA ) 10 V(20mA ) Al
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Ajuste correspondiente AL
(frecuencia,torque)

100 %

=

0V(0mA )

-100 %

10V(20mA )

Figura 6-9 Relacion correspondiente entre la referencia analdgica y el ajuste

P418 Entrada minima de curva Al 2 | Valor de fabrica | 0.00V
Rango de ajuste | 0.00V ~ P4-20
Ajuste correspondiente de o
P4-19 entjrada ml'nim:;) de curva Al 2 Valor de fabrica 0.0%
Rango de ajuste | -100.00% ~ 100.0%
P4-20 Entrada maxima de curva Al 2 | Valor de fabrica | 10.00V
Rango de ajuste | P4-18 ~ 10.00V
Ajuste correspondiente de o
P4-21 ent:ada méxims de curva Al 2 Valor de fabrica 100.0%
Rango de ajuste | -100.00% ~ 100.0%
P4-22 Tiempo de filtrado A2 | Valor de fabrica | 0.10s
Rango de ajuste | 0.00s ~ 10.00s
P4-23 Entrada minima de curva Al 3 | Valor de fabrica | 0.00V
Rango de ajuste | -10.00V ~ P4-25
Ajuste correspondiente de o
P4-24 entjrada ml'nim; de curva Al 3 Valorda fabrica 0.0%
Rango de ajuste | -100.00% ~ 100.0%
425 Entrada maxima de curva Al 3 | Valor de fabrica | 10.00V
Rango de ajuste | P4-23 ~ 10.00V
Ajuste correspondiente de o
P4-26 ent:ada méximg de curva Al 3 Valorda fabrica 100.0%
Rango de ajuste | -100.00% ~ 100.0%
427 Tiempo de filtrado AI3 | Valor de fabrica | 0.10s
Rango de ajuste | 0.00s ~ 10.00s
P4-28 Entrada minima HDI | Valor de fabrica | 0.00kHz
Rango de ajuste | 0.00kHz ~ P4-30
Ajuste correspondiente de - 0.0%
P4-29 : entrada m?nima HDI Valor de fébrica
Rango de ajuste | -100.00% ~ 100.0%
P4-30 Entrada maxima HDI | Valor de fabrica | 50.00kHz
Rango de ajuste | P4-28 ~ 100.00kHz
P4-31 Ajuste de entrada maxima HDI | Valor de fabrica | 100.0%
Rango de ajuste | -100.00% ~ 100.0%
P4-32 Tiempo de filtrado HDI | Valor de fabrica | 0.10s
Rango de ajuste | 0.00s ~ 10.00s
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Este grupo de codigos de funcion define la relacién correspondiente cuando el pulso se utiliza como modo
de ajuste de frecuencia.

La entrada de frecuencia de pulso solo puede introducirse a través del canal HDI. Las aplicaciones de este
grupo de funciones son similares a aquellos de la funcién de curva Al 1.

Seleccion de curva Al Valor de fabrica 321

Unidades Seleccion de curva Al1

1 Curva 1 (ver P4-13 ~ P4-16)

P4-33 R d
ango de 2 Curva 2 (ver P4-18 ~ P4-21)

ajuste
3 Curva 3 (ver P4-23 ~ P4-26)

Decenas Seleccion de curva Al2, ibid.

El lugar de las unidades y decenas de este codigo de funcién se utilizan para seleccionar la curva de ajuste
correspondiente a la entrada analoga Al1, Al2.

La curva 1, curva 2 y curva 3 son curvas de dos puntos, establecidas por el grupo P4.

El Inversor estandar tiene dos terminales de entrada analdgica.

Seleccion del ajuste de entrada Al por Valor de fabrica 000
debajo del minimo
. Seleccion del ajuste de entrada Al1 por debajo del
Unidades P
minimo
0 Corresponde al ajuste de entrada minima
P4-34
Rango de 1 0.0%
ajuste - i i
Decenas Sglgcmon del a_ju_ste de entrada Al2 por debajo del
minimo (0 ~ 1, ibid)

El parametro se utiliza para establecer cémo confirmar el ajuste analdgico correspondiente cuando la
tension de entrada analégica es inferior al ajuste “la entrada minima”.

Lugares de unidades, decenas y centenas de este codigo de funcién corresponden a la entrada analdgica
Al1, A2 y el potenciometro del teclado.

Si la seleccion es 0, cuando la entrada Al es inferior a “la entrada minima”, el ajuste del valor analdgico
correspondiente es la curva “el ajuste correspondiente de la entrada minima” (P4-14, P4-19, P4-24)
determinada por el codigo de funcion.

Si la seleccién es 1, cuando la entrada Al es inferior a “la entrada minima”, el ajuste de valor analégico
correspondiente es 0.0%.

P4.-35 Tiempo de retraso DI1 | Valor de fabrica | 0.0s
Rango de ajuste | 0.0s ~ 3600.0s

P4-36 Tiempo de retraso DI2 | Valor de fabrica I 0.0s
Rango de ajuste | 0.0s ~ 3600.0s

P4.37 Tiempo de retraso DI3 | Valor de fabrica | 0.0s
Rango de ajuste | 0.0s ~ 3600.0s

Se utiliza para ajustar el tiempo de retraso cuando el estado del terminal D1 cambia.
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Actualmente solo DI1, DI2 y DI3 tienen funcién de ajuste de tiempo de retraso.

Seleccion del modo valido del

; Valor de fabrica 00000
terminal DI 1
Unidades | Ajuste del estado valido del terminal DI1
0 Activo-alto
P4-38 1 Activo-bajo
Ranao de aiuste Decenas | Ajuste del estado valido del terminal D2 (0 ~ 1, ibid)
9 ! Centenas | Ajuste del estado valido del terminal D3 (0 ~ 1, ibid)
Miles Ajuste del estado valido del terminal D4 (0 ~ 1, ibid)
Decenas . . .
. Ajuste del estado valido del terminal D5 (0 ~ 1, ibid)
de miles
Seleccion deI_ modo activo del Valor de fabrica 00
terminal DI 2
Unidades | Ajuste del estado valido del terminal D6
P4-39 0 Activo-alto
Rango de ajuste 1 Activo-bajo
D Ajuste del estado valido del terminal HDI (0 ~ 1,
ecenas

ibid)

Se utilizan para ajustar el modo de estado activo del terminal. Si la seleccion es activo-alto. Si la seleccion
es activo-alto, el terminal DI correspondiente se conecta con COM es valido, desconectado es invalido. Si
la seleccion es activo-bajo, el terminal DI correspondiente se conecta con COM es invalido, desconectado

es valido.
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Grupo P5 Terminal de salida

El Inversor estandar posee dos terminales de salida analégica multifuncion, dos terminales de salida de
relé multifuncion, un terminal HDO (se pueden utilizar tanto para un terminal de salida de pulso de alta

velocidad o salida de colector abierto).

P5-00

Seleccion de salida de terminal HDO | Valor de fabrica | 0
Rango de aiuste 0 Salida de pulso de alta velocidad
9 I 1 Salida de colector abierto

El terminal HDO es un terminal de multiplexacién programable, se puede utilizar como salida de pulsos de
alta velocidad, con una frecuencia maxima de 100.00kHz. Consulte P5-06 para mas detalles.

P5-01 Seleccion de salida de colector abierto HDO Valor de fabrica 0
P5-02 Seleccion de funcién de salida de relé 1 Valor de fabrica 2
P5-03 Seleccion de funcién de salida de relé 2 Valor de fabrica 0

Los parametros se utilizan para seleccionar las funciones de tres salidas digitales.
La seleccion de funcién de terminal de salida multifuncional es la siguiente:

Valor de e Ny
. Funcién Descripcion
ajuste
0 Sin salida Los terminales de salida no tienen funciones.
Inversor en Indica que el Inversor esta en funcionamiento, donde existe una
1 funcionamiento frecuencia de salida (puede ser cero), y el Inversor emite la sefial
ON en ese momento.
Salida de falla Cuando el Inversor se averia y se para, emite una sefial ON.
(parada por falla)
3 Salida FDT1 Consulte P8-19 y P8-20 para mas detalles.
4 Llegada de frecuencia | Consulte P8-21 para mas detalles.
Marcha a velocidad Cuando el Inversor esta funcionando y la frecuencia de salida es 0,
5 cero (sin salida al emite una sefal ON. Cuando el Inversor se detiene, la sefnal es OFF.
detenerse)
Prealarma por El criterio se realizara segun el valor del umbral de preaviso antes
6 sobrecarga del motor de la accion de proteccion contra sobrecarga del motor. Si excede
el umbral de preaviso, emitira la sefal ON. Los parametros de
sobrecarga del motor se ajustan de P9-00 a P9-02.
Prealarma por El Inversor emite la sefial ON 10 segundos antes de la accion de
7 sobrecarga del proteccion por sobrecarga.
Inversor
8 Ajuste del valor de Cuando el valor de recuento alcanza el valor de ajuste de PB-08,
recuento este emite la sefial ON.
Llegada del valor de Cuando el valor de recuento alcanza el valor de ajuste PB-09, emite
9 recuento designado la sefial ON. Consulte la descripcién de funcién del Grupo B para la
funcién de recuento.
10 Llegada de longitud Cuando la medida actual de la longitud excede el valor de ajuste de
PB-05, emite la sefial ON.
1 Finalizacion de la Cuando el PLC simple ha estado funcionando durante un ciclo,
circulacion PLC emite una sefal de pulso con un ancho de 250ms.
12 Llegada de tiempo de | Cuando el tiempo de funcionamiento acumulado del Inversor

ejecucion acumulado

excede el tiempo de ajuste P8-17, emite la sefial ON.
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Limitacion de

Cuando la frecuencia de ajuste supera el limite superior o inferior

13 frecuencia de frecuencia, y la frecuencia de salida del Inversor alcanza el limite
superior o inferior de frecuencia, emite la sefial ON.
Limitacién de torque En el modo de control de velocidad, cuando el torque de salida
14 alcanza el limite de torque, el Inversor se encuentra en estado de
proteccién contra calado y emite una sefial ON.
Listo para funcionar Cuando el circuito principal y la fuente de alimentacion del circuito
15 de control estan conectados, la funcion de proteccién del Inversor
no es valida, y el Inversor esta en estado de funcionamiento, emite
sefial ON.
16 Al1>AI2 Cuando la entrada analoga Al1 es mayor que Al2, el Inversor emite
la sefial ON.
17 Frecuencia limite Cuando la frecuencia de ejecucién alcanza el limite superior de
superior frecuencia, el Inversor emite la sefial ON.
Frecuencia limite Cuando la frecuencia de ejecucion alcanza el limite inferior de
18 inferior (sin salida al frecuencia, este emite la sefal ON. La senal estd en OFF al
detenerse) detenerse.
19 Salida de estado de Durante una baja de tension, el Inversor emite la sefial ON.
baja tensién
20 Ajustes de. ) Consulte en el protocolo de comunicacion.
comunicacion
21 Reservado Reservado.
22 Reservado Reservado.
Marcha a velocidad Cuando la frecuencia de salida es de OHz, el Inversor emite la sefial
23 cero 2 (salida al ON. Esta sefial se mantiene durante su detencion.
parar)
24 Tiempo de encendido | Cuando el tiempo de encendido acumulado (P7-13) excede el
acumulado tiempo ajustado por P8-16, el Inversor emite la sefial ON.
25 Salida FDT2 Consulte la descripcion de P8-28, P8-29.
2 Salida de llegada de Consulte la descripcion de P8-30, P8-31.
frecuencia 1
27 Salida de llegada de Consulte la descripcion de P8-32, P8-33.
frecuencia 2
28 Salida de llegada de Consulte la descripcion de P8-38, P8-39.
corriente 1
29 Salida de llegada de Consulte la descripcion de P8-40, P8-41.
corriente 2
Salida de llegada de Cuando la seleccion de funcién de tiempo (P8-42) es valida, luego
30 tiempo de que el tiempo de funcionamiento alcance el tiempo ajustado, se
emite la sefial ON.
Entrada Al1 sobre el Cuando la entrada analoga Al1 es mayor que P8-46 (limite superior
31 limite de proteccion de entrada Al1) o menor a P8-45 (limite inferior de
proteccién de entrada Al1), el Inversor emite la sefial ON.
3 Sin carga 81;lando el Inversor se encuentra en estado sin carga, emite la sefial
33 Marcha atras Durante el modo de marcha atras, el Inversor emite la sefial ON.
34 Estado de corriente Consulte la descripcion de P8-34, P8-35.
cero
Llegada del médulo La temperatura del radiador del médulo convertidor (P7-07) alcanza
35 de temperatura el valor del ajuste de llegada de temperatura del médulo (P8 47), el
Inversor emite la sefial ON.
36 Corriente de salida Consulte la descripcion de P8-36, P8-37.

sobre el limite
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Llegada de frecuencia | Cuando la frecuencia de ejecucion alcanza la frecuencia limite

37 limite inferior (salida inferior, se emite la sefial ON. Esta sefal se mantiene durante su
al parar) detencion.

38 Salida de advertencia | Cuando se produce un fallo y el modo de proceso de este fallo se
(sigue funcionando) mantiene en funcionamiento, el Inversor emite una advertencia.
Reservado Cuando la temperatura del motor alcanza P9-58 (umbral de

39 prealarma de sobrecalentamiento del motor), el Inversor emite la

sefial ON. (La temperatura del motor puede verse a través de UO-
34).

40 Llegada de tiempo de | Este tiempo de funcionamiento supera el tiempo ajustado por P8-
funcionamiento 53, el Inversor emite la sefial ON.

P5-06 Seleccion de funcion HDO Valor de fabrica 0
P5-07 Seleccion de funcién de salida AO1 Valor de fabrica 0
P5-08 Seleccion de funcién de salida AO2 Valor de fabrica 0

El rango de frecuencia del pulso de salida HDO es de 0.01kHz ~ P5-09 (frecuencia maxima de salida), P5-
09 se puede ajustar entre 0.01 kHz ~ 100.00 kHz.

El rango de salida de la salida analoga (AO1 y AO2) es OV ~ 10V or 4mA ~ 20mA. El rango de valores
correspondientes indicados se muestra en la siguiente tabla:

Valor de ajuste Funcion Rango
0 Frecuencia de funcionamiento 0 ~ frecuencia maxima de salida
1 Frecuencia de ajustes 0 ~ frecuencia maxima de salida
2 Corriente de salida 0~2
3 Torque de salida 0~2
4 Potencia de salida 0~2
5 Tensién de salida 0~1.2
6 HDI 0.01kHz ~ 100.00kHz
7 Al1 oV ~ 10V
8 Al2 0V ~ 10V (0 0 ~ 20mA)
9 Reservado
10 Longitud 0 ~ ajuste de longitud maxima
11 Valor de recuento 0 ~ valor de recuento maximo
12 Comunicacién 0.0% ~ 100.0%
13 Velocidad del motor 0 ~ velocidad correspondiente de frecuencia
maxima de salida
14 Corriente de salida 0.0A~1000.0A
15 Tensién de salida 0.0vV~1000.0V
P5-09 Frecuencia maxima de salida HDO Valor de fabrica 50.00kHz

Rango de ajuste

0.01kHz ~ 100.00kHz

Cuando el terminal HDO es seleccionado como salida de pulsos, este cdédigo se utiliza para ajustar la
frecuencia maxima del pulso de salida.

P5-10

Coeficiente de compensacion de cero AO1

Valor de fabrica 0.0%

Rango de ajuste

-100.0% ~ +100.0%
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0511 Ganancia AO1 Valor de fabrica | 1.00
Rango de ajuste -10.00 ~ +10.00

P5.12 Coeficiente de compensacion de cero AO2 | Valor de fabrica 0.00%
Rango de ajuste -100.0% ~ +100.0%
Ganancia AO 2 Valor de fabrica 1.00

Po-13 Rango de ajuste -10.00 ~ +10.00

Los parametros se utilizan para corregir la deriva cero de la salida analoga y la desviacién de la amplitud
de salida. También se pueden utilizar para definir una curva de salida AO personalizada.

Si “b” representa la desviacion cero, k representa la ganancia, Y representa la salida real y X representa la
salida estandar, la salida real es: Y=kX+b;

Donde,

100% del coeficiente de desviacién cero de AO1 y AO2 corresponde a 10V (o0 20mA).

La salida estandar indica una salida analégica de 0 al maximo correspondiente a la salida de 0 a 10V (o de
4mA a 20mA) sin correccion de desplazamiento y ganancia.

Si el sistema necesita una salida analégica de 4mA ~ 20mA, se debe seleccionar la fuente de sefial
correspondiente para la sefial de salida analoga de AO1, AO2 (A9-09, A9-10), sin necesidad de ajustar el
coeficiente de desviacién cero. La desviacion de la salida analdgica se corrige mediante las ganancias
correspondientes de P5-11 y P5-13.

517 Tiempo de retraso salida de colector abierto HDO | Valor de fabrica I 0.0s
Rango de ajuste 0.0s ~ 3600.0s

P5.18 Tiempo de retraso salida relé 1 Valor de fabrica I 0.0s
Rango de ajuste 0.0s ~ 3600.0s

P5-19 Tiempo de retraso salida relé 2 Valor de fabrica | 0.0s
Rango de ajuste 0.0s ~ 3600.0s

Ajuste el tiempo de retraso del terminal de salida HDO, relé 1y relé 2. El tiempo de retraso es el intervalo
de tiempo entre el cambio de estado y el cambio real de salida.

Seleccion dgl estado _vélido del Valor de fabrica 000
terminal de salida
0 Logica positiva
1 Légica negativa
ps-22 Raa?fs‘;ede Unidades Seleccion del estado valido HDO
Decenas Ajuste de estado valido de relé 1 (0 ~ 1, ibid)
Centenas Ajuste de estado valido de relé 2 (0 ~ 1, ibid)

La légica de salida del terminal de salida HDO, relé 1y relé 2.

0: Logica positiva, el terminal de salida digital conectado con el COM adecuado es valido, desconectado
es invalido.

1: Légica negativa, el terminal de salida digital conectado con el COM adecuado es invalida, desconectado
es valido.
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Grupo P6 Control de inicio y detencion

Modo de inicio Valor de fabrica | 000
0 Inicio directo
P6-00 Rz?ggede 1 Seguimiento de velocidad y reinicio
2 Inicio de preexcitacion

0: Inicio directo

Si el tiempo de frenado DC se ajusta a 0, el Inversor arrancara desde la frecuencia de inicio.

Si el tiempo de frenado DC se ajusta a un valor distinto a cero, primero se realizara el frenado DC, luego
el Inversor arrancara desde la frecuencia de inicio. Es adecuado para aplicaciones en las que el motor
puede funcionar durante el arranque con una pequefia carga de inercia.

1: Seguimiento de velocidad y reinicio

El Inversor detecta la velocidad de rotacion y la direccion del motor, luego comienza a funcionar a la
velocidad y direccion detectadas. Esto logra un arranque suave del motor en funcionamiento con una gran
carga de inercia cuando se produce un apagado instantaneo. Para garantizar el rendimiento del reinicio
del seguimiento de velocidad, ajuste los parametros del motor con precision (Grupo P1).

2: Inicio de preexcitacion

Valido sélo para motores asincrénicos, utilizado para establecer el campo magnético antes de hacer
funcionar el motor. Para la corriente de preexcitacion y el tiempo de preexcitacion, consulte las
instrucciones de P6-05, P6-06

Si el tiempo de preexcitacion se ajusta a 0, el Inversor cancelara el proceso de preexcitacion y arrancara
desde la frecuencia de inicio. O bien, el Inversor realizara la preexcitacién y luego arrancara, lo que puede
mejorar el rendimiento de la respuesta dinamica del motor.

Modo de salida VF OHz Valor de fabrica 0
P6-01 Rango de 0 Sin salida
ajuste 1 Con salida

El modo de salida del Inversor cuando la frecuencia de funcionamiento es OHz, esta funcion solo es valida
para control VF.

0: Cuando la frecuencia de funcionamiento es inferior a una frecuencia determinada, el Inversor no emite
salidas. Por lo general, este es el modo seleccionado.

1: El Inversor emite salida a cualquier frecuencia de funcionamiento.

Seleccion de sobremodulacién Valor de fabrica 01
Unidades Opcién de sobremodulacion
0 Desactivar
P6-02 Rango de 1 Activar
ajuste Decenas Opcién de sobremodulacién profunda
0 Desactivar
1 Activar

Cuando la tension de bus es demasiado baja, este puedo aumentar la tensién de salida a través de la
sobremodulacion.
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P6.03 Frecuencia de inicio Valor de fabrica | 0.00Hz
Rango de ajuste 0.00Hz ~ 10.00Hz

P6-04 Tiempo de espera de frecuencia de inicio | Valor de fabrica | 0.0s
Rango de ajuste 0.0s ~ 100.0s

Ajustar la frecuencia de inicio adecuada puede aumentar el torque de arranque.

Si la frecuencia de referencia es menor a la frecuencia de inicio, el Inversor estara en estado de espera y
no tendra salida.

La frecuencia de inicio podria ser menor al limite inferior de la frecuencia.

