CONVERTIDORES DE FRECUENCIA ABB DE PROPOSITO GENERAL

ACS580

Libro de programas

LLLEELLAREELL

,:::::s:::: o

,é__. =

,ar .
. 4

1/150



AL HR HD
rfRomw

V 4
[ J
Indice
Panel de control
(1T 1T =1 1 1] 1 ¢ Lo LT 4

Primeros ajustes de puesta N MarCha .......cocoeiiiiiiiiiiiii e ettt e e 8
Progamas en Escalar (frecuencia)

Control de frecuencia por senales cableadas y referencia por entrada analdgica ................... 9
Control de frecuencia por sefnales cableadas con dos lugares de control y referéncias por

ENTradas ANAIOGICAS c.ouininiiiiiii et e et e st e steste s e s e e s e s e e b e era st e e s e e e e enteneeneans 13
Control de frecuencia por senales cableadas y referencia por potenciémetro de motor (DI) ... 17

Control de frecuencia por Modbus BCI (bus de campo integrado) en perfil de
COMUNICACTIONES DCU ...ttt ettt et ettt ettt e e e e e ettt eneneneneeaaaeateenenenenens 21

Control de frecuencia por Modbus BCI (bus de campo integrado) en perfil de

COMUNICACIONES ABB DIIVES ..euiiiiitieiiiieii ettt ettt e et te e e e e e eee e e e e enenenen 25
Control de frecuencia por Profibus / PROFINET ......ciuiiiiiiiiiii i ece et e e e e e eas 27
Control PID por sefales Cableadas ........cciuiiiiiiiiiii sttt s e s e ns 32
Control PID por sefnales cableadas con control de cargas auxiliares (PFC) ........cccvvvvviininnnnns 41

Control PID por sefales cableadas con control de cargas auxiliares (PFC) especial maximo de
cargas posibles con autocambio de la bomba controlada por el variador .........c.cccceeiiiniinnn.n. 52

Programas en Vectorial (rpm)
Control de velocidad por sefales cableadas y referencia por entrada analdgica .................... 57

Control de velocidad por sefales cableadas con dos lugares de control y referéncias por
] N To Y o -1 LY | ot TP 62

Control de velocidad por sefales cableadas y referencia por potenciémetro de motor (DI) ..... 68

Control de velocidad por Modbus BCI (bus de campo integrado) en perfil de comunicaciones

DICU ceitistesteeteeeeeettetetetesteste s e s e s et st satssesst st e e st et et e st antassesesse s et e seeheee e et e e e e e st sat st st entese et et et e tentenean 73
Control de velocidad por Modbus BCI (bus de campo integrado) en perfil de comunicaciones

ABB DIIVES .ttt st sttt sttt et et s e et e et st st e e e ateu st n s et e st e e et et et e et et e eaeeeee sueeeneesee et neeanean 79
Control de velocidad por Profibus / PROFINET ......cuiiiiiiiiiieiiieeiee et eeeeeee e e et e e e 81
Control de velocidad con correccidn por bailarin / brazo seguidor por sefales cableadas y
referencia por entrada analdgiCa . ....iuiniiiii i e eae 88
Control de Par por sefales cableadas .......ccouvuiiiiiiiii e 95
Control de Par Minimo / Par Maximo por sefales cableadas ...........cccoceiiiiiiiiiiiiiiiiie 100

Funciones opcionales

Control de frecuencia, funciones OpPCIONAIES .......ciuiiiriiii e 107
Control de velocidad, funciones OpCioNales .........c.iiiiiiiiiiiiii e 113
Control de par, fUNCIONES OPCIONAIES .......ocveiiriiriectecteeteceeteee et ee e sresresee s e s e sseeseeseesaassaseans 120

Buses de campo, informacidn adicional

Modbus BCl (bus de campo iNtegrado) .......iuiiiiiiiiiiiiir it e e e e e e 125
- Lecturayescritura desde PLC ......cuiuiniiiiiii et e 126
- Perfil de comunicacioN@s DCU .......cuiuiiiiiiiiiiiiiiie e e e e eae e eaeaeeeenenananennas 131
- Perfil de comunicacion@s ABB DIiVES ......c.euiuiiuieniniinineinieeen ettt e eeeeneeneaneanenees 135

2/150



AL HR HD
rfRomw

Y 4

Indice
Buses de campo, informacidn adicional
2 o) 11 o 1 PPN 140
P RO FINET .ettitiitiet ittt ettt et ettt et ee et et eer et s et e s e enesenansesesesenssesasenesesaserensaeneesenenns 148

Informacioén adicional de parametros mapeados en programas de comunicaciones

Informacién adicional de pardmetros mapeados en programas de comunicaciones .............. 149

3/150



AL IR HR
Panel de control mpmp

Generalismos

Puerto USB

En la parte inferior del panel de control hay un puerto USB

para conectar la herramienta de PC al variador. T

;rlen uencia Salida 000
El cable necesario para ello es un cable USB Tipo A / Mini ’
. A =

T'IpO B. ;ar motor 00J
En la pdgina web de ABB esta disponible la version T e

gratuita de la herramienta de PC, Drive Composer.
Recomendamos instalar el programa en el PC con el
variador conectado al mismo, de lo contrario la primera
vez que se conecte se deberan re-instalar los drivers de
comunicacién.

Control Local / Remoto

Local: las ordenes de marcha / paro y la consigna de
frecuencia/velocidad se dan con el panel de control

Remoto: las ordenes de marcha / paro y la consigna de

frecuencia/velocidad se dan tal y como se vaya a
configurar por parametros (oo 0.00h

Uso e 0.0
Con el botén Loc/Rem basculamos entre lugares de
control. En la esquina superior izquierda se informa del
lugar de control activo.

Una vez en Local, la orden de marcha se da con el botén de
Start y la orden de paro con el botdn Stop.

La consigna de velocidad o frecuencia se puede ajustar de
dos maneras (en la esquina superior derecha se informa
de la consigna actual):

— Conlos cursores de arriba / abajo

— Entrando en el menu Opciones. En Refrencia
podremos escribir la consigna y en Cambio de
direccién cambiar el sentido de giro del motor (si el
programa lo permite)

Ayuda

El botdn ? nos da ayuda sensitiva al contexto que se
visualiza en ese momento. Si visualizamos un fallo o aviso,
aparecerd el texto de ayuda que hay en el manual de
firmware respecto a ese fallo / aviso.
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https://new.abb.com/drives/es/herramientas/drive-composer

Acceso aregistro de eventos

Si entramos en Menl — Diagndsticos —
Registro de fallos y eventos — Fallos,
veremos el registro de fallos.

Al situarnos sobre un fallo y pulsar en
Detalles, nos aparecera una pantalla de
detalles del fallo dénde veremos el dia y la
hora en el que sucedié el evento.

Si en esta vista pulsamos el botén de
ayuda (?) nos dara informacién relativa al
fallo.

De la misma manera funciona el acceso a
Fallos activos, Avisos Activos o
Inhibiciones activas de la pantalla de
Diagnésticos.

Ver el estado de las senales cableadas

Si entramos en Menu — 1/0, veremos el
estado de las sefiales cableadas y suuso o
usos.

Si el uso no es el esperado, se puede
modificar desde aqui mismo.

5/150

AL HR HD
rfRomw

Rernato (™ ACSHE0 31.0Hz HRemaoto (™ ACSBEN 30.4 Hz

Frecuencia Salida ] Menii principal

[HZ 000 E: Ajustes principales [

Intensidad Motar
‘[A 000]’ B 1/0 .

Par motar [~ ™ -

[% 00 ] Diagnasticos S
Opciones 11:26 M Salir 1224 Seleccionar
Fermom (™ ACS580 11 Hz: Remow (™ ACSRAD 05 He
Diagnésticos Registro de eventos

Fallos
Otros eventos .

Cargar perfil -

Atras 1224  Seleccionar Atras 12:24  Seleccionar

Femata ™ ALS5E0 0.9 Hz  Remow (™ ACSHED 306 Hz
Fallos Detalles del fallo ————
&% Restauracion de fallo 12:24:53 Basze Code: Safe Torque Off (5091 hex)
& Safe Torque Off 1 12:24: Aux Code: 0000 0000 hex

fe Torque OFf ! Time Start: 17.042020 12:24:48
Drive On Time: 3133114
— Valores pardm en momento fallo —
Atras 12:24 Detalles Atras 12:25
Remoto (™ ACSEA0 1.0 Hz
e Safe Torque Off
La funcidn Safe Torque Off esta
activa; las sefiales del circuito de
seguridad conectadas al conector
¥STO han pasado a cero durante el
arranque, o mientras el converudor
estaba parado y se ha defdinido el
Salir 12:25
Fermnoto ™ ACSH80 30Hz  Remoto {™ ACSHB0 306 Hz

Frecuencia Salida ] Menii principal
[HZ 000 E Ajustes principales S

Intensidad Maror —

1]
: 0.000 BB :

Par motar [ A T
[% UU ] Diagnésticos S
Opciones 11:28 IMBHUI Salir 12568  Seleccionar
Rernoto {™ ACSHB0 308 Hz  Remotw (™ ACSERD 30.9 Hz
150 1/0

: . DIE: 0 Sin usa »

Diz:o ) Direccion » AT BIB0 Y Usado en varios luga.. »

DIZ 0 Usado envarios lugares » | 415 97780 ma Usado en varios | »

Di4: 0 Usado en varios lugares » ROT: 4 Listo para marcha »

E]I? 0 Usado en varios Iﬁu.gares 3 En marcha w
Atras 1256 Seleccionar Atras 1256  Seleccionar



Backups (copias de seguridad)

Cuando terminemos de realizar la puesta
en marcha, debemos realizar una copia de
seguridad en el panel de control (backup).

Para ello entraremos en Menu — Backups
— Crear backup.

Si necesitamos restaurar el backup en el
equipo o en otro equipo, entraremos en
Menu — Backups, seleccionamos el
backup que queremos restaurar,
pulsamos Seleccionar y elegimos una
opcién de restauraciéon de pardmetros, la
gran mayoria de las veces sera Restaurar
todos los pardmetros (serd necesario
tener el equipo en modo de control Local).

Si nos olvidamos de hacer el backup (o el
usuario cambia un parametro) se realizara
un backup automatico:

[m] ACSH80 23.05.2079 Backup au... w

Entrar en Parametros para su
programacion

Si entramos en Menu — Parametros —
Lista completa, llegaremos al apartado de
parametrizacidn para la realizacion del
programa.

Los estado generales (intensidad de
salida, potencia de salida...) se encuentran
en el Grupo O1.

Los estados especificos (entrada
analdgica, referencia de frecuencia...) se
encuentran en cada uno de los grupos:
analégicas en el grupo de analégicas
(Grupos 12 y 13), referencia de frecuencia
en el grupo de ajustes de frecuencia
(Grupo 28).
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Remota  {™ ACSHS0 31.0Hz Femotwm (Y ACSHA0 310 Hz
Frecuencia Salida Meni principal
i 0.00] ‘“a ™

Tmonaidad Moor ﬂ Informacidn del sistema »

@ Eficiencia energética .

00

Opciones 11.26

IMP-HI:II Salir 1304  Seleccionar

Femota ™ ACSHAD 08 Hz Remoto (™ ALS580 309 He
Backups Backups
p » Crear hackup »
[a] ACS580 23.05.2019 Backup au.. » [a] ACS580 23.05.2019 Backup au... »
[ ACShB0 25.11.2018 . O B0 25.11.2019 »
[ ACS58030.03.2020 » [ ACSH80 30.03.2020 »
Atras 13:04  Seleccionar Atras 13.05  Seleccionar
Remoto ™ ALS5E0 30.2 Hz

ACS580 25.11.2019

Seleccionar grupo restaur. param. =

Seleccionar juegos usuario 3
Seleccionar elementos de datos p..»
Atras 1305 Baleccianar
Remata (™ ACSE80 31.0H; Hemow (™ ACSS80 305 He

{ 0.00p

Meni principal
| = ]

[erecuencia Salida 000]

% Eficiencia energética S

Backups S

Intensidad Maotor

e 0.0

Opciones 1126 IMI Salir 1315  Seleccionar
Remato (™ ACS530 30.3Hz Remota ™ ACSHE0 3N.0H:
Parametros Lista completa

I:IIII'I'IFI|E!EE! 01 Yalo ctuales *
Favoritos - 03 Entradas de Referencia S
Modificado - 04 Avisos v Fallos [

05 Diagnédsticos S
06 Palabras de Control y Estado S
Atras 1315  Seleccionar Atras 1315 Seleccionar



Entrar en Parametros Modificados

Si entramos en Menl — Parametros —
Modificado, veremos todos los
parametros modificados respecto los que
vienen ajustados de fabrica.

Estan ordenados por nimero de grupo y
numero de parametro, no por orden de
modificacion.

Editar Lista de Parametros Favoritos

Recomendamos editar la lista de
parametros para incluir todos los
parametros con los que va a poder
interactuar el usuario final como, por
ejemplo: limites de frecuencias, consigna
interna de presion, nivel dormir.

Si entramos en Menu — Parametros —
Favoritos, accederemos tanto a los
parametros selecionados como a su
edicioén.

Para editar el listado hay que entrar en
Editar, ahi dentro podemos afnadir o
quitar del listado existente.

Para borrar el listado existente y emperzar
desde cero, situar el cursor encima de
Borrar todo y pulsar Borrar durante 3
segundos.
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Rernato ™ ACSHE0 305 Hz

[erecuencia Salida 000]

Intensidad Maotor
{ 0.00p

Par motor

g 0.0
Opciones 11:26 I Menl]l
Femato (™ ACSHR0 31.0 Hz
Parametros

Lista completa [

Favoritos S

Madificada

Meni principal

| =}

% Eficiencia energética S
Backups S

%! Parametros 3

Salir 1315  Seleccionar

(™ ACS5E0
Parametros modificados
Param. distintos de los de por defecto:
4519 Potencia de comparacid

Remato 3.2 H:

Atras 13:23  Seleccionar

{™ ACSEED 3.0 Hz

Remato

[Erzecuencia Salida 000]

Atras 13:23 Editar

Remoto * ACS5R0

305 Hz

Menu principal
wm

g Eficiencia energética 8

Intensidad Motar
4[A 000]’ B
ackups 3
Par motar 0 0
x :
Opciones 1:26 IME“':'I Salir 1315 Seleccionar
Remoto ™ ALCSHA0 31.4 Hz  Remoto ™ ACSSR0 30.9 Hz
Parametros Favoritos
Lista completa » ¥= Editar
Favaritos 30.01 Palabra de Limite... .0 0000 0000
Madificado » 3013 Frecuencia Minima -50.00 Hz
30.14 Frecuencia Maxima 50.00 Hz
40.11 Conj 1 realim Tiempo fil.. 0.000 s
Atras 13:29  Seleccionar Atras 1329  Seleccionar
Remoto (™ ACS5ED 309 Hz  Remoto ™ ACSHS0 31.3Hz
Editar lista favoritos Editar lista favoritos

Barrar tado

01 Yalores actuales
03 Entradas de Referencia
04 Awisos y Fallos
05 Diagndsticos

¥ ¥ ¥ r

* 30 Limites

B 3001 Palabra de Limites 1

O 30.02 Estados Limites de Par
O 3011 Yelocidad Minima

O 30,12 Welocidad Maxima

Hecho I13H:29 Eu'lurrar

13:.34- - Cerrar



Panel de control
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Primeros ajustes de puesta en marcha

Damos tension al ACS580 por primera vez

Equipo nos pide seleccionar el idioma en
el que vamos a trabajar.

Situar el cursor sobre el idioma desado y
pulsar OK.

Ajustes de pantalla

En primer lugar debemos ajustar la fecha 'y
la hora para tener un registro de eventos
coninformacidn util.

Activar el cambio de horario de verano e
invierno (ahorro diurno).

En segundo lugar debemos de ajustar el
apagado del led de retroiluminacién del
panel de control para que se a los 30
minutos tras su ultimo uso. Se volvera a
encender cuando se toque algun botdén o
cuando haya un mensaje de fallo o aviso,
que se pondra a parpadear.

8/150

English
Deutsch
Italiano

Portugues
Francais
Suomi

OK »

Remnato (™ ALSHE0 d1.0Hz  Remoto ™ ACS5E0 311 Hz

Meni principal

E: Ajustes principales »

[erecuencia Salida 000]

Intensidad Mator
{ b &S

A 0.00 §° 170 .

Par matar [ A TP

[% OU i Diagnésticos »
Opciones 11:28 IME'“UI Salir 11:27  Seleccionar
i‘?mm _p_AEISEB” H08H2  pomore ¢ AS5ED 307 Hz

Justes principales Reloj, regian, pantalla

Control de bombas y ventiladoresOff »

|diorma »
Fecha y hara
Unidades 3
Mombre convert. ACSHE0

Bus de campo Desactivado »

Funciones avanzadas .

Reloj, region, pantalla .

Restaurar valores predeterminados » l.n.f' de contacto en wista de fallo D..»
Atras 11:28  Seleccionar Atras 11:28  Seleccionar
Remom (™ ACS580 309Hz  Remato (™ ACSHS0 3.3 Hz

Fecha y hora Fecha y hora
Mostrar hora como 24 horas

Hora 11:28:35 Ahorro diurno LIE

dia.mes.afio

Mostrar fecha coma Préxima inicio de ahorro diurno 28.03
Mostrar hora como 24 horas Préxima fin de ahorro diurno 25,10
Ahorro diurno LIE
Atras 11:28 Editar Atras 11:28 Deselecc.
Remoto ™ ALSHE0 31.3Hz  Remoto ™ ACSHE0 3.1 He
Reloj, region, pantalla Ajustes de pantalla

Momhbre convert. ACSEE0 Contraste B0 %

Brillo 8%

Inf. de contacto en wista de fallo D..»
- Munca

Ahorro energético

O Blanco en negro

Mostrar en listasMameros y nombres
B Mastrar aviso de inhikicién

Atras 11:29  Seleccionar Atras 11:29 Editar

(™ ACS5E0 31.2 Hz

Ahorro energético

Remato

Munca

10 minutos
Tras 1 hora
Tras 2 horas
Tras 5 horas

Guardar

Cancelar 11:29



S ADD
Progamas en Escalar (frecuencia) FAIPIp

Control de frecuencia por senales cableadas y referencia
por entrada analdgica

Marcha / Paro DIl
Cambio de sentido de giro DI2
DI3
Dl4
DI5
DI6
Consigna de frecuencia All: 0...10V / 2...10V / 0...20mA / 4...20mA
Al2
Listo RO1
En marcha RO2
Fallo (-1) RO3
Frecuencia actual AO1
Intensidad actual AO2

Los ajustes en texto negro son pre-ajustes de fabrica, en rojo modificaciones.

Consultar apartado de funciones opcionales para el control de frecuencia.

Grupo | Parametro Nombre Ajuste Comentarios

Datos de motor.

99 3 Tipo de Motor Motor asincrono

929 4 Modo Control Motor Escalar

99 6 Intensidad Nominal de Motor Placa de motor | Se debe ajustar siempre.
99 7 Tensiéon Nominal de Motor Placa de motor | Se debe ajustar siempre.
99 8 Frecuencia Nominal de Motor 50 Hz Se debe ajustar siempre.

Opcional, se recomienda ajustar. Si no se
dispone de este dato, pero se sabe que el
99 9 Velocidad Nominal de Motor Placa de motor | motor es de unas 3000rpm, ajustar a
2850rpm. Si se sabe que el motor es de
1500rpm, ajustar a 1480 rpm.

99 10 Potencia Nominal de Motor Placa de motor | Se debe ajustar siempre.

99 11 Cos ¢ Nominal de Motor Placa de motor | Opcional.

Tipo de carga.

Lineal: cargas lineales (transportadoras,

molinos, etc.), compresores y bombas
Lineal sumergibles. NOTA: si se desconoce la

Cuadratico carga, ajustar como Lineal.

Cuadratico: cargas cuadraticas (bombas

centrifugas, ventiladores, etc.).

97 20 Relacién U/F

Ajuste de salidas de relé.

10 >4 RO1 Fuente Listo para 0 =algo lnhlbe la rpércha /1=laordende
marcha marcha esta permitida.
10 57 RO2 Euente Running 1 = cuando el variador tiene orden de
marcha. / 0 = orden de paro.
10 30 RO3 Fuente Fallo (-1) 1 =todo funciona bien / O = el variador ha

disparado por fallo.
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Grupo | Parametro Nombre Ajuste Comentarios
Ajuste de entradas analdgicas.
Sin accidn: sila consigna se da por una
12 3 Al Funcidn supervisidn Sin accion sefal O.:.10V. . .
Fallo Fallo: sila consigna se da por una sefal
4...20mAo02...10V.
0b000O: sila consigna se da por una sefal
0...10V.
12 4 Al Seleccién supervision 0b0000 Ob0001: sila consigna se da por una senal
P 0b0001 4...20mA 0 2...10V. Supervision de All <
12.17 (4mA/2V): dara fallo cuando All <
4mA/2V.
V: sila consigna se da por una sefal 0...10V
12 15 All Seleccién Unidad N ° 2"’1.0\/' . -
mA mA: sila consigna se da por una senal
0...20mA o0 4...20mA.
. . Filtro de tiempo contra perturbaciones de
12 16 All Tiempo Filtrado 0,1sg EMC radiadas.
0 V: si la consigna se da por una senal
0...10V.
ov 2 V:sila consigna se da por una senal
12 17 Al1 Min 2V oy 9 P
4mA 4 mA: sila consigna se da por una sefal
4...20mA.
10 V: si la consigna se da por una sefal
. 10V X...10V.
12 18 All Max 20 mA 20 mA: sila consigna se da por una sefal
4..20mA
. Frecuencia minima de la consigna por All.
12 19 All Escala en All Min 0 .
Ejemplo: O v = 0 Hz.
12 20 Al Escala en All Méx 50 Frecuenaa mdxima de la consigna por All.
Ejemplo: 10 v = 50 Hz.
Salidas Analégicas.
13 12 AO1 Fuente Frecuencia
13 15 AO1 Seleccién Unidad mA
13 17 AOL1 Fuente Min OHz
13 18 AOL1 Fuente Max 50 Hz
13 19 AO1 salida a AO1 fuente min 4 mA
13 20 AO1 salida a AO1 fuente max 20 mA
13 22 AO2 Fuente Intensidad del
motor
13 27 AO2 Fuente Min OA
13 28 AQO2 Fuente Max XX A Igual a 30.17.
13 29 Salida AO2 en Fuente Min AO2 4 mA
13 30 Salida AO2 en Fuente Max AO2 20 mA
Ajuste de senal de Marcha / Paro.
20 1 Ext1 Marcha/Paro,Dir In1 Mar(.:ha; In2 | In1 Marcha; In2 Dir: una sefal paraM/Py
Dir otra para Avancey Retroceso.
20 3 Extlinl fuente DI1 Senal de orden de Marcha/ Paro.
20 4 Extlin2 fuente Dl2 Para cambio de sentido de giro.
20 21 Direccién Peticidn Peticidn: para cambio de sentido de giro.
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Grupo | Parametro Nombre Ajuste Comentarios
Modo de arranque de motor en Escalar.
Paro por eje libre: a la orden de paro dejara
- el eje libre y la carga parard por inercia (para
< 2 Paro por eje libre )€ y g. P P ®
21 3 Funcién Paro ventiladores, por ejemplo).
Rampa )
Rampa: A la orden de paro hara una rampa
de deceleracion.
Normal: El motor siempre estara parado
cuando recibamos orden de marcha. NOTA:
sial arrancar con este modo se detecta
alguna fluctuacién de motor, cambiar a
Arranque en giro.
Arranque en giro: El motor puede estar
girando cuando recibamos orden de
Normal march r ejempl n lumn
21 19 Escalar Modo Marcha orma . archa (p? ejemplo, una columna de agua
Arranque en giro | que se esta descargando por la bomba o un
ventilador).
NOTA: El variador se pondrd en alarmayy,
con la primera orden de marcha, el variador
realizard una identificacién magnética de
motor (el motor no girard). Al finalizar,
quitar orden de marcha. Esto solo se
realizard una vez.
Consigna de frecuencia, rampas, frecuencias constantes y frecuencias criticas.
28 1 Extl Frecuencia Refl All Escalada La consigna de frecuencia se da por la Al
tal y como la hayamos escalado.
28 22 Frec Constante Sell Slem’pre No usada.
desactivado
28 23 Frec Constante Sel2 S]em.pre
desactivado
‘s Tiempo
28 71 Frec seleccién Rampa
r ! P Acel/Decel 1
28 72 Frec Tiempo Aceleracién 1 5sg
28 73 Frec Tiempo Decel 1 5sg
Limites.
30 13 Frecuencia Minima 50 Hz Frecuencia maxima de trabajo en
RETROCESO.
30 14 Frecuencia Maxima 50 Hz Frecuencia maxima de trabajo en AVANCE.
- 5 -
30 17 Intensidad Maxima Ajustar > 99.06 | POF éjemplo, 120% de 99.06 Intensidad
Nominal de Motor.
Funciones de fallos.
La restauracion de un fallo a través del
31 11 Restauracién Fallo Seleccién No seleccionado | botén del panel de control siempre
funciona. Puede seleccionarse por DI.
0x0000: Sin rearmes automaticos (si se
0x0000 trabaja con All como 0...10V 0 0...20mA).
31 12 Rearme Automatico Seleccion 0x0008 (0b1000): Rearme automatico del
0x0008 (0b1000) . . .
fallo All<min. Usar si la consigna se da por
una sefal 4...20mA o0 2...10V.
31 14 Numero Tentativas 5 Solosi31.12 # 0 f:antldad dereintentos de
rearme automatico.
. . Solo si 31.12 # O: tiempo durante el cual
31 15 Tiempo total de tentativas 30sg . R P
estdn activos los rearmes.
. Solo si 31.12 # O0: intento de rearme
31 16 Tiempo de Demora 5sg P
automatico cada 5sg.
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Grupo | Parametro Nombre Ajuste Comentarios
Fallo: se recomienda que siempre esté
. Fall ivado.
31 19 Perdida fase motor . a o. . aFt .. . .
Sin accién Sin accidn: usar solo para probar equipo sin
motor.
31 24 Funcién Bloqueo Fallo Fallo de motor bloqueado cuando el
31 25 Bl Limite Intensidad 90% convertidor estd sacando mas del 90% de
oqueo Limite Intensida ° corriente, durante 10sgy no se han
31 27 Bloqueo limite frecuencia 10 Hz superado los 10Hz.
. El ajuste de 31.25 debe ser inferior al de
31 28 Tiempo de bloqueo 10sg
30.17.
Configuracion de Hardware.
95 26 Motor disconnect detection Habilitar Deteccién de desconexién de motor.

Notas:
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Progamas en Escalar (frecuencia) FAIPIp

Control de frecuencia por senales cableadas con dos
lugares de control y referéncias por entradas analdgicas

Extl: Marcha / Paro DIl

Extl: Cambio de sentido de giro DI2

Cambio entre Extly Ext2 DI3

Ext2: Marcha / Paro D4

Ext2: Cambio de sentido de giro DI5

Restauracion de fallos DI6

Extl: Consigna de frecuencia All: 0...10V / 2...10V / 0...20mA / 4...20mA
Ext2: Consigna de frecuencia Al2: 0...10V / 2...10V / 0...20mA / 4...20mA
Listo RO1

En marcha RO2

Fallo (-1) RO3

Frecuencia actual AO1

Intensidad actual AO2

Los ajustes en texto negro son pre-ajustes de fabrica, en rojo modificaciones.

Consultar apartado de funciones opcionales para el control de frecuencia.

Grupo | Parametro Nombre Ajuste Comentarios

Datos de motor.

99 3 Tipo de Motor Motor asincrono

929 4 Modo Control Motor Escalar

99 6 Intensidad Nominal de Motor Placa de motor | Se debe ajustar siempre.
99 7 Tensiéon Nominal de Motor Placa de motor | Se debe ajustar siempre.
99 8 Frecuencia Nominal de Motor 50 Hz Se debe ajustar siempre.

Opcional, se recomienda ajustar. Si no se
dispone de este dato, pero se sabe que el
99 9 Velocidad Nominal de Motor Placa de motor | motor es de unas 3000rpm, ajustar a
2850rpm. Si se sabe que el motor es de
1500rpm, ajustar a 1480 rpm.

99 10 Potencia Nominal de Motor Placa de motor | Se debe ajustar siempre.

99 11 Cos ¢ Nominal de Motor Placa de motor | Opcional.

Tipo de carga.

Lineal: cargas lineales (transportadoras,

molinos, etc.), compresores y bombas
Lineal sumergibles. NOTA: si se desconoce la

Cuadratico carga, ajustar como Lineal.

Cuadratico: cargas cuadraticas (bombas

centrifugas, ventiladores, etc.).

97 20 Relacién U/F

Ajuste de salidas de relé.

10 >4 RO1 Fuente Listo para 0 =algo mhlbe la rTwe.\rcha /1=laordende
marcha marcha esta permitida.
10 57 RO2 Euente Running 1 = cuando el variador tiene orden de
marcha. / 0 = orden de paro.
10 30 RO3 Fuente Fallo (-1) 1 = todo funciona bien / O = el variador ha

disparado por fallo.
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Grupo | Parametro Nombre Ajuste Comentarios

Ajuste de entradas analdgicas.

Sin accidn: si ambas consignas se dan por
Sin accién una sefal 0...10V 0 0...20mA.
Fallo Fallo: sialguna de las consignas se da por
una senal 4...20mA o 2...10V.
0b0000: si ambas consignas se dan por una
senal 0...10V 0 0...20mA.
Ob0001: sila consigna de frecuencial se da
por una sefial 4...20mA 0 2...10Vy la
consigna de frecuencia 2 da una sefal de
0...10V 0 0...20mA. Supervisidén de All < 12.17
(4mA/2V): dara fallo cuando All < 4mA/2V
0b0100: la consigna de frecuencia 2 la da
una senal de 2...10V 0 4..20mAYy la consigna
de frecuencia 1 da una sefial de 0...10V o
0...20mA. Supervision de Al2 < 12.27
(4mA/2V): dara fallo cuando Al2 < 4mA/2V y
la consigna de frecuencia 1
0b0101: si ambas consignas dan senales
2...10V 0 4...20mA.
V: sila consigna se da por una senal 0...10V
\ 02...10V.
mA mA: sila consigna se da por una senal
0...20mA o0 4...20mA.
Filtro de tiempo contra perturbaciones de
EMC radiadas.
0 V: si la consigna se da por una senal
0...10V.
2 V:sila consigna se da por una senal
2...10V.
4 mA: sila consigna se da por una senal
4...20mA.
10 V: si la consigna se da por una senal
10V X...10V.
20 mA 20 mA: sila consigna se da por una sefal
4...20mA.
Frecuencia minima de la consigna por All.
Ejemplo: Ov = 0 Hz.
Frecuencia maxima de la consigna por All.
Ejemplo: 10 v = 50 Hz.
V: sila consigna se da por una senal 0...10V
\Y o02...10V.
mA mA: sila consigna se da por una senal
0...20mA 0 4...20mA.
Filtro de tiempo contra perturbaciones de
EMC radiadas.
0 V: si la consigna se da por una senal
0...10V.
2 V:sila consigna se da por una senal
2...10V.
4 mA: sila consigna se da por una senal
4...20mA.
10 V: si la consigna se da por una senal
10V X...10V.
20 mA 20 mA: sila consigna se da por una sefal
4...20mA.

12 3 Al Funcion supervision

0b0000
0b0001
0b0100
0b0101

12 4 Al Seleccion supervision

12 15 All Seleccién Unidad

12 16 All Tiempo Filtrado 0,1sg

ov
12 17 All Min 2V
4 mA

12 18 All Max

12 19 All Escala en All Min 0

12 20 All Escala en All Max 50

12 25 Al2 Seleccién Unidad

12 26 Al2 Tiempo Filtrado 0,1sg

oV
12 27 Al2 Min 2V
4 mA

12 28 Al2 Max
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Grupo | Parametro Nombre Ajuste Comentarios
Ajuste de entradas analdgicas.
12 | 20 |m2Escalaen iz Min 0 Frecuencia minima dela consigna por Al2
12 | 30 | A2Escalaen A2 Méx so | precuencia mixima dela consigna por Alz
Salidas Analégicas.
13 12 AO1 Fuente Frecuencia
13 15 AO1 Seleccién Unidad mA
13 17 AO1 Fuente Min O Hz
13 18 AOL1 Fuente Max 50 Hz
13 19 AOL1 salida a AO1 fuente min 4 mA
13 20 AO1 salida a AO1 fuente max 20 mA
13 22 AO2 Fuente Intensidad del
motor
13 27 AO2 Fuente Min OA
13 28 AO2 Fuente Max XX A Igual a 30.17.
13 29 Salida AO2 en Fuente Min AO2 4 mA
13 30 Salida AO2 en Fuente Max AO2 20 mA
Seleccién de lugar de control 1 / lugar de control 2.
19 11 Ext1l/Ext2 Seleccién DI3

Ajuste de senal de Marcha / Paro.

In1 Marcha; In2

In1 Marcha; In2 Dir: una sefial para M/Py

20 1 Extl Marcha/Paro/Dir Dir otra para Avancey Retroceso.

20 Extlinl fuente DI1 Senal de orden de Marcha/ Paro.

20 4 Extlin2 fuente DI2 Para cambio de sentido de giro.

0 | 6 |omcaopor | NI (e oo e e /7y
20 7 Ext2 inl fuente DI4 Senal de orden de Marcha/ Paro.

20 8 Ext2 in2 fuente DI5 Para cambio de sentido de giro.

20 21 Direccién Peticidn Peticidn: para cambio de sentido de giro.

Modo de arranque de motor en Escalar.

21 3

Funcidn Paro

Paro por eje libre
Rampa

Paro por eje libre: a la orden de paro dejara
el eje libre y la carga parara por inercia (para
ventiladores, por ejemplo).

Rampa: A la orden de paro harad una rampa
de deceleracidn.

21 19

Escalar Modo Marcha

Normal
Arranque en giro

Normal: El motor siempre estara parado
cuando recibamos orden de marcha. NOTA:
sial arrancar con este modo se detecta
alguna fluctuacién de motor, cambiar a
Arranque en giro.

Arranque en giro: El motor puede estar
girando cuando recibamos orden de
marcha (por ejemplo, una columna de agua
que se estd descargando por la bomba o un
ventilador).

NOTA: El variador se pondra en alarmayy,
con la primera orden de marcha, el variador
realizara una identificacién magnética de
motor (el motor no girard). Al finalizar,
quitar orden de marcha. Esto solo se
realizard una vez.
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Grupo

Parametro

Nombre

Ajuste

Comentarios

Consigna de frecuencia, rampas, frecuencias constantes y frecuencias criticas.

La consigna de frecuencia se da por la All,

28 11 Extl Frecuencia Refl All Escalada
tal y como la hayamos escalado.
. La consigna de frecuencia se da por la Al2,
28 15 Ext2 Frecuencia Refl Al2 Escalada
tal y como la hayamos escalado.
iem
28 22 Frec Constante Sell Sie ‘pre No usada.
desactivado
iem
28 23 Frec Constante Sel2 Sie ‘pre
desactivado
‘s Tiempo
2 71 F | R
8 rec seleccion Rampa Acel/Decel 1
28 72 Frec Tiempo Aceleracién 1 5sg
28 73 Frec Tiempo Decel 1 5sg
Limites.
30 13 Frecuencia Minima -50 Hz Frecuencia maxima de trabajo en
RETROCESO.
30 14 Frecuencia Maxima 50 Hz Frecuencia maxima de trabajo en AVANCE.
. (s . Por ejemplo, 120% de 99.06 Intensidad
30 17 Intensidad Maxima Ajustar > 99.06 reemp ? k

Nominal de Motor.

Funciones de fallos.

31 1 Restauracién Fallo Seleccién DI6
0x0000: Sin rearmes automaticos (si se
0x0000 trabaja con All como 0...10V 0 0...20mA).
31 12 Rearme Automatico Seleccidon 0x0008 (0b1000): Rearme automatico del
0x0008 (0b1000) . X .
fallo Al<min. Usar si la consigna se da por
una senal 4...20mA o0 2...10V.
31 14 Numero Tentativas 5 Solosi31l.12 # 0 'cantldad dereintentos de
rearme automatico.
. . Solo si 31.12 # 0: tiempo durante el cual
31 15 Tiempo total de tentativas 30sg X ' . tempo dur Y
estan activos los rearmes.
. Solo si 31.12 # 0: intento de rearme
31 16 Tiempo de Demora 5sg ], . ' rear
automatico cada 5sg.
Fallo: se recomienda que siempre esté
31 19 Perdida fase motor . Fallq , ac;twadg. : :
Sin accién Sin accidn: usar solo para probar equipo sin
motor.
31 24 Funcién Bloqueo Fallo Fallo de motor bloqueado cuando el
T - convertidor esta sacando mas del 90% de
31 25 Bloqueo Limite Intensidad 90% .
corriente, durante 10sg y no se han
31 27 Bloqueo limite frecuencia 10 Hz superado los 10Hz.
. El ajuste de 31.25 debe ser inferior al de
31 28 Tiempo de bloqueo 10 sg
30.17.
Configuracion de Hardware.
95 26 Motor disconnect detection Habilitar Deteccién de desconexién de motor.
Notas:
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Progamas en Escalar (frecuencia) FAIPIp

Control de frecuencia por senales cableadas y referencia
por potencidmetro de motor (DI)

Marcha / Paro DI1
Cambio de sentido de giro DI2
Incrementar referencia DI3
Decrementar referencia Di4
DI5
DI6
All
Al2
Listo RO1
En marcha RO2
Fallo (-1) RO3
Frecuencia actual AO1
Intensidad actual AO2

Los ajustes en texto negro son pre-ajustes de fabrica, en rojo modificaciones.

Consultar apartado de funciones opcionales para el control de frecuencia.

Grupo | Parametro Nombre Ajuste Comentarios

Datos de motor.

99 3 Tipo de Motor Motor asincrono

929 4 Modo Control Motor Escalar

99 6 Intensidad Nominal de Motor Placa de motor | Se debe ajustar siempre.
99 7 Tensiéon Nominal de Motor Placa de motor | Se debe ajustar siempre.
99 8 Frecuencia Nominal de Motor 50 Hz Se debe ajustar siempre.

Opcional, se recomienda ajustar. Si no se
dispone de este dato, pero se sabe que el
99 9 Velocidad Nominal de Motor Placa de motor | motor es de unas 3000rpm, ajusta a
2850rpm. Si se sabe que el motor es de
1500rpm, ajustar a 1480 rpm.

99 10 Potencia Nominal de Motor Placa de motor | Se debe ajustar siempre.

99 11 Cos ¢ Nominal de Motor Placa de motor | Opcional.

Tipo de carga.

Lineal: cargas lineales (transportadoras,

molinos, etc), compresores y bombas
Lineal sumergibles. NOTA: si se desconoce la

Cuadratico carga, ajustar como Lineal.

Cuadraticas: cargas cuadraticas (bombas

centrifugas, ventiladores, etc.).

97 20 Relacién U/F

Ajuste de salidas de relé.

10 >4 RO1 Fuente Listo para 0 =algo mhlbe la rTwe.\rcha /1=laordende
marcha marcha esta permitida.
10 57 RO2 Euente Running 1= cuando el variador tiene orden de
marcha. / 0 = orden de paro.
10 30 RO3 Fuente Fallo (-1) 1 = todo funciona bien / O = el variador ha

disparado por fallo.
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Grupo | Parametro Nombre Ajuste Comentarios
Salidas Analégicas.
13 12 AO1 Fuente Frecuencia
13 15 AO1 Seleccién Unidad mA
13 17 AO1 Fuente Min O Hz
13 18 AOL1 Fuente Max 50 Hz
13 19 AO1 salida a AO1 fuente min 4 mA
13 20 AO1 salida a AO1 fuente max 20 mA
13 22 AO2 Fuente Intensidad del
motor
13 27 AO2 Fuente Min OA
13 28 AO2 Fuente Max XX A Igual a 30.17
13 29 Salida AO2 en Fuente Min AO2 4 mA
Salida AO2 en Fuente Max
13 30 AO2 20 mA
Ajuste de senal de Marcha / Paro.
In1 Marcha: una senal para M/P. Para
cuando se trabaje en un solo sentido de
giro o cuando la funcién Potenciémetro de
In1 Marcha motor de una consigna que va de -50Hz a
20 1 Extl Marcha/Paro/Dir In1 Marcha; In2 | +50Hz.

Dir In1 Marcha; In2 Dir: una sefial para M/Py
otra para Avance y Retroceso para cuando
la funcién Potencidmetro del motor de una
consigna que va de OHz a +50Hz.

20 3 Extlinl fuente DI1 Senal de orden de Marcha/ Paro.

20 4 Ext1in2 fuente DI2 Para cambio de sentido de giro (en funcién
de 20.01).

20 21 Direccién Peticidn Peticidn: para cambio de sentido de giro.

Modo de arranque d

e motor en Escalar.

21 3

Funcidn Paro

Paro por eje libre
Rampa

Paro por eje libre: a la orden de paro dejara
el eje libre y la carga parara por inercia (para
ventiladores, por ejemplo).

Rampa: A la orden de paro harad una rampa
de deceleracidn.

21 19

Escalar Modo Marcha

Normal
Arranque en giro

Normal: El motor siempre estara parado
cuando recibamos orden de marcha. NOTA:
si al arrancar con este modo se detecta
alguna fluctuacién de motor, cambiar a
Arranque en giro.

Arranque en giro: El motor puede estar
girando cuando recibamos orden de
marcha (por ejemplo, una columna de agua
que se esta descargando por la bomba o un
ventilador).

NOTA: El variador se pondra en alarmay,
con la primera orden de marcha, el variador
realizara una identificacién magnética de
motor (el motor no girard). Al finalizar,
quitar orden de marcha. Esto solo se
realizard una vez.
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Grupo | Parametro Nombre Ajuste Comentarios
Configuracién de la funcién Potenciémetro del motor.
Habilitado (inicializar valor): siempre que se
s de orden de marcha la referencia de
Habilitado - . -
(inicializar valor) frecuencia sera la ajustada en 22.72
22 71 Pot motor Funcidn " Habilitado (retener valor): mantendra la
Habilitado - - o .
(retener valor) ultima referencia de frecuencia introducida
(modificable con convertidor parado)
incluso tras quitar tensidn al equipo.
Solo ajustar diferente de 0 si22.71 =
Habili inicializar valor, ral
22 72 Pot motor Valor inicial O Hz abl.ltado (inicializa .va on), esta sera a.
consigna de frecuencia cada vez que reciba
orden de marcha.
I laref i f i
22 73 Pot motor Fuente Incr DI3 ncrementa la referencia de frecuencia en
avance o la decrementa en retroceso.
D laref i f i
22 74 Pot motor Fuente Decr D4 ecrementa} a referencia de frecuencia en
avance o la incrementa en retroceso.
Tiempo que tardara la consigna en llegar
. desde 0 Hz hasta 50 Hz (o desde -50Hz
22 7 Potm Tiem m R
5 otmotor Tiempo rampa 5s9 hasta OHz) si mantenemos la entrada
activa.
Valor minimo de 0 Hz. Si no se trabaja con
, nal mbi nti i
22 76 Pot motor Valor min O Hz se.a deca .b]o de se .t1do de g1ro y s€
quiere cambiar de sentido de giro, ajustar
una frecuencia negativa.
22 7 Pot motor Valor max 50 Hz Valor maximo.
Consigna de frecuencia, rampas, frecuencias constantes y frecuencias criticas.
. Potenciémet
28 11 Extl Frecuencia Refl otenclometro
del motor
Siempre
28 22 Frec Constante Sell ’p No usada
desactivado
Si
28 23 Frec Constante Sel2 lem.pre
desactivado
‘s Tiempo
28 71 Frec seleccién Rampa Acel/Decel 1
28 72 Frec Tiempo Aceleracién 1 5sg
28 73 Frec Tiempo Decel 1 5sg
Limites.
s Frecuencia maxima de trabajo en
30 13 Frecuencia Minima -50 Hz RETROCESO.
30 14 Frecuencia Maxima 50 Hz Frecuencia maxima de trabajo en AVANCE.
: . . Por ejemplo, 120% de 99.06 Intensidad
30 17 Intensidad Maxima Ajustar > 99.06 J P °
Nominal de Motor.
Funciones de fallos.
La restauracion de un fallo a través del
31 11 Restauracién Fallo Selecciéon No seleccionado | botén del panel de control siempre
funciona. Puede seleccionarse por DI.
Fallo: se recomienda que siempre esté
31 19 Perdida fase motor . Fallq , af:t]ﬂdg. : :
Sin accién Sin accidn: usar solo para probar equipo sin
motor.
31 24 Funcién Bloqueo Fallo Fallo de motor bloqueado cuando el
. . convertidor esta sacando mas del 90% de
31 25 Bloqueo Limite Intensidad 90% .
corriente, durante 10sgy no se han
31 27 Bloqueo limite frecuencia 10 Hz superado los 10Hz.
. El ajuste de 31.25 debe ser inferior al de
31 28 Tiempo de bloqueo 10 sg 30.17
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Grupo ‘ Parametro ‘ Nombre Ajuste | Comentarios
Configuracion de Hardware.
95 ‘ 26 ‘ Motor disconnect detection Habilitar | Deteccién de desconexién de motor.
Notas:
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Control de frecuencia por Modbus BCI (bus de campo

integrado) en perfil de comunicaciones DCU

Paro

BIT O de la Control Word (mapa x0001).
0 =no actla / 1 = paro segun programacion del equipo.

Marcha

BIT 1 de la Control Word (mapa x0001).
0 =no actla /1 =orden de marcha.

Cambio de sentido de giro

BIT 2 de la Control Word (mapa x0001): O = avance / 1 = retroceso.

Reset del fallo

BIT 4 de la Control Word (mapa x0001)
0 =no actla /1 = restauracioén de fallo.

Consigna de frecuencia

Mapa x0002, signed integer 16 bits.
0 d = frecuencia minima / 20000 d = frecuencia maxima

Listo

BIT O de la Status Word (mapa x0004).
0 =no listo / 1 = listo para marcha.

En marcha

BIT 3 de la Status Word (mapa x0004): 0 = parado /1 = en marcha.

En punto de consigna

BIT 7 de la Status Word (mapa x0004).
0 = fuera de consigna / 1 = en consigna de frecuencia.

Limitando

BIT 8 de la Status Word (mapa x0004): 0 = no actua / 1 = limitando.

Sentido de giro

BIT 11 de la Status Word (mapa x0004): O = en avance / 1 = en retroceso.

Fallo

BIT 15 de la Status Word (mapa x0004): 0 = sin fallo / 1 = en fallo.

Frecuencia actual

Mapa x0005: integer 16 bits.
0 decimal = frecuencia minima / 20000 decimal = frecuencia maxima.

Par actual

Mapa x0006: integer 16 bits, con dos decimales.

Intensidad actual

Mapa x0007: integer 16 bits, con dos decimales.

Potencia actual

Mapa x0008: integer 16 bits, con dos decimales.

Tensién de salida

Mapa x0009: integer 16 bits, sin decimales.

Tensién de alimentacién

Mapa x0010: integer 16 bits, sin decimales.

Temperatura del convertidor

Mapa x0011: integer 16 bits, sin decimales.

Cdédigo de eventos 1

Mapa x0012: word

Palabra de limites 1

Mapa x0013: word

Palabra de limites 2

Mapa x0014: word

DI1

DI2

DI3

Dl4

DI5

Dl6

All

Al2

RO1

RO2

RO3

AO1

AO2

Los ajustes en texto negro son pre-ajustes de fabrica, en rojo modificaciones.

Consultar apartado de funciones opcionales para el control de frecuencia.

Consultar apartado de Modbus BCI (bus de campo integrado), el apartado Lectura y escritura desde

PLCy el apartado Perfil de comunicaciones DCU.
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Grupo | Parametro

Nombre

Ajuste

Comentarios

Datos de motor.

99 3 Tipo de Motor Motor asincrono

99 4 Modo Control Motor Escalar

99 6 Intensidad Nominal de Motor Placa motor Se debe ajustar siempre.

99 7 Tensién Nominal de Motor Placa motor Se debe ajustar siempre.

99 8 Frecuencia Nominal de Motor 50 Hz Se debe ajustar siempre.
Opcional, se recomienda ajustar. Si no se
dispone de este dato, pero se sabe que el

929 9 Velocidad Nominal de Motor Placa motor motor es de unas 3000rpm, ajusta a
2850rpm. Si se sabe que el motor es de
1500rpm, ajustar a 1480 rpm.

99 10 Potencia Nominal de Motor Placa motor Se debe ajustar siempre.

99 11 Cos ¢ Nominal de Motor Placa motor Opcional.

Tipo de carga.
Lineal: cargas lineales (transportadoras,
molinos, etc), compresores y bombas
. Lineal sumergibles. NOTA: si se desconoce la
97 20 Relacién U/F . g’ .
Cuadratico carga, ajustar como Lineal.

Cuadraticas: cargas cuadraticas (bombas
centrifugas, ventiladores, etc.).

Ajuste de senal de M

archa / Paro.

20 1

Extl Marcha/Paro/Dir

Bus de campo
integrado

Marcha / Paro a través del Modbus RTU BCI.

20 21

Direccién

Peticidn

Peticidn: para cambio de sentido de giro.

Modo de arranque d

e motor en Escalar.

Paro por eje libre

Paro por eje libre: a la orden de paro dejara
el eje libre y la carga parara por inercia (por

21 3 Funcién Paro Rampa ejemplo para ventiladores).
Rampa: A la orden de paro harad una rampa
de deceleracion.
Normal: El motor siempre estara parado
cuando recibamos orden de marcha. NOTA:
sial arrancar con este modo se detecta
alguna fluctuacién de motor, cambiar a
Arranque en giro.
Arranque en giro: El motor puede estar
girando cuando recibamos orden de
51 19 Escalar Modo Marcha Normal . marcha (pc’>r ejemplo, una columna de agua
Arranque en giro | que se esta descargando por la bomba o un
ventilador).
NOTA: El variador se pondra en alarmay,
con la primera orden de marcha, el variador
realizara una identificacién magnética de
motor (el motor no girard). Al finalizar,
quitar orden de marcha. Esto solo se
realizara una vez.
Consigna de frecuencia, rampas, frecuencias constantes y frecuencias criticas.
. Referencia de frecuencia a través del
28 11 Extl Frecuencia Refl BCl refl Modbus RTU integrado (BCI - EFB)
28 22 Frec Constante Sell Slem'pre No usada
desactivado
28 23 Frec Constante Sel2 Slem'pre
desactivado
s Tiempo
28 71 Frec selecciéon Rampa Acel/Decel 1
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Grupo | Parametro Nombre Ajuste Comentarios

Consigna de frecuencia, rampas, frecuencias constantes y frecuencias criticas.

28 72 Frec Tiempo Aceleracién 1 5sg
28 73 Frec Tiempo Decel 1 5sg
Limites.
30 13 Frecuencia Minima -50 Hz Frecuencia maxima de trabajo en
RETROCESO.
30 14 Frecuencia Maxima 50 Hz Frecuencia maxima de trabajo en AVANCE.
30 17 Intensidad Maxima Ajustar > 99.06 Por ejemplo, 120% de 99.06 Intensidad

Nominal de Motor.

Funciones de fallos.

La restauracién de un fallo a través del
botdn del panel de control o por bus de
31 11 Restauracion Fallo Selecciéon No seleccionado | campo (cuando el Marcha/Paro se da por
bus de campo) siempre funcionan. Puede
seleccionarse por DI.

0x0400 (0b10000000000): Rearme

31 12 Rearme Automatico Seleccion 0x0400 - .
r Y ! ! X automadtico del fallo seleccionable (31.13).
31 13 Fallo Seleccionable Ox6681 6681h: pers:hda de comunicaciones del bus
de campo integrado (BCI).
31 14 Numero Tentativas 5 Solosi31l.12 # 0 .cantldad dereintentos de
rearme automatico.
- : lo si31.12 # 0: ti I I
31 15 Tiempo total de tentativas 30sg So (,) si3 . # 0: tiempo durante el cua
estan activos los rearmes.
31 16 Tiempo de Demora 5sg Solo si ’31'.12 # 0:intento de rearme
automatico cada 5sg.
Fallo: se recomienda que siempre esté
31 19 Perdida fase motor . Fallq X af:tlvadg. : :
Sin accién Sin accidn: usar solo para probar equipo sin
motor.
31 24 Funcién Bloqueo Fallo Fallo de motor bloqueado cuando el
. ; convertidor estd sacando mas del 90% de
31 25 Bloqueo Limite Intensidad 90% .
corriente, durante 10sgy no se han
31 27 Bloqueo limite frecuencia 10 Hz superado los 10Hz.
. El ajuste de 31.25 debe ser inferior al de
31 28 Tiempo de bloqueo 10 sg 30.17

Filtrados y escalados para comunicaciones.

Modbus RTU: frecuencia a la que
corresponde 20000 decimal.

46 2 Escalado Frecuencia 50 Hz R
Rampas acel/decel: si 5 sg de rampa, son
5sg desde OHz hasta lo ajustado aqui.
46 3 Escalado Par 100% Moc.ibus RTU: Par motor actual con 2
decimales.
. Modbus RTU: Potencia de salida con 2
46 4 R 100 decimales (1000 = con 1 solo decimal).
. . Modbus RTU: Intensidad de salida con 2
46 > Escalado de intensidad 100 A decimales (en 10000 A = sin decimales).
46 12 Filtro tiempo Frec salida 20 ms
46 13 Filtro tiempo Par motor 20 ms
46 14 Filtro tiempo Potenc salida 20 ms
Modbus RTU embebido.
58 1 Habilitar protocolo Modbus RTU
58 3 Nodo > No usar nunca el nodo 0 (habitualmente el
nodo 1 es el Maestro).
58 4 Velocidad Transmision 19,2 kbps
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Grupo | Parametro | Nombre Ajuste Comentarios
Modbus RTU embebido.
58 5 Paridad 8 PAR1
58 14 Perdida Comunic Accién Fallo
58 15 Pérdida Comunic Modo Todos !os
mensajes
58 16 Pérdida Comunic Tiempo 1
Perfil DCU: Palabra de control y estado en
58 25 Perfil de control Perfil DCU los formatos que marca la organizacién
mundial Modbus.
58 26 BCI Tipo Refl Frecuencia
58 27 BCI Tipo Ref2 Par
58 28 BCI Tipo Actl Frecuencia
58 29 BCI Tipo Act2 Par
58 101 1/0 se datos 1 CW 16 bits
58 102 1/0 se datos 2 Refl 16 bits Referencia de frecuencia, parametro 58.26.
58 103 1/0 se datos 3 Ref2 16 bits Ete;?zr:ggiznd:s?:;;ngamme;;o 58.27 (no
58 104 1/0 se datos 4 SW 16 bits
58 105 1/0 se datos 5 Actl 16 bits gg?g;'encia de salida actual, pardmetro
58 106 1/0 se datos 6 Act?2 16 bits Par de salida actual, parametro 58.29.
58 107 1/0 se datos 7 1.7[16] Parametro 01.07 Intensidad de salida.
58 108 1/0 se datos 8 1.14[16] Parametro 01.14 Potencia de salida.
58 109 1/0 se datos 9 1.13[16] Parametro 01.13 Tensidn de salida.
58 110 1/0 se datos 10 95.3[16] z:trié\nrgzt;'o 95.03 Tensién de alimentacidn
s | m|vosedmon
58 112 1/0 se datos 12 4.40[16] Parametro 04.40 Cédigo de evento 1.
58 113 1/0 se datos 13 30.1[16] Parametro 30.01 Palabra de limites 1.
58 114 1/0 se datos 14 30.2[16] Parametro 30.02 Palabra de limites 1.
58 6 Ctrl comunicacién Ac'FuaIizar
Ajustes
Configuracion de Hardware.
95 26 Motor disconnect detection Habilitar Deteccién de desconexién de motor.
Notas:
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Control de frecuencia por Modbus BCI (bus de campo
integrado) en perfil de comunicaciones ABB Drives

El perfil de comunicaciones ABB no tiene un bit de marcha, un bit de paro y un bit de cambio de
sentido de giro. Lo que hay es una Maquina de Estados hasta llegar el bit de marcha / paro (hererada
del perfil PROFIDRIVE de las comunicaciones Profibus / PROFINET) y el cambio de sentido de giro se
realiza mediante consignas de frecuencia positivas (en avance) o negativas (en retroceso).

En el apartado de Modbus BCI (bus de campo integrado), el apartado Lectura y escritura desde PLCy
el apartado Perfil de comunicaciones ABB Drives hay un desarrollo de programa para PLC dénde se
tienen en cuenta todas las casuisticas de la maquina de estados comentadas en la siguiente tabla de
sefales.

BIT 3 de la Control Word (mapa x0001) tras la ejecucion de la maquina de
Paro estados.

0 = paro segun programacion del equipo.

BIT 3 de la Control Word (mapa x0001) tras la ejecucion de la maquina de

Marcha estados.

1= orden de marcha.
Cambio de sentido de giro Consigna de referencia en valor negativo (-20000d)

BIT 7 de la Control Word (mapa x0001). Tras un reset del fallo hay que hacer un
Reset del fallo ciclo del OFF1 (bit 0: 1— 0 —1).

0 =no actla / 1 = restauracion de fallo.

Mapa x0002, signed integer 16 bits.

Consigna de frecuencia -20000 d = frecuencia maxima en RETROCESO / 0 d = frecuencia minima /
20000 d = frecuencia maxima en AVANCE.

Consultar apartado Perfil de comunicaciones ABB Drives para ver la Control Word completa.

BIT 1 de la Status Word (mapa x0004).

0 =no listo / 1 = listo para marcha.

En marcha BIT 2 de la Status Word (mapa x0004): 0 = parado / 1 = en marcha.

BIT 8 de la Status Word (mapa x0004).

0 = fuera de consigna / 1 = en consigna de frecuencia.

Listo

En punto de consigna

Sobre un limite BIT 10 de la Status Word (mapa x0004): O = no actla / 1 = limite superado.
Sentido de giro ;reicr:gizié actual de signo positivo = En Avance / de signo negativo = En
Fallo BIT 3 de la Status Word (mapa x0004): 0 = sin fallo / 1 = en fallo.

Mapa x0005: integer 16 bits.
Frecuencia actual -20000 d = frecuencia maxima en RETROCESO / 0 d = frecuencia minima /

20000 d = frecuencia maxima en AVANCE.
Consultar apartado Perfil de comunicaciones ABB Drives para ver la Status Word completa.

Par actual Mapa x0006: integer 16 bits, con dos decimales.
Intensidad actual Mapa x0007: integer 16 bits, con dos decimales.
Potencia actual Mapa x0008: integer 16 bits, con dos decimales.
Tensidn de salida Mapa x0009: integer 16 bits, sin decimales.
Tension de alimentacién Mapa x0010: integer 16 bits, sin decimales.
Temperatura del convertidor Mapa x0011: integer 16 bits, sin decimales.
Cédigo de eventos 1 Mapa x0012: word

Palabra de limites 1 Mapa x0013: word

Palabra de limites 2 Mapa x0014: word
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Los ajustes en texto negro son pre-ajustes de fabrica, en rojo modificaciones.

Consultar apartado de funciones opcionales para el control de frecuencia.

Consultar apartado de Modbus BCI (bus de campo integrado), el apartado Lectura y escritura desde
PLCy el apartado Perfil de comunicaciones ABB Drives.

Grupo | Parametro Nombre | Ajuste | Comentarios

El programa a desarrollar es casi idéntico al del Perfil de comunicaciones DCU.
Para abreviar, seguir el programa detallado en Control de frecuencia por Modbus BCI (bus de campo integrado) en
perfil de comunicaciones DCU con las siguientes modificaciones.

Modbus RTU embebido.

ABB Drives: Palabra de control y estado en
58 25 Perfil de control ABB Drives los formatos ABB Drives (muy similares al
PROFIDRIVE).
s s Actualizar
58 6 Ctrl comunicacién .
Ajustes
Notas:
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Control de frecuencia por Profibus / PROFINET

Este programa es valido tanto para el perfil de comunicaciones ABB como para el perfil PROFIDRIVE.
Desde el punto de vista del variador tan solo cambia un parametro.

Ambos perfiles de comunicaciones no tienen un bit de marcha, un bit de paro y un bit de cambio de
sentido de giro. Lo que hay es una Maquina de Estados hasta llegar el bit de marcha / paro (la misma

en ambos perfiles) y el cambio de sentido de giro se realiza mediante consignas de frecuencia

positivas (en avance) o negativas (en retroceso) a través de variables "signed integer” del area de

memoria del PLC.

En los apartados PROFIBUS y PROFINET hay un desarrollo de programa para PLC ddnde se tienen en

cuenta todas las casuisticas de la maquina de estados comentadas en la siguiente tabla de sefales.

Paro

BIT 3 de la Control Word (PZD Out 1) tras la ejecucidn de la maquina de estados.
0 = paro segun programacion del equipo.

Marcha

BIT 3 de la Control Word (PZD Out 1) tras la ejecucidn de la maquina de estados.
1 = orden de marcha.

Cambio de sentido de giro

Consigna de referencia en valor negativo.
ABB Drives = -20000 d / PROFIDRIVE = -4000h.

Reset del fallo

BIT 7 de la Control Word (PZD Out 1). Tras un reset del fallo hay que hacer un ciclo

del OFF1 (bit 0: 1— 0 —1).
0 =no actla /1 = restauracion de fallo.

Consigna de frecuencia

PZD Out 2, signed integer 16 bits en variable interna de PLC, WORD en PZD.

ABB Drives = -20000 d frecuencia maxima en RETROCESO / 0 d = frecuencia
minima / 20000 d = frecuencia maxima en AVANCE.
PROFIDRIVE = -4000 h frecuencia maxima en RETROCESO / O h = frecuencia

minima / 4000 h = frecuencia maxima en AVANCE.

Listo

BIT 1 de la Status Word (PZD In1): 0 =no listo /1= listo para marcha.

En marcha

BIT 2 de la Status Word (PZD In1): O = parado /1 =en marcha.

En punto de consigna

BIT 8 de la Status Word (PZD In 1).
0 = fuera de consigna / 1 = en consigna de frecuencia.

Sobre un limite

BIT 10 de la Status Word (PZD In 1): 0 = no actua / 1 = limite superado.

Sentido de giro

Frecuencia actual de signo positivo = En Avance / de signo negativo = En
Retroceso.

Fallo

BIT 3 de la Status Word (PZD In 1): 0 = sin fallo / 1 = en fallo.

Frecuencia actual

PZD In 2, signed integer 16 bits en variable interna de PLC, WORD en PZD.

ABB Drives = -20000 d frecuencia maxima en RETROCESO / 0 d = frecuencia
minima / 20000 d = frecuencia maxima en AVANCE.
PROFIDRIVE = -4000 h frecuencia maxima en RETROCESO / O h = frecuencia

minima / 4000 h = frecuencia méaxima en AVANCE.

Par actual

PZD In 3: word, variable de PLC signed integer, con dos decimales.

Intensidad actual

PZD In 4: word, variable de PLC signed integer, con dos decimales.

Potencia actual

PZD In 5: word, variable de PLC signed integer, con dos decimales.

Tensién de salida

PZD In 6: word, variable de PLC integer, sin decimales.

Tensién de alimentacién

PZD In 7: word, variable de PLC integer, sin decimales.

Temperatura del convertidor

PZD In 8: word, variable de PLC signed integer, sin decimales.

Cédigo de eventos 1

PZD In 9: word.

Palabra de limites 1

PZD In 10: word.

Palabra de limites 2

PZD In 11: word.

Palabra de estado de drive 3

PZD In 12: word.
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Los ajustes en texto negro son pre-ajustes de fabrica, en rojo modificaciones.

Consultar apartado de funciones opcionales para el control de frecuencia.

Grupo | Parametro

Nombre

Ajuste

Comentarios

Datos de motor.

99 3 Tipo de Motor Motor asincrono

99 4 Modo Control Motor Escalar

99 6 Intensidad Nominal de Motor Placa motor Se debe ajustar siempre.

929 7 Tensién Nominal de Motor Placa motor Se debe ajustar siempre.

99 8 Frecuencia Nominal de Motor 50 Hz Se debe ajustar siempre.
Opcional, se recomienda ajustar. Si no se
dispone de este dato, pero se sabe que el

99 9 Velocidad Nominal de Motor Placa motor motor es de unas 3000rpm, ajusta a
2850rpm. Si se sabe que el motor es de
1500rpm, ajustar a 1480 rpm.

99 10 Potencia Nominal de Motor Placa motor Se debe ajustar siempre.

929 11 Cos ¢ Nominal de Motor Placa motor Opcional.

Tipo de carga.

97 20

Relacién U/F

Lineal
Cuadratico

Lineal: cargas lineales (transportadoras,
molinos, etc), compresores y bombas
sumergibles. NOTA: si se desconoce la
carga, ajustar como Lineal.

Cuadraticas: cargas cuadraticas (bombas
centrifugas, ventiladores, etc.).

Ajuste de senal de M

archa / Paro.

20 1

Extl Marcha/Paro/Dir

Bus de campo A

Marcha / Paro a través del médulo de bus
de campo opcional (Profibus / Profinet).

20 21

Direccién

Peticidn

Peticidn: para cambio de sentido de giro.

Modo de arranque d

e motor en Escalar.

21

Funcidn Paro

Paro por eje libre
Rampa

Paro por eje libre: a la orden de paro dejara
el eje libre y la carga parara por inercia (por
ejemplo para ventiladores).

Rampa: A la orden de paro harad una rampa
de deceleracidn.

21 19

Escalar Modo Marcha

Normal
Arranque en giro

Normal: El motor siempre estara parado
cuando recibamos orden de marcha. NOTA:
si al arrancar con este modo se detecta
alguna fluctuacién de motor, cambiar a
Arranque en giro.

Arranque en giro: El motor puede estar
girando cuando recibamos orden de
marcha (por ejemplo, una columna de agua
que se esta descargando por la bomba o un
ventilador).

NOTA: El variador se pondra en alarmay,
con la primera orden de marcha, el variador
realizara una identificacién magnética de
motor (el motor no girard). Al finalizar,
quitar orden de marcha. Esto solo se
realizard una vez.

Consig

na de frecuencia, rampas, frecuencias consta

ntes y frecuencias ¢

riticas.

28 1

Extl Frecuencia Refl

FBA Refl

Referencia de frecuencia a través del
maodulo de bus de campo opcional
(Profibus/Profinet).

28 22

Frec Constante Sell

Siempre
desactivado

No usada
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Grupo | Parametro Nombre Ajuste Comentarios

Consigna de frecuencia, rampas, frecuencias constantes y frecuencias criticas.

28 23 Frec Constante Sel2 dei1:213;20
< 2 Tiempo
28 71 Frec seleccidon Rampa AceI/DeF::eI 1
28 72 Frec Tiempo Aceleracién 1 5sg
28 73 Frec Tiempo Decel 1 5sg
Limites.
30 13 Frecuencia Minima -50 Hz Frecuencia maxima de trabajo en
RETROCESO.
30 14 Frecuencia Maxima 50 Hz Frecuencia maxima de trabajo en AVANCE.
30 17 Intensidad Maxima Ajustar > 99.06 Por ejemplo, 120% de 99.06 Intensidad

Nominal de Motor.

Funciones de fallos.

La restauracién de un fallo a través del
botdén del panel de control o por bus de

31 11 Restauracién Fallo Seleccién No seleccionado | campo (cuando el Marcha/Paro se da por
bus de campo) siempre funcionan. Puede
seleccionarse por DI.

31 12 Rearme Automatico Seleccidon 0x0400 0X0400, (.0b10000000000)3 Rearme
automatico del fallo seleccionable (31.13).
7510h: pérdida de comunicaciones del

31 13 Fallo Seleccionable 0x7510 modulo de bus de campo opcional
(Profibus/Profinet).

31 14 Numero Tentativas 5 Solosi31l.12 # 0 'cantldad dereintentos de
rearme automatico.

31 15 Tiempo total de tentativas 30sg9 SOIC,) s! 31'.12 # 0: tiempo durante el cual
estan activos los rearmes.

31 16 Tiempo de Demora 5sg Solo si ’31..12 # 0: intento derearme
automatico cada 5sg.

Fallo: se recomienda que siempre esté
31 19 Perdida fase motor . Fallq , ac':twad.c? : :
Sin accidn Sin accidn: usar solo para probar equipo sin
motor.
31 24 Funcién Bloqueo Fallo Fallo de motor bloqueado cuando el
T ) convertidor estd sacando mas del 90% de

31 25 Bloqueo Limite Intensidad 90% .
corriente, durante 10sgy no se han

31 27 Bloqueo limite frecuencia 10 Hz superado los 10Hz.

. El ajuste de 31.25 debe ser inferior al de

31 28 Tiempo de bloqueo 10 sg
30.17.

Filtrados y escalados para comunicaciones.
Profibus/Profinet: frecuencia a la que
corresponde 20000d (ABBDrive) / 4000h

46 2 Escalado Frecuencia 50 Hz (PROFIDRIVE).

Rampas acel/decel: si 5 sg de rampa, son
5sg desde OHz hasta lo ajustado aqui.

46 3 Escalado Par 100% Proflbus/Proﬁnet: Par motor actual con 2
decimales.

. Profibus/Profinet: Potencia de salida con 2

46 4 Escalado Potencia 100 decimales (1000 = con 1 solo decimal).

. . Profibus/Profinet: Intensidad de salida con

46 5 Escalado de intensidad 100 A 2 decimales (en 10000 A = sin decimales).

46 12 Filtro tiempo Frec salida 20 ms

46 13 Filtro tiempo Par motor 20 ms

46 14 Filtro tiempo Potenc salida 20 ms
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Grupo | Parametro | Nombre Ajuste Comentarios
Mdédulo opcional de bus de campo (Profibus / Profinet).

50 1 FBA A habilitar Habilitar Al habilitarlo detecta el médulo opcional de
bus de campo instalado.

50 2 FBA A Func Perd Comunic Fallo El variador dara fallo tras 0.3 sg sin

50 3 FBA A Tout Perd Comunic 0,3sg comunicaciones.

50 4 FBA A Tipo Refl Frecuencia La Ref 1 serd de Referencia de Frecuencia.

50 7 FBA A Tipo Actual 1 Frecuencia El Actual 1 serd de Frecuencia actual.

50 8 FBA A Tipo Actual 2 Par El Actual 2 sera de Par actual.

PROFIBUS: Ajustes del médulo opcional de bus de campo.

51 1 FBA A Tipo PROFIBUS-DP | aAutodetectado.

51 2 Node address 3 Nodo de del esclavo Profibus

51 3 Baud rate XXX Autodetectado, ajustado en el PLC.

51 4 MSG type PPO8 Autodetectado, ajustado en el PLC. El tipo
de PPO dependera del volumen de datos
comunicados de forma ciclicay de sise
trata de un DPVO o DPV1. En este ejemplo, el
PPOS8 (12 words de lectura + 12 words de
escritura) en DPV1.

51 5 Profile ABB DRIVES ABB DRIVES: Perfil de comunicaciones ABB.

PROFIdrive PROFIdrive: Perfil de comunicaciones
PROFIdrive.
PROFINET: Ajustes del médulo opcional de bus de campo.

51 1 FBA A Tipo PROFInet |0 | Autodetectado.

PNIO ABB Pro PNIO ABB Pro: Perfil de comunic. ABB.

51 2 Protocol/Profile PNIO Pdrive PNIO Pdrive: Perfil de comunic. PROFIdrive.