P6-04 no tiene efecto durante la conmutaciéon FWD/REV.

Ejemplo 1:
P0-03=0 La fuente de frecuencia es la referencia digital
P0-08=2.00Hz La frecuencia de ajuste digital es de 2.00Hz.
P6-03=5.00Hz La frecuencia de inicio es de 5.00Hz.
F6-04=2.0s El tiempo de espera de la frecuencia de inicio es de 2.0s.

En este momento, el Inversor se encuentra en estado de espera, y la frecuencia de salida es de OHz.

Ejemplo 2:
P0-03=0 La fuente de frecuencia es el ajuste digital.
P0-08=10.00Hz La frecuencia de ajuste digital es de 10.00Hz.
P0-03=5.00Hz La frecuencia de inicio es de 5.00Hz.
P0-04=2.0s El tiempo de espera de la frecuencia de inicio es de 2.0s.

En este momento, el Inversor acelera a 5Hz, y después a la frecuencia de referencia de 10Hz en 2s.

Corriente de frenado DC antes de Valor de fabrica 0%
P6-05 corriente arranque/preexcitacion
Rango de ajuste 0% ~ 100%
Tiempo de frenado DC antes de Valor de fabrica 0.0s
P6-06 tiempo de arranque/preexcitacion
Rango de ajuste 0.0s ~ 100.0s

El frenado DC se utiliza para detener y reiniciar el motor en funcionamiento. La preexcitacion se utiliza para
establecer el campo magnético del motor asincrénico para que luego al iniciar, mejore la velocidad de
respuesta.

El frenado DC sélo es valido al iniciar directamente, el Inversor realiza en primer lugar el frenado DC segun
P6-05, y funciona después de P6-06. Si el tiempo de frenado DC es 0, el Inversor inicia directamente.
Mientras mas grande sea la corriente de frenado DC, mayor sera la fuerza de frenado.

Si el modo de inicio es el inicio de preexcitacion, el Inversor establecera en primer lugar el campo magnético
segun la corriente de preexcitacion ajustada, funcionara después del tiempo de preexcitacion ajustado. Si
el tiempo de preexcitacion es 0, el Inversor inicia directamente.

La corriente de frenado DC antes de corriente de inicio/preexcitacion se refiere al porcentaje de la corriente
nominal del Inversor.

Modo ACC/DEC Valor de fabrica [ 0
P6-07 . 0 ACC/DEC Lineal

Rango de ajuste ACC/DEC Curva S -A

ACC/DEC Curva S -B

N|=
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0: ACC/DEC lineal

La frecuencia de salida aumenta o disminuye segun la linea recta. El Inversor Serie AE300 tiene cuatro
tipos de tiempo ACC/DEC, los cuales se pueden ajustar mediante P4-00 ~ P4-06.

1: ACC/DEC Curva S -A

La frecuencia de salida aumenta o disminuye segun la curva S. La curva S es adecuada para las
aplicaciones que requieran un arranque y detencién suaves, tales como ascensores y cintas
transportadoras.

2: ACC/DEC CurvaS-B

La frecuencia nominal del motor f, es siempre el punto de inflexién de la curva S, mostrada en la figura 6-
11. Adecuada para aplicaciones en las que el area de velocidad por sobre la frecuencia nominal necesite
un ACC/DEC rapido.

Cuando la frecuencia de ajuste esta por sobre la frecuencia nominal, el tiempo ACC/DEC es:

(g )

f es la frecuencia de ajuste, fb es la frecuencia nominal del motor, T es el tiempo ACC desde OHz a la
frecuencia nominal.

P6-08 Tiempo de inicio de la curva S Valor de fabrica | 30.0%
Rango de ajuste 0.0% ~ (100.0%-P6-09)

P6-09 Tiempo de finalizacion de curva S Valor de fabrica | 30.0%
Rango de ajuste 0.0% ~ (100.0%-P6-08)

El tiempo de inicio de la curva S se muestra en la figura 6-10 como t1, ajustado por P6-08, que es la etapa
en la que la pendiente de la frecuencia de salida aumenta gradualmente.

El tiempo de subida de la curva S se muestra en la figura 6-10 como el tiempo entre t1 y t2, que es la etapa
en la que la pendiente de la frecuencia de salida mantiene la fase.

El tiempo de finalizacion de la curva S se muestra en la figura 6-10 como t2 ajustado por P6-09, que es la
etapa en la que la pendiente de la frecuencia de salida disminuye a cero.

Frecuencia de salida (Hz) A

Frecuencia de ajuste (f)

Tiempo (t)
Figura 6-10 Diagrama de Curva S ACC/DEC
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Frecuencia de salida (Hz)

Frecuencia de ajuste (f)

Frecuencia nominal (o) ———f——————— — —

Figura 6-11 Diagrama de curva S ACC/DEC —A

Modo de parada Valor de fabrica | 0
P6-10 . 0 Deceleracién hasta parar
Rango de ajuste - -
1 Parada por inercia

0: Decelerar hasta parar
Una vez que la orden de parar sea valida, el Inversor reduce la frecuencia de salida segun el tiempo DEC
y se detendra después de que la frecuencia se reduzca a cero.

1: Parada por inercia
Una vez que la orden de parar sea valida, el Inversor bloqueara la salida inmediatamente. EI motor
parara en funcién de la inercia mecanica.

P6-11 Frecuencia de inicio del frenado DC tras la parada | Valor de fabrica | 0.00Hz
Rango de ajuste | 0.00Hz ~ P0.10 (frecuencia maxima)

P612 Tiempo de espera del frenado DC tras la parada | Valor de fabrica | 0.0s
Rango de ajuste | 0.0s ~ 100.0s

P6.13 Corriente del frenado DC tras la parada | Valor de fabrica | 0%
Rango de ajuste | 0% ~ 100%

P64 Tiempo de frenado DC tras la parada | Valor de fabrica | 0.0s
Rango de ajuste | 0.0s ~ 100.0s

Frecuencia de inicio del frenado DC tras la parada: Inicia el frenado DC cuando la frecuencia de
funcionamiento alcanza su frecuencia determinada por P6-11.

Tiempo de espera del frenado DC tras la parada: El Inversor bloquea la salida antes de iniciar el frenado
DC. Luego de este tiempo de espera, se iniciara el frenado DC para prevenir una falla por sobrecorriente
causado por el frenado a alta velocidad.

Corriente del frenado DC tras la parada: El valor de P6-13 es el porcentaje de la corriente nominal del
Inversor. Cuanto mayor sea la corriente de frenado DC, mayor sera el torque de frenado.

Tiempo de frenado DC tras la parada: El tiempo que se utiliza para realizar el frenado DC. Si el tiempo es
0, el frenado DC no sera valido.
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Frecuencia de salida (Hz)

Frecuencia de inicio del S 1
frenado DC tras la parada |

Tiempo (t)

Tensidn de salida Tiempo de espera del frenado DC tras

la parada

&1
Corriente del frenado DC
tras la parada |
\ -
\ t; Ti
| L—<d iempo (t)
| Tiempo de frenado DC tras la
parada
Comando de ejecucién
Figura 6-12 Diagrama de frenado DC
Ratio de uso de frenos Valor de fabrica 100%

P6-15

Rango de ajuste 0% ~ 100%

Solo es valido para Inversores con unidad de frenado incorporada, puede utilizarse para ajustar el efecto
de frenado de la unidad de frenado.
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Grupo P7 Teclado y pantalla

P7-00

Potencia nominal del Inversor

Valor de fabrica | Segun modelo

Rango de ajuste

0.1kW~1000.0kW

Indicador de la potencia nominal del Inversor.

P7-01

Seleccion de funcion QUICK/JOG

Valor de fabrica | 0

Rango de ajuste

0

Invalido

Cambio entre comando de teclado y comando
remoto (comando de terminal y de comunicacién)

Conmutaciéon FDW/REV

Jog de avance

1
2
3
4

Jog de marcha atras

QUICK/JOG es una tecla multifuncional, cuya funcién se puede definir segun el valor.
0: Esta tecla es invalida.
1: Conmutacion entre el comando de teclado y la operacion remota. Se refiere al cambio de la fuente de
comando, cambiando entre la fuente de comando actual y el control por teclado (operacion local). Si la
fuente de comando actual es el control por teclado, esta tecla es invalida.

2: Al presionar QUICK/JOG, cambiara la direccion del funcionamiento del Inversor. Sélo es valido cuando
el comando de teclado es valido.
3: Puede realizar el jog de avance a través de la tecla QUICK/JOG.

4: Puede realizar el jog de marcha atras a través de la tecla QUICK/JOG.

P7-02

Seleccion de funciéon STOP/RST

Valor de fabrica 1

Rango de ajuste

0

Valido al controlar por teclado

1

Siempre valido
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-

Valor de fabrica [ 81f

|7|6|5434|2|1|O|

Vispalizacién de estado de funcionamientp

Frecuencia de
funcionamiento (Hz)
Frecuencia de ajuste (Hz)

Tension de bus DC (V)

Tension de salida (V)

Corriente de salida (A)

Potencia de salida (kW)

Torque de salida

Estado de entrada DI

0000
7.03 Rz?l?;:e F;FF ’ 15| 14| 13| 1z| 11| 1o| 9 I 8 ‘

Estado de salida DO

Tension All (V)

Tension Al2 (V)

T° del radiador

Valor de recuento

Valor de longitud

Visualizacion de
velocidad de carga
Ajuste PID

Si es necesario visualizar los parametros anteriores
durante el funcionamiento, ajuste las posiciones
correspondientes a 1, y cambie los niumeros binarios a
numeros hexadecimales, y luego introduzcalos en P7-03.
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Visuglizacion de estado de funcionamiento 2 Valor de fabrica [ 1

L lels[alsT2]1 0]

Retroalimentacién PID

Fase PLC

Frecuencia HDI (kHz)

Frecuencia de funcionamiento
2 (Hz)
Tiempo de ejecucidn restante

Tension Al1 antes de calibrado (V)

Tension Al2 antes de calibrado (V)

Reservado

R 0000 ’15‘14‘13|12|11|10|9|8‘
P7-04 dei?t?sote -
FFFF Velocidad lineal

Tiempo de encendido
actual (Hora)

Tiempo de ejecucidn actual
(Min)

Frecuencia HDO (kHz)

Valor de ajuste de

comunicacion

Reservado

Visualizacion frec. principal A (Hz)

Visualizacion frecuencia auxiliar B (Hz)

Si es necesario visualizar los parametros anteriores durante el
funcionamiento, ajuste las posiciones correspondientes a 1, y
cambie los numeros binarios a nimeros hexadecimales, y
luego introdtzcalos en P7-04.

El parametro de visualizacion del funcionamiento se utiliza para establecer los parametros que pueden
visualizarse durante el funcionamiento. Hay un maximo de 32 parametros que se pueden ver, establecer
los parametros de estado a través de los bits binarios de P7-03 y P7-04, y la secuencia de visualizacion se
inicia desde el orden mas bajo de P7-03.
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Visualizacién de
estado de parada

Valor de fabrica

73

P7-05 0000
Rango

de ajuste FEEF

Llelsfalsf2]1]0]

EEEEEErEE

Frecuencia de ajuste (Hz)
Tensién de Bus (V)
Estado de entrada DI
Estado de salida DO
Tensidon All (V)

Tensidon Al2 (V)

T° del radiador

Valor de recuento

Valor de longitud
Fase PLC
Velocidad de carga

Ajustes PID

Frecuencia HDI

Reservado

Reservado

Reservado

Si es necesario que los pardmetros anteriores se muestren al parar, ajuste
las posiciones correspondientes a 1, y cambie los nimeros binarios a
numeros hexadecimales, y luego introdtzcalos en P7-05.

105




MICNO Inversor AE300 Descripcion de parametros

Coeficiente_de visualizacion de Valor de fabrica 3.0000
P7-06 velocidad de carga
Rango de ajuste 0.0001 ~ 6.5000

La correspondencia entre la frecuencia de salida del Inversor y la velocidad de la carga puede ajustarse
mediante este parametro cuando sea necesario visualizar la velocidad de la carga.

Temperatura del médulo IGBT Valor de fabrica -
Rango de ajuste 0.0°C~ 100.0°C

P7-07

Visualiza la temperatura del médulo IGBT. Los valores de proteccién contra sobretemperatura de los
diferentes médulos IGBT no son iguales.

Tensién nominal del Inversor Valor de fabrica Segun modelo
Rango de ajuste 1V~2000V

P7-08

Visualiza la tensiéon nominal del Inversor.

Tiempo de funcionamiento
P7-09 acumulado
Rango de ajuste | Oh ~ 65535h

Valor de fabrica -

Visualiza el tiempo de funcionamiento acumulado del Inversor. Cuando el tiempo de funcionamiento
alcanza el valor ajustado por P8-17, la terminal de salida digital emite sefial ON.

P7-10 No. Modelo | Valordefabrica | -
Rango de ajuste [ No. Modelo de Inversor
P71 No. Version de software | Valorde fabrica | -
Rango de ajuste [ Control de No. Version de software
Visualizacion de la velocidad de o
. Valor de fabrica 0
carga en decimales
P7.12 0 0 lugares d_emmales
Rango de aiuste 1 1 lugar decimal
9 | 2 2 lugares decimales
3 3 lugares decimales

Los parametros se utilizan para ajustar el lugar decimal de visualizacién de la velocidad de carga. Ejemplo
del formato de calculo de la velocidad de carga:

Si el factor visualizado de la velocidad de carga (P7-06) es de 2.000, el lugar decimal de la velocidad de
carga sera 2 (2 lugares decimales), cuando la frecuencia de funcionamiento es de 40.00Hz, la velocidad
de carga es: 40.00x2.000=80.00 (2 lugares decimales visualizados).

Si el Inversor se detiene, la velocidad de carga se visualiza como la velocidad correspondiente de la
frecuencia de ajuste, es decir “velocidad de carga de ajuste”. Si la frecuencia de ajuste es = 50.00Hz, la
velocidad de carga del estado de parada es: 50.00x2.000=100.00 (2 lugares decimales visualizados).
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Tiempo de encendido acumulado Valor de fabrica | Oh
Rango de ajuste | Oh ~ 65535h

P7-13

Visualiza el tiempo de encendido acumulado posterior a la produccién.
Cuando este tiempo alcanza el valor ajustado por P8-17, la funcion de salida digital multifuncional del

Inversor (24) emite sefial ON.

Consumo acumulado Valor de fabrica -
Rango de ajuste OkW ~ 65535 kW

P7-14

Visualiza el consumo de energia acumulado hasta el momento.
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Grupo P8 Funcién mejorada

P800 Frecuencia de funcionamiento de Jog | Valor de fabrica | 2.00Hz
Rango de ajuste | 0.00Hz ~ P0-10 (frecuencia maxima)

P8-01 Tiempo aceleracion de Jog | Valor de fabrica I 20.0s
Rango de ajuste | 0.1s ~ 3600.0s

P8-02 Tiempo deceleracion de Jog | Valor de fabrica I 20.0s
Rango de ajuste | 0.1s ~ 3600.0s

Se utiliza para definir la frecuencia de referencia y el tiempo ACC/DEC del Inversor al cuando se realiza el
jogging.

Durante el funcionamiento de Jog, el modo de inicio se fija al inicio directo (P6-00=0), el modo de parada
se ajusta a la deceleracién hasta detener (P6-00=0).

PS03 Tiempo aceleracion 2 | Valor de fabrica | Segun modelo
Rango de ajuste | 0.1s ~ 3600.0s

P804 Tiempo desaceleracion 2 | Valor de fabrica | Segun modelo
Rango de ajuste | 0.1s ~ 3600.0s

P8.05 Tiempo aceleracion 3 | Valor de fabrica | Segun modelo
Rango de ajuste | 0.1s ~ 3600.0s

P8-06 Tiempo desaceleracion 3 | Valor de fabrica | Segun modelo
Rango de ajuste | 0.1s ~ 3600.0s

P8-07 Tiempo aceleracion 4 | Valor de fabrica | Segun modelo
Rango de ajuste | 0.1s ~ 3600.0s

P8-08 Tiempo desaceleracion 4 | Valor de fabrica | Segun modelo
Rango de ajuste | 0.1s ~ 3600.0s

El Inversor Serie AE300 entrega cuatro tipos de tiempo ACC/DEC. Sus principios son los mismos. Consulte
la descripcion de P0-17 y P0-18 para mas detalles

El usuario puede seleccionar uno de los cuatro tipos de tiempo ACC/DEC mediante la diferente
combinacion de las terminales DI. Revise la descripcion de P4-00~P4-05, ponga atencion a las funciones
(16 - 17) y la tabla 2 adjuntada.

P8.09 Frecuencia de salto 1 | Valor de fabrica | 0.00Hz
Rango de ajuste | 0.00Hz ~ P0-10 (frecuencia max.)

P8-10 Frecuencia de salto 2 | Valor de fabrica | 0.00Hz
Rango de ajuste | 0.00Hz ~ P0-10 (frecuencia max.)

P81 Amplitud de frecuencia de salto | Valor de fabrica I 0.00Hz
Rango de ajuste | 0.00Hz ~ P0-10 (frecuencia max.)

Mediante el ajuste de la frecuencia de salto, el Inversor puede mantenerse alejado de la resonancia
mecanica con la carga. P8-09 y P8-10 son el valor central de la frecuencia a saltar.
Si tanto P8-09 como P8-10 son 0, la funcion de la frecuencia de salto no es valida sea cual sea P8-11.
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A

Frecuencia de salida (Hz)

amplitud del salto de frecuencia

Frecuenciadesalto2 F————=——————

amplitud del salto de frecuencia

amplitud del salto de frecuencia

Frecuencia de Salto ! N 4 41 amplitud del salto de frecuencia
Tiempo (t)
-
Figura 6-13 Diagrama de salto de frecuencia
Tiempo muerto FWD/REV Valor de fabrica | 0.0s

P8-12

Rango de ajuste 0.0s ~ 3600.0s

Tiempo muerto FWD/REV: El tiempo de espera y retencion antes de que el motor cambie su sentido de
giro después de que la frecuencia de salida del Inversor disminuye a cero. Es el tiempo que tarda el motor
en cambiar su sentido de giro cuando el Inversor recibe el comando REV durante su proceso de
funcionamiento. El tiempo se muestra en la figura 6-14:

A

Frecuencia de salida (Hz)

Marcha adelante

|
Tiempo muerto
Reversa (marcha atras)
Figura 6-14 Diagrama de tiempo muerto FWD/REV
Control marcha atras Valor de fabrica 0

P8-13 ) 0 Valido
Rango de ajuste

1 Invalido

Se utiliza para ajustar si el Inversor funciona marcha atras, P8-13 se ajusta a 1 para aplicaciones en las
que el motor no puede funcionar en reversa (marcha atras).

ey s | Valor et :
P8-14 0 Funcionamiento al limite minimo de frecuencia
Rango de ajuste 1 Parada
2 Funcionamiento a velocidad cero
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Se utiliza para seleccionar el estado de funcionamiento del Inversor cuando la frecuencia de ajuste es
menor al limite minimo de frecuencia.

Control de caida Valor de fabrica 0.00Hz
Rango de ajuste 0.00Hz ~ 10.00Hz

P8-15

Cuando varios motores accionan la misma carga, la carga de cada motor es diferente debido a la diferencia
de velocidad nominal del motor. La carga de los distintos motores puede equilibrarse mediante la funcion
de control de caida, que hace que la velocidad disminuya al aumentar la carga

Cuando el motor produce el torque nominal, la caida de frecuencia actual es igual a P8-15. El usuario
puede ajustar este parametro de pequefio a grande gradualmente durante la puesta en marcha.

Seleccion de proteccion del comando de
encendido en funcionamiento

P8-18 0

Rango de ajuste

Valor de fabrica 0

Sin proteccién
1 Protegido

1. Si el comando de encendido en marcha es valido (por ejemplo, si el comando del terminal de
funcionamiento estéa cerrado antes del encendido), el Inversor no respondera al comando de ejecucion. El
Inversor respondera luego que se elimine el comando de ejecucién y vuelva a ser valido.

2. Si el comando de ejecucion de reinicio por fallo es valido, el Inversor no respondera a la orden, el usuario
debe cancelar la orden de ejecucion para anular el estado de protecciéon de funcionamiento.

3. Este cddigo esta ajustado a 1 para evitar peligros causados por la respuesta del motor al comando de
ejecucion durante el encendido o el reinicio por fallo.

P8-19 Valor de deteccién de frecuencia (FDT1) | Valor de fabrica | 50.00Hz
Rango de ajuste | 0.00Hz ~ P0-10 (frecuencia maxima)

P8.20 Retraso de deteccion de frecuencia (FDT1) | Valor de fabrica | 5.0%
Rango de ajuste | 0.0% ~ 100.0% (nivel FDT1)

Cuando la frecuencia de salida alcanza una determinada frecuencia preestablecida (nivel FDT), el terminal
DO emitira una sefial ON hasta que la frecuencia de salida descienda hasta una determinada frecuencia
del nivel FDT (nivel FDT — retraso FDT), como se muestra en la siguiente figura.