51 3 Commrate Auto Autodetectado.

Static IP: la IP, la Gateway y la mascara de
subred se configuran en el variador.
Static IP Temp IP: la IP, la Gateway y la mascara de

51 4 IP configuration Temp IP subred se asignan en el PLC.

51 5 IP address 1 192 Si51.04 = Temp IP — asignar desde el PLC.

51 6 IP address 2 180 Si51.04 = Temp IP — asignar desde el PLC.

51 7 IP address 3 0 Si51.04 = Temp IP — asignar desde el PLC.

51 8 IP address 4 p) Si51.04 = Temp IP — asignar desde el PLC.

51 9 Subnet CIDR 24 24: mascara de subred 255.255.255.000

51 10 GW address 1 192 Si51.04 = Temp IP — asignar desde el PLC.

51 11 GW address 2 180 Si51.04 = Temp IP — asignar desde el PLC.

51 12 GW address 3 0 Si51.04 = Temp IP — asignar desde el PLC.

51 13 GW address 4 p) Si51.04 = Temp IP — asignar desde el PLC.
Autodetectado ajustado en el PLC. El tipo
de PPO dependera del volumen de datos
comunicados de forma ciclica. En este
ejemplo, el PPO7 (12 words de lectura + 12

51 20 Telegram type PPO7 words de escritura).
Nombre PROFINET.
0: se asigna desde el PLC (lo mas habitual)
1: nombre = abbdrive-1

51 25 PN Name Index 0 99: nombre = abbdrive-99
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Grupo | Parametro | Nombre Ajuste Comentarios
Datos de lectura desde PLC de forma ciclica (Profibus/Profinet).
52 1 FBAADataln1 SW 16 bits PZD In 1: Status word de 16 bits.
52 p) FBA A Dataln?2 Actl 16 bits PZD In 2: Frecuencia actual (50.07).
52 3 FBAADataln 3 Act? 16 bits PZD In 3: Par actual (50.08).
52 4 FBAADataln4 1.7[16] PZD In 4: Intensidad de salida (01.07).
52 5 FBAADataln5 1.14[16] PZD In 5: Potencia de salida (01.14).
52 6 FBA ADataln 6 1.13[16] PZD In 6: Tension de salida (01.13).
52 7 EBA A Dataln 7 95.3[16] PZD In 7: Tensién de alimentacién (95.03).
PZD In 8: Temperatura del convertidor en %
52 8 FBA A DataIn 8 5.11[16] (05.11).
52 9 FBA A Dataln 9 4.40[16] PZD In 9: Cédigo de evento 1(04.40).
52 10 FBA A Data In 10 30.1[16] PZD In 10: Palabra de limites 1 (30.01).
52 11 FBA A Data In 11 30.2[16] PZD In 11: Palabra de limites 2 (30.02).
PZD In 12: Palabra de estado de drive 3
52 12 FBA A Dataln 12 6.21[16] (06.21).
Datos de escritura desde PLC de forma ciclica (Profibus/Profinet).
53 1 FBA A Data Out 1 CW 16 bits PZD Out 1: Palabra de control de 16 bits.
53 2 FBA A Data Out 2 Refl116 bits PZD Out 2: Referencia de frecuencia (50.04).
Transmitir configuracidon de comunicaciones al médulo de comunicacion (Profibus/Profinet).
Cada vez que se hace un cambio en los
grupos 50, 51, 52 'y 53 de debe transmitir los
51 27 FBA A Refresco par Configurar cambios al médulo de bus de campo.
Configuracion de Hardware.
95 26 Motor disconnect detection Habilitar Deteccién de desconexion de motor.
Notas:
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Control PID por senales cableadas

El programa ejemplo se realiza con la consigna de presion a través de la entrada analdgica 1. Al final
del programa hay modificaciones para consigna/s internas.

Marcha / Paro DIl
Frecuencia fija DI2
DI3
Dl4
DI5
Dl6
Consigna de presion (ejemplo) All: 0...10V / 2...10V / 0...20mA / 4...20mA
Presién actual (ejemplo) Al2:2...10V / 4...20mA
Listo RO1
En marcha RO2
Fallo (-1) RO3
Frecuencia actual AO1
Intensidad actual AOQ2

Parametros recomendados en Favoritos:

30.13 | Frecuencia minima

30.14 | Frecuencia maxima

. . Con los ajustes de la ganancia y la integracion del PID
40.32 | Conj 1 ganancia . ) 'g .. y 9 ..
modificaremos las dindmicas de calculo. La reaccién del PID

no ha de ser la misma en un grupo de presién doméstico, que

en una bomba de un regadio.

40.33 | Conj 1 tiempo integracidn

40.36 | Conj 1 salida minima Frecuencia minima dénde empezara el PID.

40.37 | Conj 1 salida maxima Frecuencia maxima dénde acabard el PID.

Frecuencia por debajo de la cual el equipo se ird a dormir (si

40.43 | Conj 1 Dormir Nivel )
aplica).

40.44 | Conj 1 Dormir Demora Demora a la funcién domir (si aplica).

Diferencia respecto la consigna en el que el equipo

40.47 | Conj 1 Despertar desviacién s
despertara (si aplica).

40.48 | Conj 1 Despertar demora Demora a la funcién despertar (si aplica)

Los ajustes en texto negro son pre-ajustes de fabrica, en rojo modificaciones.

Consultar apartado de funciones opcionales para el control de frecuencia.
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Grupo | Parametro Nombre Ajuste Comentarios

Datos de motor.

99 3 Tipo de Motor Motor asincrono

99 4 Modo Control Motor Escalar

99 6 Intensidad Nominal de Motor Placa de motor | Se debe ajustar siempre.

99 7 Tensiéon Nominal de Motor Placa de motor | Se debe ajustar siempre.

99 8 Frecuencia Nominal de Motor 50 Hz Se debe ajustar siempre.
Opcional, se recomienda ajustar. Si no se
dispone de este dato, pero se sabe que el

929 9 Velocidad Nominal de Motor Placa de motor | motor es de unas 3000rpm, ajustar a
2850rpm. Si se sabe que el motor es de
1500rpm, ajustar a 1480 rpm.

99 10 Potencia Nominal de Motor Placa de motor | Se debe ajustar siempre.

99 11 Cos ¢ Nominal de Motor Placa de motor | Opcional.

Tipo de carga.

Lineal: cargas lineales (transportadoras,
molinos, etc.), compresores y bombas

97 20 Relacion U/F Line,aI. sumergi’bles. NOTA: si se desconoce la
Cuadratico carga, ajustar como Lineal.
Cuadratico: cargas cuadraticas (bombas
centrifugas, ventiladores, etc.).
Ajuste de salidas de relé.
10 24 RO1 Fuente Listo para 0 =algo inhibe la rT'n‘f\rcha /1=laordende
marcha marcha estd permitida.
Running: 1 = cuando el variador tiene orden
de marcha. / 0 = orden de paro.
. Magnetizado: 1 = cuando el motor recibe
Running s . ;

10 27 RO2 Fuente Magnetizado energia / 0 = cuando no recibe energia.
NOTA: si se configura en Runningy el
variador va a dormir, la salida de relé
seguira al.

10 30 RO3 Fuente Fallo (-1) 1 : todo funciona bien / O = el variador ha
disparado por fallo.

Ajuste de entradas analdgicas.

12 3 Al Funcidn supervision Fallo
0b0100: la consigna de presion (ejemplo) se
da con una senal de 0...10V/20mAy la
presion actual (ejemplo) la da una senal

12 4 Al Seleccién supervisién 0b0100 2...10V 0 4...20mA. Supervision de Al2 < 12.27

0b0101 (4mA/2V): daré fallo cuando Al2 < 4mA/2V.
0b0101: si ademas de la sonda de
realimentacion también la consigna se da
en 2...10V 0 4...20mA.
V: sila consigna se da por una senal 0...10V

12 15 Al1 Seleccién Unidad v 02..10V. i

mA mA: sila consigna se da por una senal
0...20mA 0 4...20mA.
. . Filtro de tiempo contra perturbaciones de

12 16 All Tiempo Filtrado 0,1sg EMC radiadas.

0 V: si la consigna se da por una senal
0...10V.
ov 2 V:sila consigna se da por una sefal

12 17 All Min 2V :

2...10V.
4 mA

4 mA: sila consigna se da por una senal
4...20mA.
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Grupo | Parametro Nombre Ajuste Comentarios
Ajuste de entradas analdgicas.
10 V: si la consigna se da por una sefal
. 10V X...10V.
12 1 AllM . . ~
8 ax 20 mA 20 mA: sila consigna se da por una sefal
4...20mA.
, Frecuencia minima de la consigna por All.
12 19 All Escala en All Min 0 .
Ejemplo: Ov = 0 Hz.
, Presidn (ejemplo) maxima de consigna por
12 20 All Escala en All Max 10 AlL. Ejemplo: 10 v = 10 bares.
mA: sila sonda de presién (ejemplo) es
mA 4...20mA.
12 2 Al2 Sel i0 i . s .
> Seleccién Unidad \Y, V: sila sonda de presién (ejemplo) es
2...10V.
. . Filtro de tiempo contra perturbaciones de
12 26 Al2 Tiempo Filtrado 0,1sg EMC radiadas.
4 mA: sila sonda de presion (ejemplo) es
, 4 mA 4...20mA.
12 27 Al2 M . ‘s .
n 2V 2 V:sila sonda de presién (ejemplo) es
2...10V.
20 mA: sila sonda de presién (ejemplo) es
. 20 mA 4...20mA.
12 2 Al2 M . ‘s .
8 ax 0oV 10 V: sila sonda de presion (ejemplo) es
2...10V.
, Presién (ejemplo) minima de la
12 29 Al2 Escala en Al2 Min 0 . s .
realimentaciéon. Ejemplo: O v = O bares.
12 30 | Al2Escala en A2 Max 10 Presion (ejemplo) méxima de la
realimentacién. Ejemplo: 10 v = 10 bares.
Salidas Analégicas.
13 12 AO1 Fuente Frecuencia
13 15 AOL1 Seleccién Unidad mA
13 17 AOL1 Fuente Min OHz
13 18 AOL1 Fuente Max 50 Hz
13 19 AOLl salida a AO1 fuente min 4 mA
13 20 AOLl salida a AO1 fuente max 20 mA
13 22 AO2 Fuente Intensidad del
motor
13 27 AO2 Fuente Min 0OA
13 28 AQO2 Fuente Max XX A Igual a 30.17.
13 29 Salida AO2 en Fuente Min AO2 4 mA
13 30 Salida AO2 en Fuente Max AO2 20 mA
Ajuste de senal de Marcha / Paro.
20 1 Extl Marcha/Paro/Dir In1 Marcha In1 Marcha: una senal para Marcha/Paro
20 3 Extlinl fuente DI1 Senal de orden de Marcha/ Paro.
Avance: lo habitual
. ., Avance Peticidn: si la frecuencia fija va a tener un
20 21 Direccién s s X .
Peticidn valor negativo para que el motor gire en

RETROCESO.

Modo de arranque de motor en Escalar.

21

Funcidn Paro

Paro por eje libre
Rampa

Paro por eje libre: a la orden de paro dejara
el eje libre y la carga parara por inercia (para
ventiladores, por ejemplo).

Rampa: A la orden de paro hara una rampa
de deceleracidn.
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Grupo | Parametro Nombre Ajuste Comentarios
Modo de arranque de motor en Escalar.
Normal: El motor siempre estara parado
cuando recibamos orden de marcha. NOTA:
sial arrancar con este modo se detecta
alguna fluctuacién de motor, cambiar a
Arranque en giro.
Arranque en giro: El motor puede estar
girando cuando recibamos orden de
51 19 Escalar Modo Marcha Normal 4 marcha (p(ljr ejemplo, una columna de agua
Arranque en giro | que se esta descargando por la bomba o un
ventilador).
NOTA: El variador se pondra en alarmay,
con la primera orden de marcha, el variador
realizard una identificacién magnética de
motor (el motor no girard). Al finalizar,
quitar orden de marcha. Esto solo se
realizard una vez.
Consigna de frecuencia, rampas, frecuencias constantes y frecuencias criticas.
58 1 Extl Frecuencia Refi PID La consigna de frecuencia la da la maquina
PID del grupo 40.
58 22 Frec Constante Selt DI2 Senal digital para forzar una frecuencia
constante
28 23 Frec Constante Sel2 S]em.pre
desactivado
Si se quiere poner una frecuencia NEGATIVA
28 26 Frec Constante 1 50 Hz para cambiar el sentido de giro, entonces:
20.21 = Peticidn; 30.13 = -50Hz
‘s Tiempo
28 71 Frec seleccién Rampa Acel/Decel 1
28 72 Frec Tiempo Aceleracién 1 3sg
28 73 Frec Tiempo Decel 1 3sg
Limites.
Frecuencia maxima de trabajo en
RETROCESO. Si se la frecuencia fija es
30 13 Frecuencia Minima O Hz negativa para cambiar el sentido de giro del
motor, se requiere poner una frecuencia
NEGATIVA (-50Hz) para permitirlo.
30 14 Frecuencia Maxima 50 Hz Frecuencia maxima de trabajo en AVANCE.
. (o . Por ejemplo, 120% de 99.06 Intensidad
30 17 Intensidad Maxima Ajustar > 99.06 | o' J€MP ° '
Nominal de Motor.
Funciones de fallos.
La restauracion de un fallo a través del
31 11 Restauracién Fallo Seleccién No seleccionado | botén del panel de control siempre
funciona. Puede seleccionarse por DI.
31 12 Rearme Automatico Seleccién | 0x0008 (0b1000) | ©X0008 (0b1000): Rearme automatico del
fallo Al2<min.
31 14 Numero Tentativas 5 Solosi31.12 # 0 .cantldad dereintentos de
rearme automatico.
31 15 Tiempo total de tentativas 30'sg SoIcIJ si 31:12 # 0: tiempo durante el cual
estan activos los rearmes.
31 16 Tiempo de Demora 559 Solo si 131..12 # 0: intento de rearme
automatico cada 5sg.
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Grupo

Parametro

Nombre

Ajuste

Comentarios

31

19

Perdida fase motor

Fallo
Sin accién

Fallo: se recomienda que siempre esté
activado.

Sin accidn: usar solo para probar equipo sin
motor.

31

24

Funcién Bloqueo

Fallo

31

25

Bloqueo Limite Intensidad

90%

31

27

Bloqueo limite frecuencia

10 Hz

31

28

Tiempo de bloqueo

10 sg

Fallo de motor bloqueado cuando el
convertidor estd sacando mas del 90% de
corriente, durante 10sgy no se han
superado los 10Hz.

El ajuste de 31.25 debe ser inferior al de
30.17.

Contro

| PID - Conjunto 1.

40

PID proceso Modo operacién

Activado cuando
convert en
marcha

El calculo PID empezara cuando el equipo
reciba orden de marcha

40

Conjlrealiment 1 fuente

Al2 Escalada

Realimentacion de presion (ejemplo)
cableada en Al2 y escalada.

40

11

Conj 1realim Tiempo filtro

0,1sg

Tiempo de filtro para evitar oscilaciones
causadas por EMC radiado

40

16

Conj 1Punto ajuste 1 Fuente

All Escalada

Consigna de presion (ejemplo) cableada en
Ally escalada.

40

26

Conj 1 Punto ajuste min

0

Consigna minima permitida en bares
(ejemplo)

40

27

Conj 1 Punto ajuste max

10

Consigna maxima permitida en bares
(ejemplo)

40

31

Invertir desviacion

No invertido (Ref
- Fbk)
Invertido (Fbk -
Ref)

No invertido (Ref - Fbk): si la realimentacién
> consigna = se reduce la salida hasta un
maximo ajustado en 40.36. si la
realimentacion < consigna = se aumenta la
salida hasta un maximo ajustado en 40.37.
Invertido (Fbk - Ref): si la realimentacidon >
consigna = se aumenta la salida hasta un
maximo ajustado en 40.37.si la
realimentacion < consigna = se reduce la
salida hasta un maximo ajustado en 40.36.

40

32

Conj 1 ganancia

Texto en negro: ajuste tipico de riegos,
ventilacién, CO2, temperatura, etc.
Dindamica "lenta"

Texto en rojo: ajuste base para agua de
consumo, dindmica "rapida"

40

33

Conj 1 tiempo integracion

10 sg
1,5s9g

Texto en negro: ajuste tipico de riegos,
dinamica "lenta"

Texto en rojo: ajuste base para agua de
consumo, dindmica "rapida"

40

36

Conj 1 salida min

25 Hz

Frecuencia minima PID (los calculos PID
empezaran a partir de 25Hz).

Debe ser igual o mayor que 30.13 Frecuencia
Minima.

40

37

Conj 1 salida max

50 Hz

Frecuencia méaxima PID (los calculos PID
acabaran en 50Hz).

Debe ser inferior o igual que 30.14
Frecuencia Maxima.

40

43

Conj 1 Dormir Nivel

28 Hz

Frecuencia por debajo de la cual empezard a
contar el reloj de dormir (NO USAR en
control de caudal)

40

44

Conj 1 Dormir Demora

15sg

Tiempo tras el cual se ejecutara la funcién
dormir (NO USAR en control de caudal)

40

47

Conj 1 Despertar desviaciéon

0,5

Diferencia de presion (en bares) para la
funcién despertar (NO USAR en control de
caudal)
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Grupo | Parametro Nombre

Ajuste Comentarios

Control PID - Conjunto 1.

40 48 Conj 1 Despertar demora

Ajustar a un valor > 0 sg si se requiere. Por
ejemplo en un regadio. Cuando se para de
bombear en una superficie horizontal el
0sg agua vay viene pudiendo provocar
despertares inesperados. Hay que darle un
tiempo a que el agua se estabilice.

(NO USAR en control de caudal)

40 79 Conj1lunidades

Unidad de trabajo para control de presion
(ejemplo). Unidades disponibles: %, bar,
kPA, PA, psi, CFM, inH0, etc.

Texto usuario: seleccionar si la unidad no
esta disponible. Introducir texto en Ment —
Ajustes principales — Reloj, regién, pantalla
—> Unidades — PID externo

Bar
Texto usuario

Configuracion de Hardware.

95 26 Motor disconnect detection

Habilitar Deteccién de desconexidén de motor.

Modificaciones para hasta 8 consignas internas

Sefal 1 para seleccién consigan interna

DI3 - usada solo si mas de 1 consigna interna

Senal 2 para seleccién consigan interna

Dl4 - usada solo si mds de 2 consignas internas

Senal 3 para seleccién consigan interna DI5 — usada solo si mas de 4 consignas internas

Pardmetros recomendados en Favoritos para hasta 8 consignas internas:

40.24 Conj 1 Consignainterna O Seleccionar siempre.

40.21 Conj 1 Consignainterna 1 Seleccionar solo si se usan hasta 2 consignas internas.
40.22 Conj 1 Consigna interna 2 Seleccionar solo si se usan hasta 3 consignas internas.
40.23 Conj 1 Consigna interna 3 Seleccionar solo si se usan hasta 4 consignas internas.

Los siguientes pardmetros solo si se usan mas de 4 consignas internas

41.24 Conj 2 Consigna interna O Seleccionar solo si se usan hasta 5 consignas internas.
41.21 Conj 2 Consigna interna 1 Seleccionar solo si se usan hasta 6 consignas internas.
41.22 Conj 2 Consigna interna 2 Seleccionar solo si se usan hasta 7 consignas internas.
41.23 Conj 2 Consigna interna 3 Seleccionar solo si se usan hasta 8 consignas internas.
Con los ajustes de la ganancia y la integracion del PID modificaremos las
41.32 Conj 2 ganancia dinamicas de calculo. La reaccién del PID no ha de ser la misma en un
1133 Conj 2 tiempo integracion grupo de presiéon doméstico, que en una bomba de un regadio.
41.36 Conj 2 salida minima Frecuencia minima dénde empezara el PID.
41.37 Conj 2 salida maxima Frecuencia méaxima dénde acabara el PID.
41.43 Conj 2 Dormir Nivel Frecuencia por debajo de la cual el equipo se irda a dormir (si aplica).
41.44 Conj 2 Dormir Demora Demora a la funcién domir (si aplica).
4147 Conj 2 Despertar desviacion Dift.arencia respecto la consigna en el que el equipo despertara (si
aplica).
41.48 Conj 2 Despertar demora Demora a la funcién despertar (si aplica)
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Grupo

Parametro

Nombre

Ajuste

Comentarios

Control PID - Conjunto 1.

Punto ajuste

Punto ajuste interno: ajuste/s en un/os

4 1 j1P j 1F . . . s
0 6 Conj1Punto ajuste 1 Fuente interno parametro/s interno/s del variador.
40 19 Conj1Consignaintsell DI3 Ajustar solo si mds de 1 consigna interna.
40 20 Conj 1 Consignaint sel 2 Dl4 Ajustar solo si mds de 2 consignas internas.
. . . Consigna interna 2. Ajustar solo si se usa.
40 21 Conj1Consignainternal 2 DI5=0 / DI4=0 / DI3=1
20 25 Coni 1 Consiana interna 2 3 Consigna interna 3. Ajustar solo si se usa.
) 9 DI5=0 / DI4=1 / DI3=0
- - - Consigna interna 4. Ajustar solo si se usa.
40 23 Conj1Consignainterna 3 4 DI5S=0 / Di4=1 / DI3=1
40 o Coni 1 Consigna interna 0 1 Consigna interna 1. Ajustar siempre.
) 9 DI5=0 / DI4=0 / DI3=0
40 57 PID Seleccién Conj1/Conj2 DI5 Ajustar solo si mas de 4 consignas internas.
Control PID - Conjunto 2.
Reali 2 v : |
41 8 Conj 2 realiment 1 fuente Al2 Escalada ealimentacion de presion (ejemplo)
cableada en Al2 y escalada.
. . . . Tiempo de filtro para evitar oscilaciones
41 11 2 limT fil 1 R
Conj 2 realim Tiempo filtro 0.1sg causadas por EMC radiado
a1 16 Conj 2 Punto ajuste 1 Fuente Puhto ajuste Pun’to ajuste l.nterno: ajuste/s 'en un/os
interno pardmetro/s interno/s del variador.
41 19 Conj 2 Consigna int sel 1 DI3 Ajustar solo si mds de 5 consignas internas.
41 20 Conj 2 Consignaint sel 2 D14 Ajustar solo si mas de 6 consignas internas.
. . . Consigna interna 6. Ajustar solo si se usa.
41 21 Conj 2 Consigna interna 1l 6
) 'gnanter DIS=1 / DI4=0 / DI3=1
. . . Consigna interna 7. Ajustar solo si se usa.
41 22 Conj 2 Consigna interna 2 7
) 'gnanter DIS=1 / Dl4=1 / DI3=0
. . . Consigna interna 8. Ajustar solo si se usa.
41 23 Conj 2 Consigna interna 3 8
) 'gnanter DIS=1 / Dl4=1 / DI3=1
a1 24 Coni 2 Consiana interna 0 5 Consigna interna 5. Ajustar siempre.
) 9 DIS=1 / DI4=0 / DI3=0
a1 26 Conj 2 Punto ajuste min o anagna minima permitida en bares
(ejemplo)
a1 57 Conj 2 Punto ajuste méx 10 anagna maxima permitida en bares
(ejemplo)
No invertido (Ref - Fbk): si la realimentacién
> consigna = se reduce la salida hasta un
maximo ajustado en 41.36. si la
No invertido (Ref | realimentacidn < consigna = se aumenta la
a1 31 Invertir desviacion - Fbk) salida hasta un maximo ajustado en 41.37.
Invertido (Fbk - | Invertido (Fbk - Ref): si la realimentacién >
Ref) consigna = se aumenta la salida hasta un
maximo ajustado en 41.37.sila
realimentacidn < consigna = se reduce la
salida hasta un maximo ajustado en 41.36.
Texto en negro: ajuste tipico de riegos,
1 ventilacién, CO2, temperatura, etc.
41 32 Conj 2 ganancia 3 Dinamica "lenta"
Texto en rojo: ajuste base para agua de
consumo, dindmica "rapida"
Texto en negro: ajuste tipico de riegos,
41 33 Conj 2 tiempo integracion 10sg dinamica It'anta.
1,5sg Texto en rojo: ajuste base para agua de
consumo, dindmica "rapida"
Frecuencia minima PID (los célculos PID
41 36 Conj 2 salida min 25 Hz empezaran a partir de 25Hz).

Debe ser igual o mayor que 30.13 Frecuencia
Minima.
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Grupo

Parametro

Nombre

Ajuste

Comentarios

Control PID - Conjunto 2.

41

37

Conj 2 salida max

50 Hz

Frecuencia maxima PID (los calculos PID
acabaran en 50Hz).

Debe ser inferior o igual que 30.14
Frecuencia Maxima.

41

43

Conj 2 Dormir Nivel

28 Hz

Frecuencia por debajo de la cual empezara a
contar el reloj de dormir (NO USAR en
control de caudal)

41

44

Conj 2 Dormir Demora

15sg

Tiempo tras el cual se ejecutara la funcién
dormir (NO USAR en control de caudal)

41

47

Conj 2 Despertar desviacién

0,5

Diferencia de presidn (en bares) para la
funcidn despertar (NO USAR en control de
caudal)

41

48

Conj 2 Despertar demora

O0sg

Ajustar a un valor > 0 sg si se requiere. Por
ejemplo en un regadio. Cuando se para de
bombear en una superficie horizontal el
agua vay viene pudiendo provocar
despertares inesperados. Hay que darle un
tiempo a que el agua se estabilice.

(NO USAR en control de caudal)

41

79

Conj 2 unidades

Bar
Texto usuario

Unidad de trabajo para control de presion
(ejemplo). Unidades disponibles: %, bar,
kPA, PA, psi, CFM, inH20, etc.

Texto usuario: seleccionar sila unidad no
esta disponible. Introducir texto en Menu —
Ajustes principales — Reloj, regidn, pantalla
—> Unidades — PID externo

Notas:
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Control PID por senales cableadas con control de cargas
auxiliares (PFC)

El programa ejemplo se realiza con una consigna de presion interna y autocambio en la secuencia de
las cargas incluyendo en la secuencia el motor que controla el variador.

Al final del programa hay modificaciones para que el autocambio no incluya el motor controlado por
el variador y modificaciones para dar la consigna de PID a través de una entrada analdgica.

La cantidad maxima de motores dependera de si el autocambio incluye o no el motor controlado por
el variador. Se requiere de un relé de salida y una entrada digital por cada motor incluido en el
autocambio.

Marcha / Paro DIl
Motor 1: enclavamiento DI2
Motor 2: enclavamiento DI3: usado si hay 1 motor auxiliar.
Motor 3: enclavamiento Dl4: usado si hay 2 motores auxiliares.
Motor 4: enclavamiento DI5: usado si hay 3 motores auxiliares (requiere de médulo opcional CMOD-01).
Motor 5: enclavamiento DI6: usado si hay 4 motores auxiliares (requiere CMOD-01).
All
Presién actual (ejemplo) Al2:2...10V / 4...20mA.
PFC1 RO1: control de entrada / salida de motor
PFC2 RO2: control de entrada / salida de motor. Usado si hay 1 motor auxiliar.
PFC3 RO3: control de entrada / salida de motor. Usado si hay 2 motores auxiliares.

Frecuencia actual

AO1

Intensidad actual

AO2

RO4: control de entrada / salida de motor. Usado si hay 3 motores auxiliares.

PFC4 (requiere CMOD-01).

PECS ROS5: control de entrada / salida de motor. Usado si hay 4 motores auxiliares.
(requiere CMOD-01)

Fallo (-1) DO1

Parametros recomendados en Favoritos:

30.13 Frecuencia minima
30.14 Frecuencia maxima
40.24 Conj 1 Consigna interna O Consigna interna de presién (ejemplo) a mantener.
40.32 Conj 1 ganancia Con los ajustes de la gananciay la integracién del PID modificaremos las
dindmicas de calculo. La reaccidn del PID no ha de ser la misma en un grupo
40.33 | Conj1tiempo integracion de presién doméstico, que en una bomba de un regadio.
40.36 Conj 1 salida minima Frecuencia minima dénde empezara el PID.
40.37 Conj 1 salida maxima Frecuencia méaxima dénde acabara el PID.
40.43 Conj 1 Dormir Nivel Frecuencia por debajo de la cual el equipo se irda a dormir (si aplica).
40.44 Conj 1 Dormir Demora Demora a la funcién domir (si aplica).
40.47 Conj 1 Despertar desviacién Diferencia respecto la consigna en el que el equipo despertara (si aplica).
40.48 Conj 1 Despertar demora Demora a la funcién despertar (si aplica)
Cuando la carga controlada por el variador supere la frecuencia aqui
76.30 Velocidad marcha 1 ajustada, durante el tiempo definido en 76.55, se dara marcha a la carga

auxiliar 1. Usado si 1 motor auxiliar.
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76.31 Velocidad marcha 2 Frecuencia para marcha de carga auxiliar 2. Usado si 2 motores auxiliares.

76.32 Velocidad marcha 3 Frecuencia para marcha de carga auxiliar 3. Usado si 3 motores auxiliares.

76.33 Velocidad marcha 4 Frecuencia para marcha de carga auxiliar 4. Usado si 4 motores auxiliares.
Cuando la carga controlada por el variador baje de la frecuencia aqui

76.41 Velocidad paro 1 ajustada, durante el tiempo definido en 76.56, se parara la carga auxiliar 1.
Usado si hay 1 motor auxiliar.

76.42 Velocidad paro 2 Frecuencia de paro de carga auxliar 2. Usado si hay 2 motores auxiliares.

76.43 Velocidad paro 3 Frecuencia de paro de carga auxliar 3. Usado si hay 3 motores auxiliares.

76.44 Velocidad paro 4 Frecuencia de paro de carga auxliar 4. Usada si hay 4 motores auxiliares.

76.55 Demora de marcha Retraso de tiempo a la entrada de carga auxiliar.

76.56 Demora de paro Retraso de tiempo a la salida de carga auxiliar.

76.60 PFC tiempo rampa acel Tiempo en el que acelera el variador tras salir una carga.

76.61 PFC tiempo rampa decel Tiempo en el que decelera el variador tras entrar una carga.

7671 Intervalo autocambio Tiempo tras el cual se camk?iaré el motor controla.do por el variador si se
cumple 76.73. Usado solo si se hace un autocambio por horas (76.70).
Cuando el variador esté trabajando por debajo del % de frecuencia aqui

76.73 Nivel autocambio ajustado, se cambiard el motor controlado por el variador si se cumple
76.71. Usado solo si se hace un autocambio por horas (76.70).

Los ajustes en texto negro son pre-ajustes de fabrica, en rojo modificaciones.

Consultar apartado de funciones opcionales para el control de frecuencia.

Grupo | Parametro Nombre Ajuste Comentarios
Datos de motor.
99 3 Tipo de Motor Motor asincrono
929 4 Modo Control Motor Escalar
99 6 Intensidad Nominal de Motor Placa de motor | Se debe ajustar siempre.
99 7 Tensiéon Nominal de Motor Placa de motor | Se debe ajustar siempre.
99 8 Frecuencia Nominal de Motor 50 Hz Se debe ajustar siempre.
Opcional, se recomienda ajustar. Si no se
dispone de este dato, pero se sabe que el
99 9 Velocidad Nominal de Motor Placa de motor | motor es de unas 3000rpm, ajustar a
2850rpm. Si se sabe que el motor es de
1500rpm, ajustar a 1480 rpm.
99 10 Potencia Nominal de Motor Placa de motor | Se debe ajustar siempre.
99 11 Cos ¢ Nominal de Motor Placa de motor | Opcional.
Tipo de carga.
Lineal: cargas lineales (transportadoras,
molinos, etc.), compresores y bombas
97 20 Relacion U/F Lme’all sumergl.bles. NOTA: s1. se desconoce la
Cuadratico carga, ajustar como Lineal.
Cuadratico: cargas cuadraticas (bombas
centrifugas, ventiladores, etc.).
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Grupo | Parametro Nombre Ajuste Comentarios
Ajuste de salidas de relé.
10 24 RO1 Fuente PFC1 control de entrada / salida de motor.
10 27 RO2 Fuente PFC2 control de entrada / salida de motor.
10 30 RO3 Fuente PEC3 cgnt’rol de entrada / salida de motor. Usado
si mas de 2 motores.
Ajuste de entradas analdgicas.
12 3 Al Funcidn supervision Fallo
0b0100: la presidn actual (ejemplo) la da
< 2 s una sefal 2...10V 0 4...20mA. Supervision de
12 4 Al Seleccion supervision 060100 AI2 < 12.27 (4mA/2V): dard fallo cuando AI2 <
4mA/2V.
mA: sila sonda de presién (ejemplo) es
. . mA 4...20mA.
12 25 Al2 Sel ién Unidad . ‘2 .
eleccion Unida \Y, V: sila sonda de presién (ejemplo) es
2...10V.
. . Filtro de tiempo contra perturbaciones de
12 2 AT Fil 1
6 iempo Filtrado 0,1sg EMC radiadas.
4 mA: sila sonda de presion (ejemplo) es
; 4 mA 4...20mA.
12 27 Al2 M . ‘2 R
n 2V 2 V:sila sonda de presién (ejemplo) es
2...10V.
20 mA: sila sonda de presién (ejemplo) es
. 20 mA 4...20mA.
12 28 Al2 M . ‘. .
ax oV 10 V: sila sonda de presion (ejemplo) es
2...10V.
12 29 Al2 Escala en Al2 Min 0 Presion (ejemplo) minima de la
realimentacién. Ejemplo: 0 v = O bares.
12 30 Al2 Escala en Al2 Méx 10 Presion (ejemplo) maxima de la
realimentacién. Ejemplo: 10 v = 10 bares.
Salidas Analégicas.
13 12 AO1 Fuente Frecuencia
13 15 AO1 Seleccién Unidad mA
13 17 AO1 Fuente Min O Hz
13 18 AO1 Fuente Max 50 Hz
13 19 AO1 salida a AO1 fuente min 4 mA
13 20 AO1 salida a AO1 fuente max 20 mA
13 22 AO2 Fuente Intensidad del
motor
13 27 AO2 Fuente Min 0OA
13 28 AQO2 Fuente Max XX A Igual a 30.17.
13 29 Salida AO2 en Fuente Min AO2 4 mA
13 30 Salida AO2 en Fuente Max AO2 20 mA
Ajuste de salidas de relé del médulo opcional CMOD-0L1.
15 7 RO4 Fuente PECA c.ontlrol de entrada / salida de motor. Usado
si mas de 3 motores.
15 10 ROS Euente PECS c.ontlrol de entrada / salida de motor. Usado
si mas de 4 motores.
15 >3 DO1 Fuente Fallo (-1) 0 = hay un fallo /1 =NO hay fallo. Usado

solo si mas de 3 motores.

Lugar de control EXT2 (el lugar de control dénde funciona PFC).

19

1

Extl/Ext2 Seleccidn

EXT2

Obligado en PFC.
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Grupo | Parametro Nombre Ajuste Comentarios
Ajuste de sefal de Marcha / Paro.
20 6 Ext2 Marcha/Paro/Dir In1 Marcha In1 Marcha: una senal para Marcha/Paro.
20 8 Ext2 inl fuente DI1 Senal de orden de Marcha/ Paro.
20 21 Direccién Avance
Modo de arranque de motor en Escalar.
Paro por eje libre: a la orden de paro dejara
el eje libre y la carga parard por inercia (para
ventiladores, por ejemplo).
NOTA: cuando se trabaja con el motor
‘2 - controlador por el variador incluido en la
21 3 Funcién Paro Paro por eje libre . P - .
secuencia de autocambio, el usuario,
mediante un selector en la puerta del
armario, puede seccionar el motor “variado”
mientras estd en marcha. Ello requiere de la
configuracién de Paro por eje libre.
Arranque en giro: El variador se pondra en
alarmay, con la primera orden de marcha, el
variador cerrara uno de los relés PFCy
21 19 Escalar Modo Marcha Arranque en giro | realizard una identificacién magnética de
motor (el motor no girard). Al finalizar,
quitar orden de marcha. Esto solo se
realizard una vez.
Consigna de frecuencia, rampas, frecuencias constantes y frecuencias criticas.
58 15 Ext2 Frecuencia Refl PID La consigna de frecuencia la da la maquina
PID del grupo 40.
28 22 Frec Constante Sell S]em.pre
desactivado
28 23 Frec Constante Sel2 S]em.pre
desactivado
‘s Tiempo
28 71 Frec seleccién Rampa Acel/Decel 1
28 72 Frec Tiempo Aceleracién 1 3sg
28 73 Frec Tiempo Decel 1 3sg
Limites.
Frecuencia maxima de trabajo en
RETROCESO. Si se la frecuencia fija es
30 13 Frecuencia Minima O Hz negativa para cambiar el sentido de giro del
motor, se requiere poner una frecuencia
NEGATIVA (-50Hz) para permitirlo.
30 14 Frecuencia Maxima 50 Hz Frecuencia maxima de trabajo en AVANCE.
. L. . Por ejemplo, 120% de 99.06 Intensidad
30 17 Intensidad Maxima Ajustar > 99.06 J P °
Nominal de Motor.
Funciones de fallos.
La restauracion de un fallo a través del
31 11 Restauracién Fallo Seleccién No seleccionado | botén del panel de control siempre
funciona. Puede seleccionarse por DI.
31 12 Rearme Automatico Seleccidén | 0x0008 (0b1000) 0x0008 (Ob.1000): Rearme automatico del
fallo Al2<min.
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Grupo

Parametro Nombre

Ajuste

Comentarios

Funciones de fallos.

31

14 Numero Tentativas

Solo si 31.12 # 0: cantidad de reintentos de
rearme automatico.

31

15 Tiempo total de tentativas

30sg

Solo si 31.12 # 0: tiempo durante el cual
estan activos los rearmes.

31

16 Tiempo de Demora

5s9

Solo si 31.12 # 0: intento de rearme
automatico cada 5sg.

31

19 Perdida fase motor

Fallo
Sin accién

Fallo: se recomienda que siempre esté
activado.

Sin accidn: usar solo para probar equipo sin
motor.

31

24 Funcién Bloqueo

Fallo

31

25 Bloqueo Limite Intensidad

90%

31

27 Bloqueo limite frecuencia

10 Hz

31

28 Tiempo de bloqueo

10 sg

Fallo de motor bloqueado cuando el
convertidor estd sacando mas del 90% de
corriente, durante 10sgy no se han
superado los 10Hz.

El ajuste de 31.25 debe ser inferior al de
30.17.

Contro

| PID - Conjunto 1.

40

7 PID proceso Modo operacién

Activado cuando
convert en
marcha

El calculo PID empezara cuando el equipo
reciba orden de marcha

40

8 Conj1realiment 1 fuente

Al2 Escalada

Realimentacion de presion (ejemplo)
cableada en Al2 y escalada.

40

1 Conj 1realim Tiempo filtro

0,1sg

Tiempo de filtro para evitar oscilaciones
causadas por EMC radiado

40

16 Conj 1Punto ajuste 1 Fuente

Punto ajuste
interno

Punto ajuste interno: consigna de presién
(ejemplo) en parametro interno

40

24 Conj 1 Consignainterna O

6

CONSIGNA INTERNA, ejemplo con presién

40

26 Conj 1 Punto ajuste min

0

Consigna minima permitida en bares
(ejemplo)

40

27 Conj 1 Punto ajuste max

10

Consigna maxima permitida en bares
(ejemplo)

40

31 Invertir desviacion

No invertido (Ref

- Fbk)
Invertido (Fbk -
Ref)

No invertido (Ref - Fbk): si la realimentaciéon
> consigna = se reduce la salida hasta un
maximo ajustado en 40.36. si la
realimentacion < consigna = se aumenta la
salida hasta un maximo ajustado en 40.37.
Invertido (Fbk - Ref): si la realimentacidén >
consigna = se aumenta la salida hasta un
maximo ajustado en 40.37.si la
realimentacion < consigna = se reduce la
salida hasta un maximo ajustado en 40.36.

40

32 Conj1ganancia

Texto en negro: ajuste tipico de riegos,
ventilacién, CO2, temperatura, etc.
Dinamica "lenta"

Texto en rojo: ajuste base para agua de
consumo, dindmica "rapida"

40

33 Conj 1 tiempo integracion

10 sg
1,5sg

Texto en negro: ajuste tipico de riegos,
dinamica "lenta"

Texto en rojo: ajuste base para agua de
consumo, dindmica "rapida"

40

36 Conj 1 salida min

25 Hz

Frecuencia minima PID (los célculos PID
empezaran a partir de 25Hz).

Debe ser igual o mayor que 30.13 Frecuencia
Minima.
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Grupo | Parametro Nombre Ajuste Comentarios

Control PID - Conjunto 1.

Frecuencia maxima PID (los célculos PID
acabaran en 50Hz).

Debe ser inferior o igual que 30.14
Frecuencia Maxima.

Frecuencia por debajo de la cual empezara a
40 43 Conj 1 Dormir Nivel 28 Hz contar el reloj de dormir (NO USAR en
control de caudal)

Tiempo tras el cual se ejecutara la funcién

40 37 Conj 1 salida max 50 Hz

4 44 j1D irD 1 .
0 Conj 1 Dormir Demora 559 dormir (NO USAR en control de caudal)
Diferencia de presidn (en bares) para la
40 47 Conj 1 Despertar desviacién 0,5 funcidn despertar (NO USAR en control de

caudal)

Ajustar a un valor > 0 sg si se requiere. Por
ejemplo en un regadio. Cuando se para de
bombear en una superficie horizontal el

40 48 Conj 1 Despertar demora 0sg agua vay viene pudiendo provocar
despertares inesperados. Hay que darle un
tiempo a que el agua se estabilice.

(NO USAR en control de caudal)

Unidad de trabajo para control de presion
(ejemplo). Unidades disponibles: %, bar,
kPA, PA, psi, CFM, inH0, etc.

Texto usuario: seleccionar si la unidad no
esta disponible. Introducir texto en Menu —
Ajustes principales — Reloj, regidn, pantalla
—> Unidades — PID externo

Bar

40 79 Conj 1l unidades .
Texto usuario

PFC - control de bombas auxiliares.

76 21 PFC Configuracion PFC PFC: arranque directo de cargas auxiliares
76 25 Ndmero de motores X f+:451 141/ 3=si142 / 4=si143 / 5=si

Ajustar mayor de cero si siempre se van a
necesitar 2 motores como minimo (uno

76 26 NUm min motores permit 0
arrancado y el otro controlado por
variador).

76 27 NUm max motores permit X f+:451 141/ 3=si142 / 4=5i143 / 5=si
Frecuencia a partir de la cual se dara

76 30 Velocidad marcha 1 49 Hz marcha al motor Auxiliar 1 < 40.37.

Hasta aqui 1+1 (usamos 2 motores).
Frecuencia a partir de la cual se dara

76 31 Velocidad marcha 2 49 Hz marcha al motor Auxiliar 2 < 40.37.

Hasta aqui 1+2 (usamos 3 motores).
Frecuencia a partir de la cual se dara

76 32 Velocidad marcha 3 49 Hz marcha al motor Auxiliar 3 < 40.37.

Hasta aqui 1+3 (usamos 4 motores).
Frecuencia a partir de la cual se dara

76 33 Velocidad marcha 4 49 Hz marcha al motor Auxiliar 4 < 40.37.

Hasta aqui 1+4 (usamos 5 motores).
Frecuencia por debajo de la cual se parara el
76 41 Velocidad paro 1 28 Hz motor Auxiliar 1 > 40.36.

Hasta aqui 1+1 (usamos 2 motores).
Frecuencia por debajo de la cual se parara el
76 42 Velocidad paro 2 28 Hz motor Auxiliar 2 > 40.36.

Hasta aqui 1+2 (usamos 3 motores).
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Grupo | Parametro Nombre Ajuste Comentarios
PFC - control de bombas auxiliares.
Frecuencia por debajo de la cual se parara el
76 43 Velocidad paro 3 28 Hz motor Auxiliar 3 > 40.36.
Hasta aqui 1+3 (usamos 4 motores).
Frecuencia por debajo de la cual se parara el
76 44 Velocidad paro 4 28 Hz motor Auxiliar 4 > 40.36.
Hasta aqui 1+4 (usamos 5 motores).
76 55 Demora de marcha 3sg
76 56 Demora de paro 2sg
XX sg: solo se utiliza si se ha hecho un
esquema con arranques estrella / triangulo,
n n ] iempre entre el
76 59 PFC demora contactor 0s9 quejda do uno de ellos ?19 pre entre e
XX sg variador y el motor. El tiempo es el que
tarda el estrella / triangulo en hacer su
maniobra.
. 3s 3 sg: para aguas de consumo.
76 60 PFC tiempo rampa acel 9 g:p 9 ,
5sg 5 sg: para regadios, temperatura, etc.
. 1s 1sg: para aguas de consumos o regadios.
76 61 PFC tiempo rampa decel g 9:p 9 9
5sg 5 sg: para temperatura, etc.
Parar todo: el cambio se realiza cuando se
da senal de paro (dormir incluido).
. Parar todo .. . .
76 70 Autocambio Intervalo Fiio Intervalo Fijo: el cambio se realizara cada Xh
) (76.71) cuando la velocidad del variador baje
de XX Hz (76.73).
. Solo si 76.70 = Intervalo Fijo.
48 h . .
76 n Intervalo autocambio 8 El autocambio se hard cada 48 h.
Solo si 76.70 = Intervalo Fijo.
. . Cuando la frecuencia baje de 28Hz (56% de
76 73 Nivel autocambio 56% v recuencia baj 2 (56%
la frecuencia nominal del motor) y se
cumpla 76.71. Debe ser > 40.36.
T I : : ;
76 74 PEC auxiliar autocambio odos los Tod’os.los motores, mcll.ndo el variado, .
motores estan incluidos en la rutina de autocambio.
76 81 PFC 1 enclavamiento DI2 Senal de enclavamiento del motor 1.
76 82 PEC 2 enclavamiento DI3 Sen'fxl de enclavamiento del motor 2 - Hasta
aqui 1+1 (usamos 2 motores).
76 83 PEC 3 enclavamiento D4 Sen'fxl de enclavamiento del motor 3 - Hasta
aqui 1+2 (usamos 3 motores).
76 84 PEC 4 enclavamiento DI5 Sen'fxl de enclavamiento del motor 4 - Hasta
aqui 1+3 (usamos 4 motores).
76 85 PEC 5 enclavamiento DIG Sen?I de enclavamiento del motor 5 - Hasta
aqui 1+4 (usamos 5 motores).
Configuracion de Hardware.
95 26 Motor disconnect detection Habilitar Deteccién de desconexidén de motor.

Modificaciones para que el autocambio no incluya el motor controlado por el variador de frecuencia

Marcha / Paro

DIl

Motor 2: enclavamiento

DI2

Motor 3: enclavamiento

DI3: usada si hay 3 motores.

Motor 4: enclavamiento

Dl4: usada si hay 4 motores.

Motor 5: enclavamiento

DI5: usada si hay 5 motores. (requiere CMOD-01).

Motor 6: enclavamiento

DI6: usada si hay 6 motores. (requiere CMOD-01).

PFC2

RO1: control de entrada / salida de motor
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PEC3 RO2: control de entrada / salida de motor. Usado si hay 3
motores.

PECA RO3: control de entrada / salida de motor. Usado si hay 4
motores.

PECS RO4: control dg entrada / salida de motor. Usado sihay 5
motores (requiere CMOD-01).

PECG RO5: control dg entrada / salida de motor. Usado sihay 6
motores (requiere CMOD-01).

Grupo | Parametro Nombre Ajuste Comentarios

Ajuste de salidas de relé.

control de entrada / salida de motor. Usado

10 24 RO1 Fuente PFC2 .
si hay 2 motores.
control de entrada / salida de motor. Usado
10 27 RO2 Fuente PFC3 si hay 3 motores.
| li .
10 30 RO3 Fuente PECA4 control de entrada / salida de motor. Usado

si hay 4 motores.

Ajuste de salidas de relé del médulo opcional CMOD-0L1.

control de entrada / salida de motor. Usado
si hay 5 motores.
control de entrada / salida de motor. Usado
si hay 5 motores.

15 7 RO4 Fuente PFC5

15 10 ROS5 Fuente PFC6

Modo de marcha / paro.

21 3 | Funcidén Paro Rampa
PFC - control de bombas auxiliares.
- . Solo motores Solo los motores auxiliares estan incluidos
76 74 PFC auxiliar autocambio . r . r Lwxan r. el
auxiliares en la rutina de autocambio.
Disponible. No usado cuando el motor controlado por el
76 81 PFC 1 enclavamiento Motor PFC variador no entra en la secuencia de
diponible autocambio.
76 82 PEC 2 enclavamiento DI2 Senelxl de enclavamiento del motor 2 - Hasta
aqui 1+1 (usamos 2 motores).
76 83 PEC 3 enclavamiento DI3 Sen'fxl de enclavamiento del motor 3 - Hasta
aqui 1+2 (usamos 3 motores).
76 84 PEC 4 enclavamiento DI4 Sen'fxl de enclavamiento del motor 4 - Hasta
aqui 1+3 (usamos 4 motores).
76 85 PEC 5 enclavamiento DI5 Sen'fxl de enclavamiento del motor 5 - Hasta
aqui 1+4 (usamos 5 motores).
76 86 PEC 6 enclavamiento DIG Sen'fxl de enclavamiento del motor 5 - Hasta
aqui 1+5 (usamos 6 motores).

Modificaciones para dar la consigna de PID (presion, etc) a través de una entrada analdgica

Consigna de PID All: 0...10V / 2...10V / 0...20mA / 4...20mA

Modificaciones de sobre los parametros recomendados en Favoritos. Eliminar:

40.24 | Conj1Consignainterna 0 Consigna interna de presién (ejemplo) a mantener.
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Grupo | Parametro Nombre Ajuste Comentarios

Ajuste de entradas analdgicas.

0b0100: la presién actual (ejemplo) la da

una sefal 2...10V 0 4...20mA. Supervision de

Al2 < 12.27 (4mA/2V): dara fallo cuando Al2 <

4mA/2V.

0b0101: tanto la presién actual (ejemplo)

como la consigna de presién se dan con

sefales 2...10V 0 4..20mA.

V: sila consigna se da por una sefal 0...10V
\ 02...10V.

mA mA: sila consigna se da por una senal

0...20mA o0 4...20mA.

Filtro de tiempo contra perturbaciones de

EMC radiadas.

0 V: si la consigna se da por una senal

0...10V.

2 V:sila consigna se da por una senal

2...10V.

4 mA: sila consigna se da por una senal

4...20mA.

10 V: si la consigna se da por una senal
10V X...10V.

20 mA 20 mA: sila consigna se da por una sefal

4...20mA.

Presion minima (ejemplo) de la consigna

por All. Ejemplo: 0 v = 0 bares.

Presion maxima (ejemplo) de la consigna

por All. Ejemplo: 10 v = 10 bares.

0b0100

" , Al Seleccid -
Seleccién supervision 0b0101

12 15 All Seleccién Unidad

12 16 All Tiempo Filtrado 0,1sg

ov
12 17 All Min 2V
4 mA

12 18 All Max

12 19 All Escala en All Min 0]

12 20 All Escala en All Max 10

Control PID - Conjunto 1.

40 | 16 Conj 1Punto ajuste 1 Fuente All Escalada Punto ajuste por entrada analdgica 1.

Notas:
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S ADD
Progamas en Escalar (frecuencia) FAIPIp

Control PID por senales cableadas con control de cargas
auxiliares (PFC) especial maximo de cargas posibles con
autocambio de la bomba controlada por el variador

El variador requiere del opcional CMOD-01 que agrega dos salidas de relé y una salida digital.

El programa ejemplo se realiza con una consigna de presidn interna y autocambio en la secuencia de
las cargas incluyendo en la secuencia el motor que controla el variador.

La cantidad maxima de motores dependera de si el autocambio incluye o no el motor controlado por

el variador. Se requiere de un relé de salida y una entrada digital por cada motor incluido en el
autocambio.

Motor 1: enclavamiento DI1: motor 1.

Motor 2: enclavamiento DI2: motor 2.

Motor 3: enclavamiento DI3: motor 3.

Motor 4: enclavamiento DI4: motor 4.

Motor 5: enclavamiento DI5: motor 5. (requiere de médulo opcional CMOD-01).
Motor 6: enclavamiento DI6: motor 6. (requiere CMOD-01).

All: dado que no disponemos de mas DI, utilizaremos la entrada analégica para dar
érdenes de marcha paro. El interruptor/selector se cableara en el control:
- Terminal 4 (+10VDC) a entrada deinterruptor
- Salida deinterruptor a terminal 1 (Al1)
- Terminal 9 (AGND) a terminal 12 (DCOM) o 11 (DGND, siempre y cuando
esté el puente entre 11y 12).

Marcha / Paro

Presidn actual (ejemplo) Al2:2...10V / 4...20mA.
PFC1 RO1: control de entrada / salida de motor.
PFC2 RO2: control de entrada / salida de motor.
PFC3 RO3: control de entrada / salida de motor.
Frecuencia actual AO1
Intensidad actual AO2
PFC4 RO4: control de entrada / salida de motor.
PFC5 ROS5: control de entrada / salida de motor.
DO1: control de entrada / salida de motor. NOTA: esta salida digital no tiene
PFC6 potencia para bascular un contactor de potencia. La DO1 se debe cablear a un relé

externo que sera el encargado de bascular el contactor de potencia.

Parametros recomendados en Favoritos:

30.13 Frecuencia minima

30.14 Frecuencia maxima

40.24 Conj 1 Consigna interna O Consigna interna de presién (ejemplo) a mantener.

40.32 Conj 1 ganancia Con los ajustes de la gananciay la integracién del PID modificaremos las
dindmicas de calculo. La reaccidn del PID no ha de ser la misma en un grupo
de presién doméstico, que en una bomba de un regadio.

40.33 Conj 1 tiempo integracion

40.36 Conj 1 salida minima Frecuencia minima dénde empezara el PID.

40.37 Conj 1 salida maxima Frecuencia maxima dénde acabara el PID.

40.43 Conj 1 Dormir Nivel Frecuencia por debajo de la cual el equipo se irda a dormir (si aplica).
40.44 | Conj1lDormir Demora Demora a la funcién domir (si aplica).

40.47 Conj 1 Despertar desviacién Diferencia respecto la consigna en el que el equipo despertara (si aplica).
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40.48 Conj 1 Despertar demora Demora a la funcién despertar (si aplica)
Cuando la carga controlada por el variador supere la frecuencia aqui

76.30 Velocidad marcha 1 ajustada, durante el tiempo definido en 76.55, se dara marcha a la carga
auxiliar 1. Usado si 1 motor auxiliar.

76.31 Velocidad marcha 2 Frecuencia para marcha de carga auxiliar 2. Usado si 2 motores auxiliares.

76.32 Velocidad marcha 3 Frecuencia para marcha de carga auxiliar 3. Usado si 3 motores auxiliares.

76.33 Velocidad marcha 4 Frecuencia para marcha de carga auxiliar 4. Usado si 4 motores auxiliares.

76.34 Velocidad marcha 5 Frecuencia para marcha de carga auxiliar 5. Usado si 5 motores auxiliares.
Cuando la carga controlada por el variador baje de la frecuencia aqui

76.41 Velocidad paro 1 ajustada, durante el tiempo definido en 76.56, se parara la carga auxiliar 1.
Usado si hay 1 motor auxiliar.

76.42 Velocidad paro 2 Frecuencia de paro de carga auxliar 2. Usado si hay 2 motores auxiliares.

76.43 Velocidad paro 3 Frecuencia de paro de carga auxliar 3. Usado si hay 3 motores auxiliares.

76.44 Velocidad paro 4 Frecuencia de paro de carga auxliar 4. Usada si hay 4 motores auxiliares.

76.45 Velocidad paro 5 Frecuencia de paro de carga auxliar 5. Usada si hay 5 motores auxiliares.

76.55 Demora de marcha Retraso de tiempo a la entrada de carga auxiliar.

76.56 Demora de paro Retraso de tiempo a la salida de carga auxiliar.

76.60 PFC tiempo rampa acel Tiempo en el que acelera el variador tras salir una carga.

76.61 PFC tiempo rampa decel Tiempo en el que decelera el variador tras entrar una carga.

7671 Intervalo autocambio Tiempo tras el cual se caml?iaré el motor controla.do por el variador si se
cumple 76.73. Usado solo si se hace un autocambio por horas (76.70).
Cuando el variador esté trabajando por debajo del % de frecuencia aqui

76.73 Nivel autocambio ajustado, se cambiard el motor controlado por el variador si se cumple

76.71. Usado solo si se hace un autocambio por horas (76.70).

Los ajustes en texto negro son pre-ajustes de fabrica, en rojo modificaciones.

Consultar apartado de funciones opcionales para el control de frecuencia.

Grupo | Parametro Nombre Ajuste Comentarios
Datos de motor.
99 3 Tipo de Motor Motor asincrono
929 4 Modo Control Motor Escalar
99 6 Intensidad Nominal de Motor Placa de motor | Se debe ajustar siempre.
99 7 Tensiéon Nominal de Motor Placa de motor | Se debe ajustar siempre.
99 8 Frecuencia Nominal de Motor 50 Hz Se debe ajustar siempre.
Opcional, se recomienda ajustar. Sino se
dispone de este dato, pero se sabe que el
99 9 Velocidad Nominal de Motor Placa de motor | motor es de unas 3000rpm, ajustar a
2850rpm. Si se sabe que el motor es de
1500rpm, ajustar a 1480 rpm.
99 10 Potencia Nominal de Motor Placa de motor | Se debe ajustar siempre.
99 11 Cos ¢ Nominal de Motor Placa de motor | Opcional.
Tipo de carga.
Lineal: cargas lineales (transportadoras,
molinos, etc.), compresores y bombas
97 20 Relacién U/F Lme’all sumergl.bles. NOTA: s1. se desconoce la
Cuadratico carga, ajustar como Lineal.
Cuadratico: cargas cuadraticas (bombas
centrifugas, ventiladores, etc.).
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Grupo | Parametro Nombre Ajuste Comentarios
Ajuste de salidas de relé.
10 24 RO1 Fuente PFC1 control de entrada / salida de motor.
control de entrada / salida de motor. Usado
10 27 RO2 Fuente PFC2 si 2 motores.
10 30 RO3 Fuente PEC3 cgntrol de entrada / salida de motor. Usado
si 3 motores.
Ajuste de entradas analdgicas.
12 3 Al Funcion supervision Fallo
0b0100: la presidon actual (ejemplo) la da
< 2 s una sefal 2...10V 0 4...20mA. Supervision de
12 4 Al Seleccion supervision 060100 AI2 < 12.27 (4mA/2V): dard fallo cuando AI2 <
4mA/2V.
12 15 All Seleccion Unidad \"
12 16 All Tiempo Filtrado 0.1 Usaremos I? All como sefial de marcha / )
paro a través de parametros de supervisién
12 17 Al1 Min 0 (grupo 32).
12 18 All Max 10
mA: sila sonda de presidn (ejemplo) es
. . mA 4...20mA.
12 25 Al2 Seleccién Unidad . < s .
! ! Vv V: sila sonda de presién (ejemplo) es
2...10V.
. . Filtro de tiempo contra perturbaciones de
12 2 AT Fil 1
6 iempo Filtrado 0,1sg EMC radiadas.
4 mA: sila sonda de presion (ejemplo) es
; 4 mA 4...20mA.
12 27 Al2 Min . ‘2 .
! 2V 2 V:sila sonda de presién (ejemplo) es
2...10V.
20 mA: sila sonda de presién (ejemplo) es
. 20 mA 4...20mA.
12 28 Al2 Ma . ‘. .
X i[0AY) 10 V: sila sonda de presion (ejemplo) es
2...10V.
12 29 Al2 Escala en Al2 Min 0 Presion (ejemplo) minima de la
realimentacién. Ejemplo: 0 v = 0 bares.
12 30 Al2 Escala en Al2 Méx 10 Presion (ejemplo) maxima de la
realimentacién. Ejemplo: 10 v = 10 bares.
Salidas Analégicas.
13 12 AO1 Fuente Frecuencia
13 15 AOL1 Seleccién Unidad mA
13 17 AO1 Fuente Min O Hz
13 18 AO1 Fuente Max 50 Hz
13 19 AO1 salida a AO1 fuente min 4 mA
13 20 AO1 salida a AO1 fuente max 20 mA
13 22 AO2 Fuente Intensidad del
motor
13 27 AO2 Fuente Min 0OA
13 28 AO2 Fuente Max XX A Igual a 30.17.
13 29 Salida AO2 en Fuente Min AO2 4 mA
13 30 Salida AO2 en Fuente Max AO2 20 mA
Ajuste de salidas de relé del médulo opcional CMOD-0L1.
15 7 RO4 Fuente PECA c.ontrol de entrada / salida de motor. Usado
si 4 motores.
15 10 ROS Euente PECS control de entrada / salida de motor. Usado

si 5 motores.
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Grupo | Parametro Nombre Ajuste Comentarios
Ajuste de salidas de relé del médulo opcional CMOD-01.
I li .
15 >3 DO1 Fuente PECG control de entrada / salida de motor. Usado

si 6 motores.

Lugar de control EXT2 (el lugar de control dénde funciona PFC).

19 11 Extl/Ext2 Seleccion EXT2 Obligado en PFC.

Ajuste de sefal de Marcha / Paro.
20 6 Ext2 Marcha/Paro/Dir In1 Marcha In1 Marcha: una senal para Marcha/Paro.
20 8 Ext2 inl fuente Supervision 1 iezti)gf\:szginlc:jiﬁa;f:a/ Paro a través de
20 21 Direccién Avance

Modo de arranque de motor en Escalar.

Paro por eje libre: a la orden de paro dejara
el eje libre y la carga parard por inercia (para
ventiladores, por ejemplo).

NOTA: cuando se trabaja con el motor
controlador por el variador incluido en la

21 3 Funcién Paro Paro por eje libre . - .
secuencia de autocambio, el usuario,
mediante un selector en la puerta del
armario, puede seccionar el motor “variado”
mientras esta en marcha. Ello requiere de la
configuracién de Paro por eje libre.
Arranque en giro: El variador se pondra en
alarmay, con la primera orden de marcha, el
variador cerrara uno de los relés PFCy

21 19 Escalar Modo Marcha Arranque en giro | realizard una identificacién magnética de
motor (el motor no girard). Al finalizar,
quitar orden de marcha. Esto solo se
realizard una vez.

Consigna de frecuencia, rampas, frecuencias constantes y frecuencias criticas.
58 15 Ext2 Frecuencia Refl PID La consigna de frecuencia la da la maquina
PID del grupo 40.
S
28 22 Frec Constante Sell 1em.pre
desactivado
S
28 23 Frec Constante Sel2 1em.pre
desactivado
‘s Tiempo

28 71 Frec seleccién Rampa Acel/Decel 1

28 72 Frec Tiempo Aceleracién 1 3sg

28 73 Frec Tiempo Decel 1 3sg

Limites.
30 13 Frecuencia Minima OHz Frecuencia minima.
30 14 Frecuencia Maxima 50 Hz Frecuencia maxima de trabajo en AVANCE.
; S :
30 17 Intensidad Maxima Ajustar > 99.06 Por ejemplo, 120% de 99.06 Intensidad

Nominal de Motor.

Funciones de fallos.

La restauracién de un fallo a través del

31 11 Restauracién Fallo Seleccién No seleccionado | botén del panel de control siempre
funciona. Puede seleccionarse por DI.
31 12 Rearme Automatico Seleccién | 0x0008 (0b1000) 0x0008 (0b1000): Rearme automatico del

fallo Al2<min.
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Grupo | Parametro Nombre Ajuste Comentarios
Funciones de fallos.
. lo si31.12 : canti reinten
31 14 Numero Tentativas 5 Solosi3 # 0 Fa tidad de reintentos de
rearme automatico.
. . Solo si 31.12 # O: tiempo durante el cual
31 15 Tiempo total de tentativas 30sg . . P
estan activos los rearmes.
. Solo si31.12 # 0: intento de rearme
31 16 Tiempo de Demora 5sg o
automatico cada 5sg.
Fallo: se recomienda que siempre esté
. Fallo activado.
31 19 Perdida fase motor . .. . V .. . .
Sin accién Sin accidn: usar solo para probar equipo sin
motor.
31 24 Funcién Bloqueo Fallo Fallo de motor bloqueado cuando el
31 25 Bl Limite Intensidad 50% convertidor esta sacando mas del 90% de
oqueo Limite Intensida ° corriente, durante 10sgy no se han
31 27 Bloqueo limite frecuencia 10 Hz superado los 10Hz.
. El ajuste de 31.25 debe ser inferior al de
31 28 Tiempo de bloqueo 10 sg
30.17.
Supervisiones
32 5 Supervision 1 funcién Alto Cuando la entrada analdgica 1 (32.07)
32 - Supervisién 1 Sefial AlL sgpere (32.05) [orsISV (32.10) s,e activara el
bit O de supervisién, que dard orden de
32 10 Supervision 1 Alta 5 marcha/paro

Control PID - Conjunto 1.

Activado cuando

El calculo PID empezara cuando el equipo

40 7 PID proceso Modo operacién convert en reciba orden de marcha
marcha
40 8 Conj1realiment 1 fuente Al2 Escalada Realimentacion de presion (ejemplo)
cableada en Al2 y escalada.
20 11 Conj 1 realim Tiempo filtro 0,159 Tiempo de filtro para gvitar oscilaciones
causadas por EMC radiado
20 16 Conj1Punto ajuste 1 Fuente Pur.mto ajuste Pu'nto ajuste inte’rno: cor.wsigna de presién
interno (ejemplo) en parametro interno
40 24 Conj 1 Consignainterna O 6 CONSIGNA INTERNA, ejemplo con presién
40 26 Conj 1 Punto ajuste min 0 anagna minima permitida en bares
(ejemplo)
40 7 Conj 1 Punto ajuste méx 10 anagna maxima permitida en bares
(ejemplo)
No invertido (Ref - Fbk): si la realimentaciéon
> consigna = se reduce la salida hasta un
maximo ajustado en 40.36. si la
No invertido (Ref | realimentacidn < consigna = se aumenta la
40 31 Invertir desviacidn - Fbk) salida hasta un maximo ajustado en 40.37.
Invertido (Fbk - | Invertido (Fbk - Ref): si la realimentacién >
Ref) consigna = se aumenta la salida hasta un
maximo ajustado en 40.37.si la
realimentacioén < consigna = se reduce la
salida hasta un maximo ajustado en 40.36.
Texto en negro: ajuste tipico de riegos,
1 ventilacién, CO2, temperatura, etc.
40 32 Conj1ganancia 3 Dinamica "lenta"
Texto en rojo: ajuste base para agua de
consumo, dindmica "rapida"
Texto en negro: ajuste tipico de riegos,
s . . 10 sg dindmica "lenta"
40 33 Conj1tiempo integracion 1,5sg Texto en rojo: ajuste base para agua de

consumo, dindmica "rapida"
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Grupo | Parametro Nombre Ajuste Comentarios

Control PID - Conjunto 1.

Frecuencia minima PID (los célculos PID
empezaran a partir de 25Hz).

4 nj 1 salida min 25H . .
© 36 Conj 1 salida mi > Hz Debe ser igual o mayor que 30.13 Frecuencia
Minima.
Frecuencia maxima PID (los célculos PID
. . . acabaran en 50Hz).
40 37 Conj 1 salida max 50 Hz )

Debe ser inferior o igual que 30.14
Frecuencia Maxima.

Frecuencia por debajo de la cual empezara a
40 43 Conj 1 Dormir Nivel 28 Hz contar el reloj de dormir (NO USAR en
control de caudal)

Tiempo tras el cual se ejecutara la funcién

4 44 j1D irD 1 .
0 Conj 1 Dormir Demora 559 dormir (NO USAR en control de caudal)
Diferencia de presidn (en bares) para la
40 47 Conj 1 Despertar desviacién 0,5 funcién despertar (NO USAR en control de

caudal)

Ajustar a un valor > 0 sg si se requiere. Por
ejemplo, en un regadio. Cuando se para de
bombear en una superficie horizontal el

40 48 Conj 1 Despertar demora 0sg agua vay viene pudiendo provocar
despertares inesperados. Hay que darle un
tiempo a que el agua se estabilice.

(NO USAR en control de caudal)

Unidad de trabajo para control de presion
(ejemplo). Unidades disponibles: %, bar,
kPA, PA, psi, CFM, inH0, etc.

Texto usuario: seleccionar sila unidad no
esta disponible. Introducir texto en Menu —
Ajustes principales — Reloj, regidn, pantalla
—> Unidades — PID externo

Bar

40 79 Conj 1l unidades .
Texto usuario

PFC - control de bombas auxiliares.

76 21 PFC Configuracion PFC PFC: arranque directo de cargas auxiliares

76 25 NUmero de motores 6

Ajustar mayor de cero si siempre se van a
necesitar 2 motores como minimo (uno

76 26 NUm min motores permit 0
arrancadoy el otro controlado por
variador).
, . . Se pueden poner menos si se quiere que
76 27 NUm max motores permit 6 P P a a

haya un motor en reserva.
Frecuencia a partir de la cual se dara
76 30 Velocidad marcha 1 49 Hz marcha al motor Auxiliar 1 < 40.37.
Hasta aqui 1+1 (usamos 2 motores).
Frecuencia a partir de la cual se dara
76 31 Velocidad marcha 2 49 Hz marcha al motor Auxiliar 2 < 40.37.
Hasta aqui 1+2 (usamos 3 motores).
Frecuencia a partir de la cual se dara
76 32 Velocidad marcha 3 49 Hz marcha al motor Auxiliar 3 < 40.37.
Hasta aqui 1+3 (usamos 4 motores).
Frecuencia a partir de la cual se dara
76 33 Velocidad marcha 4 49 Hz marcha al motor Auxiliar 4 < 40.37.
Hasta aqui 1+4 (usamos 5 motores).
Frecuencia a partir de la cual se dara
76 34 Velocidad marcha 5 49 Hz marcha al motor Auxiliar 4 < 40.37.
Hasta aqui 1+4 (usamos 6 motores).
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PFC - control de bombas auxiliares.
Frecuencia por debajo de la cual se parard el
76 41 Velocidad paro 1 28 Hz motor Auxiliar 1 > 40.36.
Hasta aqui 1+1 (usamos 2 motores).
Frecuencia por debajo de la cual se parard el
76 42 Velocidad paro 2 28 Hz motor Auxiliar 2 > 40.36.
Hasta aqui 1+2 (usamos 3 motores).
Frecuencia por debajo de la cual se parard el
76 43 Velocidad paro 3 28 Hz motor Auxiliar 3 > 40.36.
Hasta aqui 1+3 (usamos 4 motores).
Frecuencia por debajo de la cual se parard el
76 44 Velocidad paro 4 28 Hz motor Auxiliar 4 > 40.36.
Hasta aqui 1+4 (usamos 5 motores).
Frecuencia por debajo de la cual se parard el
76 45 Velocidad paro 5 28 Hz motor Auxiliar 4 > 40.36.
Hasta aqui 1+4 (usamos 6 motores).
76 55 Demora de marcha 3sg
76 56 Demora de paro 2sg
XX sg: solo se utiliza si se ha hecho un
esquema con arranques estrella / triangulo,
n n ] iem n |
76 59 PFC demora contactor 0s9 qugda do uno de ellos .S]e pre entre e
XX sg variador y el motor. El tiempo es el que
tarda el estrella / triangulo en hacer su
maniobra.
. 3 3 sg: para aguas de consumo.
76 60 PFC tiempo rampa acel 59 9: paraagu , N
5sg 5 sg: para regadios, temperatura, etc.
. 1 1sg: para aguas de consumos o regadios.
76 61 PFC tiempo rampa decel =9 9: paraagu Y regadi
5sg 5 sg: para temperatura, etc.
Parar todo: el cambio se realiza cuando se
da senal de paro (dormir incluido).
. Parar todo .. . . .
76 70 Autocambio Intervalo Fiio Intervalo Fijo: el cambio se realizard cada Xh
) (76.71) cuando la velocidad del variador baje
de XX Hz (76.73).
Solo si 76.70 = Intervalo Fijo.
i 48 h . .
76 n Intervalo autocambio 8 El autocambio se hard cada 48 h.
Solo si 76.70 = Intervalo Fijo.
. . o
76 73 Nivel autocambio 56% Cuando la f.recuen'c1a baje de 28Hz (56% de
la frecuencia nominal del motor) y se
cumpla 76.71. Debe ser > 40.36.
T I - : -
76 74 PEC auxiliar autocambio odos los Tod’os.los motores, mclt'ndo el variado, '
motores estan incluidos en la rutina de autocambio.
76 81 PFC 1 enclavamiento DI1 Senal de enclavamiento del motor 1.
76 82 PFC 2 enclavamiento DI2 Senal de enclavamiento del motor 2
76 83 PFC 3 enclavamiento DI3 Senal de enclavamiento del motor 3
76 84 PFC 4 enclavamiento Dl4 Senal de enclavamiento del motor 4
76 85 PFC 5 enclavamiento DI5 Senal de enclavamiento del motor 5.
76 86 PFC 6 enclavamiento DI6 Senal de enclavamiento del motor 6.
Configuracion de Hardware.
95 26 Motor disconnect detection Habilitar Deteccién de desconexién de motor.
Notas:
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Control de velocidad por senales cableadas y referencia

por entrada analdgica

Marcha / Paro DIl
Cambio de sentido de giro DI2
DI3
Dl4
DI5
DI6
Consigna de velocidad All: 0...10V / 2...10V / 0...20mA / 4...20mA
Al2
Listo RO1
En marcha RO2
Fallo (-1) RO3
Velocidad actual AO1
Intensidad actual AO2

Los ajustes en texto negro son pre-ajustes de fabrica, en rojo modificaciones.