Frecuencia de salida

Nivel FDT Retraso FDT

Tiempo (1)

Seiial alcanzada
FDT

»

Tiempo (f)
Figura 6-15 Diagrama de nivel y desfase FDT
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Amplitud de deteccidn de llegada de frecuencia | Valor de fabrica | 0.0%

P8-21 - _ .
Rango de ajuste | 0.0% ~ 100.0% (frecuencia max.)

Cuando la frecuencia de salida esta dentro del rango de deteccion de la frecuencia de referencia, se
emitira una sefial ON-OFF. La funcién puede ajustar el rango de deteccién.

Frecuencia de salida (Hz)

Frecuencia de referencia %i - J 7\ L Amplitud de deteccion

|

\ } >

} ‘ Tiempo (t)
Sefial de deteccion de ‘ ‘
llegada de frecuencia ‘ | | ‘

I

Figura 6-16 Diagrama de deteccion de llegada de frecuencia

Control de frecuencia de salto durante ACC/DEC | Valor de fabrica | 0
Rango de ajuste 0: Invalido 1: Valido

P8-22

Se utiliza para establecer si la frecuencia de salto es valida durante ACC/DEC.
Cuando es valida, la frecuencia de funcionamiento esta dentro del rango de la frecuencia de salto, la
frecuencia de funcionamiento actual omitira el limite de la frecuencia de salto ajustada.

A

Frecuencia de salida (Hz)

Amoplitud de la frecuencia de salto

Frecuencia de salto 2 _ )
Amplitud de la frecuencia de salto

Frecuencia de salto 1 Amplitud de la frecuencia de salto

Amplitud de la frecuencia de salto

Tiempo (t)
-
Figura 6-17 Diagrama de frecuencia de salto durante ACC/DEC

Punto de frecuencia de cqpmutacwn del tiempo Valor de fabrica 0.00Hz
P8-25 de aceleracion 1y 2
Rango de ajuste 0.00Hz ~ P0-10 (frecuencia max.)
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Punto de frecuencia de co_n'mutaci()n del tiempo Valor de fabrica 0.00Hz
de deceleracion 1y 2
P8-26
Rango de ajuste 0.00Hz ~ P0-10 (frecuencia max.)

Esta funcion es valida cuando no se utiliza el terminal DI para conmutar ACC/DEC. Adecuado para el
proceso de funcionamiento del Inversor, elija diferentes tiempos ACC/DEC segun el rango de frecuencia
de funcionamiento (en lugar de los terminales DI).

Frecuencia de salida (Hz) A

Frecuencia de ajuste (Hz)

| |
I | |
P8-25 | |
pg26 [——/F——t————————
| | | |
| | | |
I | | | Tiempo (t)
| | | | >
Tiempo ACC 2 Tiempo ACC 1 Tiempo DEC 1 I-—-I
Tiempo DEC 2

Figura 6-18 Diagrama de conmutacién de tiempo ACC/DEC

Durante ACC, si la frecuencia de funcionamiento es menor a P8-25, seleccione el tiempo ACC 2, si la
frecuencia de funcionamiento es superior a P8-25, seleccione el tiempo ACC 1.

Durante DEC, si la frecuencia de funcionamiento es superior a P8-26, seleccione el tiempo DEC 1, si la
frecuencia de funcionamiento es menor a P8-26, seleccione el tiempo DEC 2.

Prioridad de terminal Jog Valor de fabrica 0

P8-27

Rango de ajuste 0: Invélido 1: Vélido

Se utiliza para establecer si la prioridad de la funcién del terminal Jog es la mas alta.
Cuando la prioridad del terminal Jog es valida, si aparece un comando de terminal jog durante el
funcionamiento, el Inversor cambiara al estado de funcionamiento del terminal jog.

P8.28 Valor de deteccién de frecuencia (FDT2) | Valor de fabrica | 50.00Hz
Rango de ajuste | 0.00Hz ~ P0-10 (frecuencia max.)

P8.29 Valor de retraso de deteccion de frecuencia (FDT2) | Valor de fabrica | 5.0%
Rango de ajuste | 0.0% ~ 100.0% (nivel FDT2)

Esta funcion de deteccion de frecuencia es la misma que la de FDT1, consulte la descripcién de FDT1 (P8-
19, P8-20).

P8-30 Valor de deteccidn de la frecuencia de llegada 1 | Valor de fabrica | 50.00Hz
Rango de ajuste | 0.00Hz ~ P0-10 (frecuencia max.)

P8-31 Amplitud de deteccion de la frecuencia de llegada 1 [ Valor de fabrica | 0.0%
Rango de ajuste | 0.0% ~ 100.0% (frecuencia max.)

P8-32 Valor de deteccién de la frecuencia de llegada 2 | Valor de fabrica | 50.00Hz
Rango de ajuste | 0.00Hz ~ P0-10 (frecuencia max.)

P8-33 Amplitud de deteccion de la frecuencia de llegada 2 [ Valor de fabrica | 0.0%
Rango de ajuste | 0.0% ~ 100.0% (frecuencia max.)
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Cuando la frecuencia de salida alcanza la amplitud de deteccién positiva o negativa del valor de deteccion
de frecuencia, el DO emite sefial ON. El Inversor Serie AE300 proporciona dos parametros de Valor de
deteccion de frecuencia de llegada, utilizados para establecer el valor de frecuencia y el rango de deteccion

de frecuencia.

Frecuencia de salida (Hz)

Amplitud de deteccién de frecuencia

Frecuencia de llegada — ——+ — — — — —
Amplitud de deteccion de frecuencia

L
Tiempo (f)

Sefial de deteccion de

frecuencia de llegada DO o Relé | =¥ on
OFF OFF OFF

Figura 6-19 Diagrama de deteccion de frecuencia de llegada

Nivel de deteccion de corriente cero | Valor de fabrica | 5.0%
P8-34 Rango de ajuste gq.g:ﬁr; 300.0% (100.0% corresponde a la corriente nominal del
P8.35 Tiempo de retraso de deteccién de corriente cero | Valor de fabrica | 0.10s
Rango de ajuste | 0.01s ~ 360.00s

Cuando la corriente de salida < nivel de deteccion de corriente cero, dura mas que el tiempo de retraso de
deteccion de corriente cero, el terminal DO emite sefal ON.

Corriente de salida

_—

Nivel de deteccion de — —_
corriente cero P8-34
Time (t)
Sefial de deteccién
de corriente cero
»
-
Time (t)

Tiempo de retraso de
deteccién de corriente cero P8-35

Figura 6-20 Diagrama de deteccion de corriente cero
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Corriente de salida sobre el valor limite | Valor de fabrica | 200.0%
P8-36 Ranao de aiuste 0.0% (Sin deteccion)

9 ) 0.1% ~ 300.0% (corriente nominal del motor)
Tiempo de retraso de deteccién de sobrecarga de Valor de fabrica 0.00s
P8-37 corriente de salida )
Rango de ajuste | 0.00s ~ 360.00s

Cuando la corriente de salida es mayor que el punto de deteccién de sobrecarga dura mas que el tiempo
de retraso de deteccién del punto de sobrecarga del software, el terminal DO emite una sefial ON.

Corriente de salida

Corriente de salida sobre
el valor limite P8-36

>

Tiempo (t)

Sefial de deteccion de
sobrecarga de corriente de salida

u'_| >

Tiempo de retraso de deteccion de Tiempo (t)
sobrecarga de corriente de salida P8-37

Figura 6-21 Diagrama de funcion de sobrecarga de corriente de salida

05.35 Corriente de llegada 1 | Valor de fébrica | 100.0%
Rango de ajuste | 0.0% ~ 300.0% (corriente nominal del motor)

P8-39 Amplitud de corriente de llegada 1 | Valor de fabrica | 0.0%
Rango de ajuste | 0.0% ~ 300.0% (corriente nominal del motor)

P840 Corriente de llegada 2 | Valor de fabrica | 100.0%
Rango de ajuste | 0.0% ~ 300.0% (corriente nominal del motor)

P41 Amplitud de corriente de llegada 2 | Valor de fabrica | 0.0%
Rango de ajuste | 0.0% ~ 300.0% (corriente nominal del motor)

Cuando la corriente de salida esta en el rango de amplitud de deteccién positiva o negativa de ajuste de
cualquier corriente de llegada, el terminal DO emite sefial ON. El Inversor Serie AE300 proporciona dos
parametros de corriente de llegada y amplitud de deteccion.
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Corriente de salida

Corriente de llegada |———H —

AT T T T T T T T } Amplitud de corriente de llegada

Amplitud de corriente de llegada

-

Sefial de deteccion de Tiempo (t)

corriente de llegada DO o relé  jou on oN
OFF I_I | OFF | OFF

Figura 6-22 Diagrama de deteccion de corriente de llegada

Seleccion de funcién de crondmetro | Valor de fabrica | 0
P8-42 Rango de ajuste 0 Invalido
1 Valido
Seleccion del tiempo de ejecucion cronometrado | Valor de fabrica | 0
0 P8-44
1 Al1
P8-43 Rango de ajuste 2 Al2
3 Potenciémetro del teclado
Escala de entrada analégica corresponde a P8-44
P8-44 Tiempo de ejecucién cronometrado | Valor de fabrica | 0.0Min
Rango de ajuste | 0.0Min ~ 3600.0Min

Los parametros se utilizan para ajustar la funcién de ejecuciéon cronometrada del Inversor.

Cuando la seleccién de la funcion de crondmetro P8-42 es valida, el crondmetro inicia tras el inicio del
Inversor, alcanzando el tiempo de ejecucion cronometrado ajustado, el Inversor se detendra
automaticamente, mientras que el terminal DO emite la sefial ON.

El cronémetro inicia desde 0 una vez se inicia el Inversor, el tiempo restante de ejecucion se puede
visualizar a través de U0-20.

El tiempo de cronémetro de funcionamiento se establece por P8-43, P8-44, su unidad de tiempo es el
minuto.

Limite inferior de proteccion de tension de entrada e
P8-45 Al Valor de fabrica 3.10vV
Rango de ajuste | 0.00V ~ P8-46
Limite superior de proteccion de tensién de entrada e
P8-46 Al Valor de fabrica 6.80V
Rango de ajuste | P8-45 ~ 10.00V

Cuando el valor de la entrada andloga Al1 es mayor a P8-46 o menor a P8-45, el terminal DO emite la
sefial ON “Entrada Al1 sobre limite”, utilizado para indicar si la tension de entrada Al1 se encuentra dentro
del rango de ajuste.

Llegada de médulo de temperatura Valor de fabrica 75°C
Rango de ajuste 0°C ~ 100°C
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Cuando la temperatura del radiador del Inversor alcanza este valor, DO emite la sefial ON “llegada del
modulo de temperatura”.

Control de ventilador de refrigeracion Valor de fabrica 0

P8-48 Ranao de aiuste 0: Ventilador funciona cuando el Inversor esta en marcha
9 ) 1: Ventilador siempre esta en marcha

Se utiliza para seleccionar el modo de accién del ventilador de refrigeracion,

Cuando la seleccion es 0, los ventiladores de refrigeracion funcionan durante el funcionamiento del
Inversor, cuando el Inversor se detiene y la temperatura del radiador es superior a 40°C, los ventiladores
de refrigeracion funcionan.

Cuando el Inversor se detiene y la temperatura del radiador es inferior a 40°C, los ventiladores de
refrigeracion se detienen.

Cuando la seleccion es 1, los ventiladores de refrigeracién siempre funcionaran luego del encendido.

P840 Frecuencia de activacién | Valor de fabrica | 0.0
Rango de ajuste | 0.0 ~ PA-04 (dado el rango de retroalimentacion PID)

P850 Tiempo de retraso de activacion | Valor de fabrica | 0.0s
Rango de ajuste | 0.0s ~ 3600.0s

P8-51 Frecuencia de latencia | Valor de fabrica | 0.00Hz
Rango de ajuste | 0.00Hz ~ P0-10 (frecuencia maxima)

Pg-52 Tiempo de retraso de latencia | Valor de fabrica | 0.0s
Rango de ajuste | 0.0s ~ 3600.0s

Los parametros se utilizan para lograr la funcion de latencia y activacion en aplicaciones de suministro de
agua.

Durante el funcionamiento, cuando la frecuencia de ajuste < frecuencia de latencia P8-51, dura el tiempo
de retraso P8-52, el Inversor entra en estado de latencia y se detiene automaticamente.

Cuando el Inversor esta en estado de latencia y el comando de ejecucién actual es valido, si la frecuencia
ajustada = frecuencia de activacion P8-49 dura el tiempo de retraso P8-50, el Inversor arranca.
Normalmente, ajuste la frecuencia de activacion 2 frecuencia de latencia. Si la frecuencia de activacion y
la frecuencia de latencia son 0,00 Hz, las funciones de activacién y latencia no seran validas.

Cuando se inicia la funcién de latencia, si la fuente de frecuencia se ajusta por PID, PA-28 afectara si el
estado de latencia PID se calcula o no, la funcion de calculo de parada PID debe ajustarse a 1 (es decir
PA-28=1).

Ajuste del tiempo de llegada de ejecucion Valor de fabrica | 0.0Min
Rango de ajuste 0.0Min ~ 3600.0Min

P8-53

Cuando el tiempo de ejecucién alcanza el tiempo establecido por P8-53, DO emite la sefial ON “Ajuste del
tiempo de llegada en ejecucion”.
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Grupo P9 Falla y proteccién

Seleccion de la proteccidn contra sobrecarga del motor | Valor de fabrica | 1
Pe-00 Rango de ajuste 0 | Invalido
1 | Valido
Ganancia de la proteccion contra sobrecarga del motor | Valor de fabrica | 1.00

P9-01

Rango de ajuste 0.20 ~ 10.00

P9-00=0: No tiene funcién de proteccion contra sobrecarga del motor, lo que podria causar dafios en el
motor por sobrecalentamiento.

P9-00=1: El Inversor evalla si el motor esta sobrecargado o no en base a la curva de tiempo limite inverso
de la proteccién contra sobrecarga del motor.

La curva de tiempo limite inverso de la proteccion contra sobrecarga del motor: 220% *(P9-01) * corriente
nominal del motor, dura un segundo, se reportaria la falla por sobrecarga; 150% * (P9-01) * corriente
nominal del motor, dura por 60 segundos, se reportaria la falla por sobrecarga.

Ajuste P9-01 seguin la capacidad de sobrecarga del motor. Si el parametro es demasiado grande, el motor
se dafiara por sobrecalentamiento sin que se produzca una alarma.

Prealarma de sobrecarga del motor Valor de fabrica 80%
Rango de ajuste 50% ~ 100%

P9-02

Para mayor seguridad, se envia una sefal de prealarma al sistema de control a través de DO antes que
se active la proteccion contra sobrecarga del motor, el coeficiente de prealarma se utiliza para confirmar el
alcance de prealarma antes de la proteccion contra sobrecarga del motor. Cuanto mayor sea el parametro,
menor sera el tiempo de prealarma.

Cuando la corriente de salida acumulada es mayor que (P9-02)* curva de tiempo limite inverso, DO emite
sefial ON “prealarma de sobrecarga del motor”.

Po-03 Ganancia de sobretensién en pérdida | Valor de fabrica | 0
Rango de ajuste | 0 (sin sobretension en pérdida) ~ 100

Po-04 Voltaje de proteccion contra sobretension | Valor de fabrica | 130%
Rango de ajuste | 120% ~ 150% (trifasico)

Durante la deceleracién, una vez que la tension del bus DC supera la tensién de protecciéon contra
sobretension, el Inversor detiene la deceleracion y funciona con la frecuencia actual, continda decelerando
cuando cae la tension del bus.

La ganancia de sobretension en pérdida se utiliza para ajustar la capacidad de supresion de sobretension
durante la deceleracién. Cuanto mayor sea este valor, mayor sera la capacidad. Con la condicion de que
no haya sobretension, ajuste la ganancia lo mas baja posible.

Para carga con poca inercia, el valor debe ser pequefio. De lo contrario, la respuesta dinamica del sistema
sera lenta. Para carga con gran inercia, el valor debe ser grande. De lo contrario, el resultado de la
supresion sera deficiente y podrian ocurrir fallas por sobretension.

Cuando el valor es 0, la funcidn de sobretension en perdida no sera valida.

PO.05 Ganancia de sobrecorriente en perdida | Valor de fabrica | 20
Rango de ajuste | 0~100

PO-06 Corriente de proteccién contra sobrecorriente | Valor de fabrica | 160%
Rango de ajuste | 100% ~ 200%
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Durante el ACC/DEC del Inversor, cuando la corriente de salida excede la corriente de proteccion de
sobrecorriente, el Inversor detiene el ACC/DEC, funcionando con la frecuencia actual, continda el
ACC/DEC después de que se reduzca la corriente de salida.

La ganancia de supresion de sobrecorriente se utiliza para ajustar la capacidad de supresion de
sobrecorriente durante ACC/DEC. Cuanto mayor sea este valor, mayor sera la capacidad. Bajo la condicién
de que no haya sobrecorriente, ajuste la ganancia lo mas baja posible.

Para carga con poca inercia, el valor debe ser pequefio. De lo contrario, la respuesta dinamica del sistema
sera lenta. Para la carga con gran inercia, el valor debe ser alto. De lo contrario, el resultado de la supresion
sera deficiente y puede producirse un fallo por sobrecorriente.

Cuando el valor es 0, la funcién de sobretension en perdida no sera valida.

Seleccion de proteccion contra cortocircuito a
tierra al encender

P9-07 , 0 | Invalido
Rango de ajuste ™"
1 | Valido

Valor de fabrica 1

Se utiliza para comprobar si el motor esta en cortocircuito a tierra cuando el Inversor esta encendido. Si la
funcion es valida, los terminales UVW del Inversor tienen tension de salida después de encenderse durante
un tiempo.

Tiempo de restablecimiento automatico de fallos Valor de fabrica 0
Rango de ajuste 0~5

P9-09

Después de que el Inversor falle en el proceso de funcionamiento, el Inversor detiene su salida; a
continuacion, realiza el reinicio automatico de fallos y continda funcionando después del intervalo de
restablecimiento definido en P9-11.

P9-09 se utiliza para ajustar los tiempos de reinicio automatico de fallos. Una vez excedido este valor, el
Inversor mantendra el estado de fallo.

Cuando el tiempo de reinicio automatico de fallos esta ajustado a 0, no hay funcién de reinicio automatico
y so6lo se puede realizar un restablecimiento manual.

Seleccion por fallo HDO en falla de reinicio automatico Valor de fabrica 0

P9-10 . 0: Sin accion
Rango de ajuste 1: Con accién

Si la funcion de reinicio automatico por fallo es valida, durante el restablecimiento automatico por fallas, se
puede ajustar o no a través de P9-10.

Intervalo de reinicio automatico de fallos Valor de fabrica 1.0s

P9-11 -
Rango de ajuste 0.1s ~100.0s

El tiempo de espera del Inversor desde la alarma de falla hasta el reinicio automatico.

Seleccion de proteccion contra fallo de fase de entrada | Valor de fabrica 1

P9-12

Rango de ajuste 0: Invalido 1: Valido

Seleccione si desea proteger o no el fallo de la fase de entrada. Esta proteccién sélo es efectiva para los
modelos siguientes:
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Nivel de tensién Modelos
Monofésico 220V NO
Trifasico 220V >7.5kW
Trifasico 380V 211kW
Trifasico 480V 211kW
Trifésico 660V Todos
P9-13 Seleccion de proteccion contra fallo de fase de salida Valor de fabrica 1
Rango de ajuste 0: Invalido 1: Valido
Seleccione si desea proteger o no el fallo de la fase de entrada.
P9-14 El primer tipo de fallo
P9-15 Tipo de la segunda falla 0~50
P9-16 Tipo de la tercera falla (tltima)

Se utiliza para registrar los tipos de fallo de las tres ultimas veces: 0 indica que no hay fallo, consulte el
capitulo 8 para obtener soluciones.

P9-17 Frecuencia en la tercera falla Frecuencia del ultimo fallo

P9-18 Corriente en la tercera falla Corriente del ultimo fallo

P9-19 Tensién del Bus en la tercera falla (Ultima) Tensién de bus del ultimo fallo

P9-20 El estado del terminal de salida del
ultimo tipo de fallo, secuencia: cuando
el terminal de entrada esta en ON, el

Estado de terminal de entrada en la tercera bit binario correspondiente es 1,
(ultima) falla cuando el terminal de entrada esta en
OFF, el bit binario correspondiente es
0. Todos los estados DI se muestran
como numeros decimales.

P9-21 El estado del terminal de salida del
ultimo tipo de fallo, secuencia: cuando
el terminal de entrada esta en ON, el

Estado de terminal de salida en la tercera bit binario correspondiente es 1,
(ultima) falla cuando el terminal de entrada esta en
OFF, el bit binario correspondiente es
0. Todos los estados DO se muestran
como numeros decimales.