Consultar apartado de funciones opcionales para el control de velocidad.

Grupo | Parametro Nombre

Ajuste

Comentarios

Datos de motor.

99 3 Tipo de Motor Motor asincrono
99 4 Modo Control Motor Vectorial
99 6 Intensidad Nominal de Motor Placa del motor | Se debe ajustar siempre.
99 7 Tensiéon Nominal de Motor Placa del motor | Se debe ajustar siempre.
99 8 Frecuencia Nominal de Motor 50 Hz Se debe ajustar siempre.
Se debe ajustar siempre. Si no se dispone
de este dato, pero se sabe que el motor es
99 9 Velocidad Nominal de Motor Placa del motor | de unas 3000rpm, ajusta a 2850rpm. Si se
sabe que el motor es de 1500rpm, ajustar a
1480 rpm.
99 10 Potencia Nominal de Motor Placa del motor | Se debe ajustar siempre.
99 11 Cos ¢ Nominal de Motor Placa del motor | Serecomienda ajustar siempre.
La identificaciéon magnética del motor se
realizara:
- En reposo: con el eje quieto, permite tener
la carga acoplada a motor.
- Normal: girando en un sentido de giro a
distintas velocidades / aceleraciones.
Requiere el desacople de la carga del eje del
En reposo N P 9 )
Normal motor.
99 13 Marcha ID solicitada . - Reducida: girando en un sentido de giro a
Reducida - - . .
distintas velocidades / aceleraciones. Si la
Avanzada
carga es menor al 20% del par del motory la
seguridad lo permite, no hace falta
desacoplar la carga del eje del motor.
- Avanzada: girando en un sentido de giro a
distintas velocidades / aceleraciones
durante un muy largo tiempo. Requiere el
desacople de la carga del eje del motor.
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Grupo

Parametro

Nombre

Ajuste

Comentarios

Datos de motor.

Poner el convertidor de frecuencia en modo de control LOCAL (botén Lec/Rem del panel de control).

Cuando la seguridad nos lo permita, dar orden de MARCHA en control LOCAL (botdn verde - start - del panel de
control).
Cuando acabe de realizar la identificacion magnética del motor, continuar programando.

Ajuste de salidas de relé.

10 24 ROL Fuente Listo para 0 =algo mhlbe la rT\a.\rcha /1=laordende

marcha marcha esta permitida.

10 o7 RO2 Fuente Running 1 = cuando el variador tiene orden de
marcha. / O = orden de paro.

10 30 RO3 Fuente Fallo (-1) 1 = todo funciona bien / 0 = el variador ha
disparado por fallo.

Ajuste de entradas analdgicas.
Sin accidn: sila consigna se da por una
12 3 Al Funcidn supervisidn Sin accion sefial O.:.10V. . ~
Fallo Fallo: sila consigna se da por una sefal
4...20mAo02...10V.
ObO0O00O0: sila consigna se da por una senal
0...10V.

12 4 Al Seleccién supervision 0b0000 Ob0O001: sila consigna se da por una senal

P 0b0001 4...20mA 0 2...10V. Supervisidn de All <
12.17 (4mA/2V): daré fallo cuando All <
4mA/2V.

V: sila consigna se da por una senal 0...10V

12 15 Al1 Seleccién Unidad v 02..10V. i

mA mA: sila consigna se da por una senal
0...20mA 0 4...20mA.
. . Filtro de tiempo contra perturbaciones de

12 16 All Tiempo Filtrado 0,1sg EMC radiadas.

0 V: si la consigna se da por una senal
0...10V.
ov 2 V: sila consigna se da por una senal
12 17 Al1 Min 2V ' 9 P
AmA 2...10V.
4 mA: sila consigna se da por una senal
4...20mA.
10 V: si la consigna se da por una senal
. 10V X...10V
12 18 All Ma . . ~
X 20 mA 20 mA: sila consigna se da por una sefal
4...20mA

12 19 Al Escala en AlL Min 0 Vf-:loc1dad minima de la consigna por All.
Ejemplo: Ov =0 rpm.

Velocidad maxima de la consigna por All.
Ejemplo: 10 v = 1500 rpm.

12 20 Al Escala en AlL Méx 1500 NOTA: §uperar la velocidad asmcronat c!el
motor incrementa el consumo energético
del motor dado que sus datos nominales
son a su velocidad asincrona.

Salidas Analdgicas.

13 12 AO1 Fuente Velocidad motor

utilizada

13 15 AOL1 Seleccién Unidad mA

13 17 AOL1 Fuente Min Orpm

13 18 AO1 Fuente Max 1500 rpm

13 19 AOL1 salida a AO1 fuente min 4 mA
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Grupo | Parametro Nombre Ajuste Comentarios
Salidas Analégicas.

13 20 AO1 salida a AO1 fuente max 20 mA

13 22 AO2 Fuente Intensidad del

motor

13 27 AO2 Fuente Min OA

13 28 AO2 Fuente Max XX A Igual a 30.17

13 29 Salida AO2 en Fuente Min AO2 4 mA

13 30 Salida AO2 en Fuente Max AO2 20 mA

Ajuste de sefal de Marcha / Paro.

In1 Marcha; In2

In1 Marcha; In2 Dir: una sefial paraM/Py

2 1 Extl Marcha/Paro/Dir X
0 xtl Marcha/Paro/Di Dir otra para Avance y Retroceso.
20 Extlinl fuente DIl Senal de orden de Marcha/ Paro.
20 4 Extlin2 fuente DI2 Para cambio de sentido de giro.
20 21 Direccién Peticidn Peticidn: para cambio de sentido de giro.
Modo de arranque de motor en Vectorial.
Automatico: El motor puede estar girando
cuando recibamos orden de marcha (por
- ejemplo, un ventilador de alta inercia, una
. Automatico .
21 1 Vectorial Modo Marcha . . columna de agua que se estd descargando
Répido :
por la bomba o un ventilador).
Rapido: El motor siempre estara parado
cuando recibamos orden de marcha.
Paro por eje libre: a la orden de paro dejara
- el eje libre y la carga parara por inercia (por
21 3 Funcién Paro Paro por eje libre ejemplo para ventiladores).

Rampa

Rampa: A la orden de paro harad una rampa
de deceleracidn.

Consigna de velocidad, velocidades constantes y vel

ocidades criticas.

La consigna de velocidad se da por la Al1, tal

22 11 Extl Velocidad Refl All Escalada
y como la hayamos escalado.
22 22 Vel Constante Sell S1em’pre No usada.
desactivado
22 23 Vel Constante Sel2 Siempre No usada.

desactivado

Rampas de acelerac

i6n y deceleracion.

‘2 Tiempo
23 11 Selecciéon Rampa AceI/DeF::eI 1
23 12 Tiempo Aceleracion 1 5sg
23 13 Tiempo Deceleracién 1 5sg
3 | 3 |Tempodeformai o Para curvas en S ajustar a un valor superior
Limites.
30 1 Velocidad Minima -1500 rpm Ajustara O rpms (o rpayor) si se trabaja con
solo un sentido de giro.
30 12 Velocidad Maxima 1500 rpm
30 17 Intensidad Maxima Ajustar > 99.06 Z%ﬁ:;;?gfdgfgfde 99.06 Intensidad
30 19 Par Minimo 1 -180% Ajustar segun aplicacion.
30 20 Par Maximo 1 180% Ajustar segun aplicacion.
30 26 Pot Limite Motorizacién 180% Ajustar segun aplicacion.
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Limites.

30 27 Pot Limite Generacién -180% Ajustar segun aplicacion.
Funcionamiento: al perder la red eléctrica
decelerard la carga, pasdndola a modo
generador, lo que alimentara el variador
para seguir frenando la carga mientras el

30 31 Control Subtensién Habilitar motor genere lo suficiente.

Deshabilitar: por ejemplo, con ventiladores
o en cualquier otra aplicacion donde la
deceleracion por subtensidn no sea
beneficiosa.

Funciones de fallos.
La restauraciéon de un fallo a través del
botdn del panel de control o por bus de

31 11 Restauracion Fallo Selecciéon No seleccionado | campo (cuando el Marcha/Paro se da por
bus de campo) siempre funcionan. Puede
seleccionarse por DI.
0x0000: Sin rearmes automaticos (si se

0x0000 trabaja con All como 0-10V o 4-20mA).

31 12 Rearme Automatico Seleccidon 0x0008 (0b1000): Rearme automatico del

0x0008 (0b1000) . . .
fallo All<min. Usar si la consigna se da por
una senal 4...20mA o0 2...10V.
lo si31.12 : canti inten

31 14 Numero Tentativas 5 Solosi3 # 0 .ca tidad de reintentos de
rearme automatico.

. . Solo si 31.12 # 0: tiempo durante el cual

31 15 Tiempo total de tentativas 30sg9 X . P
estan activos los rearmes.

. Solo si 31.12 # 0: intento de rearme

31 16 Tiempo de Demora 5sg .
automatico cada 5sg.

Fallo: se recomienda que siempre esté
. Fallo activado.
31 19 Perdida fase motor . <. . < . . .
Sin accién Sin accidn: usar solo para probar equipo sin
motor
31 24 Funcién Bloqueo Fallo Fallo de motor bloqueado cuando el
. 3 convertidor estd sacando mas del 90% de

31 25 Bloqueo Limite Intensidad 90% .
corriente, durante 10sgy no se han

31 26 Bloqueo limite velocidad 150 rpm superado los 150 rpm.

. El ajuste de 31.25 debe ser inferior al de

31 28 Tiempo de bloqueo 10 sg
30.17.

Configuracion de Hardware.
95 26 Motor disconnect detection Habilitar Deteccién de desconexién de motor.

Probar funcionamiento.

Si durante las pruebas de funcionamiento existen problemas de control de motor, en primer lugar, verificar que la
inestabilidad no es por ruido en All.
Sino es el caso, ajustar Pl de control de motor.

Ajuste de Pl de motor (Control de velocidad)

. . Ajuste de fabrica, se vera modificado por la
25 2 Ganancia proporc velocidad 5 ) . . p
rutina de auto-ajuste.
. . ., Ajuste de fabrica, se vera modificado por la
25 3 Tiempo integracion veloc 15s ) . . 7
rutina de auto-ajuste.
. . Ajuste de fabrica, se vera modificado por la
25 37 Mechanical time constant (0} ) . . 7
rutina de auto-ajuste.
Normal: la habitual.
Normal Smooth: respuesta lenta pero robusta.
Speed controller autotune . (. X
25 34 Smooth Tight: respuesta rapida, pero es posible que
mode . R .
Tight de Ganancias demasiado elevadas para
algunas aplicaciones.
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Grupo | Parametro Nombre Ajuste Comentarios

Ajuste de Pl de motor (Control de velocidad)

Incremento de par maximo que habra sobre
el par que habia en el momento de la
activacion de la rutina de autoajuste (se
puede ver limitado por el limite de par
maximo ajustado en el grupo 30 o por el par
nominal del motor).

Incremento de velocidad maxima que habra
sobre la velocidad que habia en el momento
de la activacién de la rutina de autoajuste
(se puede ver limitado por el limite de
velocidad maxima ajustada en el grupo 30 o
por la velocidad nominal del motor).
Cantidad de veces que se repetira el ciclo de
autoajuste.

Dar orden de marcha a una velocidad de trabajo habitual que no se a la maxima y, mientras funciona, ajustar el
siguiente parametro.

25 38 Autotune torque step 10%

25 39 Autotune speed step 10%

25 40 Autotune repeat times 5

25 ’ 33 ’ Speed controller autotune Activado

Realizard los ciclos de aceleracién de velocidad y de par ajustados en 25.40. Ejemplos de resultados en la unidad de
demostracién.

25 34 ;poe:: controller autotune Normal 25.02 = 3,24 / 25.03 = 0,19 / 25.37 = 0,11.
Speed controller autotune _ _ _

25 34| P Smooth 25.02=2,82 / 25.03 = 0,29 / 25.37 = 0,11.

25 34 ;poe:: controller autotune Tight 25.02 = 3,66 / 25.03 = 0,12 / 25.37 = 0,11.

Recomendacion para futuras sustituciones de equipos

Con el paso del tiempo es posible que el equipo deba sustituirse por averia no reparable. Al equipo nuevo se le puede
descargar un Backup realizado con el panel de control.

Este backup tiene toda la informacién del equipo anterior, pero si no ajustamos nada mas, el equipo volvera a
realizar una identificacién magnética de motor en la primera orden de marcha.

Esto es algo que podemos querer evitar (sobre todo si se desacoplé el motor para realizar la rutina de
identificacion). Para evitar una nueva ID de motor y utilizar en el futuro la ya realizada ajustar 98.01 para que utilice
los valores guardados desde 98.02 hasta 98.12.

98 1 Modelo Motor Usuario Pardmetros de
motor

98 2 Rs Usuario 0,15347 Ejemplo de resultado de la ID de motor
98 3 Rr Usuario 0,07355 Ejemplo de resultado de la ID de motor
98 4 Lm Usuario 1,03457 Ejemplo de resultado de la ID de motor
98 5 Sigmal Usuario 0,18223 Ejemplo de resultado de la ID de motor
98 9 Rs Usuario Sl 16,9828 ohms Ejemplo de resultado de la ID de motor
98 10 Rr Usuario Sl 8,13895 ohms Ejemplo de resultado de la ID de motor
98 11 Lm Usuario SI 364,41 mH Ejemplo de resultado de la ID de motor
98 12 Sigmal Usuario SI 64,19 mH Ejemplo de resultado de la ID de motor

IMPORTANTE: si se utiliza el backup de un variador para otro instalado en otro motor, cuando se descargue en el
otro equipo ajustar 98.01 a NO SELECCIONADO.

Notas:
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Control de velocidad por senales cableadas con dos
lugares de control y referéncias por entradas analdgicas

Extl: Marcha / Paro DIl

Extl: Cambio de sentido de giro DI2

Cambio entre Extly Ext2 DI3

Ext2: Marcha / Paro D4

Ext2: Cambio de sentido de giro DI5

Restauracion de fallos DI6

Extl: Consigna de velocidad All: 0...10V / 2...10V / 0...20mA / 4...20mA
Ext2: Consigna de velocidad Al2:0...10V / 2...10V / 0...20mA / 4...20mA
Listo RO1

En marcha RO2

Fallo (-1) RO3

Velocidad actual AO1

Intensidad actual AO2

Los ajustes en texto negro son pre-ajustes de fdbrica, en rojo modificaciones.

Consultar apartado de funciones opcionales para el control de velocidad.

Grupo | Parametro Nombre Ajuste Comentarios
Datos de motor.
99 3 Tipo de Motor Motor asincrono
99 4 Modo Control Motor Vectorial
99 6 Intensidad Nominal de Motor Placa del motor | Se debe ajustar siempre.
99 7 Tensiéon Nominal de Motor Placa del motor | Se debe ajustar siempre.
99 8 Frecuencia Nominal de Motor 50 Hz Se debe ajustar siempre.
Se debe ajustar siempre. Si no se dispone
de este dato, pero se sabe que el motor es
99 9 Velocidad Nominal de Motor Placa del motor | de unas 3000rpm, ajusta a 2850rpm. Si se
sabe que el motor es de 1500rpm, ajustar a
1480 rpm.
99 10 Potencia Nominal de Motor Placa del motor | Se debe ajustar siempre.
99 11 Cos ¢ Nominal de Motor Placa del motor | Serecomienda ajustar siempre.
La identificaciéon magnética del motor se
realizara:
- En reposo: con el eje quieto, permite tener
la carga acoplada a motor.
- Normal: girando en un sentido de giro a
distintas velocidades / aceleraciones.
Requiere el desacople de la carga del eje del
En reposo N P 9 )
Normal motor.
99 13 Marcha ID solicitada . - Reducida: girando en un sentido de giro a
Reducida - . . .
distintas velocidades / aceleraciones. Si la
Avanzada
carga es menor al 20% del par del motory la
seguridad lo permite, no hace falta
desacoplar la carga del eje del motor.
- Avanzada: girando en un sentido de giro a
distintas velocidades / aceleraciones
durante un muy largo tiempo. Requiere el
desacople de la carga del eje del motor.
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Grupo | Parametro Nombre

Ajuste

Comentarios

Datos de motor.

Poner el convertidor de frecuencia en modo de control LOCAL (botén Lec/Rem del panel de control).
Cuando la seguridad nos lo permita, dar orden de MARCHA en control LOCAL (botdn verde - start - del panel de

control).

Cuando acabe de realizar la identificacion magnética del motor, continuar programando.

Ajuste de salidas de relé.

10 24 RO1 Fuente

Listo para
marcha

0 = algoinhibe la marcha / 1 = la orden de
marcha estda permitida.

10 27 RO2 Fuente

Running

1 = cuando el variador tiene orden de
marcha. / O = orden de paro.

10 30 RO3 Fuente

Fallo (-1)

1 =todo funciona bien / 0 = el variador ha
disparado por fallo.

Ajuste de entradas analdgicas.

12 3 Al Funcidn supervision

Sin accién
Fallo

Sin accidn: siambas consignas se dan por
una senal 0...10V 0 0...20mA.
Fallo: sialguna de las consignas se da por
una senal 4...20mA o0 2...10V.

12 4 Al Seleccién supervisién

0b0000
0b0001
0b0100
Ob0O101

0b0000: si ambas consignas se dan por una
senal 0...10V 0 0...20mA.

Ob0001: sila consigna de frecuencial se da
por una sefial 4...20mA 0 2...10Vy la
consigna de frecuencia 2 da una sefal de
0...10V 0 0...20mA. Supervisidn de All <
12.17 (4mA/2V): dara fallo cuando All <
4mA/2Vv

0b0100: la consigna de frecuencia 2 la da
una senal de 2...10V 0 4...20mAYy la consigna
de frecuencia 1 da una sefial de 0...10V o
0...20mA. Supervisién de AI2 < 12.27
(4mA/2V): dara fallo cuando Al2 < 4mA/2V y
la consigna de frecuencia 1

0b0101: si ambas consignas dan senales
2...10V 0 4..20mA.

12 15 All Seleccién Unidad

mA

V: sila consigna se da por una senal 0...10V
o2...10V.

mA: sila consigna se da por una senal
0...20mA 0 4...20mA.

12 16 All Tiempo Filtrado

0,1sg

Filtro de tiempo contra perturbaciones de
EMC radiadas.

12 17 All Min

ov
2V
4 mA

0 V: si la consigna se da por una senal
0...10V.

2 V:sila consigna se da por una senal
2...10V.

4 mA: sila consigna se da por una senal
4...20mA.

12 18 All Max

0V
20 mA

10 V: si la consigna se da por una senal
X...10V.

20 mA: sila consigna se da por una sefal
4...20mA.

12 19 All Escala en All Min

Velocidad minima de la consigna por All.
Ejemplo: Ov =0 rpm.

12 20 All Escala en All Max

1500

Velocidad maxima de la consigna por All.
Ejemplo: 10 v = 1500 rpm.
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Grupo | Parametro Nombre Ajuste Comentarios
Ajuste de entradas analdgicas.
V: sila consigna se da por una sefial 0...10V
12 25 AI2 Seleccién Unidad N ° 2"’1.0\/' . -
mA mA: sila consigna se da por una senal
0...20mA 0 4...20mA.
. . Filtro de tiempo contra perturbaciones de
12 26 Al2 Tiempo Filtrado 0,1sg EMC radiadas.
0 V: si la consigna se da por una senal
0...10V.
ov 2 V: si la consigna se da por una senal
12 27 AI2 Min 2V oV 9 P
4 mA . . ~
m 4 mA: sila consigna se da por una sefal
4...20mA.
10 V: si la consigna se da por una senal
. 10V X...10V.
12 2 Al2 M . . ~
8 ax 20 mA 20 mA: sila consigna se da por una sefal
4...20mA.
12 29 Al2 Escala en Al2 Min 0 Vgloadad minima de la consigna por Al2.
Ejemplo: Ov =0rpm.
12 30 Al2 Escala en Al2 Méx 1500 Vgloodad maxima de la consigna por Al2.
Ejemplo: 10 v = 1500 rpm.
Salidas Analégicas.
13 12 AO1 Fuente Velocidad motor
utilizada
13 15 AO1 Seleccién Unidad mA
13 17 AOL1 Fuente Min Orpm
13 18 AO1 Fuente Max 1500 rpm
13 19 AO1 salida a AO1 fuente min 4 mA
13 20 AOLl salida a AO1 fuente max 20 mA
13 25 AO2 Euente Intensidad del
motor
13 27 AO2 Fuente Min 0A
13 28 AQO2 Fuente Max XX A Igual a 30.17
13 29 Salida AO2 en Fuente Min AO2 4 mA
13 30 Salida AO2 en Fuente Max AO2 20 mA
Selecciéon de lugar de control 1 / lugar de control 2.
19 11 Extl/Ext2 Seleccidn DI3

Ajuste de senal de Marcha / Paro.

In1 Marcha; In2

In1 Marcha; In2 Dir: una sefial paraM/Py

20 1 Extl Marcha/Paro/Dir Dir otra para Avancey Retroceso.

20 Extlinl fuente DI1 Senal de orden de Marcha/ Paro.

20 4 Extlin2 fuente DI2 Para cambio de sentido de giro.

0 | o oo | PIRST [ EOr e e s/
20 Ext2 inl fuente DI4 Senal de orden de Marcha/ Paro.

20 8 Ext2 in2 fuente DI5 Para cambio de sentido de giro.

20 21 Direccién Peticidn Peticidn: para cambio de sentido de giro.
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Grupo | Parametro Nombre Ajuste Comentarios
Modo de arranque de motor en Vectorial.
Automatico: El motor puede estar girando
cuando recibamos orden de marcha (por
- ejemplo, un ventilador de alta inercia, una
. Automatico P
21 1 Vectorial Modo Marcha . columna de agua que se esta descargando
Rapido -
por la bomba o un ventilador).
Rapido: El motor siempre estard parado
cuando recibamos orden de marcha.
Paro por eje libre: a la orden de paro dejara
- el eje libre y la carga parard por inercia (para
< 2 Paro por eje libre ) - y g' P P P
21 3 Funcién Paro ventiladores, por ejemplo).
Rampa )
Rampa: A la orden de paro hara una rampa
de deceleracion.
Consigna de velocidad, velocidades constantes y velocidades criticas.
25 1 Ext1 Velocidad Refl All Escalada La consigna de velocidad se da por la Al1, tal
y como la hayamos escalado.
22 18 Ext2 Velocidad Refl Al2 Escalada | -2 €Onsigna de velocidad se da por la Al2,
tal y como la hayamos escalado.
22 22 Vel Constante Sell S]em.pre No usada.
desactivado
22 23 Vel Constante Sel2 S]em.pre No usada.
desactivado
Rampas de aceleracion y deceleracién.
‘s Tiempo
23 11 Seleccién Rampa Acel/Decel 1
23 12 Tiempo Aceleracion 1 5sg
23 13 Tiempo Deceleracién 1 5sg
. Para curvas en S ajustar a un valor superior
23 32 Tiempo de forma 1 0 . ) P
a 0 sg, por ejemplo 0,2 sg.
Limites.
30 11 Velocidad Minima 11500 rpm Ajustara O rpms (o n:wayor) si se trabaja con
solo un sentido de giro.
30 12 Velocidad Maxima 1500 rpm
. (o . Por ejemplo, 120% de 99.06 Intensidad
30 17 Intensidad Maxima Ajustar > 99.06 | o' J€MP ° '
Nominal de Motor.
30 19 Par Minimo 1 -180% Ajustar segun aplicacion.
30 20 Par Maximo 1 180% Ajustar segun aplicacién.
30 26 Pot Limite Motorizacién 180% Ajustar segun aplicacion.
30 27 Pot Limite Generacién -180% Ajustar segun aplicacion.
Funcionamiento: al perder la red eléctrica
decelerard la carga, pasandola a modo
generador, lo que alimentara el variador
para seguir frenando la carga mientras el
30 31 Control Subtension Habilitar motor genere lo suficiente.
Deshabilitar: por ejemplo, con ventiladores
o en cualquier otra aplicaciéon donde la
deceleracién por subtensidén no sea
beneficiosa.
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Grupo | Parametro Nombre Ajuste Comentarios
Funciones de fallos.
31 11 Restauracion Fallo Selecciéon Dl6
0x0000: Sin rearmes automaticos (si se
0x0000 trabaja con All como 0...10V 0 0...20mA).
31 12 Rearme Automatico Seleccidon 0x0008 (0b1000): Rearme automatico del
0x0008 (0b1000) . . .
fallo Al<min. Usar si la consigna se da por
una sefal 4...20mA o 2...10V.
31 14 Numero Tentativas 5 Solosi31.12 # 0 .cantldad dereintentos de
rearme automatico.
. . losi31.12 #0: ti | |
31 15 Tiempo total de tentativas 30sg So (,) si3 R # 0: tiempo durante el cua
estan activos los rearmes.
31 16 Tiempo de Demora 5sg Solo si ’31..12 # 0: intento de rearme
automatico cada 5sg.
Fallo: se recomienda que siempre esté
. Fall i .
31 19 Perdida fase motor . a o., a.thad.o, . .
Sin accidén Sin accidn: usar solo para probar equipo sin
motor
31 24 Funcién Bloqueo Fallo Fallo de motor bloqueado cuando el
T B convertidor esta sacando mas del 90% de
31 25 Bloqueo Limite Intensidad 90% .
corriente, durante 10sg y no se han
31 26 Bloqueo limite velocidad 150 rpm superado los 150 rpm.
. El ajuste de 31.25 debe ser inferior al de
31 28 Tiempo de bloqueo 10sg
30.17.
Configuracion de Hardware.
95 26 Motor disconnect detection Habilitar Deteccién de desconexidén de motor.

Probar funcionamiento.

Si durante las pruebas de funcionamiento existen problemas de control de motor, en primer lugar, verificar que la
inestabilidad no es por ruido en All.
Sino es el caso, ajustar Pl de control de motor.

Ajuste de Pl de motor (Control de velocidad)

Ajuste de fabrica, se vera modificado por la
rutina de autoajuste.
Ajuste de fabrica, se vera modificado por la
rutina de autoajuste.
Ajuste de fabrica, se vera modificado por la
rutina de autoajuste.

25 2 Ganancia proporc velocidad 5

25 3 Tiempo integracién veloc 15s

25 37 Mechanical time constant 0

Normal: la habitual.

Normal Smooth: respuesta lenta pero robusta.

Smooth Tight: respuesta rapida, pero es posible que
Tight de Ganancias demasiado elevadas para

algunas aplicaciones.

Speed controller autotune

25 34 mode

Incremento de par maximo que habra sobre
el par que habia en el momento de la
activacion de la rutina de autoajuste (se
puede ver limitado por el limite de par
maximo ajustado en el grupo 30 o por el par
nominal del motor).

Incremento de velocidad maxima que habra
sobre la velocidad que habia en el momento
de la activacidon de la rutina de autoajuste
(se puede ver limitado por el limite de
velocidad maxima ajustada en el grupo 30 o
por la velocidad nominal del motor).

25 38 Autotune torque step 10%

25 39 Autotune speed step 10%

65/150



AL HR HD
rfRomw
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Ajuste de Pl de motor (Control de velocidad)

Cantidad de veces que se repetira el ciclo de
autoajuste.

Dar orden de marcha a una velocidad de trabajo habitual que no se a la maxima y, mientras funciona, ajustar el
siguiente pardmetro.

25 40 Autotune repeat times 5

25 33 Speed controller autotune Activado

Realizard los ciclos de aceleracién de velocidad y de par ajustados en 25.40. Ejemplos de resultados en la unidad de
demostracion.

25 34 ;poe;: controller autotune Normal 25.02 = 3,24 / 25.03= 0,19 / 25.37 = 0,11.
Speed controller autotune _ _ _

25 34| P Smooth 25.02=2,82 / 25.03 = 0,29 / 25.37 = 0,11.

25 34 ;poe;: controller autotune Tight 25.02 = 3,66 / 25.03 = 0,12 / 25.37 = O,11.

Recomendacion para futuras sustituciones de equipos

Con el paso del tiempo es posible que el equipo deba sustituirse por averia no reparable. Al equipo nuevo se le puede
descargar un Backup realizado con el panel de control.

Este backup tiene toda la informacién del equipo anterior, pero si no ajustamos nada mas, el equipo volverd a
realizar una identificacién magnética de motor en la primera orden de marcha.

Esto es algo que podemos querer evitar (sobre todo si se desacoplé el motor para realizar la rutina de
identificacion). Para evitar una nueva ID de motor y utilizar en el futuro la ya realizada ajustar 98.01 para que utilice
los valores guardados desde 98.02 hasta 98.12.

98 1 Modelo Motor Usuario Parametros de
motor

98 2 Rs Usuario 0,15347 Ejemplo de resultado de la ID de motor
98 3 Rr Usuario 0,07355 Ejemplo de resultado de la ID de motor
98 4 Lm Usuario 1,03457 Ejemplo de resultado de la ID de motor
98 5 Sigmal Usuario 0,18223 Ejemplo de resultado de la ID de motor
98 9 Rs Usuario Sl 16,9828 ohms Ejemplo de resultado de la ID de motor
98 10 Rr Usuario Sl 8,13895 ohms Ejemplo de resultado de la ID de motor
98 11 Lm Usuario SI 364,41 mH Ejemplo de resultado de la ID de motor
98 12 Sigmal Usuario SI 64,19 mH Ejemplo de resultado de la ID de motor

IMPORTANTE: si se utiliza el backup de un variador para otro instalado en otro motor, cuando se descargue en el
otro equipo ajustar 98.01 a NO SELECCIONADO.

Notas:
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Control de velocidad por senales cableadas y referencia

por potencidmetro de motor (DI)

Marcha / Paro DIl
Cambio de sentido de giro DI2
Incrementar referencia DI3
Decrementar referencia Di4
DI5
DI6
All
Al2
Listo RO1
En marcha RO2
Fallo (-1) RO3
Velocidad actual AO1
Intensidad actual AO2

Los ajustes en texto negro son pre-ajustes de fabrica, en rojo modificaciones.

Consultar apartado de funciones opcionales para el control de velocidad.

Grupo | Parametro Nombre

Ajuste

Comentarios

Datos de motor.

99 3 Tipo de Motor Motor asincrono
99 4 Modo Control Motor Vectorial
99 6 Intensidad Nominal de Motor Placa del motor | Se debe ajustar siempre.
99 7 Tensiéon Nominal de Motor Placa del motor | Se debe ajustar siempre.
99 8 Frecuencia Nominal de Motor 50 Hz Se debe ajustar siempre.
Se debe ajustar siempre. Si no se dispone
de este dato, pero se sabe que el motor es
99 9 Velocidad Nominal de Motor Placa del motor | de unas 3000rpm, ajusta a 2850rpm. Si se
sabe que el motor es de 1500rpm, ajustar a
1480 rpm.
99 10 Potencia Nominal de Motor Placa del motor | Se debe ajustar siempre.
99 11 Cos ¢ Nominal de Motor Placa del motor | Serecomienda ajustar siempre.
La identificaciéon magnética del motor se
realizara:
- En reposo: con el eje quieto, permite tener
la carga acoplada a motor.
- Normal: girando en un sentido de giro a
distintas velocidades / aceleraciones.
Requiere el desacople de la carga del eje del
En reposo N P 9 )
Normal motor.
99 13 Marcha ID solicitada . - Reducida: girando en un sentido de giro a
Reducida - - . .
distintas velocidades / aceleraciones. Si la
Avanzada
carga es menor al 20% del par del motory la
seguridad lo permite, no hace falta
desacoplar la carga del eje del motor.
- Avanzada: girando en un sentido de giro a
distintas velocidades / aceleraciones
durante un muy largo tiempo. Requiere el
desacople de la carga del eje del motor.
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Datos de motor.

Poner el convertidor de frecuencia en modo de control LOCAL (botén Lec/Rem del panel de control).
Cuando la seguridad nos lo permita, dar orden de MARCHA en control LOCAL (botdn verde - start - del panel de

control).

Cuando acabe de realizar la identificacion magnética del motor, continuar programando.

Ajuste de salidas de relé.

10 24 ROL Fuente Listo para 0 =algo mhlbe la rTwa.\rcha /1=laordende
marcha marcha esta permitida.

10 o7 RO2 Fuente Running 1 = cuando el variador tiene orden de
marcha. / O = orden de paro.

10 30 RO3 Fuente Fallo (-1) 1 = todo funciona bien / 0 = el variador ha
disparado por fallo.

Salidas Analégicas.
13 12 AOL Fuente Velocidad motor
utilizada

13 15 AOL1 Seleccién Unidad mA

13 17 AO1 Fuente Min Orpm

13 18 AO1 Fuente Méax 1500 rpm

13 19 AOL1 salida a AO1 fuente min 4 mA

13 20 AOLl salida a AO1 fuente max 20 mA

13 22 AO2 Fuente Intensidad del

motor

13 27 AO2 Fuente Min OA

13 28 AO2 Fuente Max XX A Igual a 30.17

13 29 Salida AO2 en Fuente Min AO2 4 mA

13 30 Salida AO2 en Fuente Max AO2 20 mA

Ajuste de senal de Marcha / Paro.
In1 Marcha: una senal para M/P. Para
cuando se trabaje en un solo sentido de
giro o cuando la funcién Potenciémetro de
In1 Marcha motor de una consigna que va de -1500 rpm

20 1 Extl Marcha/Paro/Dir In1 Marcha; In2 | a +1500 rpm.

Dir In1 Marcha; In2 Dir: una sefial paraM/Py
otra para Avance y Retroceso para cuando
la funcién Potenciémetro del motor de una
consigna que va de O rpm a +1500 rpm.

20 3 Extlinl fuente DI1 Senal de orden de Marcha/ Paro.
20 4 Ext1in2 fuente DI2 Para cambio de sentido de giro (en funcién
de 20.01).
20 21 Direccién Peticidn Peticidn: para cambio de sentido de giro.
Modo de arranque de motor en Vectorial.
Automatico: El motor puede estar girando
cuando recibamos orden de marcha (por
Automético ejemplo, un ventilador de alta inercia, una
21 1 Vectorial Modo Marcha .. columna de agua que se esta descargando
Rapido X
por la bomba o un ventilador).
Rapido: El motor siempre estara parado
cuando recibamos orden de marcha.
Paro por eje libre: a la orden de paro dejara
- el eje libre y la carga parara por inercia (para
21 3 Funcién Paro Paro por eje libre ventiladores, por ejemplo).

Rampa

Rampa: A la orden de paro harad una rampa
de deceleracion.
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Grupo

Parametro

Nombre

Ajuste

Comentarios

Consigna de velocidad, velocidades constantes y velocidades criticas.

Potenciémetro

22 11 Extl Velocidad Refl
del motor
Siempre
22 22 Vel Constante Sell ] ‘pr No usada.
desactivado
Siempre
22 23 Vel Constante Sel2 ] ‘pr No usada.
desactivado
Habilitado (inicializar valor): siempre que se
e de orden de marcha la referencia de
Habilitado - . .
(inicializar valor) velocidad sera la ajustada en 22.72
22 71 Pot motor Funcidn . Habilitado (retener valor): mantendra la
Habilitado - - . . .
(retener valor) ultima referencia de velocidad introducida
(modificable con convertidor parado)
incluso tras quitar tension al equipo.
Solo ajustar diferente de 0 si22.71 =
Habili niciali | 3
22 72 Pot motor Valor inicial Orpm abl.ltado (inicia 1.zar valon), esta sera é
consigna de velocidad cada vez que reciba
orden de marcha.
2o 73 Pot motor Euente Incr DI3 Incrementa la referencia de velocidad en
avance o la decrementa en retroceso.
D la ref i loci
oo 74 Pot motor Fuente Decr DI4 ecrementa} areferencia de velocidad en
avance o la incrementa en retroceso.
Tiempo que tardara la consigna en llegar
. desde O rpm hasta 1500 rpm (o desde -1500
22 IS Pot motor Tiempo rampa 5s9 rpm hasta 1500 rpm) si mantenemos la
entrada activa.
Valor minimo de O rpm. Si no se trabaja con
. senal de cambio de sentido de giroy se
22 76 Pot motor Valor min O rpm . . ' . ! g1r y
quiere cambiar de sentido de giro, ajustar
una velocidad negativa.
22 77 Pot motor Valor max 1500 rpm Valor maximo.
Rampas de aceleracion y deceleracidn.
‘s Tiempo
23 11 Selecciéon Rampa Acel/Decel 1
23 12 Tiempo Aceleracion 1 5sg
23 13 Tiempo Deceleracién 1 5sg
. Para curvas en S ajustar a un valor superio
23 32 Tiempo de forma 1 0 ra curv . justara un valor superior
a 0 sg, por ejemplo 0,2 sg.
Limites.
30 1 Velocidad Minima -1500 rpm Ajustara O rpms (o rpayor) si se trabaja con
solo un sentido de giro.
30 12 Velocidad Maxima 1500 rpm
. - . P j lo, 120% de 99.06 Int idad
30 17 Intensidad Maxima Ajustar > 99.06 or e.Jemp ° o qe ntensida
Nominal de Motor.
30 19 Par Minimo 1 -180% Ajustar segun aplicacion.
30 20 Par Maximo 1 180% Ajustar segun aplicacion.
30 26 Pot Limite Motorizacién 180% Ajustar segun aplicacion.
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Grupo | Parametro Nombre Ajuste Comentarios
Limites.
30 27 Pot Limite Generacién -180% Ajustar segun aplicacion.

Funcionamiento: al perder la red eléctrica
decelerard la carga, pasandola a modo
generador, lo que alimentara el variador
para seguir frenando la carga mientras el
30 31 Control Subtensién Habilitar motor genere lo suficiente.

Deshabilitar: por ejemplo, con ventiladores
o en cualquier otra aplicacion donde la
deceleracion por subtensidn no sea
beneficiosa.

Funciones de fallos.

La restauraciéon de un fallo a través del
botdn del panel de control o por bus de
31 11 Restauracion Fallo Selecciéon No seleccionado | campo (cuando el Marcha/Paro se da por
bus de campo) siempre funcionan. Puede
seleccionarse por DI.

Fallo: se recomienda que siempre esté

. Fallo activado.
31 19 Perdida fase motor . L. ctivaad . . .
Sin accién Sin accidn: usar solo para probar equipo sin

motor

31 24 Funcién Bloqueo Fallo Fallo de motor bloqueado cuando el

. ; convertidor estd sacando mas del 90% de

31 25 Bloqueo Limite Intensidad 90% .
corriente, durante 10sgy no se han

31 26 Bloqueo limite velocidad 150 rpm superado los 150 rpm.

i El ajuste de 31.25 debe ser inferior al de

31 28 Tiempo de bloqueo 10 sg

30.17.
Configuracion de Hardware.
95 26 Motor disconnect detection Habilitar Deteccién de desconexién de motor.

Probar funcionamiento.

Si durante las pruebas de funcionamiento existen problemas de control de motor, en primer lugar, verificar que la
inestabilidad no es por ruido en All.
Sino es el caso, ajustar Pl de control de motor.

Ajuste de Pl de motor (Control de velocidad)

. . Ajuste de fabrica, se vera modificado por la
25 2 Ganancia proporc velocidad 5 ) . . P
rutina de autoajuste.
. . ., Ajuste de fabrica, se vera modificado por la
25 3 Tiempo integracién veloc 1,5s ) . o P
rutina de autoajuste.
. . Ajuste de fabrica, se vera modificado por la
25 37 Mechanical time constant (0} ) . . P
rutina de autoajuste.
Normal: la habitual.
Normal Smooth: respuesta lenta pero robusta.
Speed controller autotune . . .
25 34 Smooth Tight: respuesta rapida, pero es posible que
mode . R .
Tight de Ganancias demasiado elevadas para
algunas aplicaciones.

Ajuste de Pl de motor (Control de velocidad)

Incremento de par maximo que habra sobre
el par que habia en el momento de la
activacion de la rutina de autoajuste (se
puede ver limitado por el limite de par
maximo ajustado en el grupo 30 o por el par
nominal del motor).

Incremento de velocidad maxima que habra
sobre la velocidad que habia en el momento
de la activaciéon de la rutina de autoajuste
(se puede ver limitado por el limite de
velocidad méaxima ajustada en el grupo 30 o
por la velocidad nominal del motor).

25 38 Autotune torque step 10%

25 39 Autotune speed step 10%
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Ajuste de PI de motor (Control de velocidad).

Cantidad de veces que se repetira el ciclo de
autoajuste.

Dar orden de marcha a una velocidad de trabajo habitual que no se a la maxima y, mientras funciona, ajustar el
siguiente pardmetro.

25 40 Autotune repeat times 5

25 33 Speed controller autotune Activado

Realizard los ciclos de aceleracién de velocidad y de par ajustados en 25.40. Ejemplos de resultados en la unidad de
demostracion.

25 34 ;poe;: controller autotune Normal 25.02 = 3,24 / 25.03 = 0,19 / 25.37 = 0,11.
Speed controller autotune _ _ _

25 34| P Smooth 25.02=2,82 / 25.03 = 0,29 / 25.37 = 0,11.

25 34 ;poe;: controller autotune Tight 25.02 = 3,66 / 25.03 = 0,12 / 25.37 = O,11.

Recomendacion para futuras sustituciones de equipos

Con el paso del tiempo es posible que el equipo deba sustituirse por averia no reparable. Al equipo nuevo se le puede
descargar un Backup realizado con el panel de control.

Este backup tiene toda la informacién del equipo anterior, pero si no ajustamos nada mas, el equipo volvera a
realizar una identificacién magnética de motor en la primera orden de marcha.

Esto es algo que podemos querer evitar (sobre todo si se desacopld el motor para realizar la rutina de
identificacion). Para evitar una nueva ID de motor y utilizar en el futuro la ya realizada ajustar 98.01 para que utilice
los valores guardados desde 98.02 hasta 98.12.

98 1 Modelo Motor Usuario Parametros de
motor

98 2 Rs Usuario 0,15347 Ejemplo de resultado de la ID de motor
98 3 Rr Usuario 0,07355 Ejemplo de resultado de la ID de motor
98 4 Lm Usuario 1,03457 Ejemplo de resultado de la ID de motor
98 5 Sigmal Usuario 0,18223 Ejemplo de resultado de la ID de motor
98 9 Rs Usuario Sl 16,9828 ohms Ejemplo de resultado de la ID de motor
98 10 Rr Usuario Sl 8,13895 ohms Ejemplo de resultado de la ID de motor
98 11 Lm Usuario SI 364,41 mH Ejemplo de resultado de la ID de motor
98 12 Sigmal Usuario SI 64,19 mH Ejemplo de resultado de la ID de motor

IMPORTANTE: si se utiliza el backup de un variador para otro instalado en otro motor, cuando se descargue en el
otro equipo ajustar 98.01 a NO SELECCIONADO.

Notas:
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Control de velocidad por Modbus BCI (bus de campo
integrado) en perfil de comunicaciones DCU

Paro

BIT O de la Control Word (mapa x0001).
0 =no actla / 1 = paro segun programacion del equipo.

Marcha

BIT 1 de la Control Word (mapa x0001). O = no actta / 1 = orden de marcha.

Cambio de sentido de giro

BIT 2 de la Control Word (mapa x0001): O = avance / 1 = retroceso.

Reset del fallo

BIT 4 de la Control Word (mapa x0001) O = no actla / 1 = restauracién de fallo.

Consigna de velocidad

Mapa x0002, signed integer 16 bits.
0 d = velocidad minima / 20000 d = velocidad maxima

Listo

BIT O de la Status Word (mapa x0004). 0 = no listo / 1 = listo para marcha.

En marcha

BIT 3 de la Status Word (mapa x0004): 0 = parado /1 = en marcha.

En punto de consigna

BIT 7 de la Status Word (mapa x0004).
0 = fuera de consigna / 1 = en consigna de velocidad.

Limitando

BIT 8 de la Status Word (mapa x0004): 0 = no actta / 1 = limitando.

Sentido de giro

BIT 11 de la Status Word (mapa x0004): 0 = en avance / 1 = en retroceso.

Fallo

BIT 15 de la Status Word (mapa x0004): 0 = sin fallo / 1 = en fallo.

Velocidad actual

Mapa x0005: integer 16 bits.
0 decimal = velocidad minima / 20000 decimal = velocidad maxima.

Par actual

Mapa x0006: integer 16 bits, con dos decimales.

Intensidad actual

Mapa x0007: integer 16 bits, con dos decimales.

Potencia actual

Mapa x0008: integer 16 bits, con dos decimales.

Tensién de salida

Mapa x0009: integer 16 bits, sin decimales.

Tensién de alimentacidn

Mapa x0010: integer 16 bits, sin decimales.

Temperatura del convertidor

Mapa x0011: integer 16 bits, sin decimales.

Cdédigo de eventos 1

Mapa x0012: word

Palabra de limites 1

Mapa x0013: word

Palabra de limites 2

Mapa x0014: word

DI1

DI2

DI3

Dl4

DI5

Dl6

All

Al2

RO1

RO2

RO3

AO1

AO2

Los ajustes en texto negro son pre-ajustes de fabrica, en rojo modificaciones.

Consultar apartado de funciones opcionales para el control de velocidad.

Consultar apartado de Modbus BCI (bus de campo integrado), el apartado Lectura y escritura desde

PLCy el apartado Perfil de comunicaciones DCU.
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Ajuste

Comentarios

Datos de motor.

99 3 Tipo de Motor Motor asincrono
99 4 Modo Control Motor Vectorial
99 6 Intensidad Nominal de Motor Placa del motor | Se debe ajustar siempre.
99 7 Tensién Nominal de Motor Placa del motor | Se debe ajustar siempre.
99 8 Frecuencia Nominal de Motor 50 Hz Se debe ajustar siempre.
Se debe ajustar siempre. Si no se dispone
de este dato, pero se sabe que el motor es
99 9 Velocidad Nominal de Motor Placa del motor | de unas 3000rpm, ajusta a 2850rpm. Si se
sabe que el motor es de 1500rpm, ajustar a
1480 rpm.
99 10 Potencia Nominal de Motor Placa del motor | Se debe ajustar siempre.
99 11 Cos ¢ Nominal de Motor Placa del motor | Serecomienda ajustar siempre.
La identificacién magnética del motor se
realizara:
- En reposo: con el eje quieto, permite tener
la carga acoplada a motor.
- Normal: girando en un sentido de giro a
distintas velocidades / aceleraciones.
Requiere el desacople de la carga del eje del
En reposo q P 9 )
Normal motor.
99 13 Marcha ID solicitada . - Reducida: girando en un sentido de giro a
Reducida - - . R
distintas velocidades / aceleraciones. Si la
Avanzada
carga es menor al 20% del par del motory la
seguridad lo permite, no hace falta
desacoplar la carga del eje del motor.
- Avanzada: girando en un sentido de giro a
distintas velocidades / aceleraciones
durante un muy largo tiempo. Requiere el
desacople de la carga del eje del motor.

Datos de motor.

control).

Poner el convertidor de frecuencia en modo de control LOCAL (botdn Lec/Rem del panel de control).
Cuando la seguridad nos lo permita, dar orden de MARCHA en control LOCAL (botdn verde - start - del panel de

Cuando acabe de realizar la identificacion magnética del motor, continuar programando.

Ajuste de senal de Marcha / Paro.

. Bus de campo .
20 1 Extl Marcha/Paro/Dir . P Marcha / Paro a través del Modbus RTU BCI.
integrado
20 21 Direccién Peticidn Peticidn: para cambio de sentido de giro.
Modo de arranque de motor en Vectorial.
Automatico: El motor puede estar girando
cuando recibamos orden de marcha (por
" ejemplo, un ventilador de alta inercia, una
. Automatico .
21 1 Vectorial Modo Marcha RAbido columna de agua que se estd descargando
P por la bomba o un ventilador).
Rapido: El motor siempre estara parado
cuando recibamos orden de marcha.
Paro por eje libre: a la orden de paro dejara
c s el eje libre y la carga parara por inercia (para
., Paro por eje libre ) K y g. P P ®
21 3 Funcién Paro ventiladores, por ejemplo).

Rampa

Rampa: A la orden de paro hara una rampa
de deceleracidn.
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Nombre

Ajuste

Comentarios

Consigna de velocidad, velocidades constantes y velocidades criticas.

Referencia de velocidad a través del

desactivado

22 11 Extl Veloci Refl BCl refl .
xtlVelocidad Re Clre Modbus RTU integrado (BCI - EFB)
22 22 Vel Constante Sell S1em‘pre No usada.
desactivado
22 23 Vel Constante Sel2 Siempre No usada.

Rampas de acelerac

idn y deceleracidn.

‘s Tiempo

23 11 Seleccion Rampa

! P Acel/Decel 1

23 12 Tiempo Aceleracion 1 5sg

23 13 Tiempo Deceleracién 1 5sg

>3 3 Tiempo de forma 1 0 Para curvas en S ajustar a un valor superior
a 0 sg, por ejemplo 0,2 sg.

Limites.
— A ; ;

30 1 Velocidad Minima 1500 rpm justara O rpms (o rTwayor) si se trabaja con
solo un sentido de giro.

30 12 Velocidad Maxima 1500 rpm

. - . P j lo, 120% .06 | i

30 17 Intensidad Maxima Ajustar > 99.06 or e}emp 0, 120% de 99.06 Intensidad
Nominal de Motor.

30 19 Par Minimo 1 -180% Ajustar segun aplicacién.

30 20 Par Maximo 1 180% Ajustar segun aplicacién.

30 26 Pot Limite Motorizacién 180% Ajustar segun aplicacion.

30 27 Pot Limite Generacién -180% Ajustar segun aplicacion.
Funcionamiento: al perder la red eléctrica
decelerard la carga, pasandola a modo
generador, lo que alimentara el variador
para seguir frenando la carga mientras el

30 31 Control Subtensién Habilitar motor genere lo suficiente.

Deshabilitar: por ejemplo, con ventiladores
o en cualquier otra aplicacidon donde la
deceleracién por subtensién no sea
beneficiosa.

Funciones de fallos.

31 1

Restauracion Fallo Seleccion

No seleccionado

La restauracion de un fallo a través del
botdn del panel de control o por bus de
campo (cuando el Marcha/Paro se da por
bus de campo) siempre funcionan. Puede
seleccionarse por DI.

31 12

Rearme Automatico Seleccién

0x0400

0x0400 (0b10000000000): Rearme
automatico del fallo seleccionable (31.13)

31 13

Fallo Seleccionable

0x6681

6681h: pérdida de comunicaciones del bus
de campo integrado (BCI).

31 14

Numero Tentativas

5

Solo si 31.12 # 0: cantidad de reintentos de
rearme automatico.

31 15

Tiempo total de tentativas

30sg

Solo si 31.12 # O: tiempo durante el cual
estan activos los rearmes.

31 16

Tiempo de Demora

5sg

Solo si 31.12 # 0: intento de rearme
automatico cada 5sg.

31 19

Perdida fase motor

Fallo
Sin accién

Fallo: se recomienda que siempre esté
activado.

Sin accidn: usar solo para probar equipo sin
motor
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Funciones de fallos.
31 24 Funcién Bloqueo Fallo Fallo de motor bloqueado cuando el
. B convertidor esta sacando mas del 90% de
31 25 Bloqueo Limite Intensidad 90% .
corriente, durante 10sgy no se han
31 26 Bloqueo limite velocidad 150 rpm superado los 150 rpm.
. El ajuste de 31.25 debe ser inferior al de
31 28 Tiempo de bloqueo 10sg
30.17.
Filtrados y escalados para comunicaciones.
Modbus RTU: velocidad a la que
46 1 Escalado Velocidad 1500 rpm corresponde 20000 d'ec1mal.
Rampas acel/decel: si 5 sg de rampa, son
5sg desde O rpm hasta lo ajustado aqui.
46 3 Escalado Par 100% Moqlbus RTU: Par motor actual con 2
decimales.
Modbus RTU: Potencia de salida con 2
4 4 E | P i 1
6 scalado Potencia 00 decimales (1000 = con 1 solo decimal).
Modbus RTU: Intensidad de salida con 2
4 E | i i 100 A
6 > scalado de intensidad 00 decimales (en 10000 A = sin decimales).
46 12 Filtro tiempo Frec salida 20 ms
46 13 Filtro tiempo Par motor 20 ms
46 14 Filtro tiempo Potenc salida 20 ms
Modbus RTU embebido.
58 1 Habilitar protocolo Modbus RTU
58 3 Nodo > No usar nunca el nodo 0 (habitualmente el
nodo 1 es el Maestro).
58 4 Velocidad Transmision 19,2 kbps
58 Paridad 8 PAR1
58 14 Perdida Comunic Accién Fallo
58 15 Pérdida Comunic Modo Todos !os
mensajes
58 16 Pérdida Comunic Tiempo 1
Perfil DCU: Palabra de control y estado en
58 25 Perfil de control Perfil DCU los formatos que marca la organizacion
mundial Modbus.
58 26 BCI Tipo Refl Velocidad
58 27 BCI Tipo Ref2 Par
58 28 BCI Tipo Actl Velocidad
58 29 BCI Tipo Act2 Par
58 101 1/0 se datos 1 CW 16 bits
58 102 1/0 se datos 2 Refl 16 bits Referencia de velocidad, parametro 58.26.
58 103 1/O se datos 3 Ref216 bits | Rorerencia de par, parametro 58.27 (no
utilizado en este programa).
58 104 1/0 se datos 4 SW 16 bits
58 105 1/0O se datos 5 Actl 16 bits Velocidad de salida actual, parametro 58.28.
58 106 1/0O se datos 6 Act2 16 bits Par de salida actual, parametro 58.29.
58 107 1/O sedatos 7 1.7[16] Parametro 01.07 Intensidad de salida.
58 108 1/0 se datos 8 1.14[16] Parametro 01.14 Potencia de salida.
58 109 1/0 se datos 9 1.13[16] Pardmetro 01.13 Tensidn de salida.
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Modbus RTU embebido.

Nombre Ajuste

Parametro 95.03 Tension de alimentacidn
58 110 I/O se datos 10 95.3[16] : ! k !
estimada.
Parametro 05.11 Temperatura del
58 111 /O se datos 11 5.11[16] . peratu
convertidor de frecuencia.
58 112 1/0 se datos 12 4.40[16] Parametro 04.40 Cédigo de evento 1.
58 113 1/0 se datos 13 30.1[16] Parametro 30.01 Palabra de limites 1.
58 114 1/0 se datos 14 30.2[16] Parametro 30.02 Palabra de limites 1.
58 6 Ctrl comunicacidn AcFuahzar
Ajustes
Configuracion de Hardware.
95 26 Motor disconnect detection Habilitar Deteccién de desconexidén de motor.

Probar funcionamiento.

Si durante las pruebas de funcionamiento existen problemas de control de motor, en primer lugar, verificar que la
inestabilidad no es por ruido en All.
Sino es el caso, ajustar Pl de control de motor.

Ajuste de Pl de motor (Control de velocidad)

25

2

Ganancia proporc velocidad

Ajuste de fabrica, se vera modificado por la
rutina de autoajuste.

25

Tiempo integracién veloc

15s

Ajuste de fabrica, se vera modificado por la
rutina de autoajuste.

25

37

Mechanical time constant

Ajuste de fabrica, se vera modificado por la
rutina de autoajuste.

25

34

Speed controller autotune
mode

Normal
Smooth
Tight

Normal: la habitual.

Smooth: respuesta lenta pero robusta.
Tight: respuesta rapida, pero es posible que
de Ganancias demasiado elevadas para
algunas aplicaciones.

Ajuste de Pl de motor (Control de velocidad)

25

38

Autotune torque step

10%

Incremento de par maximo que habra sobre
el par que habia en el momento de la
activacion de la rutina de autoajuste (se
puede ver limitado por el limite de par
maximo ajustado en el grupo 30 o por el par
nominal del motor).

25

39

Autotune speed step

10%

Incremento de velocidad maxima que habra
sobre la velocidad que habia en el momento
de la activaciéon de la rutina de autoajuste
(se puede ver limitado por el limite de
velocidad maxima ajustada en el grupo 30 o
por la velocidad nominal del motor).

Ajuste de Pl de motor (Control de velocidad).

25

40

Autotune repeat times

5

Cantidad de veces que se repetira el ciclo de
autoajuste.

Dar orden de marcha a una velocidad de trabajo habitual que no se a la maxima y, mientras funciona, ajustar el
siguiente parametro.

25

33

Speed controller autotune

Activado

Realizard los ciclos de aceleracién de velocidad y de par ajustados en 25.40. Ejemplos de resultados en la unidad de
demostracién.

25 34 ipoejs EEmATe] GP EUEa T Normal 25.02 = 3,24 / 25.03 = 0,19 / 25.37 = 0,11.
25 34 ipoejs EEmATe] GP EUEa T Smooth 25.02=2,82 / 25.03 = 0,29 / 25.37 = 0,11.
25 34 ipoe:: controller autotune Tight 25.02 = 3,66 / 25.03 = 0,12 / 25.37 = 0,11.
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Recomendacién para futuras sustituciones de equipos

Con el paso del tiempo es posible que el equipo deba sustituirse por averia no reparable. Al equipo nuevo se le puede
descargar un Backup realizado con el panel de control.

Este backup tiene toda la informacién del equipo anterior, pero si no ajustamos nada mas, el equipo volvera a
realizar una identificacién magnética de motor en la primera orden de marcha.

Esto es algo que podemos querer evitar (sobre todo si se desacopld el motor para realizar la rutina de
identificacion). Para evitar una nueva ID de motor y utilizar en el futuro la ya realizada ajustar 98.01 para que utilice
los valores guardados desde 98.02 hasta 98.12.

Grupo | Parametro Nombre Ajuste Comentarios
98 1 Modelo Motor Usuario Pardmetros de
motor

98 2 Rs Usuario 0,15347 Ejemplo de resultado de la ID de motor
98 3 Rr Usuario 0,07355 Ejemplo de resultado de la ID de motor
98 4 Lm Usuario 1,03457 Ejemplo de resultado de la ID de motor
98 5 Sigmal Usuario 0,18223 Ejemplo de resultado de la ID de motor
98 9 Rs Usuario Sl 16,9828 ohms Ejemplo de resultado de la ID de motor
98 10 Rr Usuario Sl 8,13895 ohms Ejemplo de resultado de la ID de motor
98 11 Lm Usuario SI 364,41 mH Ejemplo de resultado de la ID de motor
98 12 Sigmal Usuario SI 64,19 mH Ejemplo de resultado de la ID de motor

IMPORTANTE: si se utiliza el backup de un variador para otro instalado en otro motor, cuando se descargue en el
otro equipo ajustar 98.01 a NO SELECCIONADO.

Notas:
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Control de velocidad por Modbus BCI (bus de campo
integrado) en perfil de comunicaciones ABB Drives

El perfil de comunicaciones ABB no tiene un bit de marcha, un bit de paro y un bit de cambio de
sentido de giro. Lo que hay es una Maquina de Estados hasta llegar el bit de marcha / paro (hererada
del perfil PROFIDRIVE de las comunicaciones Profibus / PROFINET) y el cambio de sentido de giro se
realiza mediante consignas de velocidad positivas (en avance) o negativas (en retroceso).

En el apartado de Modbus BCI (bus de campo integrado), el apartado Lectura y escritura desde PLCy
el apartado Perfil de comunicaciones ABB Drives hay un desarrollo de programa para PLC dénde se
tienen en cuenta todas las casuisticas de la maquina de estados comentadas en la siguiente tabla de
sefales.

BIT 3 de la Control Word (mapa x0001) tras la ejecucion de la maquina de
Paro estados.

0 = paro segun programacion del equipo.

BIT 3 de la Control Word (mapa x0001) tras la ejecucion de la maquina de

Marcha estados.

1= orden de marcha.
Cambio de sentido de giro Consigna de referencia en valor negativo (-20000d)

BIT 7 de la Control Word (mapa x0001). Tras un reset del fallo hay que hacer un
Reset del fallo ciclo del OFF1 (bit 0: 1— 0 —1).

0 =no actla / 1 = restauracion de fallo.

Mapa x0002, signed integer 16 bits.

Consigna de velocidad -20000 d = velocidad maxima en RETROCESO / 0 d = velocidad minima /
20000 d = velocidad maxima en AVANCE.

Consultar apartado Perfil de comunicaciones ABB Drives para ver la Control Word completa.

BIT 1 de la Status Word (mapa x0004).

0 =no listo / 1 = listo para marcha.

En marcha BIT 2 de la Status Word (mapa x0004): 0 = parado / 1 = en marcha.

BIT 8 de la Status Word (mapa x0004).
0 = fuera de consigna / 1 = en consigna de velocidad.

Listo

En punto de consigna

Sobre un limite BIT 10 de la Status Word (mapa x0004): 0 = no actua / 1 = limite superado.
Sentido de giro \é:!ccr)gicdeziéctual de signo positivo = En Avance / de signo negativo = En
Fallo BIT 3 de la Status Word (mapa x0004): 0 = sin fallo / 1 = en fallo.

Mapa x0005: integer 16 bits.
Frecuencia actual -20000 d = velocidad maxima en RETROCESO / 0 d = velocidad minima /

20000 d = velocidad maxima en AVANCE.
Consultar apartado Perfil de comunicaciones ABB Drives para ver la Status Word completa.

Par actual Mapa x0006: integer 16 bits, con dos decimales.
Intensidad actual Mapa x0007: integer 16 bits, con dos decimales.
Potencia actual Mapa x0008: integer 16 bits, con dos decimales.
Tensidn de salida Mapa x0009: integer 16 bits, sin decimales.
Tension de alimentacién Mapa x0010: integer 16 bits, sin decimales.
Temperatura del convertidor Mapa x0011: integer 16 bits, sin decimales.
Cédigo de eventos 1 Mapa x0012: word

Palabra de limites 1 Mapa x0013: word

Palabra de limites 2 Mapa x0014: word
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Los ajustes en texto negro son pre-ajustes de fabrica, en rojo modificaciones.

Consultar apartado de funciones opcionales para el control de velocidad.

Consultar apartado de Modbus BCI (bus de campo integrado), el apartado Lectura y escritura desde
PLCy el apartado Perfil de comunicaciones ABB Drives.

Grupo | Parametro Nombre | Ajuste | Comentarios

El programa a desarrollar es casi idéntico al del Perfil de comunicaciones DCU.
Para abreviar, seguir el programa detallado en Control de velocidad por Modbus BCI (bus de campo integrado) en
perfil de comunicaciones DCU con las siguientes modificaciones.

Modbus RTU embebido.

ABB Drives: Palabra de control y estado en
58 25 Perfil de control ABB Drives los formatos ABB Drives (muy similares al
PROFIDRIVE).
s s Actualizar
58 6 Ctrl comunicacién .
Ajustes
Notas:

79/150



. A DD
Progamas en Vectorial (rpm) FADD

Control de velocidad por Profibus / PROFINET

Este programa es valido tanto para el perfil de comunicaciones ABB como para el perfil PROFIDRIVE.
Desde el punto de vista del variador tan solo cambia un parametro.

Ambos perfiles de comunicaciones no tienen un bit de marcha, un bit de paro y un bit de cambio de
sentido de giro. Lo que hay es una Maquina de Estados hasta llegar el bit de marcha / paro (la misma
en ambos perfiles) y el cambio de sentido de giro se realiza mediante consignas de velocidad
positivas (en avance) o negativas (en retroceso) a través de variables "signed integer” del area de
memoria del PLC.

En los apartados PROFIBUS y PROFINET hay un desarrollo de programa para PLC dénde se tienen en
cuenta todas las casuisticas de la maquina de estados comentadas en la siguiente tabla de sefales.

BIT 3 de la Control Word (PZD Out 1) tras la ejecucidn de la maquina de estados.
0 = paro segun programacion del equipo.

BIT 3 de la Control Word (PZD Out 1) tras la ejecucidn de la maquina de estados.
1= orden de marcha.

Consigna de referencia en valor negativo.

ABB Drives = -20000 d / PROFIDRIVE = -4000h.

BIT 7 de la Control Word (PZD Out 1). Tras un reset del fallo hay que hacer un ciclo
del OFF1 (bit 0: 1— 0 —1).

0 =no actla /1 = restauracion de fallo.

PZD Out 2, signed integer 16 bits en variable interna de PLC, WORD en PZD.

Paro

Marcha

Cambio de sentido de giro

Reset del fallo

ABB Drives = -20000 d velocidad méaxima en RETROCESO / 0 d = velocidad
Consigna de velocidad minima / 20000 d = velocidad méaxima en AVANCE.
PROFIDRIVE = -4000 h velocidad maxima en RETROCESO / O h = velocidad

minima / 4000 h = velocidad maxima en AVANCE.

Listo

BIT 1 de la Status Word (PZD In1): 0 =no listo /1= listo para marcha.

En marcha

BIT 2 de la Status Word (PZD In1): O = parado /1 =en marcha.

En punto de consigna

BIT 8 de la Status Word (PZD In 1).
0 = fuera de consigna / 1 = en consigna de velocidad.

Sobre un limite

BIT 10 de la Status Word (PZD In 1): O = no actua / 1 = limite superado.

Sentido de giro

Frecuencia actual de signo positivo = En Avance / de signo negativo = En
Retroceso.

Fallo

BIT 3 de la Status Word (PZD In 1): O = sin fallo / 1 = en fallo.

Velocidad actual

PZD In 2, signed integer 16 bits en variable interna de PLC, WORD en PZD.

ABB Drives = -20000 d velocidad méaxima en RETROCESO / 0 d = velocidad
minima / 20000 d = velocidad méxima en AVANCE.
PROFIDRIVE = -4000 h velocidad maxima en RETROCESO / O h = velocidad

minima / 4000 h = velocidad méaxima en AVANCE.

Par actual

PZD In 3: word, variable de PLC signed integer, con dos decimales.

Intensidad actual

PZD In 4: word, variable de PLC signed integer, con dos decimales.

Potencia actual

PZD In 5: word, variable de PLC signed integer, con dos decimales.

Tensién de salida

PZD In 6: word, variable de PLC integer, sin decimales.

Tensién de alimentacién

PZD In 7: word, variable de PLC integer, sin decimales.

Temperatura del convertidor

PZD In 8: word, variable de PLC signed integer, sin decimales.

Cédigo de eventos 1

PZD In 9: word.

Palabra de limites 1

PZD In 10: word.

Palabra de limites 2

PZD In 11: word.

Palabra de estado de drive 3

PZD In 12: word.
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Los ajustes en texto negro son pre-ajustes de fabrica, en rojo modificaciones.

Consultar apartado de funciones opcionales para el control de velocidad.

Grupo | Parametro

Nombre

Ajuste

Comentarios

Datos de motor.

99 3 Tipo de Motor Motor asincrono
99 4 Modo Control Motor Vectorial
99 6 Intensidad Nominal de Motor Placa del motor | Se debe ajustar siempre.
99 7 Tensiéon Nominal de Motor Placa del motor | Se debe ajustar siempre.
99 8 Frecuencia Nominal de Motor 50 Hz Se debe ajustar siempre.
Se debe ajustar siempre. Si no se dispone
de este dato, pero se sabe que el motor es
99 9 Velocidad Nominal de Motor Placa del motor | de unas 3000rpm, ajusta a 2850rpm. Si se
sabe que el motor es de 1500rpm, ajustar a
1480 rpm.
99 10 Potencia Nominal de Motor Placa del motor | Se debe ajustar siempre.
99 11 Cos ¢ Nominal de Motor Placa del motor | Serecomienda ajustar siempre.
La identificaciéon magnética del motor se
realizara:
- En reposo: con el eje quieto, permite tener
la carga acoplada a motor.
- Normal: girando en un sentido de giro a
distintas velocidades / aceleraciones.
Requiere el desacople de la carga del eje del
En reposo 4 P 9 )
Normal motor.
99 13 Marcha ID solicitada . - Reducida: girando en un sentido de giro a
Reducida - - . .
distintas velocidades / aceleraciones. Si la
Avanzada
carga es menor al 20% del par del motory la
seguridad lo permite, no hace falta
desacoplar la carga del eje del motor.
- Avanzada: girando en un sentido de giro a
distintas velocidades / aceleraciones
durante un muy largo tiempo. Requiere el
desacople de la carga del eje del motor.

Datos de motor.

control).

Poner el convertidor de frecuencia en modo de control LOCAL (botdn Lec/Rem del panel de control).
Cuando la seguridad nos lo permita, dar orden de MARCHA en control LOCAL (botdn verde - start - del panel de

Cuando acabe de realizar la identificacion magnética del motor, continuar programando.

Ajuste de senal de Marcha / Paro.

20

1

Extl Marcha/Paro/Dir

Bus de campo A

Marcha / Paro a través del médulo opcional
de bus de campo Profbus / Profinet.

20

21

Direccién

Peticidn

Peticidn: para cambio de sentido de giro.

Modo de arranque de motor en Vectorial.

21

Vectorial Modo Marcha

Automatico
Rapido

Automatico: El motor puede estar girando
cuando recibamos orden de marcha (por
ejemplo, un ventilador de alta inercia, una
columna de agua que se estd descargando
por la bomba o un ventilador).

Rapido: El motor siempre estara parado
cuando recibamos orden de marcha.

21

Funcién Paro

Paro por eje libre
Rampa

Paro por eje libre: a la orden de paro dejara
el eje libre y la carga parara por inercia (para
ventiladores, por ejemplo).