P9-22 Estado del Inversor en la tercera (tltima) falla El estado del Inversor en la dltima
falla

P9-23 Tiempo de encendido en la tercera (Ultima) falla | Tiempo de encendido en la Ultima falla

P9-24 Tiempo de marcha en la tercera (ultima) falla Tiempo de marcha de la ultima falla

P9-27 Frecuencia en la segunda falla

P9-28 Corriente en la segunda falla

P9-29 Tension del Bus en la segunda falla

P9-30 Estado del terminal de entrada en la segunda

falla

P9-31 Estado del terminal de salida en la segunda Igual que P9-17 ~ P9-24

falla
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P9-32 Estado del Inversor en la segunda falla
P9-33 Tiempo de encendido en la segunda falla
P9-34 Tiempo de marcha en la segunda falla
P9-37 Frecuencia en la primera falla
P9-38 Corriente en la primera falla
P9-39 Tension del Bus en la primera falla
P9-40 | Estado del terminal de entrada en la primera Igual que P9-17 ~ P9-24
falla
P9-41 Estado del terminal de salida en la primera falla
P9-42 Estado del Inversor en la primera falla
P9-43 Tiempo de encendido en la primera falla
P9-44 Tiempo de marcha en la primera falla
Seleccion de accidn para proteccion contra fallos 1 | Valor de fabrica I 00000
Unidades Sobrecarga del motor (E-11)
0 Parada por inercia
1 Deceleracion hasta parar
2 Seguir funcionando
P9-47 N ;
Rango de ajuste Decenas Fal_la de fase de entrada (E-12) (igual que
Unidades)
Centenas Fal_la de fase de salida (E-13) (igual que
Unidades)
Miles Falla externa (E-14) (igual que Unidades)
Decenas de miles Fal_la de comunicacién (E-15) (igual que
Unidades)
Seleccién de accién para proteccién contra fallos 2 | Valor de fabrica | 00000
Unidades Reservado
Decenas Falla E 2PROM W/R (E-21)
0 Parada por inercia
P9-48 Rango de ajuste 1 Deceleracion hasta parar
Centenas Reservado
Miles Motor sobrecalentado (E-25)
Decenas de miles Llegada de tiempo de funcionamiento (E-26)
(igual que Unidades de P9-47)
Seleccion de accién para proteccion contra fallos 3 | Valor de fabrica 00000
. Falla personalizada 1 (E-27) (igual que Unidades
Unidades de P9-47)
Falla personalizada 2 (E-28) (igual que Unidades
Decenas de P9-47)
P9-49 ) Tiempo de llegada de funcionamiento (E-29)
Rango de ajuste Centenas (igual que Unidades de P9-47)
Miles Sin carga (E-30)
0 Parada por inercia
1 Deceleracion hasta parar
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Desacelera hasta el 7% de la potencia nominal

2 del motor y, a continuacion; funciona a la
frecuencia ajustada cuando no hay carga.
Retroalimentacion PID perdida en funcionamiento
(E-31) (igual que Unidades de P9-47)

Decenas de miles

Seleccion de accion para proteccion contra fallos 4 | Valor de fabrica | 00000
Rango de ajuste Unidades Desviacion de velocidad sobredimensionada (E-
42) (Igual que Unidades de P9-47)
Decenas Sobrevelocidad del motor (E-43) (Igual que
P9-50 Unidades de P9-47)
Centenas Reservado
Miles Reservado

Decenas de miles | Reservado

Cuando la seleccién es “Parada por inercia”, el Inversor muestra E-**y se detiene directamente.

Cuando la seleccion es “Deceleracion hasta parar”, el Inversor muestra A-** y desacelera hasta detenerse,
luego muestra E-** al detenerse.

Cuando la seleccion es “Seguir funcionando”, el Inversor muestra A-** y contintia funcionando, la frecuencia
de ejecucion se ajusta por P9-54.

Seleccion de la frecuencia de funcionamiento en caso de Valor de fabrica 0
fallas
0 Marcha a la frecuencia actual
P9-54 1 Marcha a la frecuencia establecida
Rango de ajuste 2 Marcha a la frecuencia limite superior
3 Marcha a la frecuencia limite inferior
4 Funcionamiento a frecuencia de reserva anormal
PO-55 Frecuencia de reserva anormal Valor de fabrica 100.0%
Rango de ajuste 60.0% ~ 100.0%

Cuando se produce una falla durante la ejecucién y el modo de proceso de fallo es mantener el
funcionamiento, el Inversor muestra A-** con la frecuencia establecida por P9-54.

Cuando el Inversor esta funcionando con la frecuencia de reserva anormal, el valor establecido por P9-55
corresponde al porcentaje maximo de frecuencia.

Accion de apagado instantaneo Valor de fabrica 0
0 Invalido
P9-59 Decel —
Rango de ajuste 1 eceleracion
2 Deceleracion hasta parar
P9-60 Tensién de recuperacion si existe apagado instantaneo Valor de fabrica 90.0%
Rango de ajuste ‘ 80.0% ~ 100.0%
Tiempo de recuperacion cuaqdo se produce un apagado Valor de fabrica 0.50s
P9-61 instantaneo.
Rango de ajuste ‘ 0.00s ~ 100.00s
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P9-62

Tensién de accion cuando se produce un apagado -
instantaneo. Valor de fabrica 80.0%
Rango de ajuste ‘ 60.0% ~ 100.0% (tensioén de bus estandar)

La funcion es que, cuando hay una pérdida instantdnea de potencia o una caida repentina de la tension,
el Inversor reducirad la velocidad de salida para disminuir la tensiéon de compensaciéon del bus de DC
generada por la energia de realimentacion de la carga, de modo que el Inversor siga funcionando.
P9-59=1: Cuando hay una pérdida instantanea de potencia o una caida repentina de tension, el Inversor
desacelera, cuando la tensién del bus vuelve a la normalidad, el Inversor acelera a la frecuencia establecida
y contintia funcionando. La tensién de bus normal dura mas que el tiempo ajustado por P9-61, esto significa
que la tensién de bus vuelve a ser normal.

P9-59=2: Cuando hay una pérdida instantanea de potencia o una caida repentina de tension, el Inversor
desacelera hasta detenerse.

Tiempo de recuperacion instantanea
A de la tension de desconexion P9-61

Tension de Bus

Tension de juicio de accion 0

de desconexion instantanea P9-62

I
! \
| \
| |
| | sl
| \
A ' |
Frecuencia de funcionamiento (Hz) | |
I \
B I
Tension de recuperaciondela | I | (pg9-59=1:DEGC)
desconexion instantanea P9-60 | I |
I I
| \
. \
| 1 1 -
| | Tiempo (9
Frecuencia de funcionamiento {Hz) ‘ | Tiempo DEC 3 Tiempe de recuperacion ACC
| Tiempo DEC 4

Tension de recuperacion de la
desconexion instantanea P9-60

(P9-59=2:DEC to stop

|
|
— >
- Tiempo (t)
Tiempo DEC 3 Tiempo DEC 4

Figura 6-23 Diagramas de accion de detencion instantanea

Seleccion de proteccion sin carga | Valor de fabrica | 0
P9-63 Rango de ajuste 0 Invalido
1 Valido
Po-64 Nivel de deteccion sin carga | Valor de fabrica | 10.0%
Rango de ajuste | 0.0% ~ 100.0% (corriente nominal del motor)
PO-65 Tiempo de deteccion sin carga | Valor de fabrica | 1.0s
Rango de ajuste | 0.0s ~60.0s
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Si la funcién de proteccién contra la perdida de carga es valida, cuando la corriente de salida es inferior
que el nivel de deteccion de perdida de carga P9-64, y se mantiene por mas tiempo que de deteccién de
desconexién P9-65, la frecuencia de salida se reducira automaticamente al 7% de la frecuencia nominal.
Durante la proteccion contra la perdida de carga, si la carga se recupera, el inversor se reactivara y
funcionara automaticamente con la frecuencia establecida.
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Grupo PA Funcion PID

El control PID es un método cominmente utilizado en control de procesos, como el control de caudal,
presién y temperatura.

En primer lugar, el principio es detectar el sesgo entre el valor preestablecido/dado y el valor de
realimentacion y, a continuacion, calcular la frecuencia de salida del Inversor segun la ganancia
proporcional y el tiempo integral y diferencial. Consulte la siguiente figura.

Frecuencia
de salida

+
Valor de Control Control de ﬁ
— PD [ [ (¢

preajuste PID A~ algoritmo

Valor de retroalimentacion

Filtro F [«

Figura 6-24 Diagrama de control PID

Fuente dada de Control PID Valor de fabrica 0
0 PA-01
1 Al1
PA-00 ) 2 Al2 —
Rango de ajuste 3 Potenciémetro del teclado
4 Pulso de alta velocidad HDI
5 Comunicacion
6 Comando multipaso
PA-01 PID dado a través de teclado Valor de fabrica | 0.0
Rango de ajuste 0.0 ~ PA-04 (PID rango de retroalimentacion entregado)

Este parametro se utiliza para seleccionar el canal dado del valor objetivo PID.
Este valor es una cantidad fisica real. Debe corresponder al rango de medida. Por ejemplo, si el valor
dado por el teclado PID es 0.3Mpa, PA-01 deberia ser ajustado a 3.0.

Fuente de retroalimentacion PID Valor de fabrica 0
0 Al1
1 Al2
2 Potenciémetro de teclado
3 Al1-Al2
PA-02
Rango de ajuste 4 Pulso de alta velocidad HDI
5 Comunicacion
6 Al1+AI2
7 MAX (JAl1], |AI2])
8 MIN (JAI1], |AI2])
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Estos parametros se utilizan para seleccionar el PID dado y la fuente de retroalimentacion.

Nota: El valor dado y el valor de realimentacion del PID son valores porcentuales.

100% del valor dado corresponde al 100% del valor de realimentacion.

La fuente dada y la fuente de realimentacion no deben ser iguales, de lo contrario el PID funcionara mal.

Direccion de accion PID Valor de fabrica 0

PA-03 0 Positivo

Rango de ajuste

1 Negativo

0: Positivo. Cuando el valor de realimentaciéon es mayor que el valor dado, la frecuencia de salida
disminuira, como en el control de tension en aplicaciones de bobinado.

1: Negativo. Cuando el valor de realimentacién es mayor que el valor dado, la frecuencia de salida
aumentara, como en el control de tension en aplicaciones de desenrollado.

Rango de realimentacion del PID | Valor de fabrica 100.0

PA-04

Rango de ajuste | PA-01 (PID dado por teclado)~1000.0

El rango de realimentacién del PID dado es una unidad no dimensional. Debe corresponder al rango de
medida real. Por ejemplo, si el rango de medida del manémetro es de 1.0Mpa, entonces este parametro
debe ajustarse a 10.

PA-05 Ganancia proporcional Kp1 | Valor de fabrica l 20.0
Rango de ajuste | 0.0 ~100.0

PA-06 Tiempo de integracion Ti1 | Valor de fabrica I 2.00s
Rango de ajuste | 0.01s ~ 10.00s

PA-07 Tiempo diferencial Tq1 | Valor de fabrica | 0.000s
Rango de ajuste | 0.000s ~ 10.000s

Ganancia proporcional Kp1: Decide la intensidad de ajuste de todo el regulador PID. Cuanto mayor sea
Kp1, mayor sera la intensidad del ajuste. Cuando este parametro es 100, indicando que la desviacién entre
el valor de realimentacién PID y el valor dado es 100%, la amplitud de ajuste del regulador PID sobre el
comando de frecuencia de salida es de frecuencia maxima.

Tiempo de integracion Ti1: Decide la intensidad del ajuste de integracion del regulador PID. Cuanto menor
sea el tiempo de integracion, mayor sera la intensidad del ajuste. El tiempo de integracion es el tiempo en
el que el valor de ajuste alcanza la frecuencia maxima cuando la desviacién entre el valor de realimentacion
PID y el valor dado es del 100%.

Tiempo diferencial Tq1: Decide la intensidad de la tasa de cambio de desviacion del regulador PID. Mientras
mas largo sea el tiempo diferencial, mayor sera la intensidad del ajuste. El tiempo diferencial es el tiempo
en el que si el valor de realimentacion cambia un 100%, el valor de ajuste alcanza la frecuencia maxima.

oA0 Frecuencia de corte del PID inverso Valor de fabrica 0.00Hz

Rango de ajuste 0.00 ~ P0-10 (frecuencia maxima)

En algunas situaciones, sélo cuando la frecuencia de salida del PID es negativa (inversion del Inversor), el
PID puede hacer que el valor dado y el valor de realimentacion estén en el mismo estado. Pero la frecuencia
inversa no puede ser demasiado alta en algunas aplicaciones. El limite superior de la frecuencia inversa
se determina por PA-08.
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Limite de desviacion PID Valor de fabrica 0.0%

PA-09
Rango de ajuste 0.0% ~ 100.0%

Cuando la desviacion entre el valor PID dado y el valor de realimentacion es menor que PA-09, PID detiene
el ajuste. La frecuencia de salida es estable cuando la desviacion es pequefia, lo que resulta adecuado
para algunas aplicaciones de control de bucle cerrado.

PAO Amplitud diferencial PID | Valordefabrica | 0.10%
Rango de ajuste | 0.00% ~ 100.00%

" Tiempo de filtrado PID | Valor de fabrica | 0.00s
Rango de ajuste | 0.00s ~ 650.00s

El tiempo de filtrado PID es el tiempo en el que el valor PID dado cambia de 0.0% a 100.0%.
Cuando el PID dado esta cambiando, el valor PID cambia linealmente segun el tiempo de filtrado dado,
para reducir el efecto inverso del sistema causado por el cambio repentino.

PA-12 Tiempo de filtrado de retroalimentacion PID | Valor de fabrica l 0.00s
Rango de ajuste | 0.00s ~ 60.00s

A3 Tiempo de filtrado de salida PID | Valorde fabrica |  0.00s
Rango de ajuste | 0.00s ~ 60.00s

PA-12 se utiliza para filtrar el valor de realimentacién PID, este filtrado puede mejorar la capacidad anti-
interferencia del valor de realimentacion, pero reducira el rendimiento de respuesta del sistema de bucle
cerrado del proceso.
PA-13 se utiliza para filtrar la frecuencia de salida del PID, este filtrado reducira el cambio repentino de la
frecuencia de salida del Inversor, pero también reducira el rendimiento de respuesta del sistema de bucle
cerrado del proceso.

Periodo de muestreo Valor de fabrica 2

PA-14

Rango de ajuste 0.00~65535

El periodo de muestreo del valor de realimentaciéon se calcula una vez en cada periodo de muestreo.
Mientras mayor sea el periodo de muestreo, mas lenta sera la respuesta. El valor ajustado *2 (ms) es el
periodo de muestreo.

Ganancia proporcional Kp2 ‘ Valor de fabrica I 20.0
PAS Rango de ajuste ‘ 0.0 ~100.0

Tiempo de integracion Ti2 ‘ Valor de fabrica ‘ 2.00s
PA16 Rango de ajuste ‘ 0.01s ~ 10.00s

Tiempo diferencial To2 | valorde fabrica | 0.000s
PAT Rango de ajuste | 0.00~10.000
Condicion de conmutacién de los parametros PID ‘ Valor de fabrica ‘ 0

PA18 Rango de ajuste ‘ 0 ‘ Sin conmutacién
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1 | Conmutacion via terminales

2 | Conmutacion automatica segun desviacion

Desviacién de conmutacion de parametros PID 1 ‘ Valor de fabrica ‘ 20.0%
PAS Rango de ajuste | 0.0% ~ PA-20

Desviacién de conmutacion de parametros PID 2 ‘ Valor de fabrica ‘ 80.0%
PA20 Rango de ajuste ‘ PA-19 ~ 100.0%

En algunas aplicaciones, un grupo de parametros PID no es suficiente, se adoptarian diferentes parametros
PID segun la situacion.

Los cédigos de funcidn se utilizan para cambiar dos grupos de parametros PID. El modo de ajuste de los
parametros del regulador PA-15~PA-17 es similar Al de PA-05~PA-07.

Dos grupos de parametros PID pueden conmutarse a través del terminal DI, o cambiados automaticamente
segun la desviacion del PID.

Cuando la seleccion es conmutacion automatica: cuando el valor absoluto de la desviacion entre lo dado y
la realimentacion es inferior a PA-19 (desviacion de conmutacion de parametros PID 1), la seleccion de
parametros PID es el grupo 1. Cuando el valor absoluto de la desviacién entre lo dado y la realimentacion
es superior a PA-20 (desviacion de conmutacién de parametros PID 2), la seleccion de parametros PID es
el grupo 2. Cuando el valor absoluto de la desviacion entre lo dado y la realimentacion esta entre PA-19 y
PA-20, el parametro PID es la interpolacion lineal de dos grupos de parametros PID, como se muestra en
la figura 6-25.

Parametro PI

Pardmetro PI 1
PA-05,PA-06,PA-07

Pardmetro Pl 2
PA-15,PA-16,PA-17

-

Desviacién PID

Figura 6-25 Diagrama de conmutacién de parametros PID

oAt Valor inicial del PID | Valordefabrica | 0.0%
Rango de ajuste | 0.0% ~100.0%

PA.22 Tiempo de retencién del valor inicial PID | Valor de fabrica | 0.00s
Rango de ajuste I 0.00s ~ 360.00s

Al iniciar, la salida del PID es el valor inicial del PID (PA-21), dura el tiempo de retencién del valor inicial del
PID (PA-22), el PID inicia el calculo de regulacion de bucle cerrado.
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Frecuencia de salida (Hz)

Valor inicial PID
PA-21

-
Tiempo de retencién del valor inicial PID Tiempo (t)
PA-22
Figura 6-26 Diagrama de funcién de valor inicial PID
Valor maximo en marcha entre dos e o
PA-23 desviaciones de salida Valor de fabrica 1.00%
Rango de ajuste | 0.00% ~ 100.00%
Valor maximo en marcha atra_s entre dos Valor de fabrica 1.00%
PA-24 desviaciones de salida
Rango de ajuste | 0.00% ~ 100.00%

Esta funcion se utiliza para limitar la diferencia entre la salida de PID en dos bats (2ms/bat), para evitar que
la salida PID cambie demasiado rapido y asegurar que el Inversor funcione de manera estable.

PA-23 y PA-24 corresponden al maximo del valor absoluto de la desviacion de salida en marcha adelante
y retroceso, respectivamente.

Atributo de integracion PID Valor de fabrica 00

Unidades Integracién por separado

0 Invalido

PA-25 1 Valido

Rango de ajuste - - — -
Decenas Detener la integracion o no tras alcanzar el limite de salida

0 Seguir integrando

1 Detener integracion

Separacion de integracion:

Si la separacion de integracién es valida, cuando la pausa de integracion DI digital multifuncion (funcion
22) es valida, la integracién PID detiene el calculo. PID soélo es valido en la accién proporcional y diferencial.
Cuando la separacion de integracion no es valida, cualquiera que sea la DI digital multifuncional valida o
no, la separacion de integracién no es valida.

Detener la integracion o no tras alcanzar el limite de salida:

Después de que la salida del célculo PID alcance el méximo o el minimo, se puede seleccionar si se desea
detener la accion integral o no. Si la seleccion es detener integracion, la integracion PID detendra el célculo,
lo que puede ayudar a reducir el sobreimpulso PID.
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Valor de deteccion de pérdida de realimentacion PID | Valor de fabrica | 0.0%

PA-26 Ranao de aiuste 0.0%: sin juicio a la realimentacion perdida
9 Jus 0.1% ~ 100.0%
PA-27 Tiempo de deteccion de pérdida de realimentacién PID | Valor de fabrica | 1.0s

Rango de ajuste

0.0s ~ 20.0s

Los parametros se utilizan para evaluar si se ha perdido o no la realimentacién de PID.

Cuando la realimentacion PID es menor que el valor de deteccion de pérdida de realimentacion (PA-26) y
dura mas que el tiempo de deteccion de pérdida de realimentacion PID (PA-27), el Inversor emite una
alarma de fallo E-31 y se gestiona de acuerdo con el modo de proceso de fallo seleccionado.

PA-28

Célculo de parada PID

| Valor de fabrica | 1

Rango de ajuste

0

Sin calculo al detenerse

1

Calculo en caso de parada

Este parametro se utiliza para seleccionar el estado de parada del PID y si PID continda calculando o no.
Para aplicaciones normales, el PID debe detener el célculo al detenerse.
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Grupo PB Frecuencia de oscilacion, longitud fija y conteo

La funcién de frecuencia de oscilacién es adecuada para industrias textil y de fibras quimicas, asi como
para aplicaciones que requieren funciones de desplazamiento y bobinado.

La funcién de frecuencia de oscilacion significa que la frecuencia de salida del Inversor oscila hacia arriba
y hacia abajo con la frecuencia de ajuste como centro. La traza de la frecuencia de funcionamiento en el
eje temporal se muestra en la figura 6-27, de la cual la amplitud de oscilacion se ajusta mediante PB-00 y
PB-01. Cuando PB-01 se ajusta a 0, indicando que la amplitud de oscilaciéon es 0, la frecuencia de
oscilacion se desactiva.

Frecuencia
de salida A Frec. de salto repentino

Limite superiorde | L e R
frec. d ilacio . I
rec. de oscilacion * Amplitud de frec. de oscilacion

Frec. central Faoy  feveeeeeof@omeiiiiiee NG fo e NG i N Y Aw=FexPB-02

Limite inferior de

frec. de oscilacion

-AW
Ciclo de Frec. de Oscilacion .
le—>» P> > '
Tiempo ACC Tiempo de subida de la onda triangular  Tiempo DEC T
Comando de
ejecucion —
Figura 6-27 Diagrama de funcionamiento de la frecuencia de oscilacion
Modo de ajuste de frecuencia de oscilaciéon Valor de fabrica 0
PB-00 0 | Relativo a la frecuencia central

Rango de ajuste
1 | Relativo a la frecuencia maxima

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

0: Relativo a la frecuencia central (P0-07: seleccién de la fuente de frecuencia), es un sistema de amplitud
de oscilacion variable. La amplitud de oscilacion cambia con la frecuencia central (frecuencia de ajuste).
1: Relativo a la frecuencia maxima (P0-10), y es un sistema de amplitud de oscilacién fija. La amplitud de
oscilacion es fija.

Amplitud de frecuencia de oscilacién ’ Valor de fabrica ’ 0.0%
FB-01 Rango de ajuste ‘ 0.0% ~ 100.0%
Amplitud de frecuencia de salto repentino ’ Valor de fabrica ’ 0.0%
FB-02 Rango de ajuste ‘ 0.0% ~ 50.0%
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Este parametro se utiliza para determinar los valores de la amplitud de oscilacién y la frecuencia de salto
repentino. La frecuencia de oscilacion se limita por el limite superior de frecuencia y el limite inferior de
frecuencia.

La amplitud de oscilacién es relativa a la frecuencia central (amplitud de oscilacion variable, seleccione PB-
00=0): amplitud de oscilacién: AW=fuente de frecuencia: P0-07 x amplitud de oscilacién: PB-01.

La amplitud de oscilacién es relativa a la frecuencia maxima (amplitud de oscilacion fija, seleccione PB-
00=1): amplitud de oscilacién: AW=frecuencia maxima: P0-10 x amplitud de oscilacién: PB-01.

Frecuencia de salto repentino=amplitud de oscilacién: AW x amplitud de frecuencia de salto repentino: PB-
02. Es decir, el valor de la frecuencia de salto repentino relativo a la amplitud de oscilacién cuando la
frecuencia de oscilacion esta en funcionamiento.

Si se selecciona la amplitud de oscilacién relativa a la frecuencia central (amplitud de oscilacién variable,
seleccione PB-00=0), la frecuencia de salto repentino es un valor variable.

Si se selecciona la amplitud de oscilacién relativa a la frecuencia maxima (amplitud de oscilacion fija,
seleccione PB-00=1), la frecuencia de salto repentino es un valor fijo.

PB-03 Ciclo de frecuencia de oscilacion | Valor de fabrica 10.0s
i Rango de ajuste | 0.1s ~3000.0
Tiempo de subida de la ondg tri_a'ngular de la frecuencia Valor de fabrica 50.0%
PB-04 de oscilacion
Rango de ajuste | 0.1% ~100.0%

Ciclo de frecuencia de oscilacion: Se refiere al tiempo de un ciclo completo de la frecuencia de oscilacion.
PB-04 es relativo al porcentaje de PB-03.

Tiempo de subida de la onda triangular = PB-03 x PB-04 (unidad: s)

Tiempo de caida de la onda triangular = PB-03 x (1-PB-04) (unidad: s)

Longitud de ajuste ‘ Valor de fabrica ‘ 1000m

PB-05

Rango de ajuste ‘ Om ~ 65535m

Longitud real ‘ Valor de fabrica ‘ Om

PB-06

Rango de ajuste ‘ Om ~ 65535m

Cantidad de pulsos por metro ‘ Valor de fabrica ‘ 100.0
PB-07

Rango de ajuste ‘ 0.1 ~6553.5

Los parametros se utilizan en el control de longitud fija.

La informacion de longitud se puede recoger a través de los terminales de entrada, PB-06= el nimero de
pulsos recogidos/PB-07.

Cuando PB-06 es mas largo que PB-05, DO emite la sefial ON “llegada de longitud”.

Durante el control de longitud fija, la operacion de restablecimiento de longitud se puede realizar ajustando
la funcién del terminal DI a 28, consulte P4-00~P4-06 para mas detalles.

La funcion relativa del terminal de entrada debe ajustarse a 27 (entrada de recuento de longitud) para
aplicaciones, HDI debe utilizarse cuando la frecuencia de pulso es alta.

PB-08 Ajuste de valor de recuento | Valor de fabrica | 1000
Rango de ajuste I 1~ 65535

PB-09 Valor de recuento designado | Valor de fabrica | 1000
Rango de ajuste | 1~ 65535
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El valor de recuento se puede recoger a través de los terminales de entrada digital. La funcién relativa del
terminal de entrada debe ajustarse a 25 (Entrada de contador) para aplicaciones, HDI debe utilizarse
cuando la frecuencia de pulso es alta.

Cuando el valor de recuento alcanza PB-08, DO emite la sefial ON “llegada del valor de recuento
establecido”, entonces el contador detendra el conteo.

Cuando el valor de recuento alcanza PB-09, DO emite la sefial ON “valor de recuento designado”. El
contador continuara contando hasta que se alcance el “valor de recuento establecido”.

PB-09 no debe exceder PB-08.

:\I,;Ilso de recuento 1 2 3 4 5 6 7 8 9

|

) |
Relé de recuento |
establecido |
|

|

Relé de recuento designado

Figura 6-28 Diagrama de funcion de llegada de valor de recuento establecida y llegada de valor de
recuento designada
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Grupo PC Comando multipasos y funcion del PLC simple

El comando multipaso del Inversor Serie AE300 cuenta con mas funciones que la velocidad multipaso
normal. Ademas de las funciones de velocidad multipaso, se puede utilizar como la fuente dada del proceso
PID.

PC-00 Comando multipaso 0 | Valor de fabrica | 0.0%
Rango de ajuste | -100.0% ~ 100.0%

PC-01 Comando multipaso 1 | Valor de fabrica | 0.0%
Rango de ajuste | -100.0% ~ 100.0%

PC-02 Comando multipaso 2 | Valor de fabrica | 0.0%
Rango de ajuste | -100.0% ~ 100.0%

PC-03 Comando multipaso 3 | Valor de fabrica | 0.0%
Rango de ajuste | -100.0% ~ 100.0%

PC-04 Comando multipaso 4 | Valor de fabrica | 0.0%
Rango de ajuste | -100.0% ~ 100.0%

PC.05 Comando multipaso 5 | Valor de fabrica | 0.0%
Rango de ajuste | -100.0% ~ 100.0%

PC-06 Comando multipaso 6 | Valor de fabrica | 0.0%
Rango de ajuste | -100.0% ~ 100.0%

PC-07 Comando multipaso 7 | Valor de fabrica | 0.0%
Rango de ajuste | -100.0% ~ 100.0%

PC-08 Comando multipaso 8 | Valor de fabrica | 0.0%
Rango de ajuste | -100.0% ~ 100.0%

PC-09 Comando multipaso 9 | Valor de fabrica | 0.0%
Rango de ajuste | -100.0% ~ 100.0%

PC-10 Comando multipaso 10 | Valor de fabrica | 0.0%
Rango de ajuste | -100.0% ~ 100.0%

PC-11 Comando multipaso 11 | Valor de fabrica | 0.0%
Rango de ajuste | -100.0% ~ 100.0%

PCA2 Comando multipaso 12 | Valor de fabrica | 0.0%
Rango de ajuste | -100.0% ~ 100.0%

PCA13 Comando multipaso 13 | Valor de fabrica | 0.0%
Rango de ajuste | -100.0% ~ 100.0%

PC-14 Comando multipaso 14 | Valor de fabrica | 0.0%
Rango de ajuste | -100.0% ~ 100.0%

PC-15 Comando multipaso 15 | Valor de fabrica | 0.0%
Rango de ajuste | -100.0% ~ 100.0%
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Los comandos multipaso se pueden utilizar en dos situaciones: como fuente de frecuencia o fuente de
ajuste del proceso PID.

En dos situaciones, la dimensién del comando multipaso es valor relativo, rango 100.0%~100.0%, cuando
como fuente de frecuencia es el porcentaje de la frecuencia maxima relativa, el comando multipaso como
fuente de ajuste PID no necesita cambio de dimension, porque el PID dado es valor relativo. EI comando
multipaso cambia de seleccién acorde a los diferentes estados de D digital multifuncion, consulte el Grupo
P4 para mas detalles.

Modo de funcionamiento PLC simple Valor de fabrica 0

0 | Detener después de un ciclo

PC-16
Rango de ajuste 1 | Mantener la ultima frecuencia después de un ciclo

2 | Funcionamiento circular

Cuando la fuente de frecuencia se ajusta por PLC simple, los simbolos de PC-00 ~ PC-15 determinan el
sentido del funcionamiento, el Inversor funciona en marcha atras si son valores negativos.

Sentido de la marcha T_C__T pC-21 PC-14
| | | PGC-02
: \Pc.ool | PC-15
| I | eoeeee
|
| AN | |
| I i } | : |
| | | I | Tiempo (t)
| |
L | |
PC-01 | | |
I | Il | |
| [ [ ]
PC-18 PC-20 PC-02 |
Salida DO
o RELE
Pulso 250mS

Figura 6-29 Diagrama de PLC Simple

0: Detener después de un ciclo: El Inversor se detiene automaticamente en cuanto se completa un ciclo,
y necesita la orden de ejecucién para volver a iniciar.

1: Mantener la Gltima frecuencia después de un ciclo: El Inversor mantiene la frecuencia y la direccion de
la Ultima fase después de un ciclo.

2: Funcionamiento circular: El Inversor continda su funcionamiento ciclo a ciclo hasta que recibe la orden
de detenerse.
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PC-17

Rango de ajuste

Seleccion de almacenamiento del PLC Simple al apagar Valor de fabrica 00
Unidades Al apagar
0 No almacenado
1 Almacenado
Decenas Al detenerse
0 No almacenado

1

Almacenado

Almacenamiento del PLC al apagar significa que la tltima fase de ejecucion del PLC y la frecuencia de
funcionamiento se memorizan antes del apagado, se mantienen funcionando desde el estado de
memoria después del siguiente encendido.
Cuando la seleccion es “no almacenado”, reinicia el proceso del PLC cada vez que se vuelve a encender.
“Almacenamiento del PLC al detenerse” significa que la Ultima fase de ejecucion del PLC y la frecuencia
de funcionamiento se memorizan al detenerse, se mantiene funcionando con el estado de memoria
después del siguiente encendido. Cuando la seleccién es “no almacenado”, reinicia el proceso del PLC
cada vez que se vuelve a encender.

PC18 Tiempo de ejecucion de la fase 0 | Valor de fabrica 0.0s (m)
Rango de ajuste | 0.0s (m) ~ 6500.0s (m)

oeto Seleccion del tlempooACC/DCC de la fase Valor de fabrica 0
Rango de ajuste | 0~3

PC-20 Tiempo de ejecucion de la 1° fase | Valor de fabrica 0.0s (m)
Rango de ajuste | 0.0s (m) ~ 6500.0s (m)

. Seleccion del tlen}z(;:CC/DCC dela1° Valor de fabrica 0
Rango de ajuste | 0~3

PC.22 Tiempo de ejecucion de la 2° fase | Valor de fabrica 0.0s (m)
Rango de ajuste | 0.0s (m) ~ 6500.0s (m)

ooz Seleccion del tlen}z(;:CC/DCC dela2 Valor de fabrica 0
Rango de ajuste | 0~3

PC-24 Tiempo de ejecucion de la 3° fase | Valor de fabrica 0.0s (m)
Rango de ajuste | 0.0s (m) ~ 6500.0s (m)

oe.2s Seleccion del tlerT}ZZ:\CC/DCC dela3 Valor de fabrica 0
Rango de ajuste | 0~3

PC.26 Tiempo de ejecucion de la 4° fase I Valor de fabrica 0.0s (m)
Rango de ajuste | 0.0s (m) ~ 6500.0s (m)

oc.27 Seleccion del tlerr}zg‘f\CC/DCC dela4 Valor de fabrica 0
Rango de ajuste | 0~3
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PC-28 Tiempo de ejecucion de la 5° fase | Valor de fabrica | 0.0s (m)
Rango de ajuste | 0.0s (m) ~ 6500.0s (m)

oe.20 Seleccion del tlen}zgeACC/DCC delab Valor de f4brica 0
Rango de ajuste | 0~3

PC-30 Tiempo de ejecucion de la 6° fase | Valor de fabrica 0.0s (m)
Rango de ajuste | 0.0s (m) ~ 6500.0s (m)

.. Seleccion del tl(eszr;gseACC/DCC de la Valor de fabrica 0
Rango de ajuste | 0~3

PC-32 Tiempo de ejecucion de la 7° fase | Valor de fabrica 0.0s (m)
Rango de ajuste | 0.0s (m) ~ 6500.0s (m)

be.3s Seleccion del tlen}zgé’\CC/DCC dela7° Valor de fabrica 0
Rango de ajuste | 0~3

PC-34 Tiempo de ejecucion de la 8° fase | Valor de fabrica 0.0s (m)
Rango de ajuste | 0.0s (m) ~ 6500.0s (m)

pe.35 Seleccion del tlen}zgéACC/DCC dela8 Valor de fabrica 0
Rango de ajuste | 0~3

PC-36 Tiempo de ejecucioén de la 9° fase | Valor de fabrica 0.0s (m)
Rango de ajuste | 0.0s (m) ~ 6500.0s (m)

oe.a7 Seleccion del tlemfzgéACC/DCC dela9° Valor de fabrica 0
Rango de ajuste | 0~3

PC-38 Tiempo de ejecucion de la 10° fase | Valor de fabrica 0.0s (m)
Rango de ajuste | 0.0s (m) ~ 6500.0s (m)

pe.39 Seleccion del tlem?:S/:CC/DCC de la 10° Valor de fabrica 0
Rango de ajuste | 0~3

PC-40 Tiempo de ejecucion de la 11° fase | Valor de fabrica 0.0s (m)
Rango de ajuste | 0.0s (m) ~ 6500.0s (m)

oo Seleccion del tlem?:S/:CC/DCC dela 11° Valor de fabrica 0
Rango de ajuste | 0~3

PC-42 Tiempo de ejecucion de la 12° fase | Valor de fabrica 0.0s (m)
Rango de ajuste | 0.0s (m) ~ 6500.0s (m)

oe.a3 Seleccion del tlem?;SQCC/DCC de la 12° Valor de fabrica 0
Rango de ajuste I 0~3

PC-44 Tiempo de ejecucion de la 13° fase | Valor de fabrica 0.0s (m)
Rango de ajuste I 0.0s (m) ~ 6500.0s (m)

PC-45 Seleccion del tiem?;SQCC/DCC de la 13° Valor de fabrica 0
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Rango de ajuste | 0~3
PC-46 Tiempo de ejecucion de la 14° fase | Valor de fabrica 0.0s (m)
Rango de ajuste | 0.0s (m) ~ 6500.0s (m)
Seleccion del tiempo ACC/DCC de la 14° Valor de fabrica 0
PC-47 fase
Rango de ajuste | 0~3
PC-48 Tiempo de ejecucion de la 15° fase | Valor de fabrica 0.0s (m)
Rango de ajuste | 0.0s (m) ~ 6500.0s (m)
Seleccion del tiempo ACC/DCC de la 15° Valor de fabrica 0
PC-49 fase
Rango de ajuste | 0~3
Unidad de tiempo (modo PLC Simple) | Valor de fabrica 0
PC-50 ) 0 s (segundo)
Rango de ajuste
1 h (hora)
Modo comando multipaso 0 | Valor de fabrica 0
0 PC-00
1 Al1
2 | A2
PC-51 Rango de ajuste 3 Potenciémetro del teclado
4 Impulso de alta velocidad HDI
5 Control PID
6 Frecuencia de ajuste de teclado (PO- 08), modificable
mediante UP/DN

El canal dado del comando multipaso 0 es determinado por este parametro.

El comando multipaso 0 tiene varias selecciones ademas de PC-00, lo que es conveniente para cambiar
entre el comando multipaso y otros modos dados. Cuando la fuente de frecuencia se ajusta mediante un
comando multipaso o PLC simple, puede lograr conmutar dos fuentes de frecuencia faciimente.
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Grupo PD Parametros de comunicacion

Consulte el Protocolo de Comunicacién para mas detalles.

Grupo PP Gestion de cédigos de funcion

Contrasefia de usuario Valor de fabrica 0

PP-00

Rango de ajuste 0 ~ 65535

Se puede establecer cualquier nimero distinto de cero y, a continuacién, se activara la funciéon de
proteccion mediante contrasefia. Cuando el usuario entre en el menu la préxima vez, aparecera “-----", por
favor introduzca la contrasefia correcta, de lo contrario los parametros no podran ser comprobados o
modificados.

0000: Borra la contrasefia anterior y desactiva la funcién de proteccion por contrasefia.

Inicializaciéon de parametros Valor de fabrica 0

0 | Sin accién

PP-01 Rango de

ajuste 1 | Restablecer los valores de fabrica, pero sin incluir los pardmetros del motor

2 | Borrar el registro

1. Restablecer los valores de fabrica, pero sin incluir los parametros del motor

Luego que PP-01 se ajusta a 0, la mayoria de los parametros de funcién del Inversor recuperan los valores
predeterminados de fabrica, excepto los parametros del motor, el decimal del comando de frecuencia (PO-
22), la informacion del registro de fallos, tiempo de funcionamiento acumulado (P7-09), el tiempo de
encendido acumulado (P7-13) y el consumo de potencia acumulado (P7-14).

2. Borrar la informacion de registro

Borra la informacién del registro de fallos, el tiempo de funcionamiento acumulado (P7-09), el tiempo de
encendido acumulado (P7-13), y el consumo de potencia acumulado (P7-14).

Seleccion de la visualizacion del grupo de

parametros de funcion Valor de fabrica 00

Unidades | Seleccion de visualizacién del grupo UO

0 Sin visualizacion

PP-02 1 Con visualizacion

Rango de ajuste — - P
Decenas | Seleccion de visualizacion del grupo A0

0 Sin visualizacion

1 Con visualizacion

PP-03 Reservado

El ajuste del modo de visualizacion de parametros es conveniente para que los usuarios vean el parametro
de funcion de diferentes patrones de dispersién segun la necesidad real.

Atributo de modificacion del cédigo de funcion Valor de fabrica 0

PP-04 0 Valido

Rango de ajuste

1 Invalido
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El parametro de cddigo de funcién de configuracion del cliente se puede madificar o no, y se utiliza para
proteger el parametro de funcién que se modifica incorrectamente.

Cuando el codigo de funcion esta ajustado a 0, todos los cédigos de funcion se pueden modificar, cuando

el codigo de funcion esta ajustado a 1, todos los cédigos de funcion sélo se pueden visualizar, pero no
modificar.
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Grupo A0 Parametros de control de torque

El Grupo AO es por defecto el grupo de parametros ocultos, el atributo de visualizacion del grupo A0 puede
modificarse mediante el ajuste PP-02, consulte PP-02 para mas detalles.

Seleccién del modo de control de velocidad/torque | Valor de fabrica | 0

A0-00 0 Control de velocidad

Rango de ajuste 1 Control de torque

Se utiliza para seleccionar el modo de control del Inversor: control de velocidad o control de torque.

P0-01 (modo de control) debe ajustarse a 1 (control vectorial sin sensor) si necesita utilizar el control de
torque.

El terminal digital multifuncion DI tiene dos funciones relacionadas con el control de torque: prohibicién de
control de torque (funcién 29), conmutacion de control de velocidad/control de torque (funcién 46). Los dos
terminales necesitan ser emparejados con A0-00 para conmutar el control de velocidad y el control de
torque.

Cuando el terminal de conmutacion de control de velocidad/control de torque no es valido, el modo de
control se determina por A0-00.

Cuando el terminal de conmutacién de control de velocidad/control de torque es valido, el modo de control
se determina por el valor inverso de A0-00.

Cuando el terminal de prohibicién de control de torque es valido, el modo de control es control de velocidad.

Seleccion de la fuente de ajuste de par en el modo

Valor de fabrica 0
de control de torque

0 Teclado (A0-03)
1 Al1
2 Al2

A0-01 . 3 Potencidmetro de teclado

Rango de ajuste -
4 Pulso de alta velocidad HDI
5 Comunicacién
6 Min (Al1,Al2)
7 Max (Al1,Al2)
Ajuste del torque con el teclado en el modo de Valor de fabrica 150.0%
A0-03 control de torque v

Rango de ajuste -200.0% ~ 200.0%

A0-01 se utiliza para seleccionar la fuente de ajuste de torque incluyendo 8 modos de ajuste de torque.

El ajuste de torque adopta un valor relativo, 100,0% corresponde al torque nominal, rango: -
200,0%~200,0%, significa que el torque maximo es 2 veces el torque nominal.