Rampa: A la orden de paro harad una rampa
de deceleracidn.
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Grupo | Parametro Nombre Ajuste Comentarios
Consigna de velocidad, velocidades constantes y velocidades criticas.
Referencia de velocidad a través del

22 11 Extl Velocidad Refl FBA refl mddulo opcional de bus de campo
Profbus/Profinet.

Siempre

22 22 Vel Constante Sell 1 ‘pr No usada.

desactivado
Siempre
22 23 Vel Constante Sel2 1 ‘pr No usada.
desactivado
Rampas de aceleracién y deceleracién.
‘s Tiempo
23 11 Seleccion Rampa
! P Acel/Decel 1

23 12 Tiempo Aceleracion 1 5sg

23 13 Tiempo Deceleracién 1 5sg

>3 3 Tiempo de forma 1 0 Para curvas gn S ajustar a un valor superior
a 0 sg, por ejemplo 0,2 sg.

Limites.
— A ; ;

30 11 Velocidad Minima -1500 rpm Justar a 0 rpms (0 mayor) si se trabaja
con solo un sentido de giro.

30 12 Velocidad Maxima 1500 rpm

. - . P j lo, 120% .06 | i

30 17 Intensidad Maxima Ajustar > 99.06 or e}emp 0, 120% de 99.06 Intensidad
Nominal de Motor.

30 19 Par Minimo 1 -180% Ajustar segun aplicacién.

30 20 Par Maximo 1 180% Ajustar segun aplicacion.

30 26 Pot Limite Motorizacién 180% Ajustar segun aplicacion.

30 27 Pot Limite Generacién -180% Ajustar segun aplicacion.
Funcionamiento: al perder la red eléctrica
decelerard la carga, pasandola a modo
generador, lo que alimentara el variador
para seguir frenando la carga mientras el

30 31 Control Subtensién Habilitar motor genere lo suficiente.

Deshabilitar: por ejemplo, con ventiladores
o en cualquier otra aplicacidon donde la
deceleracién por subtensidén no sea
beneficiosa.

Funciones de fallos.

31

1

Restauracion Fallo Seleccion

No seleccionado

La restauracion de un fallo a través del
botdn del panel de control o por bus de
campo (cuando el Marcha/Paro se da por
bus de campo) siempre funcionan. Puede
seleccionarse por DI.

31

12

Rearme Automatico Seleccién

0x0400

0x0400 (0b10000000000): Rearme
automatico del fallo seleccionable (31.13).

31

13

Fallo Seleccionable

0x7510

7510h: pérdida de comunicaciones del
modulo de bus de campo opcional
(Profibus/Profinet).

31

14

Numero Tentativas

5

Solo si 31.12 # 0: cantidad de reintentos de
rearme automatico.

31

15

Tiempo total de tentativas

30sg

Solo si 31.12 # O: tiempo durante el cual
estan activos los rearmes.

31

16

Tiempo de Demora

5sg

Solo si 31.12 # 0: intento de rearme
automatico cada 5sg.

31

19

Perdida fase motor

Fallo
Sin accién

Fallo: se recomienda que siempre esté
activado.

Sin accidn: usar solo para probar equipo
sin motor
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Grupo | Parametro Nombre Ajuste Comentarios
Funciones de fallos.
31 24 Funcién Bloqueo Fallo Fallo de motor bloqueado cuando el
- - convertidor estd sacando mas del 90% de

31 25 Bloqueo Limite Intensidad 90% .
corriente, durante 10sgy no se han

31 26 Bloqueo limite velocidad 150 rom superado los 150 rpm.

. El ajuste de 31.25 debe ser inferior al de

31 28 Tiempo de bloqueo 10sg

30.17.

Filtrados y escalados para comunicaciones.
Profibus/Profinet: velocidad a la que
corresponde 20000d (ABBDrive) / 4000h

46 1 Escalado Velocidad 1500 rpm (PROFIDRIVE).

Rampas acel/decel: si 5 sg de rampa, son
5sg desde Orpm hasta lo ajustado aqui.

46 3 Escalado Par 100% Proflbus/Profmet: Par motor actual con 2
decimales.

- Profibus/Profinet: Potencia de salida con 2

4 4 E | P 1

6 scalado Potencia 00 decimales (1000 = con 1 solo decimal).
. . Profibus/Profinet: Intensidad de salida con

4 E | 100 A

6 5 scalado de intensidad 00 2 decimales (en 10000 A = sin decimales).

46 12 Filtro tiempo Frec salida 20 ms

46 13 Filtro tiempo Par motor 20 ms

46 14 Filtro tiempo Potenc salida 20 ms

Médulo opcional de bus de campo (Profibus / Profinet).

50 1 FBA A habilitar Habilitar Al habilitarlo detecta el médulo opcional de
bus de campo instalado.

50 2 FBA A Func Perd Comunic Fallo El variador dara fallo tras 0.3 sg sin

50 3 FBA A Tout Perd Comunic 0,3 sg comunicaciones.

50 4 FBA A Tipo Refl Velocidad La Ref 1 sera de Referencia de Velocidad.

50 7 FBA A Tipo Actual 1 Velocidad El Actual 1 seré de Velocidad actual.

50 8 FBA A Tipo Actual 2 Par El Actual 2 sera de Par actual.

PROFIBUS: Ajustes del médulo opcional de bus de campo.

51 1 FBA A Tipo PROFIBUS-DP Autodetectado'

51 2 Node address 3 Nodo de del esclavo Profibus

51 3 Baud rate XXX Autodetectado, ajustado en el PLC.

51 4 MSG type PPO8 Autodetectado, ajustado en el PLC. El tipo
de PPO dependera del volumen de datos
comunicados de forma ciclicay de sise
trata de un DPVO o DPVL1. En este ejemplo, el
PPOS8 (12 words de lectura + 12 words de
escritura) en DPV1.

51 5 Profile ABB DRIVES ABB DRIVES: Perfil de comunicaciones ABB.

PROFIdrive PROFIdrive: Perfil de comunicaciones
PROFIdrive.
PROFINET: Ajustes del médulo opcional de bus de campo.

51 1 FBA A Tipo PROFInet |0 | Autodetectado.

PNIO ABB Pro PNIO ABB Pro: Perfil de comunic. ABB.

51 2 Protocol/Profile PNIO Pdrive PNIO Pdrive: Perfil de comunic. PROFIdrive.

51 3 Commrate Auto Autodetectado.

Static IP: la IP, la Gateway y la mascara de
subred se configuran en el variador.
Static IP Temp IP: la IP, la Gateway y la mascara de
51 4 IP configuration Temp IP subred se asignan en el PLC.
51 IP address 1 192 Si51.04 = Temp IP — asignar desde el PLC.
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Grupo | Parametro | Nombre Ajuste Comentarios

PROFINET: Ajustes del médulo opcional de bus de campo.

51 6 IP address 2 180 Si51.04 = Temp IP — asignar desde el PLC.
51 7 IP address 3 0 Si51.04 = Temp IP — asignar desde el PLC.
51 8 IP address 4 p) Si51.04 = Temp IP — asignar desde el PLC.
51 9 Subnet CIDR 24 24: mascara de subred 255.255.255.000

51 10 GW address 1 192 Si51.04 = Temp IP — asignar desde el PLC.
51 11 GW address 2 180 Si51.04 = Temp IP — asignar desde el PLC.
51 12 GW address 3 0 Si51.04 = Temp IP — asignar desde el PLC.
51 13 GW address 4 2 Si51.04 = Temp IP — asignar desde el PLC.

Autodetectado ajustado en el PLC. El tipo
de PPO dependera del volumen de datos
comunicados de forma ciclica. En este
ejemplo, el PPO7 (12 words de lectura + 12
51 20 Telegram type PPO7 words de escritura).

Nombre PROFINET.

0: se asigna desde el PLC (lo mas habitual)
1: nombre = abbdrive-1

51 25 PN Name Index 0 99: nombre = abbdrive-99

Datos de lectura desde PLC de forma ciclica (Profibus/Profinet).
52 1 FBAADataln1 SW 16 bits PZD In 1: Status word de 16 bits.
52 p) FBA A Data In 2 Actl 16 bits PZD In 2: Velocidad actual (50.07).
52 3 FBAADataln 3 Act?2 16 bits PZD In 3: Par actual (50.08).
52 4 FBA A Dataln 4 1.7[16] PZD In 4: Intensidad de salida (01.07).
52 5 FBA A Dataln5 1.14[16] PZD In 5: Potencia de salida (01.14).
52 6 FBA A Dataln 6 1.13[16] PZD In 6: Tensidn de salida (01.13).
52 7 FBA A Dataln7 95.3[16] PZD In 7: Tensién de alimentacién (95.03).
PZD In 8: Temperatura del convertidor en %
52 8 FBA ADataln 8 5.11[16] (05.11).
52 9 FBA A Data In 9 4.40[16] PZD In 9: Cédigo de evento 1 (04.40).
52 10 EBA A Data In 10 30.1[16] PZD In 10: Palabra de limites 1 (30.01).
52 11 FBA A Data In 11 30.2[16] PZD In 11: Palabra de limites 2 (30.02).
PZD In 12: Palabra de estado de drive 3
52 12 FBA A Dataln 12 6.21[16] (06.21).
Datos de escritura desde PLC de forma ciclica (Profibus/Profinet).
53 1 FBA A Data Out 1 CW 16 bits PZD Out 1: Palabra de control de 16 bits.
53 2 FBA A Data Out 2 Refl 16 bits PZD Out 2: Referencia de velocidad (50.04).

Transmitir configuracion de comunicaciones al médulo de comunicacidn (Profibus/Profinet).

Cada vez que se hace un cambio en los
grupos 50, 51, 52y 53 de debe transmitir los
51 27 FBA A Refresco par Configurar cambios al médulo de bus de campo.

Configuracion de Hardware.

95 26 Motor disconnect detection Habilitar Deteccién de desconexién de motor.

Probar funcionamiento.

Si durante las pruebas de funcionamiento existen problemas de control de motor, en primer lugar, verificar que la
inestabilidad no es por ruido en All.
Sino es el caso, ajustar Pl de control de motor.
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Grupo | Parametro | Nombre Ajuste Comentarios

Ajuste de Pl de motor (Control de velocidad)

Ajuste de fabrica, se vera modificado por la

2 2 nancia pr rc veloci . R
2 ERMEINEE PO 7O ValielEEe > rutina de autoajuste.
. . ., Ajuste de fabrica, se vera modificado por la
25 3 Tiempo integracion veloc 15s ) . q P
rutina de autoajuste.
. . Ajuste de fabrica, se vera modificado por la
25 37 Mechanical time constant (0} ) . R P
rutina de autoajuste.
Normal: la habitual.
Normal Smooth: respuesta lenta pero robusta.
Speed controller autotune . f . .
25 34 Smooth Tight: respuesta rapida, pero es posible que
mode . R R
Tight de Ganancias demasiado elevadas para

algunas aplicaciones.

Ajuste de Pl de motor (Control de velocidad)

Incremento de par maximo que habra sobre
el par que habia en el momento de la
activacion de la rutina de autoajuste (se
puede ver limitado por el limite de par
maximo ajustado en el grupo 30 o por el par
nominal del motor).

Incremento de velocidad maxima que habra
sobre la velocidad que habia en el momento
de la activacién de la rutina de autoajuste
(se puede ver limitado por el limite de
velocidad maxima ajustada en el grupo 30 o
por la velocidad nominal del motor).

25 38 Autotune torque step 10%

25 39 Autotune speed step 10%

Ajuste de Pl de motor (Control de velocidad).

Cantidad de veces que se repetira el ciclo de
autoajuste.

Dar orden de marcha a una velocidad de trabajo habitual que no se a la maxima y, mientras funciona, ajustar el
siguiente parametro.

25 33 Speed controller autotune Activado

25 40 Autotune repeat times 5

Realizard los ciclos de aceleracién de velocidad y de par ajustados en 25.40. Ejemplos de resultados en la unidad de
demostracién.

25 34 rsnpoe:: controller autotune Normal 25.02 = 3,24 / 25.03 = 0,19 / 25.37 = 0,11.
Speed controller autotune _ _ _

25 34| Pene Smooth 25.02=2,82 / 25.03 = 0,29 / 25.37 = 0,11.

25 34 rsnpoe:: controller autotune Tight 25.02 = 3,66 / 25.03 = 0,12 / 25.37 = 0,11.

Recomendacion para futuras sustituciones de equipos

Con el paso del tiempo es posible que el equipo deba sustituirse por averia no reparable. Al equipo nuevo se le puede
descargar un Backup realizado con el panel de control.

Este backup tiene toda la informacién del equipo anterior, pero si no ajustamos nada mas, el equipo volvera a
realizar una identificacién magnética de motor en la primera orden de marcha.

Esto es algo que podemos querer evitar (sobre todo si se desacopld el motor para realizar la rutina de
identificacion). Para evitar una nueva ID de motor y utilizar en el futuro la ya realizada ajustar 98.01 para que utilice
los valores guardados desde 98.02 hasta 98.12.

Grupo | Parametro Nombre Ajuste Comentarios
98 1 Modelo Motor Usuario Pardmetros de
motor
98 2 Rs Usuario 0,15347 Ejemplo de resultado de la ID de motor
98 3 Rr Usuario 0,07355 Ejemplo de resultado de la ID de motor
98 4 Lm Usuario 1,03457 Ejemplo de resultado de la ID de motor
98 5 Sigmal Usuario 0,18223 Ejemplo de resultado de la ID de motor
98 9 Rs Usuario SI 16,9828 ohms Ejemplo de resultado de |a ID de motor
98 10 Rr Usuario SI 8,13895 ohms Ejemplo de resultado de |a ID de motor
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Grupo | Parametro Nombre Ajuste Comentarios
98 11 Lm Usuario SI 364,41 mH Ejemplo de resultado de la ID de motor
98 12 Sigmal Usuario SI 64,19 mH Ejemplo de resultado de la ID de motor

IMPORTANTE: si se utiliza el backup de un variador para otro instalado en otro motor, cuando se descargue en el
otro equipo ajustar 98.01 a NO SELECCIONADO.

Notas:
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Control de velocidad con correccidn por bailarin / brazo
seguidor por senales cableadas y referencia por entrada

analdgica

Marcha / Paro

DIl

DI2

DI3

Di4

DI5

DI6

Consigna de velocidad

All: 0...10V / 2...10V / 0...20mA / 4...20mA

Bailarin / brazo seguidor

Al2:0...10V / 2...10V / 0...20mA / 4...20mA

Listo RO1
En marcha RO2
Fallo (-1) RO3
Velocidad actual AO1
Intensidad actual AO2

Los ajustes en texto negro son pre-ajustes de fabrica, en rojo modificaciones.

Consultar apartado de funciones opcionales para el control de velocidad.

Grupo | Parametro Nombre

Ajuste

Comentarios

Datos de motor.

99 3 Tipo de Motor Motor asincrono
99 4 Modo Control Motor Vectorial
99 6 Intensidad Nominal de Motor Placa del motor | Se debe ajustar siempre.
99 7 Tensiéon Nominal de Motor Placa del motor | Se debe ajustar siempre.
99 8 Frecuencia Nominal de Motor 50 Hz Se debe ajustar siempre.
Se debe ajustar siempre. Si no se dispone
de este dato, pero se sabe que el motor es
99 9 Velocidad Nominal de Motor Placa del motor | de unas 3000rpm, ajusta a 2850rpm. Si se
sabe que el motor es de 1500rpm, ajustar a
1480 rpm.
99 10 Potencia Nominal de Motor Placa del motor | Se debe ajustar siempre.
99 11 Cos ¢ Nominal de Motor Placa del motor | Serecomienda ajustar siempre.
La identificacidon magnética del motor se
realizara:
- En reposo: con el eje quieto, permite tener
la carga acoplada a motor.
- Normal: girando en un sentido de giro a
distintas velocidades / aceleraciones.
Requiere el desacople de la carga del eje del
En reposo 4 P 9 )
Normal motor.
99 13 Marcha ID solicitada . - Reducida: girando en un sentido de giro a
Reducida - - . .
distintas velocidades / aceleraciones. Si la
Avanzada
carga es menor al 20% del par del motory la
seguridad lo permite, no hace falta
desacoplar la carga del eje del motor.
- Avanzada: girando en un sentido de giro a
distintas velocidades / aceleraciones
durante un muy largo tiempo. Requiere el
desacople de la carga del eje del motor.
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Grupo | Parametro Nombre Ajuste Comentarios

Datos de motor.

Poner el convertidor de frecuencia en modo de control LOCAL (botén Lec/Rem del panel de control).

Cuando la seguridad nos lo permita, dar orden de MARCHA en control LOCAL (botén verde - start - del panel de
control).

Cuando acabe de realizar la identificacion magnética del motor, continuar programando.

Ajuste de salidas de relé.

Listo para 0 = algo inhibe la marcha / 1 = la orden de
marcha marcha estda permitida.

1 = cuando el variador tiene orden de

marcha. / O = orden de paro.

1 =todo funciona bien / 0 = el variador ha

disparado por fallo.

10 24 RO1 Fuente

10 27 RO2 Fuente Running

10 30 RO3 Fuente Fallo (-1)

Ajuste de entradas analdgicas.

Sin accidn: si tanto la consigna de velocidad
3 o Sin accidn como el bailarin dan senales 0...10V o
12 3 Al Funcidn supervision Fallo 0...20mA.

Fallo: sial menos una de las consignas se
da por una senal 4...20mA o 2...10V
0b0000: si tanto la consigna de velocidad
como el bailarin dan sefnales 0...10V o
0...20mA.

Ob0001: sila consigna de velocidad se da

por una sefal 4...20mA o0 2...10V y el bailarin

0b0000 da una senal de 0...10V 0 0...20mA.

0b0001 Supervision de All < 12.17 (4mA/2V): dard

0b0100 fallo cuando All < 4mA/2V

0b0101 0b0100: el bailarin da una sefal de 2...10V o

4...20mA. Supervisién de AI2 < 12.27

(4mA/2V): daré fallo cuando Al2 < 4mA/2V

0b0101: si tanto la consigna de velocidad

como el bailarin dan sefales 2...10V o

4..20mA.

V: sila consigna se da por una senal 0...10V
\' o2...10V.

mA mA: sila consigna se da por una senal

0...20mA 0 4...20mA.

Filtro de tiempo contra perturbaciones de

EMC radiadas.

0 V: si la consigna de velocidad se da por

una senal 0...10V 0 0...20mA.

2 V:sila consigna de velocidad se da por

una sefal 2...10V.

4 mA: sila consigna de velocidad se da por

una sefal 4...20mA.

10 V: si la consigna de velocidad se da por
i[0AY) una sefal x...10V

20 mA 20 mA: sila consigna de velocidad se da

por una senal 4...20mA

Velocidad minima de la consigna por All.

Ejemplo: Ov =0 rpm.

12 4 Al Seleccién supervisidn

12 15 All Seleccién Unidad

12 16 All Tiempo Filtrado 0,1sg

oV
12 17 All Min 2V
4 mA

12 18 All Max

12 19 All Escala en All Min 0
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Ajuste de entradas analdgicas.
Velocidad maxima de la consigna por All.
Ejemplo: 10 v = 1250 rpm.
NOTA: asumimos que se trata de un motor
de una velocidad que no se debe superar ni
12 20 All Escala en All Max 1250 en correccidn, es por eso por lo que la
consigna maxima la configuramos como
1250 rpms y después, en la correccidn, se le
sumard como maximo 250rpm, llegando a
sumar un maximo de 1500rpm.
V: si el bailarin da una senal de 0...10V o
< s . \' 2...10V.
12 25 Al2 Seleccion Unidad mA mA: si el bailarin da una sefal de 0...20mA
04..20mA.
. . Filtro de tiempo contra perturbaciones de
12 26 Al2 Tiempo Filtrado 0,1sg EMC radiadas
0 V:si el bailarin da una sefal de 0...10V o
ov 0...20mA.
12 27 Al2 Min 2V 2 V: si el bailarin da una sefal de 2...10V.
4 mA 4 mA: si el bailarin da una sefal de
4...20mA.
10V 10 V: si el bailarin da una senal de x...10V.
12 28 Al2 Max 20 mA: si el bailarin da una sefal de
20 mA
4...20mA.
Salidas Analégicas.
13 12 AO1 Fuente Velocidad motor
utilizada
13 15 AO1 Seleccién Unidad mA
13 17 AOL1 Fuente Min Orpm
13 18 AO1 Fuente Max 1500 rpm
13 19 AO1 salida a AO1 fuente min 4 mA
Salidas Analégicas.
13 20 AOLl salida a AO1 fuente max 20 mA
13 22 AO2 Fuente Intensidad del
motor
13 27 AO2 Fuente Min 0OA
13 28 AO2 Fuente Max XX A Igual a 30.17
13 29 Salida AO2 en Fuente Min AO2 4 mA
13 30 Salida AO2 en Fuente Max AO2 20 mA
Ajuste de senal de Marcha / Paro.
20 1 Extl Marcha/Paro/Dir In1 Marcha In1 Marcha: una senal para Marcha/Paro
20 3 Extlinl fuente DI1 Senal de orden de Marcha/ Paro
20 21 Direccién Avance Solo funciona en un sentido de giro
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Modo de arranque de motor en Vectorial.

El motor siempre estara parado cuando
recibamos orden de marcha.

Ala orden de paro hara una rampa de
deceleracion.

21 1 Vectorial Modo Marcha Rapido

21 3 Funcidén Paro Rampa

Consigna de velocidad, velocidades constantes y velocidades criticas.

La consigna de velocidad se da por la Al1, tal
y como la hayamos escalado.

Se realizard un control PID para la

22 12 Extl Velocidad Ref2 PID correccién de velocidad con por bailarin /
brazo seguidor.

Hemos de elegir entre REF1+REF2 o REF1-
REF2. Silo que queremos es que a veces

22 11 Extl Velocidad Refl All Escalada

25 13 Ext1 Velocidad Funcién Suma (refl + sumey a veces reste deberemos ha.c'er un
ref2) PID que vaya desde un valor en positivo
[REF1 (+) y REF2 (+) = REF1+REF2] a un valor
negativo [REF1 (+) y REF2 (-) = REF1-REF2]
22 22 Vel Constante Sell S]em.pre No usada.
desactivado
22 23 Vel Constante Sel2 Siempre No usada.

desactivado

Rampas de aceleracion y deceleracidn.

23 1 Selecciéon Rampa ACZ;/eerCZI 1

23 12 Tiempo Aceleracién 1 5sg

23 13 Tiempo Deceleracién 1 5sg

23 32 Tiempo de forma 1 0 :?2;&;‘;?2?;:;?8?:;;”n valor superior
Limites.

30 11 Velocidad Minima -1500 rpm /;\(J)‘:zt:r: :e%fdngs d(eogr?ri)'mr) si se trabaja con

30 12 Velocidad Maxima 1500 rpm

30 17 Intensidad Méaxima Ajustar > 99.06 ZZ?:E;TZ?MIOZSZ: de 99.06 Intensidad

30 19 Par Minimo 1 -180% Ajustar segun aplicacion.

30 20 Par Maximo 1 180% Ajustar segun aplicacion.

30 26 Pot Limite Motorizacién 180% Ajustar segun aplicacion.

30 27 Pot Limite Generacién -180% Ajustar segun aplicacion.

Funcionamiento: al perder la red eléctrica
decelerard la carga, pasandola a modo
generador, lo que alimentara el variador
para seguir frenando la carga mientras el
30 31 Control Subtension Habilitar motor genere lo suficiente.

Deshabilitar: por ejemplo, con ventiladores
o en cualquier otra aplicacidon donde la
deceleracién por subtensién no sea
beneficiosa.

Funciones de fallos.

La restauracién de un fallo a través del
botdn del panel de control o por bus de
31 11 Restauracion Fallo Seleccién No seleccionado | campo (cuando el Marcha/Paro se da por
bus de campo) siempre funcionan. Puede
seleccionarse por DI.
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Funciones de fallos.
0x0000: Sin rearmes automaticos (si se
trabaja con la consigna de velocidad y el
0x0000 bailarin con sefales 0...10V/20mA).
31 12 Rearme Automatico Seleccién 0x0008 (0b1000): Rearme automatico del
0x0008 (0b1000) o e . .
fallo Al<min. Si se trabaja con una consigna
de velocidad o un bailarin 2...10V o
4...20mA.
lo si31.12 : i i
31 14 Numero Tentativas 5 Solosi3 # 0 .cantldad dereintentos de
rearme automatico.
. - Solo si 31.12 # 0: tiempo durante el cual
31 15 Tiempo total de tentativas 30sg . ' R 'empo du Y
estan activos los rearmes.
. Solo si 31.12 # 0: intento de rearme
31 16 Tiempo de Demora 5sg ], . '
automatico cada 5sg.
Fallo: se recomienda que siempre esté
Fall i .
31 19 Perdida fase motor . a o., a.ctlvad.ol . .
Sin accion Sin accidn: usar solo para probar equipo sin
motor.
31 24 Funcién Bloqueo Fallo Fallo de motor bloqueado cuando el
T B convertidor estd sacando mas del 90% de
31 25 Bloqueo Limite Intensidad 90% .
corriente, durante 10sgy no se han
31 26 Bloqueo limite velocidad 150 rpm superado los 150 rpm.
. El ajuste de 31.25 debe ser inferior al de
31 28 Tiempo de bloqueo 10 sg
30.17.
Control PID - Conjunto 1
Activado cuando
40 7 PID Proc Modo oper convert en
marcha
40 8 Conj1realiment 1 fuente Al2 porcentaje El biallarln / !olrazo seguidor se utiliza como
realimentacién del PID.
20 11 Conj 1 realim Tiempo filtro 03 Filtro de.tlempo contra perturbaciones de
EMC radiadas.
20 16 Conj1 Consigna 1 Fuente Puhto ajuste La clonSIgna a mantener (en AI2 - bailarin) se
interno dara de forma interna.
40 24 Conj 1 Consignainterna O 80% Consigna de bailarin a mantener.
40 26 Conj 1 Punto ajuste min 0 Minima consigna ajustable.
40 27 Conj 1 Punto ajuste max 100% Maximo consigna ajustable.
No invertido (Ref - Fbk): si la realimentacién
> consigna = se reduce la salida hasta un
maximo ajustado en 40.36. si la
No invertido (Ref | realimentacidn < consigna = se aumenta la
. . .. - Fbk) salida hasta un maximo ajustado en 40.37.
40 31 Conj 1 Invertir desviacion Invertido (Fbk - | Invertido (Fbk - Ref): si la realimentacién >
Ref) consigna = se aumenta la salida hasta un
maximo ajustado en 40.37.si la
realimentacién < consigna = se reduce la
salida hasta un maximo ajustado en 40.36.
40 32 Conj 1 ganancia 1
40 33 Conj 1 tiempo integracion 5sg
40 34 Conj 1 tiempo derivacion 0sg
40 35 Conj 1 deriv filtro tiempo 0sg
Minimos RPM que se llegaran a sumar, al ser
40 36 Conj 1 salida min -750 rpm negativos, que llegara a restar de la
velocidad de consigna.
. . 3 Maximos RPM que se llegaran a sumar a la
40 37 Conj 1 salida max 250 rpm . .
velocidad de consigna.
40 79 Conjlunidades %
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Configuracion de Hardware.

95 ‘ 26 ‘ Motor disconnect detection | Habilitar ‘ Deteccién de desconexidén de motor.

Probar funcionamiento.

Si durante las pruebas de funcionamiento existen problemas de control de motor, en primer lugar, verificar que la
inestabilidad no es por ruido en Al1.
Sino es el caso, ajustar Pl de control de motor.

Ajuste de Pl de motor (Control de velocidad)

Ajuste de fabrica, se vera modificado por la
rutina de autoajuste.
Ajuste de fabrica, se vera modificado por la
rutina de autoajuste.
Ajuste de fabrica, se vera modificado por la
rutina de autoajuste.

25 2 Ganancia proporc velocidad 5

25 3 Tiempo integracion veloc 15s

25 37 Mechanical time constant 0

Normal: la habitual.

Normal Smooth: respuesta lenta pero robusta.

Smooth Tight: respuesta rapida, pero es posible que
Tight de Ganancias demasiado elevadas para

algunas aplicaciones.

Speed controller autotune

25 34 mode

Incremento de par maximo que habra sobre
el par que habia en el momento de la
activacion de la rutina de autoajuste (se
puede ver limitado por el limite de par
maximo ajustado en el grupo 30 o por el par
nominal del motor).

Incremento de velocidad maxima que habra
sobre la velocidad que habia en el momento
de la activacién de la rutina de autoajuste
(se puede ver limitado por el limite de
velocidad maxima ajustada en el grupo 30 o
por la velocidad nominal del motor).
Cantidad de veces que se repetira el ciclo de
autoajuste.

Dar orden de marcha a una velocidad de trabajo habitual que no se a la maxima y, mientras funciona, ajustar el
siguiente parametro.

25 38 Autotune torque step 10%

25 39 Autotune speed step 10%

25 40 Autotune repeat times 5

25 33 Speed controller autotune Activado

Realizard los ciclos de aceleracién de velocidad y de par ajustados en 25.40. Ejemplos de resultados en la unidad de
demostracién.

25 34 | SPeedcontrolleratotune Normal 25.02=3,24 / 25.03 = 0,19 / 25.37 = 0,11.
Speed controller autotune _ _ _

25 34 S Smooth 25.02=2,82 /25.03 = 0,29 / 25.37 = 0, 11.

25 34 ;poe;: el AT Tight 25.02 = 3,66 /25.03 = 0,12 / 25.37 = 0,11.

Recomendacién para futuras sustituciones de equipos

Con el paso del tiempo es posible que el equipo deba sustituirse por averia no reparable. Al equipo nuevo se le puede
descargar un Backup realizado con el panel de control.

Este backup tiene toda la informacién del equipo anterior, pero si no ajustamos nada mas, el equipo volverd a
realizar una identificacién magnética de motor en la primera orden de marcha.

Esto es algo que podemos querer evitar (sobre todo si se desacopld el motor para realizar la rutina de
identificacion). Para evitar una nueva ID de motor y utilizar en el futuro la ya realizada ajustar 98.01 para que utilice
los valores guardados desde 98.02 hasta 98.12.

98 1 Modelo Motor Usuario Pardmetros de

motor
98 2 Rs Usuario 0,15347 Ejemplo de resultado de la ID de motor
98 3 Rr Usuario 0,07355 Ejemplo de resultado de la ID de motor
98 4 Lm Usuario 1,03457 Ejemplo de resultado de la ID de motor
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98 5 Sigmal Usuario 0,18223 Ejemplo de resultado de la ID de motor
98 9 Rs Usuario Sl 16,9828 ohms Ejemplo de resultado de la ID de motor
98 10 Rr Usuario Sl 8,13895 ohms Ejemplo de resultado de la ID de motor
98 11 Lm Usuario SI 364,41 mH Ejemplo de resultado de la ID de motor
98 12 Sigmal Usuario SI 64,19 mH Ejemplo de resultado de la ID de motor
IMPORTANTE: si se utiliza el backup de un variador para otro instalado en otro motor, cuando se descargue en el
otro equipo ajustar 98.01 a NO SELECCIONADO.

Notas:
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Control de Par por senales cableadas

Marcha / Paro

DIl

Cambio de sentido de giro

DI2 - Si aplica, habitualmente no usado

DI3
Dl4
DI5
DI6
Consigna de par All: 0...10V / 2...10V / 0...20mA / 4...20mA
Al2
Listo RO1
En marcha RO2
Fallo (-1) RO3
Par actual AO1
Intensidad actual AO2

Los ajustes en texto negro son pre-ajustes de fabrica, en rojo modificaciones.

Consultar apartado de funciones opcionales para el control de par (para un mejor control de par a

bajas vueltas, incrementar la frecuencia portadora).

Grupo | Parametro Nombre

Ajuste

‘ Comentarios

Datos de motor.

99 3 Tipo de Motor Motor asincrono
99 4 Modo Control Motor Vectorial
99 6 Intensidad Nominal de Motor Placa del motor | Se debe ajustar siempre.
99 7 Tensiéon Nominal de Motor Placa del motor | Se debe ajustar siempre.
99 8 Frecuencia Nominal de Motor 50 Hz Se debe ajustar siempre.
Se debe ajustar siempre. Si no se dispone
de este dato, pero se sabe que el motor es
99 9 Velocidad Nominal de Motor Placa del motor | de unas 3000rpm, ajusta a 2850rpm. Si se
sabe que el motor es de 1500rpm, ajustar a
1480 rpm.
99 10 Potencia Nominal de Motor Placa del motor | Se debe ajustar siempre.
99 11 Cos ¢ Nominal de Motor Placa del motor | Serecomienda ajustar siempre.
La identificacidon magnética del motor se
realizara:
- En reposo: con el eje quieto, permite tener
la carga acoplada a motor.
- Normal: girando en un sentido de giro a
distintas velocidades / aceleraciones.
Requiere el desacople de la carga del eje del
En reposo 4 P 9 )
Normal motor.
99 13 Marcha ID solicitada . - Reducida: girando en un sentido de giro a
Reducida - - . .
distintas velocidades / aceleraciones. Si la
Avanzada
carga es menor al 20% del par del motory la
seguridad lo permite, no hace falta
desacoplar la carga del eje del motor.
- Avanzada: girando en un sentido de giro a
distintas velocidades / aceleraciones
durante un muy largo tiempo. Requiere el
desacople de la carga del eje del motor.
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Datos de motor.

Poner el convertidor de frecuencia en modo de control LOCAL (botén Lec/Rem del panel de control).

Cuando la seguridad nos lo permita, dar orden de MARCHA en control LOCAL (botdn verde - start - del panel de
control).

Cuando acabe de realizar la identificacion magnética del motor, continuar programando.

Ajuste de salidas de relé.

Listo para 0 = algo inhibe la marcha / 1 = la orden de
marcha marcha estda permitida.

1 = cuando el variador tiene orden de

marcha. / O = orden de paro.

1 =todo funciona bien / 0 = el variador ha

disparado por fallo.

10 24 RO1 Fuente

10 27 RO2 Fuente Running

10 30 RO3 Fuente Fallo (-1)

Ajuste de entradas analdgicas.

Sin accidn: sila consigna se da por una
Sin accién sefal 0...10V.
Fallo Fallo: sila consigna se da por una sefal
4...20mAo02...10V.
ObO0O00O0: sila consigna se da por una senal
0...10V.
0b0000 Ob0O001: sila consigna se da por una senal
0b0001 4..20mAo02...10V.
Supervision de All < 12.17 (4mA/2V): dard
fallo cuando All < 4mA/2V.
V: sila consigna se da por una senal 0...10V
\' o2...10V.
mA mA: sila consigna se da por una senal
0...20mA 0 4...20mA.
Filtro de tiempo contra perturbaciones de
EMC radiadas.
0 V:si la consigna se da por sefal 0...10V.
ov 2 V:sila consigna se da por una senal
12 17 All Min 2V 2...10V.
4 mA 4 mA: sila consigna se da por una senal
4...20mA.
10 V: si la consigna se da por una senal
10V X...10V
20 mA 20 mA: sila consigna se da por una sefal
4...20mA
Par minimo de la consigna por All. Ejemplo:
0 v = 0% del par nominal del motor.
Par maximo de la consigna por All. Ejemplo:
10 v = 120% del par nominal del motor.
NOTA: superar el par nominal del motor
incrementa el consumo energético del
motor dado que sus datos nominales son a
su par nominal.

12 3 Al Funcidn supervision

12 4 Al Seleccién supervisidon

12 15 All Seleccién Unidad

12 16 All Tiempo Filtrado 0,1sg

12 18 All Max

12 19 All Escala en All Min 0

12 20 All Escala en All Max 120

Salidas Analégicas.

13 12 AO1 Fuente Par motor
13 15 AO1 Seleccién Unidad mA

13 17 AO1 Fuente Min 0%

13 18 AO1 Fuente Max 120 %
13 19 AO1 salida a AO1 fuente min 4 mA
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Salidas Analégicas.
13 20 AO1 salida a AO1 fuente max 20 mA
13 22 AO2 Fuente Intensidad del
motor
13 27 AO2 Fuente Min OA
13 28 AO2 Fuente Max XX A Igual a 30.17
13 29 Salida AO2 en Fuente Min AO2 4 mA
13 30 Salida AO2 en Fuente Max AO2 20 mA
Modo de operacion.
19 12 Extl Modo de control Par Modo de control de par activado.
Ajuste de sefal de Marcha / Paro.
In1 Marcha; In2 Dir: Aal M/P
20 1 Extl Marcha/Paro/Dir In1 Marcha n1Marcha; In2 Dir: una senal para M/Py
otra para Avancey Retroceso.
20 3 Extlinl fuente DIl Senal de orden de Marcha/ Paro.
. ‘2 s Peticién: para cambio de sentido de giro (SI
20 21 Direccidn Peticidn APLICA).
Modo de arranque de motor en Vectorial.
Automatico: El motor puede estar girando
cuando recibamos orden de marcha (por
- ejemplo, un ventilador de alta inercia, una
. Automatico .
21 1 Vectorial Modo Marcha . columna de agua que se estd descargando
Rapido :
por la bomba o un ventilador).
Rapido: El motor siempre estara parado
cuando recibamos orden de marcha.
Paro por eje libre: a la orden de paro dejara
s el eje libre y la carga parara por inercia (para
‘2 Paro por eje libre ].]r y rg'prr por inercia (par
21 3 Funcién Paro ventiladores, por ejemplo).
Rampa <
Rampa: A la orden de paro hara una rampa
de deceleracién.
Par, cadena de referencia.
26 8 Ref de Par Minima -120 % Igual o superior a 30.19y 12.20
26 9 Ref de Par Maxima 120 % Igual o inferior 2 30.20 y 12.20
26 1 Ref de par 1 Fuente All Escalada
26 18 Tiempo Aumento Rampa Par 1sg
26 19 Tiempo Dismin Rampa Par 1sg
Cambio de sentido de giro, requiere de
26 20 Torque reversal DI2 ajustes de PAR minimos en negativo (26.08,
30.19y 30.11). (SI APLICA)
26 81 Ganancia ctrl sobrecarg 5
26 82 Tiempo de integracién control 2 sg
sobrecarga
Limites.
30 1 Velocidad Minima 1500 rpm Ajustara O rpms (o rpayor) si se trabaja con
solo un sentido de giro.
30 12 Velocidad Maxima 1500 rpm
: 5 :
30 17 Intensidad Maxima Ajustar > 99.06 Por e.JempIo, 120% de 99.06 Intensidad
Nominal de Motor.
30 19 Par Minimo 1 -180% Ajustar segun aplicacion.
30 20 Par Maximo 1 180% Ajustar segun aplicacion.
30 26 Pot Limite Motorizacién 180% Ajustar segun aplicacién.
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Limites.
30 27 Pot Limite Generacién -180% Ajustar segun aplicacion.

Funcionamiento: al perder la red eléctrica
decelerard la carga, pasandola a modo
generador, lo que alimentara el variador
para seguir frenando la carga mientras el
30 31 Control Subtensién Habilitar motor genere lo suficiente.

Deshabilitar: por ejemplo, con ventiladores
o en cualquier otra aplicacién donde la
deceleracion por subtensidn no sea
beneficiosa.

Funciones de fallos.

La restauracién de un fallo a través del
botdn del panel de control o por bus de
31 11 Restauracion Fallo Selecciéon No seleccionado | campo (cuando el Marcha/Paro se da por
bus de campo) siempre funcionan. Puede
seleccionarse por DI.

0x0000: Sin rearmes automaticos (si se
trabaja con All como 0-10V o 4-20mA).

31 12 Rearme Automatico Seleccion 0x0000 0x0008 (0b1000): Rearme automatico del
0x0008 (0b1000) . X .
fallo All<min. Usar si la consigna se da por
una senal 4...20mA o0 2...10V.
losi31.12 : i i
31 14 Numero Tentativas 5 Solosi3 # O .cantldad dereintentos de
rearme automatico.
. . Solo si 31.12 # 0: tiempo durante el cual
31 15 Tiempo total de tentativas 30sg9 X ' . tempo dur Y
estan activos los rearmes.
. Solo si 31.12 # 0: intento de rearme
31 16 Tiempo de Demora 5sg ], . ' rear
automatico cada 5sg.
Fallo: se recomienda que siempre esté
31 19 Perdida fase motor . Fallg X af:tlvadg. : -
Sin accién Sin accidn: usar solo para probar equipo sin
motor
31 24 Funcién Bloqueo Fallo Fallo de motor bloqueado cuando el
. 3 convertidor estd sacando mas del 90% de
31 25 Bloqueo Limite Intensidad 90% .
corriente, durante 10sgy no se han
31 26 Bloqueo limite velocidad 150 rpm superado los 150 rpm.
. El ajuste de 31.25 debe ser inferior al de
31 28 Tiempo de bloqueo 10 sg
30.17.
Configuracion de Hardware.
95 26 Motor disconnect detection Habilitar Deteccién de desconexién de motor.

Recomendacién para futuras sustituciones de equipos

Con el paso del tiempo es posible que el equipo deba sustituirse por averia no reparable. Al equipo nuevo se le puede
descargar un Backup realizado con el panel de control.
Este backup tiene toda la informacién del equipo anterior, pero si no ajustamos nada mas, el equipo volverd a
realizar una identificaciéon magnética de motor en la primera orden de marcha.

Esto es algo que podemos querer evitar (sobre todo si se desacopld el motor para realizar la rutina de
identificacion). Para evitar una nueva ID de motor y utilizar en el futuro la ya realizada ajustar 98.01 para que utilice
los valores guardados desde 98.02 hasta 98.12.

Grupo | Parametro Nombre Ajuste Comentarios
98 1 Modelo Motor Usuario Pardmetros de
motor
98 2 Rs Usuario 0,15347 Ejemplo de resultado de la ID de motor
98 3 Rr Usuario 0,07355 Ejemplo de resultado de la ID de motor
98 4 Lm Usuario 1,03457 Ejemplo de resultado de la ID de motor
98 5 Sigmal Usuario 0,18223 Ejemplo de resultado de la ID de motor
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98 9 Rs Usuario Sl 16,9828 ohms Ejemplo de resultado de la ID de motor
98 10 Rr Usuario Sl 8,13895 ohms Ejemplo de resultado de la ID de motor
98 11 Lm Usuario SI 364,41 mH Ejemplo de resultado de la ID de motor
98 12 Sigmal Usuario SI 64,19 mH Ejemplo de resultado de la ID de motor

otro equipo ajustar 98.01 a NO SELECCIONADO.

IMPORTANTE: si se utiliza el backup de un variador para otro instalado en otro motor, cuando se descargue en el

Notas:
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Control de Par Minimo / Par Maximo por sefales
cableadas

Al variador se le da una consigna de velocidad por All (que internamente el variador convierte en una
consgina de par) y una consgina de par por Al2. El variador seguira la minima de la dos o la maxima,
segun se ajuste.

Marcha / Paro DIl
Cambio de sentido de giro DI2 - Si aplica, habitualmente no usado
DI3
Dl4
DI5
DI6
Consigna de velocidad All: 0...10V / 2...10V / 0...20mA / 4...20mA
Consigna de par Al2:0...10V / 2...10V / 0...20mA / 4...20mA
Listo RO1
En marcha RO2
Fallo (-1) RO3
Velocidad actual AO1
Intensidad actual AO2

Los ajustes en texto negro son pre-ajustes de fabrica, en rojo modificaciones.

Consultar apartado de funciones opcionales para el control de par (para un mejor control de par a
bajas vueltas, incrementar la frecuencia portadora).

Grupo | Parametro Nombre | Ajuste | Comentarios
Datos de motor.
99 3 Tipo de Motor Motor asincrono
99 4 Modo Control Motor Vectorial
99 6 Intensidad Nominal de Motor Placa del motor | Se debe ajustar siempre.
99 7 Tensiéon Nominal de Motor Placa del motor | Se debe ajustar siempre.
99 8 Frecuencia Nominal de Motor 50 Hz Se debe ajustar siempre.
Se debe ajustar siempre. Si no se dispone
de este dato, pero se sabe que el motor es
99 9 Velocidad Nominal de Motor Placa del motor | de unas 3000rpm, ajusta a 2850rpm. Si se
sabe que el motor es de 1500rpm, ajustar a
1480 rpm.
99 10 Potencia Nominal de Motor Placa del motor | Se debe ajustar siempre.
99 11 Cos ¢ Nominal de Motor Placa del motor | Serecomienda ajustar siempre.
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Grupo | Parametro Nombre Ajuste Comentarios
Datos de motor.
La identificacién magnética del motor se
realizara:
- En reposo: con el eje quieto, permite tener
la carga acoplada a motor.
- Normal: girando en un sentido de giro a
distintas velocidades / aceleraciones.
Requiere el desacople de la carga del eje del
En reposo 9 P o )
Normal motor.
99 13 Marcha ID solicitada . - Reducida: girando en un sentido de giro a
Reducida - . . .
distintas velocidades / aceleraciones. Si la
Avanzada

carga es menor al 20% del par del motory la
seguridad lo permite, no hace falta
desacoplar la carga del eje del motor.

- Avanzada: girando en un sentido de giro a
distintas velocidades / aceleraciones
durante un muy largo tiempo. Requiere el
desacople de la carga del eje del motor.

Poner el convertidor de frecuencia en modo de control LOCAL (botdn Lec/Rem del panel de control).

Cuando la seguridad nos lo permita, dar orden de MARCHA en control LOCAL (botdn verde - start - del panel de
control).
Cuando acabe de realizar la identificacion magnética del motor, continuar programando.

Ajuste de salidas de relé.

10 24 ROL Fuente Listo para 0 =algo mhlbe la rwaf\rcha /1=laordende
marcha marcha estd permitida.
10 7 RO2 Fuente Running 1= cuando el_varlador tiene orden de
marcha. / 0 = orden de paro.
10 30 RO3 Fuente Fallo (-1) 1 : todo funciona bien / O = el variador ha
disparado por fallo.
Ajuste de entradas analdgicas.
Sin acciodn: sila consigna se da por una
12 3 Al Funcidn supervisién Sin accion senal O.:.10V. . ~
Fallo Fallo: sila consigna se da por una sefal
4..20mAo02...10V.
0b0000: si ambas consignas se dan por
senales 0...10V.
Ob0001: sila consigna de velocidad se da
por una senal 4...20mA o0 2...10V y la de par
por una senal 0...20ma o 0...10V.
0b0000 Supervision de All < 12.17 (4mA/2V): dard
12 4 Al Seleccién supervisién 0b0001 fallo cuando All < 4mA/2V
0b0100 0b0100: si la consigna de par se da por una
Ob0101 senal 4...20mA 0 2...10V y la de velocidad
por una senal 0...20mA o0 0...10V.
Supervision de Al2 < 12.27 (4mA/2V): dard
fallo cuando Al2 < 4mA/2V
0b0101: si ambas consignas se dan por
senales 4...20mA 0 2...10V.
V: sila consigna se da por una senal 0...10V
12 15 Al1 Seleccién Unidad v 02..1ov. .
mA mA: sila consigna se da por una senal
0...20mA 0 4...20mA.
. . Filtro de tiempo contra perturbaciones de
12 16 All Tiempo Filtrado 0,1sg EMC radiadas.
0 V:si la consigna se da por sefal 0...10V.
ov 2 V:sila consigna se da por una sefal
12 17 All Min 2V 2...10V.
4 mA 4 mA: sila consigna se da por una sefal

4...20mA.
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Grupo | Parametro

Nombre

Ajuste

Comentarios

Ajuste de entradas analdgicas.

12 18

All Max

10V
20 mA

10 V: si la consigna se da por una senal
X...10V

20 mA: sila consigna se da por una senal
4...20mA

12 19

All Escala en All Min

Velocidad minima de la consigna por All.
Ejemplo: Ov=0rpm.

12 20

All Escala en All Max

1500

Velocidad maxima de la consigna por All.
Ejemplo: 10 v = 1500 rpm.

NOTA: superar la velocidad asincrona del
motor incrementa el consumo energético
del motor dado que sus datos nominales
son a su velocidad asincrona.

12 25

Al2 Selecciéon Unidad

mA

V: sila consigna se da por una sefal 0...10V.
mA: sila consigna se da por una senal
4...20mAo02...10V.

12 26

Al2 Tiempo Filtrado

0,1sg

Filtro de tiempo contra perturbaciones de
EMC radiadas.

12 27

AI2 Min

ov
2V
4 mA

0 V: si la consigna se da por una senal
0...10V.

2 V: sila consigna se da por una sefal 2...10V
4 mA: sila consigna se da por una senal
4...20mA.

12 28

Al2 Max

10V
20 mA

10 V: si la consigna se da por una senal
X...10V.

20 mA: sila consigna se da por una sefal
4...20mA.

12 29

Al2 Escala en Al2 Min

10%

Par minimo de la consigna por All. Ejemplo:
0 v = 0% del par nominal del motor.

12 30

Al2 Escala en Al2 Max

120%

Par maximo de la consigna por All. Ejemplo:
10 v = 120% del par nominal del motor.
NOTA: superar el par nominal del motor
incrementa el consumo energético del
motor dado que sus datos nominales son a
su par nominal.

Salidas Analégicas.

Velocidad motor

13 12 AO1 Fuente utilizada
13 15 AO1 Seleccién Unidad mA
13 17 AO1 Fuente Min 0%
13 18 AO1 Fuente Max 1500 rpm
13 19 AOL1 salida a AO1 fuente min 4 mA
13 20 AO1 salida a AO1 fuente max 20 mA
13 22 AO2 Fuente Intensidad del

motor
13 27 AO2 Fuente Min OA
13 28 AQO2 Fuente Max XX A Igual a 30.17
13 29 Salida AO2 en Fuente Min AO2 4 mA
13 30 Salida AO2 en Fuente Max AO2 20 mA

Modo de operacion.
Minimo: usara la menor de las dos

19 12 Ext1 Modo de control :44;2]12(()) ﬁgi::ann;iajsaré la mayor de las dos

referencias
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Grupo

Parametro Nombre

Ajuste

Comentarios

Ajuste de sefal de Marcha / Paro.

In1 Marcha; In2

In1 Marcha; In2 Dir: una sefial paraM/Py

2 1 Extl Marcha/P Di
© xtl Marcha/Paro/Dir Dir otra para Avance y Retroceso
20 3 Extlinl fuente DIl Senal de orden de Marcha/ Paro
20 4 Ext1 in2 fuente DI2 Senal de camblg de sentido de giro en
control de velocidad.
. ‘s s Peticién: para cambio de sentido de giro (S|
20 21 Direccion Peticidon APLICA).
Modo de arranque de motor en Vectorial.
Automatico: El motor puede estar girando
cuando recibamos orden de marcha (por
s ejemplo, un ventilador de alta inercia, una
. Automatico P
21 1 Vectorial Modo Marcha . columna de agua que se estd descargando
Rapido -
por la bomba o un ventilador).
Rapido: El motor siempre estard parado
cuando recibamos orden de marcha.
Paro por eje libre: a la orden de paro dejara
leie Ii | A - .
3 Paro por eje libre e ejg ibreyla carg.a parard por inercia (para
21 3 Funcién Paro ventiladores, por ejemplo).
Rampa e
Rampa: A la orden de paro hara una rampa
de deceleracion.
Consigna de velocidad, velocidades constantes y velocidades criticas.
2 11 Ext1 Velocidad Refl All Escalada La consigna de velocidad se da por la Al1, tal
y como la hayamos escalado.
22 22 Vel Constante Sell S1em’pre No usada.
desactivado
22 23 Vel Constante Sel2 S1em’pre No usada.
desactivado
Rampas de aceleracion y deceleracidn.
‘s Tiempo
23 11 Seleccién Rampa Acel/Decel 1
23 12 Tiempo Aceleracion 1 5sg
23 13 Tiempo Deceleracién 1 5sg
. Para curvas en S ajustar a un valor superio
23 32 Tiempo de forma 1 0 ra curv . justara un valor superior
a 0 sg, por ejemplo 0,2 sg.
Par, cadena de referencia.
26 8 Ref de Par Minima -120 % Igual o superior a 30.19y 12.20
26 9 Ref de Par Maxima 120 % Igual o inferior 2 30.20 y 12.20
26 11 Ref de par 1 Fuente All Escalada
26 18 Tiempo Aumento Rampa Par 1sg
26 19 Tiempo Dismin Rampa Par 1sg
Cambio de sentido de giro, requiere de
26 20 Torque reversal DI2 ajustes de PAR minimos en negativo (26.08,
30.19y 30.11). (SI APLICA)
26 81 Ganancia ctrl sobrecarg 5
26 82 Tiempo de integracion control 2 sg
sobrecarga
Limites.
30 1 Velocidad Minima 11500 rpm Ajustara O rpms (o rpayor) si se trabaja con
solo un sentido de giro.
30 12 Velocidad Maxima 1500 rpm
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Grupo | Parametro Nombre Ajuste Comentarios

Limites.

Por ejemplo, 120% de 99.06 Intensidad

30 17 Intensidad Maxima Ajustar > 99.06 Nominal de Motor.

30 19 Par Minimo 1 -180% Ajustar segun aplicacién.
30 20 Par Maximo 1 180% Ajustar segun aplicacién.
30 26 Pot Limite Motorizacién 180% Ajustar segun aplicacion.
30 27 Pot Limite Generacién -180% Ajustar segun aplicacién.

Funcionamiento: al perder la red eléctrica
decelerard la carga, pasandola a modo
generador, lo que alimentara el variador
para seguir frenando la carga mientras el
30 31 Control Subtensién Habilitar motor genere lo suficiente.

Deshabilitar: por ejemplo, con ventiladores
o en cualquier otra aplicacion donde la
deceleracion por subtensidn no sea
beneficiosa.

Funciones de fallos.

La restauracion de un fallo a través del
botdn del panel de control o por bus de
31 11 Restauracién Fallo Seleccién No seleccionado | campo (cuando el Marcha/Paro se da por
bus de campo) siempre funcionan. Puede
seleccionarse por DI.
0x0000: Sin rearmes automaticos (si se
0x0000 trabaja con All como 0-10V o 4-20mA).
31 12 Rearme Automatico Seleccidn 0x0008 (0b1000): Rearme automatico del
0x0008 (0b1000) . X .

fallo All<min. Usar si la consigna se da por
una senal 4...20mA o0 2...10V.
Solo si 31.12 # 0: cantidad de reintentos de

31 14 Numero Tentativas 5 -
rearme automatico.

31 15 Tiempo total de tentativas 30sg Solc’> s! 31'.12 # 0: tiempo durante el cual
estan activos los rearmes.

31 16 Tiempo de Demora 5sg Solo si ’31..12 # 0: intento derearme
automatico cada 5sg.
Fallo: se recomienda que siempre esté

31 19 Perdida fase motor . Fallq , aqwadg. : :

Sin accién Sin accidn: usar solo para probar equipo sin

motor

31 24 Funcién Bloqueo Fallo Fallo de motor bloqueado cuando el

T ) convertidor estd sacando mas del 90% de

31 25 Bloqueo Limite Intensidad 90% .
corriente, durante 10sg y no se han

31 26 Bloqueo limite velocidad 150 rpm superado los 150 rpm.

i El ajuste de 31.25 debe ser inferior al de

31 28 Tiempo de bloqueo 10 sg

30.17.
Configuracion de Hardware.
95 26 Motor disconnect detection Habilitar Deteccién de desconexién de motor.

Probar funcionamiento.

Si durante las pruebas de funcionamiento existen problemas de control de motor, en primer lugar, verificar que la
inestabilidad no es por ruido en All.
Sino es el caso, ajustar Pl de control de motor.

Ajuste de Pl de motor (Control de velocidad)

. . Ajuste de fabrica, se vera modificado por la
25 2 Ganancia proporc velocidad 5 ) . R P
rutina de autoajuste.
. . ., Ajuste de fabrica, se vera modificado por la
25 3 Tiempo integracion veloc 15s ) . R P
rutina de autoajuste.
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Ajuste de Pl de motor (Control de velocidad)

Ajuste de fabrica, se vera modificado por la

25 37 Mechanical time constant (0] . R
rutina de autoajuste.

Normal: la habitual.

Normal Smooth: respuesta lenta pero robusta.

Smooth Tight: respuesta rapida, pero es posible que
Tight de Ganancias demasiado elevadas para

algunas aplicaciones.

Speed controller autotune

25 34 mode

Incremento de par maximo que habra sobre
el par que habia en el momento de la
activacion de la rutina de autoajuste (se
puede ver limitado por el limite de par
maximo ajustado en el grupo 30 o por el par
nominal del motor).

Incremento de velocidad maxima que habra
sobre la velocidad que habia en el momento
de la activacién de la rutina de autoajuste
(se puede ver limitado por el limite de
velocidad maxima ajustada en el grupo 30 o
por la velocidad nominal del motor).
Cantidad de veces que se repetird el ciclo de
autoajuste.

Dar orden de marcha a una velocidad de trabajo habitual que no se a la maxima y, mientras funciona, ajustar el
siguiente parametro.

25 38 Autotune torque step 10%

25 39 Autotune speed step 10%

25 40 Autotune repeat times 5

25 ’ 33 ’ Speed controller autotune Activado

Realizard los ciclos de aceleracién de velocidad y de par ajustados en 25.40. Ejemplos de resultados en la unidad de
demostracién.

25 34 ;poe:: controller autotune Normal 25.02 = 3,24 / 25.03 = 0,19 / 25.37 = 0,11.
Speed controller autotune _ _ _

25 34 | Pen Smooth 25.02=2,82 / 25.03 = 0,29 / 25.37 = 0,11.

25 34 rsnpoe::' controller autotune Tight 25.02 = 3,66 / 25.03 = 0,12 / 25.37 = 0,11.

Recomendacion para futuras sustituciones de equipos

Con el paso del tiempo es posible que el equipo deba sustituirse por averia no reparable. Al equipo nuevo se le puede
descargar un Backup realizado con el panel de control.

Este backup tiene toda la informacién del equipo anterior, pero si no ajustamos nada mas, el equipo volverd a
realizar una identificacién magnética de motor en la primera orden de marcha.

Esto es algo que podemos querer evitar (sobre todo si se desacoplé el motor para realizar la rutina de
identificacion). Para evitar una nueva ID de motor y utilizar en el futuro la ya realizada ajustar 98.01 para que utilice
los valores guardados desde 98.02 hasta 98.12.

Grupo | Parametro Nombre Ajuste Comentarios
98 1 Modelo Motor Usuario Parametros de
motor

98 2 Rs Usuario 0,15347 Ejemplo de resultado de la ID de motor
98 3 Rr Usuario 0,07355 Ejemplo de resultado de la ID de motor
98 4 Lm Usuario 1,03457 Ejemplo de resultado de la ID de motor
98 5 Sigmal Usuario 0,18223 Ejemplo de resultado de la ID de motor
98 9 Rs Usuario Sl 16,9828 ohms Ejemplo de resultado de la ID de motor
98 10 Rr Usuario Sl 8,13895 ohms Ejemplo de resultado de la ID de motor
98 11 Lm Usuario SI 364,41 mH Ejemplo de resultado de la ID de motor
98 12 Sigmal Usuario SI 64,19 mH Ejemplo de resultado de la ID de motor

IMPORTANTE: si se utiliza el backup de un variador para otro instalado en otro motor, cuando se descargue en el
otro equipo ajustar 98.01 a NO SELECCIONADO.
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Programas en Escalar (frecuencia) FAIPEp

Control de frecuencia, funciones opcionales

Los ajustes que hay a continuacidn son ejemplos, deben ser integrados en el programa desarrollado
en la medida de lo posible. Por ejemplo, si el programa previo deja disponibles solo 2 entradas
digitales, las frecuencias fijas se veran limitadas al nimero de entradas digitales disponibles y la
entrada digital ajustada para la seleccién de las frecuencias fijas deberan de estar libres.

Grupo | Parametro Nombre Ajuste Comentarios
Trabajamos con un filtro du/dt.
30 14 Frecuencia Maxima 120 Hz Como maximo.
. Limite para motores de 500V o inferiores
97 1 Frec. Portadora Referencia 4 kHz
(para 690VAC = 2 kHz).

Trabajamos con un filtro de seno.

30 14 Frecuencia Maxima 100 Hz Como maximo.
8 kHz Dependera del filtro TDK que instalemos
97 1 Frec. Portadora Referencia 6 kHz P . q !
consultar manual del filtro.
4 kHz
97 2 Frec. Portadora Minima 4 kHz

Disminuir ruido: para cuando molesta en oficinas o para uso en parajes naturales.

Si se requiere de bajo ruido, subir. Trabajar
97 1 Frec. Portadora Referencia 12 kHz por encima de 4kHz puede requerir
sobredimensionar el equipo.

PTC de motor en DI6 o CMOD-02.

Para otras fuentes de medicion de temperatura consultar el manual de programacién.

PTC DI6 PTC DI6: PTC conectada a la DI6.

35 1 Temperatura 1 Fuente PTC médulode | PTC moédulo de ampliacién: PTC conectada
ampliacién a CMOD-02.

Ventilador del variador: queremos que vaya siempre a maxima velocidad y que no pare nunca porque las condiciones
ambientales son extremas.

Auto: la velocidad del ventilador de
refrigeraciéon del variador varia en funcién
de su temperatura.

Always on: ventilador siempre al 100% de
velocidad.

Auto

95 200 Cooling fan mode
Always on

Ventilador del variador: queremos que el variador se pare por un fallo del ventilador principal.

31 35 Func fallo vent ppal Fault

Control del freno electromagnético - Se recomienda trabajar en control Vectorial dado que los ajustes son mas
completos.

Relé que actuara sobre el freno
electromagnético.

Demora de apertura del relé, cuando habra
10 25 RO1 Demora ON 1sg el variador llevara este tiempo modulando
hacia motor.

10 24 RO1 Fuente Comando Freno

44 6 Habilitar Control Freno Seleccionado habilitacién del freno.

Ajustar en rpm de motor. Tras bajar de esta

44 14 Nivel Cierre Freno 100 rpm X .
velocidad se cerrara el freno.

Funciones de CC - Retencién de motor.

Al bajar de una velocidad ajustable se inyecta CC para retener una carga, no aplica en una orden de paro.

21 8 Control corriente CC 0b0001 bit O = 1; activa la funcién.

% de corriente continua que inyectard
durante tras bajar de 21.21.
Frecuencia por debajo de la cual se
inyectara CC.

21 10 Reten CC Ref Intensidad 30%

21 21 Retencién CC Frecuencia 5Hz
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Funciones de CC - Frenado por CC.
‘s - La funcién de frenado por CC requiere de
21 3 Funcidén Paro Paro por eje libre . P a
paro por eje libre.
21 8 Control corriente CC 0b0100 bit 2 = 1; activa la funcién.
5 - ; ; <
51 10 Reten CC Ref Intensidad 30% % de corrlepte continua que inyectara
durante el tiempo 21.11.
51 1 Pos magnetizacién Tiempo 10'sg Tiempo durante el cual se inyectara CC para
frenar la carga.

Funciones de CC - Pos-magnetizacion de motor.

Tras una orden de paro, tras llegar a la velocidad cero, se extiende la magnetizaciéon del motor durante un tempo
ajustable para permitir un rearranque rapido.

21 8 Control corriente CC 0b0010 bit 1 =1; activa la funcién.
5 - - : .
51 10 Reten CC Ref Intensidad 30% % de corner)te continua que inyectara
durante el tiempo 21.11.
21 11 Pos magnetizacién Tiempo 5sg Tlempo.que mantendra el motor
magnetizado.
Resistencia de frenado.
Solo si el variador llega el transistor de frenado integrado, si es externo ajustar solo 30.30.
30 30 Control Sobretensién Deshabilitar
Habilitad ; ;
abrrta ,o con (1): calcula la temperatura de la resistencia,
modelo térmico . .
(1) requiere de ajustar desde 43.08 hasta 43.12.
43 6 Habilitar Chopper de Frenado .. . (2): Sin calculo de temperatura, sonda de
Habilitado sin
P temperatura cableada al contactor
modelo térmico principal
(2 ]
. . _ Solo si 43.06 = CON modelo... Ejemplo de
43 8 Resist Cte. Tiempo Térmico 1000 : R .
! 1emp rm =9 resistencia Danotherm para drive 2A6.
43 9 Resistencia Pmax Continua 0,2 kw Ajustar siempre. E]gmplo de resistencia
Danotherm para drive 2A6.
43 10 Resistencia de Frenado 210 ohmios Ajustar siempre. E]gmplo de resistencia
Danotherm para drive 2A6.
43 11 Resistencia Limite Fallo 105% Solo si43.06 = CON modelo...
43 12 Resistencia Limite Aviso 95% Solo si43.06 = CON modelo...

Curva de baja carga o sobre carga para evitar trabajar en vacio, con transmisiones rotas o bloqueadas.

Configurar Baja Carga solo para detectar el trabajo en vacio.
Programar la curva de Baja Carga y de Sobre Carga ayuda a prevenir la cavitacion

~ s Corriente del Podremos ver la Corriente de motor en % en
37 2 CCU Senal de supervision ,
motor en % el pardmetro 01.08.
37 3 CCU Acciones sobrecarga Deshabilitado Fallo: s.olo activar si pretender.nc?s ayudar a
Fallo prevenir el bloqueo de transmisiones.
. ' Deshabilitado Fallo: s.olo actlva.r si prete’ndemos ayyc'iar a
37 4 CCU Acciones baja carga Fallo prevenir el trabajo en vacio o transmisiones
rotas.
37 16 CCU Punto 1tabla frec 25 Hz
37 17 CCU Punto 2 tabla frec 35 Hz
37 18 CCU Punto 3 tabla frec 45 Hz
37 19 CCU Punto 4 tabla frec 50 Hz
37 20 CCU Punto 5 tabla frec 52 Hz
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Curva de baja carga o sobre carga para evitar trabajar en vacio, con transmisiones rotas o bloqueadas.

37 21 CCU Punto 1 de baja carga XX % Para determinar cada punto seguir el
siguiente ejemplo, poner el convertidor de
frecuencia en control LOCAL y forzar el
37 23 CCU Punto 3 de baja carga XX % trabajo a:

- 25Hz (37.16), leer la intensidad % en 01.08,

37 22 CCU Punto 2 de baja carga XX %

37 24 CCU Punto 4 de baja carga XX % .
- restar un 10% y ajustar valor en 37.21.
37 25 CCU Punto 5 de baja carga XX % -35Hz (37.17) .... ajustar valor en 37.22.
37 31 CCU Punto 1 de sobrecarga XX % Para determinar cada punto seguir el
siguiente ejemplo, poner el convertidor de
37 32 CCU Punto 2 de sobrecarga XX % 9 jemplo, p

frecuencia en control LOCAL y forzar el
37 33 CCU Punto 3 de sobrecarga XX % trabajo a:
- 25Hz (37.16), leer la intensidad % en 01.08,

37 34 CCU Punto 4 de sobrecarga Xx % .
sumar un 10% y ajustar valor en 37.31.
37 35 CCU Punto 5 de sobrecarga xx % -35Hz (37.17) .... ajustar valor en 37.32.
. R i I fall BRE CARGA si
37 41 CCU Temporiz sobrecarga 20 sg etraso de tiempo a. ’a ©S0 CARGA i
se cumplen las condiciones.
. . R i | fallo BAJA CARGA si
37 42 CCU Temporiz baja carga 20 sg etraso de tiempo al fallo BAJA CARGA si se

cumplen las condiciones.

Hay mas funciones opcionales recomendadas para control de frecuencia:
- Para programas con senales cableadas.
- Para programas con senales comunicadas.

Complemento de funciones opcionales para programas
de senales cableadas

Grupo ‘ Parametro ‘ Nombre | Ajuste | Comentarios
Frecuencias fijas por entradas digitales.
Selecciéon de hasta 7 frecuencias constantes con 3 entradas digitales por cédigo binario
bit0: seleccidn de hasta 7 frecuencias
constantes con 3 DI, el sentido de giro
depende del signo de la frecuencia fija.
s 0b0001 bit 1: seleccién de hasta 7 frecuencias
28 21 Frec Constante Funcion 0b0011 constantes con 3 DI, el sentido de giro
depende de la entrada digital de sentido de
giro multiplicado por el signo de la
frecuencia fija.
28 22 Frec Constante Sell DI3
28 23 Frec Constante Sel2 Dl4
28 24 Frec Constante Sel3 DI5
28 26 Frec Constante 1 5Hz DI5=0 / DI4=0 / DI3=1.
28 27 Frec Constante 2 10 Hz DI5=0 / DI4=1 / DI3=0.
28 28 Frec Constante 3 15 Hz DI5=0 / DI4=1 / DI3=1.
28 29 Frec Constante 4 20 Hz DI5=1 / DI4=0 / DI3=0.
28 30 Frec Constante 5 25 Hz DI5=1 / DI4=0 / DI3=1.
28 31 Frec Constante 6 40 Hz DI5=1 / DI4=1 / DI3=0.
28 32 Frec Constante 7 50 Hz DI5=1 / DI4=1 / DI3=1.
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Grupo

Parametro

Nombre

Ajuste

Comentarios

Frecuencias fijas por entradas digitales.

Selecciéon de hasta 5 frecuencias constantes con 5 entradas digitales

bitO: seleccién de hasta 5 frecuencias
constantes con 5 DI, el sentido de giro
depende del signo de la frecuencia fija.

28 51 Frec Constante Funcién 0b0000 bit 1: seleccidn de hasta 5 frecuencias
0b0010 constantes con 5 DI, el sentido de giro

depende de la entrada digital de sentido de
giro multiplicado por el signo de la
frecuencia fija.

28 22 Frec Constante Sell DI2

28 23 Frec Constante Sel2 DI3

28 24 Frec Constante Sel3 Dl4

28 25 Frec Constante Sel4 DI5

28 46 Frec Constante Sel5 DI6

28 26 Frec Constantel 5Hz DI2 = 1 (invalida DI3, DI4, DI5 y DI6).

28 27 Frec Constante 2 10 Hz DI3 =1 (invalida DI4, DI5 y DI6).

28 28 Frec Constante 3 15 Hz Dl4 =1 (invalida DI5 y DI6).

28 29 Frec Constante 4 20 Hz DI5 =1 (invalida DI16).

28 30 Frec Constante 5 25 Hz DI6 =1.

Avances lentos (jogging).

Independientes de las ordenes de marcha / paro y consignas estandar

Permite la funcién de Avances Lentos (drive

- DI

20 25 Avance Lento Habilitar 3 en STOP por DI1).

20 26 Av lento 1 Fuente marcha DI4 Orden dg marcha en Avancelento lala
frecuencia de 28.42.

20 57 Av lento 2 Fuente marcha DI5 Orden dg marcha en Avancelento2 ala
frecuencia de 28.43.

28 42 Jogging 1 frequency ref 5Hz Frecuencia de Avance lento 1.

28 43 Jogging 2 frequency ref -5Hz Frecuencia de Avance lento 2.

Calefactor de motor por inyeccién de CC por dos fases de salida del convertidor de frecuencia.

Cuando se para el motor al final del dia, activar funcidn para generar un escalén térmico y evitar que se genere
condensacion.

Puede activarse: por sefales digitales, por
Fuente entrada I .
21 14 . DI5 comunicaciones, por Calendario Interno del
precalentamiento . s
variador o por supervisién.
Tiempo de demora de
21 15 P . 10 sg
precalentamiento
Porcentaje de corriente (respecto la
21 16 Precalentamiento Corriente 5% -30% nominal del motor) que se va a inyectar en
el motor para generar el escalén térmico.
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Complemento de funciones opcionales para programas
de senales comunicadas

Grupo‘ Parametro ‘ Nombre | Ajuste Comentarios

Avances lentos (jogging).

Independientes de las ordenes de marcha / paro y consignas estandar

Permite la funcién de Avances Lentos (drive
en STOP)

20 25 Avance