Cuando el ajuste de torque es 1~7, el 100% de la comunicacién, entrada analoga y la entrada de pulsos
corresponde a A0-03

Tiempo de filtrado de torque Valor de fabrica 0.00
A0-04

Rango de ajuste 0.00s ~ 10.00s

El tiempo de filtrado de torque se utiliza para ajustar el tiempo de filtrado del software de torque, cuando
se necesita una respuesta de torque rapida, por favor reduzca el tiempo de filtrado de torque. Cuando sea
necesario un control suave del torque, aumente el tiempo de filtrado de torque. Y cuanto mayor sea el
tiempo de filtrado, mas lenta sera la respuesta de torque.
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Frecuencia maxima de avance en modo de control Valor de fabrica 50.00Hz
A0-05 de torque
Rango de ajuste | 0.00Hz ~ P0-10 (frecuencia max.)
Frecuencia maxima inversa en modo de control de Valor de fabrica 50.00Hz
A0-06 torque
Rango de ajuste | 0.00Hz ~ P0-10 (frecuencia max.)

Se utiliza para ajustar la frecuencia maxima de marcha adelante o atras en el control de torque.

Cuando se controla el torque, si el torque de carga es menor que el torque de salida del motor, la velocidad
del motor aumentara, y la velocidad maxima del motor debera limitarse para proteger el sistema mecanico
de galopes u otros accidentes.

A0-07 Tiempo de ACC en modo control de torque | Valor de fabrica | 0.00s
Rango de ajuste | 0.00s ~ 36000s

AC-08 Tiempo de DEC en modo control de torque | Valor de fabrica | 0.00s
Rango de ajuste | 0.00s ~ 36000s

La tasa de variaciéon de velocidad del motor y la carga se determina por la diferencia entre el torque de
salida del motor y el torque de carga en el modo de control de torque. Asi que la velocidad del motor puede
cambiar rapidamente, y causar ruido o tension mecanica demasiado grande, etc. La velocidad del motor
puede cambiar suavemente ajustando el tiempo ACC/DEC del control de torque.

El tiempo ACC/DEC de control de torque debe ajustarse a 0,00s para la aplicacién que necesite que el
torque responda rapidamente.

Por ejemplo: dos motores arrastran una carga mediante un cableado, para asegurar una distribucién
uniforme de la carga, un Inversor se configura como maestro y adopta el modo de control de velocidad, el
otro se configura como esclavo y adopta el control de torque. El comando de torque del esclavo se ajusta
al torque de salida real del maestro, el torque del esclavo necesita seguir al maestro rapidamente, entonces
el tiempo de control de par ACC/DEC debe ajustarse a 0.00s.
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Grupo A9 Funcién especial

Si necesita utilizar este grupo de parametros, ajuste PP-02 a 11.

A9-00

Funcién de suministro de agua

[ Valor de fabrica |

Rango de ajuste

Desactivado

1

Activado

Después de habilitar esta funcién, en combinacion con el Grupo PID, puede realizar la funcién de suministro

de agua a presién constante de un Inversor que acciona cuatro bombas.

Bomba auxiliar 1

| Valor de fabrica

A9-01 . 0 Desactivado
Rango de ajuste -
1 Activado
A9-02 Retraso de arranque y parada de bomba auxiliar 1 | Valor de fabrica |
Rango de ajuste 0.0~3600.0S
Bomba auxiliar 2 | Valor de fabrica |
A9-03 ) 0 Desactivado
Rango de ajuste -
1 Activado
A9-04 Retraso de arranque y parada de bomba auxiliar 2 | Valor de fabrica |
Rango de ajuste 0.0~3600.0S
Bomba auxiliar 3 | Valor de fabrica |
A9-05 ) 0 Desactivado
Rango de ajuste -
1 Activado
A9-06 Retraso de arranque y parada de bomba auxiliar 3 | Valor de fabrica |

Rango de ajuste

0.0~3600.0S
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Frecuencia de salida
del Inversor

Si
Igual al limite inf. Igual al limite sup.
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Tiempo de retraso de emrodeliniclo de. .
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por turno

Figura 6-30 Diagrama logico del suministro de agua a presion constante
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Figura 6-31 Diagrama de cableado del suministro de agua a presion constante
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Inversor
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Figura 6-32 Diagrama esquematico eléctrico del suministro de agua a presién constante

Cuando la frecuencia de funcionamiento del Inversor alcanza la frecuencia limite superior y después de un
cierto retardo, el relé T1 cierra la salida, el contactor KM1 se cierra, y la bomba de frecuencia de potencia
1# arranca y funciona a la frecuencia de potencia directamente. Si la presién no es suficiente, la frecuencia
de funcionamiento del Inversor continta alcanzando la frecuencia limite superior, y el ciclo inicia las bombas
de frecuencia de alimentacion 2# y 3#.

Cuando la frecuencia de funcionamiento del Inversor alcanza la frecuencia limite inferior y tras un cierto
retardo, la bomba de frecuencia de alimentacién correspondiente al ultimo arranque deja de funcionar, y el
principio es primero arrancar y luego parar.

Coeficiente de compensacion de corriente de accién
de blogueo por sobrecorriente de doble velocidad

Valor de fabrica 40%
A9-07

Rango de ajuste | 40%~200%

En la region de alta frecuencia, la corriente de conduccion del motor es menor, cuando esta por debajo de
la frecuencia nominal, y con la misma corriente de bloqueo, la velocidad del motor disminuye mucho. Para
mejorar las caracteristicas de funcionamiento del motor, se puede reducir la corriente de accién de bloqueo
por encima de la frecuencia nominal. En algunas aplicaciones como centrifugadora, la frecuencia de
funcionamiento es alta, lo que varias veces requiere de campo magnético débil y gran inercia de carga,
este método tiene un buen efecto sobre el rendimiento de aceleracion.

Corriente de accion de bloqueo por sobrecorriente al superar la frecuencia nominal = (fs / fn) * k *k LimitCur;
fs es la frecuencia de funcionamiento, fn es la frecuencia nominal del motor, k es A9-07 "coeficiente de
compensacion de corriente de accién de sobreintensidad de doble velocidad”, y LimitCur es P9-06
"corriente de accién de bloqueo por sobreintensidad”.
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corriente de accion de bloqueo por
Corriente de accion sobreintensidad = (fn/fs) * k *limitCur

de bloqueo por
sobreintensidad

~

Frecuencia Frecuencia nominal
nominal doble

Figura 6-33 Diagrama de accién de bloqueo por sobreintensidad de doble velocidad

Nota:

1. Corriente de accién de blogueo por sobrecorriente 180% significa 1.8 veces la corriente nominal del
Inversor;

2. Para motores de alta potencia con frecuencia portadora inferior a 2kHz, debido al aumento de la corriente
de impulso, la respuesta de limite de corriente onda a onda comienza antes de la accion de bloqueo por
sobrecorriente, y el torque es insuficiente. En este caso, reduzca la corriente de accién de bloqueo por
sobreintensidad.

Coeficiente de doble velocidad PID Valor de fabrica 1
A9-08

Rango de ajuste 1~200

El ajuste PID es demasiado lento en algunas aplicaciones, ajuste este parametro, valor de salida PID = el
valor de salida PID original * este parametro.

Seleccion de sefal analégica de salida AO1 | Valor de fabrica_ | 0
A9-09 Rango de ajuste 9 0-10V
1 4-20mA
Seleccion de sefal analégica de salida AO2 | Valor de fabrica_ | 0
A9-10 Rango de ajuste 9 0-10V
1 4-20mA

Si el campo necesita una salida analégica de 4mA ~ 20mA, es necesario seleccionar la fuente de sefial
correspondiente para la sefial analégica de salida AO1, AO2 (A9-09, A9-10), no es necesario ajustar el
coeficiente de puesta a cero (P5-10, P5-12). La desviacién de la salida analdgica se corrige mediante las
ganancias correspondientes de P5-11 y P5-13.
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Grupo U0 Parametros de monitoreo

Para facilitar la depuracion sobre el terreno, el Grupo U0 indica el estado de funcionamiento del Inversor.
El usuario puede verlos en el teclado.

Cédigo Nombre Rango
U0-00 Frecuencia de funcionamiento 0.00 ~ 320.00Hz(P0-22=2)
Uo0-01 Frecuencia de Ajustes 0.0 ~ 3200.0Hz(P0-22=1)

U0-00 muestra el valor absoluto de la frecuencia de funcionamiento teérica del Inversor.
U0-01 muestra el valor absoluto de la frecuencia de ajuste del Inversor. La frecuencia de salida real del
Inversor se refiere a U0-19.

Cadigo Nombre Rango
u0-02 Tension de Bus DC 0.0V ~ 3000.0V

U0-02 muestra la tension de bus DC.

Cadigo Nombre Rango
U0-03 Tension de salida oV ~ 1140V

U0-03 muestra la tension de salida del Inversor en ejecucion.

Cédigo Nombre Rango

u0-04 Corriente de salida 0.00A ~ 655.35A (potencia nominal)<55kW)
0.0A ~ 6553.5A(potencia nominal >55kW)

U0-04 la corriente de salida del Inversor en ejecucion.

Cadigo Nombre Rango
U0-05 Potencia de salida 0 ~ 32767

U0-05 muestra la potencia de salida del Inversor en ejecucion.

Cadigo Nombre Rango
U0-06 Torque de salida -200.0% ~ 200.0%

U0-06 muestra el torque de salida del Inversor en ejecucion.

Cadigo Nombre Rango
uo-07 Estado de entrada DI 0 ~ 32767

U0-07 muestra el estado del terminal de entrada de valor digital que puede expresarse mediante un cédigo
binario de 8 bits; si el Inversor detecta que la entrada del terminal correspondiente es de nivel alto (cerrado),
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este bit se ajusta a "1", si la entrada del terminal correspondiente es de nivel bajo (abierto), este bit se
ajusta a "0". Abajo se muestra la relacién entre el terminal de entrada de valor digital y el codigo binario.

Bit0 Bitl Bit2 Bit3
DI1 | DI2 \ DI3 \ DI4
Bit4 ‘ Bit5 Bit6 Bit7
DI5 \ DI6 \ DI7 \ -
Cdédigo Nombre Rango
U0-08 Estado de salida DO ‘ 0 ~ 1023

U0-07 muestra el estado del terminal de salida de valor digital que puede expresarse mediante un codigo
binario de 8 bits; si el Inversor detecta que la salida del terminal correspondiente es de nivel alto (cerrado),
este bit se ajusta a "1", si la salida del terminal correspondiente es de nivel bajo (abierto), este bit se ajusta
a "0". A continuacién se muestra la relacién entre el terminal de salida de valor digital y el cédigo binario.

Bit0 Bit1 Bit2 Bit3
DO3 | Relé 1 \ Relé 2 \ DO1
Bit4 ‘ Bit5 Bit6 Bit7
DO2 | : | : | -
Cédigo Nombre Rango
uU0-09 Tension All ‘ -10 ~ 10V

U0-09 muestra la tension de entrada de Al1.

Cadigo Nombre Rango
uo-10 Tension Al2 -10 ~ 10V

U0-10 muestra la tension de entrada de Al2.

Cadigo Nombre Rango
U0-11 Temperatura de radiador -20 ~ 100°C

U0-11 muestra la temperatura actual del radiador.

Cdédigo Nombre Rango

U0-12 Valor de recuento -

U0-12 muestra el valor actual del contador.

Cddigo Nombre Rango

U0-13 Valor de longitud -
UO0-13 muestra el valor actual de la longitud.
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Cdédigo Nombre Rango
uo-14 Velocidad de carga 0 ~ 65535

U0-14 muestra la velocidad de carga. Consulte la descripcion de P7-12 del manual de usuario.

Cdédigo Nombre Rango
U0-15 Ajustes PID 0 ~ 65535
U0-16 Realimentaciéon PID 0 ~ 65535

U0-15 muestra el valor de ajuste de PID.

U0-16 muestra el valor de realimentacion de PID.

Adopta las siguientes férmulas:

El valor de ajuste de PID= el ajuste (porcentaje) de PID x PA-04

valor de realimentacion de PID= la realimentacion (porcentaje) de PID x PA-04

Cédigo Nombre Rango
uo-17 Fase PLC 0~F

U0-14 muestra el paso actual cuando el Inversor funciona en modo PLC simple.
A continuacién se muestra la relacién entre el valor visualizado y el paso actual.

Valor visualizado El inversor funciona en el paso X:
1 X:0
2 X:1
F X:15
Cadigo Nombre Rango
U0-18 Frec. de pulsos de entrada HDI 0.00 ~ 100.0KHz

U0-18 muestra la frecuencia de muestreo de la entrada de pulsos de alta velocidad (HDI). La unidad mas
pequefia es 0,01 KHz.

Cadigo Nombre Rango
. -320.00 ~ 320.00Hz
U0-19 Velocidad de respuesta 232000 ~ 3200 0Hz

U0-19 muestra la frecuencia de salida actual del Inversor.
Cuando P0-22 se ajusta a 1, el rango es -3200.0 a 3200.0 (Unidad: Hz)
Cuando P0-22 se ajusta a 2, el rango es -320.00 a 320.00 (Unidad: Hz)

Cédigo Nombre Rango
U0-20 Tiempo de funcionamiento restante 0.0 ~6500.0min

148




MICNO Inversor AE300 Descripcion de parametros

U0-20 muestra el tiempo de funcionamiento restante cuando el Inversor funciona en modo de temporizador.
(Consulte P8-42, P8-43 y P8-44).

Cadigo Nombre Rango
Uo0-21 Tension All antes del calibrado 0.00 ~10.57V
uU0-22 Tensién Al2 antes del calibrado 0.00 ~10.57V
uU0-23 Tensién de potenciémetro del 0.00 ~10.57V

teclado antes del calibrado

U0-21 muestra la tension de muestreo de la entrada analoga 1 (Al1).

U0-22 muestra la tension de muestreo de la entrada analoga 2 (Al2).

La tensién de entrada real es el valor corregido después de la calibracion lineal, con el fin de reducir la
desviacion entre la tensién de muestreo y la tension de entrada real.

U0-09 y U0-10 muestran las tensiones actuales.

Cadigo Nombre Rango
U0-24 Velocidad lineal 0~65535 m/min

U0-24 muestra la velocidad lineal de muestreo de la entrada de pulsos de alta velocidad (HDI). La unidad
es metro por minuto (m/min).
Se puede calcular segun el nimero de pulsos de muestreo real y PB-07 (nimero de pulsos por metro).

Cédigo Nombre Rango
uo-27 Frecuencia de pulsos de entrada HDI 0 ~ 65535Hz

U0-27 muestra la frecuencia de muestreo de la entrada de pulsos de alta velocidad (HDI). La unidad es
1Hz. En realidad, U0-27 muestra los mismos datos que U0-18. La Unica diferencia es la unidad.

Cadigo Nombre Rango

U0-28 Valores de ajuste de comunicacion -100 ~ 100%

U0-28 muestra los datos escritos en la direccion 0X1000.

Cadigo Nombre Rango
U0-29 ‘ Reservado ‘ -

Cadigo Nombre Rango
U0-30 ‘ Visualizacion frecuencia principal A ‘ 0.00 ~ 320.00Hz

U0-30 muestra la frecuencia del canal de entrada de referencia principal (consulte P0-03).
Cuando P0-22 se ajusta a 1, el rango es -3200.0 a 3200.0 (Unidad: Hz).
Cuando P0-22 se ajusta a 2, el rango es -320.00 a 320.00 (Unidad: Hz).
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Cdédigo Nombre Rango

U0-31 Visualizacién frecuencia auxiliar B 0.00 ~ 320.00Hz

U0-31 muestra la frecuencia del canal de entrada de referencia auxiliar (consulte P0-04).
Cuando P0-22 se ajusta a 1, el rango es -3200.0 a 3200.0 (Unidad: Hz).
Cuando P0-22 se ajusta a 2, el rango es -320.00 a 320.00 (Unidad: Hz).

Cédigo Nombre Rango
U0-32 Reservado -

U0-33 Reservado -
Cadigo Nombre Rango
U0-34 Temperatura del motor 0 ~ 200°C

U0-43 muestra la temperatura actual del motor
NOTA: Este cédigo estéa reservado (no disponible actualmente).

Cadigo Nombre Rango
U0-35 Torque objetivo -200~ 200%

U0-43 muestra el ajuste actual del limite superior de torque. Consulte a P2-09 y P2-10.

Cédigo Nombre Rango
U0-36 ‘ Reservado ‘ -
Cadigo Nombre Rango
u0-37 ‘ Angulo del factor de potencia ‘ -

U0-43 muestra el angulo del factor de potencia actual.

Cadigo Nombre Rango
U0-38 Reservado B
U0-39 Reservado -
uU0-40 Reservado )

Cddigo Nombre Rango
u0-41 Visualizacion del estado de la entrada DI -

U0-41 muestra el estado del terminal de entrada en el teclado intuitivamente.

Toma la descripciéon como referencia:

150




MICNO Inversor AE300 Descripcion de parametros

Luz: Valido
Extinguido: Invilido

=

Cada segmento de LED indica un terminal
de entrada digital.

La correspondencia se muestra en la figura,
la luz del LED indica que el valor de entrada

es de alto nivel y viceversa.

Cédigo Nombre Rango
U0-42 Visualizacién del estado de la entrada DO -

U0-42 muestra el estado del terminal de salida de valor digital en el teclado intuitivamente.

DO1 Relay 1
Cdédigo Nombre Rango
u0-43 Visualizacién del estado de la entrada DO 1 -

U0-43 muestra si la funcion de visualizacién intuitiva 1-40 es valida o no.

Hay 5 tubos digitales en el teclado. Cada tubo digital tiene 8 segmentos, y cada segmento indica una
seleccion de funcion determinada.

Tubo digital se define como se muestra en la figura.

Los tubos digitales de izquierda a derecha representan la funcion de visualizacion intuitiva 1-8, 9-16, 7-24,
25-32, 33-40.
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Cdédigo Nombre Rango

U0-44 Visualizacién del estado de entrada DI 2 -

U0-44 muestra si las funciones de visualizacion 41-59 son validas o no.

Hay 5 tubos digitales en el teclado. Cada tubo digital tiene 8 segmentos, y cada segmento indica una
seleccién de funcién determinada. Los tubos digitales de izquierda a derecha representan la funcién de
visualizacion intuitiva 41-48, 49-56, 57-59.

NOTA: U0-33 y U0-34 son cédigos de prueba para fabricantes.

Cdédigo Nombre Rango
uU0-45 Reservado R
uU0-58 Reservado )
Cédigo Nombre Rango
U0-59 Frecuencia de ajustes -100%~100%
U0-60 Frecuencia de funcionamiento -100%~100%

U0-59 muestra la frecuencia de ajuste actual.
U0-60 muestra la frecuencia de funcionamiento actual.
El 100% corresponde a la frecuencia maxima (P0-10).

Cédigo Nombre Rango
U0-61 Estado del Inversor ‘ 0-65535

U0-61 muestra los datos del estado de funcionamiento del Inversor. Tome como referencia lo siguiente.

U0-61
Combinacion de bit 0 y bit 1 Combinacion de bit 2 y bit 3 Bit4
0: Detener 0: Velocidad constante 0: La tension del bus DC es
1: Marcha adelante 1: Aceleracion normal
2: Marcha atras 2: Deceleracion 1: Baja tension

NOTA: Un tubo digital corresponde a un bit adicional.
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Capitulo 7 EMC (Compatibilidad Electromagnética)

7.1 Definicion

La compatibilidad electromagnética es la capacidad de los equipos eléctricos para trabajar en un entorno
con interferencias electromagnéticas y realizar su funcién de forma estable sin interferencias en el entorno
electromagnético.

7.2 Descripcion de la Norma EMC

De acuerdo con los requisitos de la norma nacional GB/T12668.3, el Inversor debe cumplir los requisitos
sobre interferencias electromagnéticas y antiinterferencias electromagnéticas.

Los productos aplican la ultima norma internacional IEC/EN61800-3: 2004 (Sistemas de accionamiento
eléctrico de potencia de velocidad variable, parte 3: Requisitos EMC y métodos de ensayo especificos),
que equivale a la norma nacional GB/T12668.3.

La norma IEC/EN61800-3 evalia el Inversor en términos de interferencias electromagnéticas e
interferencias antielectronicas. Las interferencias electromagnéticas comprueban principalmente las
interferencias de radiacion, las interferencias de conduccion y las interferencias de armoénicos en el Inversor
(necesarias para el Inversor de uso civil). Las pruebas antiinterferencias electromagnéticas comprueban
principalmente el rechazo de interferencias de conduccion, el rechazo de interferencias de radiacion, el
rechazo de interferencias de sobretension, el rechazo de interferencias de grupos de impulsos rapidos y
mutables, el rechazo de interferencias de ESD y el rechazo de interferencias de extremo de baja frecuencia
de potencia (los elementos de prueba especificos incluyen: 1. Pruebas de rechazo de interferencias de
caida, interrupcion y cambio de la tension de entrada; 2. Prueba de rechazo de interferencias por
conversion de fase; 3. Prueba de rechazo de interferencias de entrada de arménicos; 4. Prueba de cambio
de frecuencia de entrada; 5. Prueba de desequilibrio de la tensién de entrada; 6. prueba de fluctuacion de
la tensién de entrada).

Las pruebas deben realizarse estrictamente de acuerdo con los requisitos anteriores de IEC/ EN61800-3,
y los productos de nuestra empresa se instalan y utilizan de acuerdo con la Seccién 7.3 y tienen una buena
compatibilidad electromagnética en el entorno general de la industria.

7.3 Guia EMC
7.3.1 Efecto arménico

Los arménicos mas altos de la fuente de alimentacién pueden dafiar el Inversor. Por lo tanto, en algunos
lugares donde la calidad de la red es bastante mala, se recomienda instalar un reactor de entrada de AC.

7.3.2 Interferencias electromagnéticas y precauciones de instalacion

Existen dos tipos de interferencias electromagnéticas, una es la interferencia del ruido electromagnético
del entorno del Inversor y la otra es la interferencia del Inversor en el equipo circundante.

Precauciones de instalacion:
1) Los cables de tierra del Inversor y de otros productos eléctricos deben estar bien conectados a tierra;

2) Los cables de potencia de entrada y salida del Inversor y los cables de sefial de corriente débil (por
ejemplo, la linea de control) no deben disponerse en paralelo y es preferible la disposicién vertical.

3) Se recomienda que los cables de potencia de salida del Inversor empleen cables apantallados o cables

apantallados con tubo de acero y que la capa de apantallamiento esté conectada a tierra de forma fiable.
Se recomienda que los cables conductores de los equipos que sufren interferencias empleen cables de
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control apantallados de par trenzado, y que la capa de apantallamiento esté conectada a tierra de forma
fiable.

4) Cuando la longitud del cable del motor es superior a 100 metros, es necesario instalar filtro de salida o
reactor.

7.3.3 Procedimiento de manejo de las interferencias del equipo circundante en el Inversor

La interferencia electromagnética en el Inversor se genera debido a la instalacién cercana de numerosos
relés, contactores y frenos electromagnéticos. Cuando el inversor presenta errores debido a interferencias,
se pueden tomar las siguientes medidas:

1) Instale un supresor de sobretensiones en los dispositivos que generan interferencias;

2) Instale el filtro en el extremo de entrada del Inversor. Consulte la Seccién 7.3.6 para conocer las
operaciones especificas;

3) Los cables conductores del cable de sefial de control del Inversor y de la linea de deteccién emplean
cable apantallado y la capa de apantallamiento debe conectarse a tierra de forma fiable.

7.3.4 Procedimiento de manejo de las interferencias del Inversor en los equipos circundantes

Estas interferencias constan de dos tipos: una es la interferencia de radiacion del Inversor, y la otra es la
interferencia de conduccion del Inversor. Estos dos tipos de interferencias causan que los equipos
eléctricos circundantes sufran inducciones electromagnéticas o electrostaticas. En estos casos, el equipo
circundante produce una accién de error. Para las distintas interferencias, se puede recurrir a los siguientes
métodos:

1) En el caso de los medidores, receptores y sensores, sus sefiales suelen ser débiles. Si se instalan cerca
del Inversor o con el Inversor dentro del mismo gabinete de control, pueden sufrir faciimente de
interferencias y generar acciones de error. Se recomienda recurrir a los siguientes métodos: Colocar en
lugares alejados de la fuente de interferencia; no coloque los cables de sefial en paralelo a los cables de
alimentacion y nunca los ate juntos; tanto los cables de sefial como los de alimentacion utilizan cables
apantallados y estan bien conectados a tierra; instalar un anillo magnético de ferrita (con frecuencia de
supresion de 30 a 1.000MHz) en el lado del salida del Inversor y bobinarlo de dos a tres ciclos; instalar filtro
de salida EMC en condiciones mas severas.

2) Cuando el equipo que sufre interferencias y el Inversor utilizan la misma fuente de alimentacién, pueden
producirse interferencias de conduccién. Si los métodos anteriores no logran eliminar las interferencias,
debera instalar un filtro EMC entre el Inversor y la fuente de alimentacion (consulte Seccién 7.3.6 para la
operacion de prototipado).

3) El equipo circundante esté conectado a tierra por separado, lo que puede evitar las interferencias
causadas por la corriente de fuga del cable a tierra del Inversor cuando se adopta el modo de tierra comun.

7.3.5 Corriente de fuga y manejo

Existen dos formas de corriente de fuga al utilizar el Inversor. Una es la corriente de fuga a tierra y la otra
es la corriente de fuga entre los cables.

1) Factores que influyen en la corriente de fuga a tierra y soluciones:

Hay capacitancia distribuida entre los cables conductores y la tierra. Cuanto mayor sea la capacitancia
distribuida, mayor sera la corriente de fuga. La capacitancia distribuida puede disminuirse reduciendo
eficazmente la distancia entre el Inversor y el motor. Cuanto mayor sea la frecuencia portadora, mayor sera
la corriente de fuga. La corriente de fuga puede reducirse disminuyendo la frecuencia portadora. Sin
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embargo, reducir la frecuencia portadora puede significar la adicién de sonido en el motor. Tenga en cuenta
que la instalacién adicional de un reactor también es un método eficaz para eliminar la corriente de fuga.

La corriente de fuga puede aumentar si se afiade corriente al circuito. Por lo tanto, cuando la potencia del
motor es alta, la corriente de fuga correspondiente también sera alta.

2) Factores de produccion de corriente de fuga entre los cables y soluciones:

Hay capacitancia distribuida entre los cables de salida del Inversor. Si la corriente que pasa por las lineas
tiene armonicos mas altos, puede provocar resonancia y, por consiguiente, corriente de fuga. Si se utiliza
un relé térmico, puede generar una accion de error.

La solucion es reducir la frecuencia portadora o instalar un reactor de salida. Se recomienda no instalar el
relé térmico antes del motor cuando se utilice el Inversor, y utilizar en su lugar la funcién de proteccion
electrénica contra sobrecorriente del Inversor.

7.3.6 para instalar el filtro de entrada EMC en el extremo de entrada de la fuente de alimentacion

1) Cuando utilice el Inversor, respete estrictamente sus valores nominales. Dado que el filtro pertenece a
los aparatos eléctricos de Clasificacion |, la caja metalica del filtro debe ser grande y la toma de tierra
metalica del gabinete de instalacion debe estar bien conectada a tierra y tener una buena continuidad de
conduccion. De lo contrario, puede haber peligro de descarga eléctrica y el efecto EMC puede verse muy
afectado.

2) Mediante la prueba de EMC, se descubre que la tierra del filtro debe estar conectada con el extremo PE
del Inversor en la misma tierra publica. De lo contrario, el efecto EMC puede verse muy afectado.

3) Elfiltro debe instalarse lo mas cerca posible del extremo de entrada de la fuente de alimentacion.
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Capitulo 8 Solucion de problemas

8.1 Fallas y soluciones de problemas

Nombre de fallo

Proteccién contra cortocircuitos del Convertidor

Cadigo de fallo

E-01

Motivo

. Se ha producido un cortocircuito o un fallo a tierra en el lado de salida del Inversor
. El cable que conecta el motor con el Inversor es demasiado largo

. El médulo esta sobrecalentado

. Las conexiones de cables en el interior del Inversor se sueltan

. La placa de potencia es anormal
. El médulo IGBT es anormal

Soluciéon

. Inspeccionar si el motor esta dafiado, el aislamiento desgastado o el cable dafiado
. Instalar un reactor o un filtro de salida

. Compruebe si el ducto de aire esta bloqueado y si el ventilador esta en estado
normal, y resuelva los problemas existentes

Asegurese que los cables estén bien conectados

Solicitar asistencia técnica

Solicitar asistencia técnica

Solicitar asistencia técnica

1
2
3
4
5. La placa principal es anormal
6
7
1
2
3

N o g~

Nombre de fallo

Sobrecorriente al acelerar

Cadigo de fallo

E-02

Motivo

. Se ha producido un cortocircuito o un fallo a tierra en el lado de salida del Inversor
. El modo de control es vectorial y no se identifican los pardmetros del motor

. El tiempo de aceleracién es demasiado corto

. El aumento de torque manual o la curva V/F no son adecuados

. La tension es demasiada baja

. Encender el motor en marcha

. Se afiade carga repentinamente durante la aceleracion

. La capacidad del Inversor es demasiado pequefia

Solucién

. Inspeccionar si el motor esta dafiado, el aislamiento desgastado o el cable dafiado

. Identificar los parametros del motor

. Aumentar el tiempo de aceleracion

. Ajustar el aumento de torque manual o la curva V/F

. Ajustar la tensién a un rango normal

. Seleccionar el arranque de seguimiento de velocidad o encender el motor hasta
que se detenga

. Cancelar la carga afiadida repentinamente

8. Seleccionar un Inversor de mayor capacidad

OO0 WNPREPLONOO O D™MWNDNPR
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Nombre de fallo | Sobrecorriente al decelerar

Cadigo de fallo | E-03

=

. Se ha producido un cortocircuito o un fallo a tierra en el lado de salida del Inversor
. El modo de control es vectorial y no se identifican los parametros del motor

. El' tiempo de deceleracion es demasiado corto

. La tension es demasiado baja

. Se afiade carga repentinamente durante la deceleracion

. No ha instalado la unidad de frenado y la resistencia de frenado

Motivo

. Inspeccionar si el motor esta dafiado, el aislamiento desgastado o el cable dafiado
. Identificar los parametros del motor

. Aumentar el tiempo de deceleracién

. Ajustar la tensién a un rango normal

. Cancelar la carga afiadida repentinamente

. Instalar la unidad de frenado y la resistencia de frenado

Solucién

o0~ WNRPFPIO OGO~ WNDN

Nombre de fallo | Sobrecorriente con funcionamiento a velocidad constante

Cadigo de fallo | E-04

=

. Se ha producido un cortocircuito o un fallo a tierra en el lado de salida del Inversor
El modo de control es vectorial y no se identifican los parametros del motor

La tensién es demasiada baja

. Se aflade carga repentinamente durante el funcionamiento

. La capacidad del Inversor es demasiada pequefia

Motivo

. Inspeccionar si el motor esté dafiado, el aislamiento desgastado o el cable dafiado
. Identificar los parametros del motor

. Ajustar la tensién a un rango normal

. Cancelar la carga afiadida repentinamente

. Seleccionar un Inversor con mayor capacidad

Solucién

OrAWNPROA®DN

Nombre de fallo | Sobretension al acelerar

Cadigo de fallo | E-05

1. La tension de entrada es demasiado alta

. Hay una fuerza externa que impulsa al motor a funcionar durante la aceleracion
. El tiempo de aceleracion es demasiado corto

. No ha instalado la unidad de frenado y la resistencia de frenado

Motivo

. Ajustar la tensién a un rango normal

. Anular la fuerza externa

. Aumentar el tiempo de aceleracion

. Instalar la unidad de frenado y la resistencia de frenado

Solucién

A WONPRERP(AMAWONDN
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Nombre de fallo

Sobretension al decelerar

Cadigo de fallo

E-06

1. La tension de entrada es demasiado alta

. Aumentar el tiempo de deceleracion

Motivo 2. Hay una fuerza externa que impulsa al motor a funcionar durante la deceleracion
3. El tiempo de deceleracion es demasiado corto
4. No ha instalado la unidad de frenado y la resistencia de frenado
1. Ajustar la tension a un rango normal
L, 2. Anular la fuerza externa
Solucion
3
4

. Instalar la unidad de frenado y la resistencia de frenado

Nombre de fallo

Sobretensién con funcionamiento a velocidad constante

Cadigo de fallo

E-07

1. La tension de entrada es demasiado alta

Motivo 2. Hay una fuerza externa que impulsa al motor a funcionar durante la ejecucion del
Inversor
" 1. Ajustar la tension a un rango normal
Solucién

2. Anular la fuerza externa o instalar la resistencia de frenado

Nombre de fallo

Fallo en la fuente de alimentacion

Cadigo de fallo

E-08

Motivo

1. La tensién de entrada esté fuera de rango

Solucién

1. Ajustar la tension a un rango normal

Nombre de fallo

Falla de baja tension

Cadigo de fallo

E-09

Motivo

=

. Apagado instantaneo

. La tension de entrada est4 fuera de rango

. La tension de Bus es anormal

. El puente rectificador y la resistencia de amortiguaciéon son anormales
. La placa de potencia es anormal

. El panel de control es anormal

Solucién

. Restablecimiento por fallos
. Ajustar la tensién a un rango normal
Solicitar asistencia técnica
Solicitar asistencia técnica
Solicitar asistencia técnica
Solicitar asistencia técnica

oA WNRlooswN
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Nombre de fallo

Sobrecarga del Inversor

Cadigo de fallo

E-10

Motivo

1. La carga es demasiado pesada o se produce un bloqueo del motor
2. La capacidad del Inversor es demasiado pequefia

Solucién

1. Reducir la carga, comprobar el estado del motor y la maquinaria
2. Seleccionar un Inversor de mayor capacidad

Nombre de fallo

Sobrecarga del motor

Cadigo de fallo

E-11

1. P9-01 esta mal ajustado

Motivo 2. La carga es demasiado pesada o se produce un bloqueo del motor
3. La capacidad del Inversor es demasiado pequefia
1. Ajustar P9-01 correctamente
Solucién 2. Reducir la carga, comprobar el estado del motor y la maquinaria

3. Seleccionar un Inversor de mayor capacidad

Nombre de fallo

Fallo en la fase de entrada

Cadigo de fallo

E-12

1. La fuente de alimentacion trifasica de entrada es anormal

. Solicitar asistencia técnica

. 2. La placa de potencia es anormal
Motivo

3. El panel de control es anormal
4. La placa de prevencion de rayos es anormal
1. Compruebe la fuente de alimentacion y restablezca a la normalidad

L 2. Solicitar asistencia técnica

Solucion

3
4

. Solicitar asistencia técnica

Nombre de fallo

Fallo en la fase de salida

Cadigo de fallo

E-13

Motivo

1. La conexién entre el Inversor y el motor es anormal

. Desequilibrio de la tensién de salida durante el funcionamiento del motor
. La placa de potencia es anormal

. El médulo IGBT es anormal

Solucién

([~ WD

. Inspeccionar si el motor esta dafiado, el aislamiento desgastado o el cable
dafiado

. Asegurarse de que el bobinado trifasico del motor sea normal
3. Solicitar asistencia técnica
4. Solicitar asistencia técnica

N
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Nombre de fallo

Sobrecalentamiento del médulo IGBT

Cadigo de fallo

E-14

Motivo

=

. La temperatura ambiente es demasiado alta

. El conducto de aire esta bloqueado

. Los ventiladores de refrigeracion estan rotos

. La resistencia térmica (sensor de temperatura) del médulo esté rota
. EI médulo IGBT esté roto

Solucién

. Reducir la temperatura ambiente

. Limpiar y despejar el conducto de aire
Reemplazar los ventiladores de refrigeracion
. Reemplazar la resistencia térmica

. Reemplazar el médulo IGBT

Nombre de fallo

Fallo del dispositivo periférico

Cadigo de fallo

E-15

Motivo

1. El terminal DI recibe sefial de fallo externa generada por un dispositivo periférico.

Solucién

1. Reiniciar el funcionamiento

Nombre de fallo

Fallo de comunicacién

Cadigo de fallo

E-16

. El'equipo principal funciona de manera anormal

1
Motivo 2. El cable de comunicacioén es anormal
3. El Grupo PD esta mal ajustado
1. Comprobar la conexién del equipo principal
Solucién 2. Comprobar la conexién de comunicacion
3

. Ajustar el Grupo PD correctamente

Nombre de fallo

Fallo de deteccion de corriente

Cadigo de fallo

E-18

Motivo

1. El Dispositivo Hall es anormal
2. La placa de potencia es anormal

Solucién

1. Comprobar el Dispositivo Hall y la conexion
2. Reemplazar la placa de potencia
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Nombre de fallo

Fallo de autoajuste

Cadigo de fallo

E-19

Motivo

1. Los parametros del motor estan mal ajustados
2. El proceso de identificacion de parametros se retrasa

Solucién

1. Ajustar los parametros segun la placa de caracteristicas del motor
2. Comprobar los cables que conectan el Inversor con el motor

Nombre de fallo

Fallo de lectura/escritura EEPROM

Cadigo de fallo

E-21

Motivo

1. El chip EEPROM esta roto

Solucién

1. Reemplazar la placa principal

Nombre de fallo

Falla en el hardware del Inversor

Cadigo de fallo

E-22

Motivo

1. Sobretension
2. Sobrecorriente

Solucién

1. Tratar como fallo de sobretension
2. Tratar como fallo de sobrecorriente

Nombre de fallo

Fallo de cortocircuito a tierra

Cadigo de fallo

E-23

Motivo

1. El motor esté en cortocircuito a tierra

Solucién

1. Reemplazar cables o el motor

Nombre de fallo

Solicitar asistencia técnica

Cadigo de fallo

E-26

Motivo

1. Solicitar asistencia técnica

Solucién

1. Solicitar asistencia técnica

Nombre de fallo

Falla personalizada 1

Cadigo de fallo

E-27

Motivo

1. El terminal DI recibe la sefial de fallo personalizado 1

Solucién

1. Reiniciar el funcionamiento
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Nombre de fallo

Falla personalizada 2

Cadigo de fallo

E-28

Motivo

1. El terminal DI recibe la sefial de fallo personalizado 2

Solucién

1. Reiniciar el funcionamiento

Nombre de fallo

Fallo de tiempo de encendido acumulado

Cadigo de fallo

E-29

Motivo

1. El tiempo de encendido acumulado alcanza el valor de ajuste

Solucién

1. Solicitar asistencia técnica

Nombre de fallo

Fallo de desconexion

Cadigo de fallo

E-30

Motivo

1. P9-64 La corriente de funcionamiento del Inversor es inferior a P9-64

Solucién

1. Confirmar si la carga se separa y si P9-64 y P9-65 estan bien ajustados

Nombre de fallo

Fallo de pérdida de realimentacién PID en funcionamiento

Cadigo de fallo

E-31

Motivo

1. La realimentacion del PID es menor que PA-26

Solucién

1. Comprobar la sefial de realimentacién PID o ajuste PA-26 correctamente

Nombre de fallo

Fallo de limitacion de corriente

Cadigo de fallo

E-40

Motivo

1. Sila carga es pesada o el motor esta bloqueado
2. La capacidad del Inversor es demasiado pequefia

Solucién

1. Reducir la carga y detectar el estado del motor y la maquinaria
2. Seleccionar un Inversor de mayor capacidad
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8.2 Fallas comunes (razones y soluciones)

aaaa8

N° Falla Motivo Solucién
La tension de entrada es 0 o muy bajo.
La fuente de alimentacion conmutada
de la placa de potencia esta rota. Comprobar la fuente de alimentacion
1 Sin visualizacion | El puente rectificador esta roto. de entrada.
al encender | Las resistencias de amortiguacion Volver a conectar el teclado y el cable
lestan rotas plano de 40 hilos.
El panel de control o el teclado estan
rotos.
Se visualiza E-23| El motor o la linea de salida estan Medir el aislamiento del motor y la
2 al encender [cortocircuitados a tierra. linea de salida con un magneto-
El Inversor esta dafiado. ohmimetro.
Frecuencia portadora muy alta.
. . Los ventiladores o el conducto de aire | Reducir la frecuencia portadora (PO-
Se visualiza E-14| )
3 . lestan rotos. 15). Reemplazar los ventiladores y
con frecuencia . ) )
Los componentes internos del Inversor [despejar el conducto de aire.
lestan rotos (como el termistor).
El motor y los cables son anormales.
El motor no Los parametros del Inversor estan mal | Asegurar que la conexion del
funciona al ajustados (parametros del motor). Inversor y el motor esté correcta.
4 eiecutar el La conexion de los cables de la placa  |[Reemplazar el motor o eliminar el
] de potencia y el panel de control no es  [fallo mecanico. Comprobar y
Inversor .
buena. restablecer los parametros del motor.
La placa de potencia esté rota.
Comprobar y restablecer los
El parametro esta mal ajustado. parametros del Grupo P4.
5 El terminal digital| La sefial externa es errénea. Reconectar el cable de sefial
es invalido El puente entre PLC y +24V esta suelto.lexterna.
El panel de control esta roto. Reconectar el puente entre PLC y
+24V
Fallos de . . .
- Los parametros del motor estan mal Restablecer los parametros del motor|
sobretensiony |_: - :
6 lsobrecorriente se ajustados. (o] (eallzar un autoajuste.
muestran con El tiempo ACC/DEC es inadecuado. Ajuste el tiempo ACC/DEC
: La carga fluctda. correctamente.
frecuencia
Pantalla de | Fallo en la inicializacién del Inversor.
. . Comprobar el teclado y el cable
encendido Los componentes relativos del panel de .
7 plano de 40 hilos. Reemplazar el

control estan rotos.

panel de control.
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Capitulo 9 Protocolo de Comunicacion MODBUS

El Inversor Serie AE300 proporciona una interfaz de comunicacion RS485 y adopta el protocolo de
comunicacién MODBUS. El usuario puede realizar el monitoreo centralizado a través de PC/PLC, equipo
central, y también puede establecer los comandos de funcionamiento del Inversor, modificar o leer los
parametros de funcion, leer el estado de funcionamiento y la informacion de fallos, etc.

9.1 Acerca del protocolo

Este protocolo de comunicacién serial define la informacién de transmision y el formato de uso en la
comunicacion en serie. Incluye los formatos de sondeo del maestro, transmisién y respuesta del esclavo,
y el método de codificacién maestro con el contenido que incluye la direccion del esclavo (o direccién de
difusién), el comando, los datos de transmisién y la comprobacién de errores. La respuesta del esclavo
adopta la misma estructura, incluyendo la confirmacion de la accion, la devolucion de los datos y la
comprobacion de errores, entre otros. Si el esclavo sufre un error mientras recibe la informacion o no puede
finalizar la accién solicitada por el maestro, enviara una sefial de fallo al maestro como respuesta.

9.2 Método de aplicacion

El Inversor puede conectarse a una red de control PC/PLC “Maestro Unico-Multiples esclavos” con bus
RS485.

9.3 Estructura del Bus

(1) Modo de interfaz

RS485
(2) Modo de transmision
Ofrecen modo de transmisién asincrono en serie y semiduplex. Al mismo tiempo, sélo uno puede enviar
los datos y el otro sdlo recibirlos entre maestro y esclavo. En la comunicacion asincrona en serie, los datos
se envian trama a trama en forma de mensaje.
(3) Estructura topoldgica
En un sistema “Maestro unico-Multiples esclavos”, el rango de configuracion de la direccion del esclavo es
de 0 a 247. 0 se refiere a la direccion de comunicacion de difusion. La direccién del esclavo debe ser
exclusiva en la red. Esta es la condicién basica de la comunicacion MODBUS.

9.4 Descripcion del Protocolo

El protocolo de comunicacién del Inversor Serie AE300 es un tipo de protocolo de comunicacién maestro-
esclavo serie asincrono. En la red, sélo un equipo (maestro) puede construir un protocolo (denominado
“Consulta/Comando”). Otros equipos (esclavos) responden a la “Consulta/Comando” del maestro sélo
proporcionando los datos, o realizando la accién de acuerdo con la “Consulta/Comando” del maestro. Aqui,
el maestro es el computador personal, los equipos de control industrial o el controlador légico programable,
y el esclavo es el Inversor u otros equipos de comunicacion con el mismo protocolo de comunicacién. El
maestro no solo puede visitar algunos esclavos por separado para comunicarse, sino que también envia
la informacion de difusion a todos los esclavos. Para la Gnica “Consulta/Comando” del maestro, todos los
esclavos devolveran una sefial que es una respuesta; para la informacién de difusién proporcionada por el
maestro, el esclavo no necesita retroalimentar una respuesta al maestro.
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9.5 Estructura de datos de comunicacién

El formato de los datos de comunicacién del protocolo MODBUS del Inversor Serie AE300 es el siguiente:
En modo RTU, el tiempo minimo de reposo MODBUS entre tramas no debe ser inferior a 3,5 bytes. La
suma de comprobacion adopta el método CRC-16. Todos los datos enviados, excepto la propia suma de
comprobacion, se incluiran en el calculo. Consulte la Seccién Verificacion CRC para mas informacion.
Tenga en cuenta que se deben mantener al menos 3,5 bytes de tiempo de reposo Modbus y no es necesario
sumarle el tiempo de reposo inicial y final.

Toda la trama del mensaje debe transmitirse como un flujo de datos continuo. Si el tiempo de espera es
superior a 1.5 bytes antes de la finalizacion de la trama, el dispositivo receptor borra el mensaje incompleto
y asume que el siguiente byte sera el campo de direccion de un nuevo mensaje. Del mismo modo, si un
nuevo mensaje comienza antes del intervalo de 3.5 bytes que sigue a un mensaje anterior, el dispositivo
receptor lo considerara como una continuacién del mensaje anterior. Debido a la confusién de la trama, al
final el valor CRC sera incorrecto y se producira un fallo de comunicacién.

Formato de trama RTU:

INICIO Tiempo de transmisién de 3.5 bytes
Direccion de esclavo Direccién de comunicacion : 0 a 247
03H: Leer parametros del esclavo
06H: Escribir parametros del esclavo

Cédigo de comando

DATO (N-1) Dato:
DATO (N-2) Direccion del parametro del cédigo de funcién, nimero
...... del pardmetro del codigo de funcién, parametro del
DATO 0 caodigo de funcion, etc..

Byte bajo CRC
Byte alto CRC
FIN Tiempo de transmisién de 3.5 bytes

Valor de deteccion: Valor CRC

9.6 Cédigo de comando y Descripcion de datos de comunicacion

9.6.1 Codigo de comando: 03H, lee N palabras. (Se pueden leer 12 caracteres como maximo).

Por ejemplo: La direccién de inicio del Inversor FOO2 del esclavo 01 lee continuamente dos valores
consecutivos.

Informacién del comando principal

Direccion 01H

Cédigo de comando 03H
Direccion inicial — byte alto FOH
Direccion inicial — byte bajo 02H
NuUmero de registro — byte alto 00H
NUmero de registro — byte alto 02H
Byte bajo CRC 56H

Byte alto CRC CBH
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Informacién de respuesta del esclavo

Direccién 01H
Cdédigo de comando 03H
Numero de byte 04H
Dato FOO2H - byte alto 00H
Dato FOO2H - byte bajo 00H
Dato FOO3H — byte alto 00H
Dato FOO3H — byte bajo 01H
Byte bajo CRC 3BH
Byte alto CRC F3H

9.6.2 Codigo de comando: 06H, escribir una palabra
Por ejemplo: Escribir 5000(1388H) en la direccion FOOAH, direccion de esclavo 02H.

Informacién de comando Maestro

Direccion 02H

Codigo de comando 06H
Direccién de datos — byte alto FOH
Direccion de datos — byte bajo 0AH
Contenido de datos — byte alto 13H
Contenido de datos — byte bajo 88H
Byte bajo CRC 97H

Byte alto CRC ADH

Informacién de respuesta del esclavo

Direccion 02H

Codigo de comando 06H
Direccién de datos — byte alto FOH
Direccion de datos — byte bajo 0AH
Contenido de datos — byte alto 13H
Contenido de datos — byte bajo 88H
Byte bajo CRC 97H

Byte alto CRC ADH

9.6.3 Revision CRC

En el modo RTU, los mensajes incluyen un campo de comprobacion de errores basado en un método CRC.
El campo CRC comprueba el contenido de todo el mensaje. EI campo CRC es de dos bytes y contiene un
valor binario de 16 bits. El dispositivo transmisor calcula el valor CRC vy lo incorpora al mensaje. El
dispositivo receptor recalcula un CRC durante la recepcién del mensaje y compara el valor calculado con
el valor real recibido en el campo CRC. Si los dos valores no son iguales, se producira un error.
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El CRC se inicia con OxFFFF. A continuacién, se inicia un proceso de aplicacion de bytes sucesivos de
ocho bits del mensaje al contenido actual del registro. Sélo se utilizan los ocho bits de datos de cada
caracter para generar el CRC. Los bits de inicio y parada, y el bit de paridad, no se aplican al CRC.

Durante la generacion del CRC, cada caracter de ocho bits se somete a una operacién XOR con el
contenido del registro. A continuacion, el resultado se desplaza en la direccidn del bit menos significativo
(LSB), con un cero en la posicién del bit mas significativo (MSB). Se extrae el LSB y se examina. Si el LSB
era un 1, el registro es entonces XOR con un valor fijo preestablecido. Si el LSB era un 0, no se produce
ninglin XOR. Este proceso se repite hasta que se hayan realizado ocho desplazamientos. Tras el ultimo
(octavo) desplazamiento, el siguiente byte de ocho bits se une mediante XOR con el valor actual del
registro, y el proceso se repite durante ocho desplazamientos mas, como se ha descrito anteriormente. El
contenido final del registro, una vez aplicados todos los bytes del mensaje, es el valor CRC.

Cuando se incorpora el CRC al mensaje, se afiade primero el byte bajo, seguido por el byte alto. A
continuacién se muestra el cédigo fuente en lenguaje C para CRC-16.

unsigned int crc_cal_value(unsigned char *data_value,unsigned char data_length)
{
int i;
unsigned int crc_value = Oxffff;
while(data_length--)
{
crc_value A= *data_value++;
for(i=0;i<8;i++)

if(crc_value&0x0001)

crc_value = (crc_value>>1)"0xa001;
else

crc_value = crc_value>>1;

}

return(crc_value);

}
9.6.4 Definicion de la direccion del parametro de comunicacion

Se trata de la definicion de la direccion del parametro de comunicacion. Se utiliza para controlar el
funcionamiento del Inversor, el estado y la configuracion de los parametros relacionados.

(1) Las reglas de marcado de la direccién de los parametros del codigo de funcion:

El numero de grupo y la marca del cédigo de funcién es la direccion del parametro para indicar las
reglas.

Direccion de los parametros del grupo PO~PF:

Byte alto: FO a FF, byte bajo: 00 a FF

Direccién de los parametros del grupo AO:

Byte alto: AO, byte bajo: 00 a FF

Direccién de los parametros del grupo UO:

Byte alto: 70H, byte bajo: 00 a FF

Por ejemplo:  P3-12, la direccion indica a F30C
PC-05, la direccion indica a FC05
A0-01, la direccion indica a A001
U0-03, la direccién indica a 7003

Nota:
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1. Grupo PF: El parametro no puede leerse ni modificarse.

2. Grupo UO: Sélo para lectura
3. Algunos parametros no pued

de pardmetros, no se pueden cambiar parametros.

en modificarse durante el funcionamiento; algunos parametros sin importar
en qué estado se encuentre el Inversor, no se pueden cambiar. Cambie los parametros del cédigo de

funcién, preste atencién al alcance de los parametros, las unidades y las instrucciones relativas.

Ademas, debido a que la EEPROM se almacena frecuentemente, se reducira su vida util. Asi que en el
modo de comunicacion, algunos cédigos de funcién no necesitan ser almacenados, sélo cambiar el valor

de la RAM. Para lograr esta funcion, cambie el orden alto de P del cédigo de funcion a 0.

A continuacién se indican las di

recciones de los cadigos de funcién correspondientes:

Protocolo de Comunicacion MODBUS

Direccion de los parametros del grupo PO~PF:

Byte alto: 00 a FF, byte bajo: 00 a FF

Direccion de los parametros del grupo AO:

Byte alto: 40, byte bajo: 00 a FF

Direccion de los parametros del grupo UO:

Byte alto: 70H, byte bajo: 00 a FF

Por ejemplo: P3-12, la direccién indica a 030C
PC-05, la direccion indica a 0C05
AO0-01, la direccién indica a 4001

Estas direcciones sélo pueden actuar escribiendo RAM, no pueden actuar leyendo. Cuando actua la

lectura, la direccioén es invalida.

(2) Direccion del parametro de Inicio/Parada

Direccion de parametro Descripcion del pardmetro
1000 * Valor de ajuste de comunicacion (-10000 a 10000) (Decimal)
1001 Frecuencia de funcionamiento
1002 Tension de Bus
1003 Tension de salida
1004 Corriente de salida
1005 Potencia de salida
1006 Torque de salida
1007 Velocidad de funcionamiento
1008 Indicador de entrada DI
1009 Estado de salida DO
100A Tension All
100B Tension Al2
100C Temperatura del radiador
100D Entrada del valor de recuento
100E Entrada del valor de longitud
100F Velocidad de carga
1010 Ajustes PID
1011 Retroalimentacion PID
1012 Proceso de ejecucion PLC
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1013 Frecuencia de impulsos de entrada HDI, la unidad es 0.01 kHz
1014 Velocidad de retroalimentacion, la unidad es 0.1 Hz

1015 Tiempo de funcionamiento restante

1016 Tension All antes de calibrado

1017 Tension Al2 antes de calibrado

1018 Reservado

1019 Velocidad lineal

101A Tiempo de encendido actual

101B Tiempo de funcionamiento actual

101C Frecuencia de impulsos de entrada HDI, la unidad es 1Hz
101D Valor de ajuste de comunicacion

101E Velocidad real de retroalimentacion

101F Visualizacién de frecuencia principal A

1020 Visualizacion de frecuencia auxiliar B

Nota:

El valor de ajuste de comunicacion es el porcentaje del valor relativo, y 10.000 corresponde a 100.00%,

10000 corresponde a -100.00%

Para los datos de frecuencia, el porcentaje es el porcentaje de frecuencia maxima relativa (P0-10).

Para los datos de torque, el porcentaje es P2-10 (limite superior de torque).

(3) Entrada de comando de control al Inversor (sélo escritura)

Direccion de la palabra

Funcion del comando

de comando
0001 : Marcha adelante
0002 : Marcha atras
0003 : Jog de avance
2000 0004 : Jog de marcha atras

0005 : Parada por inercia

0006 : Deceleracion hasta parar

0007 : Restablecimiento por fallo

(4) Lectura del estado del Inversor: (sélo lectura)
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Direccion de palabra de

estado Funcién de palabra de estado
0001 : Marcha adelante
3000 0002 : Marcha atras

0003 : Parada

(5) Parametros que bloquean la comprobacion de la contrasefia: (Si el retorno es 8888H, significa que la
comprobacion de la contrasefia es correcta).

Direccién de contrasefia Contenido de la contrasefia de acceso
1F00 P

(6) Control del terminal de salida digital: (sélo escritura)

Direccién de comando Contenido de comando
BITO : Reservado

BIT1 : Reservado

2001 BIT2 : Control de salida RELE 1

BIT3 : Control de salida RELE 2

BIT4 : Control de salida de colector abierto HDO

(7) Control de salida analégica AO1: (sélo escritura)

Direccion de comando Contenido de comando
2002 0~7FFF se refiere a 0%~ 100%

(8) Control de salida analégica AO2: (sélo escritura)

Direccion de comando Contenido de comando
2003 0~7FFF se refiere a 0%~ 100%

(9) Control de salida de impulsos: (sélo escritura)

Direcciéon de comando Contenido de comando
2004 0~7FFF se refiere a 0%~ 100%

(10) Esta funcion se requiere cuando es necesario inicializar los parametros del Inversor a través del
ordenador central.

Si PP-00 (contrasefia de usuario) no es 0, se requiere primero la verificacion de la contrasefia a través de
la comunicacién. Una vez aprobada la verificacion, en un plazo de 30 segundos, el ordenador central
inicializa los parametros.

La direccion de comunicacion para la verificacion de la contrasefia de usuario es 1FO0H, y la contrasefia
de usuario correcta se escribe directamente en la direccién, y entonces se puede completar la verificacion
de la contrasefia.

La direccion para inicializar los parametros de la comunicacion es 1F01H, y el contenido de los datos se
define de la siguiente manera:
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Direccion de inicializacion
de parametros

Funcion de comando

1FO1H

1 : Restablecer valores de fabrica

2 : Registrar la informacién con claridad

3 : Restaurar los parametros de copia de seguridad del usuario

501 : Copia de seguridad de los parametros actuales del usuario

(11) Descripcion del codigo de fallo del Inversor:

Direccion de fallo del
Inversor

Informacion de fallo del Inversor

8000

0000 : Sin falla

0001 : Reservado

0002 : Sobrecorriente al acelerar

0003 : Sobrecorriente al decelerar

0004 : Sobrecorriente durante funcionamiento a velocidad constante
0005 : Sobretension al acelerar

0006 : Sobretensién al decelerar

0007 : Sobretension durante funcionamiento a velocidad constante
0008 : Reservado

0009 : Falla de baja tensién

000A : Sobrecarga del Inversor

000B : Sobrecarga de motor

000C : Fallo de fase de entrada

000D : Fallo de fase de salida

000E : Sobrecalentamiento del médulo

000F : Falla externa

0010 : Falla de comunicacion

0011 : Falla de contactor

0012 : Falla de deteccion de corriente

0013 : Fallo de autoajuste del motor

0014 : Reservado

0015 : Falla de parametro R/W

0016 : Fallo de hardware del Inversor

0017 : Fallo de cortocircuito del motor a tierra

0018 : Reservado

0019 : Reservado

001A : Llegada de tiempo de funcionamiento

001B : Falla personalizada 1

001C : Falla personalizada 2

001D : Llegada de tiempo de ejecucion

001E : Sin carga

001F : Retroalimentacion PID perdido durante funcionamiento
0028 : Falla de limitacion de corriente rapida en el tiempo
0029 : Reservado

002A : Desviacion de velocidad excesiva

002B : Sobrevelocidad del motor
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9.6.5 Datos descriptivos de la informacién de fallo de comunicacion (cédigo de fallo)

Direccion del fallo de comunicacion

Descripcién de la funcién de fallo

0001

0000 :
: Error de contrasefia
0002 :
0003 :
8001 0004 :
0005 :
0006 :
0007 :
0008 :

Sin falla

Error de comando

Error de comprobacién CRC
Direccion invalida

Parametro invalido

Cambio de parametro no valido
Sistema bloqueado
Funcionamiento de EEPROM

9.7 Descripcién de los parametros de comunicacion del grupo PD

Velocidad de baudios

Valor de fabrica 6005

Pd-00 )
Rango de ajuste

: 300BPS

: 600BPS

: 1200BPS
: 2400BPS
: 4800BPS
: 9600BPS
: 19200BPS
: 38400BPS

~No Ok WN PO

Este parametro se utiliza para ajustar la velocidad de transmisién de datos entre el ordenador central y el
Inversor. Tenga en cuenta que la velocidad de baudios del ordenador principal y del Inversor debe ser la
misma. De lo contrario, la comunicacién sera imposible. Cuanto mayor sea la velocidad de baudios, mas

velocidad tendra la comunicacion.

Formato de datos

Valor de fabrica 0

Pd-01 )
Rango de ajuste

w N = O

: Sin comprobacion: Formato de datos <8,N,2>

: Comprobacion de paridad par: formato de datos <8,E,1>

: Comprobacion de paridad impar: formato de datos <8,0,1>
: Sin comprobacién: formato de datos <8-N-1>

El formato de los datos de configuracion del ordenador central y del Inversor debe ser el mismo; de lo

contrario, la comunicacion sera imposible.

Direccion local

Valor de fabrica 1

Pd-02

Rango de ajuste

0~247, 0 es la direccién de difusion

Cuando la direccion local es 0, es decir, la direccién de difusion puede realizar la funcién de difusion del
ordenador central. La direccion local debe ser Unica (excepto la direccion de difusion). Es la base de la
comunicacion punto a punto entre el ordenador central y el Inversor.
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Retraso de respuesta

Valor de fabrica I 2ms

Pd-03 -
Rango de ajuste

0~20ms

Retraso de respuesta: Se refiere al intervalo de tiempo desde que el Inversor termina de recibir datos hasta
que los envia al ordenador central. Si el retraso de respuesta es menor que el tiempo de procesamiento
del sistema, entonces el retraso de respuesta se basa en el tiempo de procesamiento del sistema. Si el
retraso de la respuesta es superior al tiempo de procesamiento del sistema, después de que el sistema
procese los datos, debe retrasarse para esperar a que llegue el tiempo de retraso de la respuesta y, a

continuacioén, enviar los datos al ordenador central.

Tiempo de espera de comunicacion

Valor de fabrica I 0.0s

Pd-04 )
Rango de ajuste

0.0s (invélido)
0.1~60.0s

Cuando el cédigo de funcién es 0.0 s, el parametro de tiempo de espera de comunicacion no es valido.
Cuando el cédigo de funcién se establece en un valor valido, si el intervalo de tiempo entre la comunicacién
y la siguiente comunicacion supera el tiempo de espera de comunicacion, el sistema informara de un error
de fallo de comunicacién (Err16). En circunstancias normales, se establece como no valido. En el sistema
de comunicacion continuo, establecer el parametro, puede supervisar el estado de la comunicacion.

Seleccion del protocolo de comunicacion

Valor de fabrica 1

Pd-05 .
Rango de ajuste

0 : Protocolo Modbus no estandar
1 : Protocolo Modbus estandar

PD-05=1: Seleccionar protocolo MODBUS estandar
PD-05=0: Al leer el comando, el esclavo devuelve un byte mas que el protocolo MODBUS estandar, para
mas detalles consulte la Estructura de datos de comunicaciones de este protocolo.

Seleccion de comunicacion

Valor de fabrica 0

Pd-06 )
Rango de ajuste

Unidades: Resolucion actual

0: 0.01A

1: 0.1A

Decenas: Seleccion de escritura
0: Respuesta

1: Sin respuesta

El lugar de las unidades se utiliza para confirmar la unidad de corriente de salida cuando la comunicacién

lee la corriente de salida.

El lugar de las decenas se utiliza en las aplicaciones en las que no es necesario configurar MODBUS para

escribir una respuesta.

173




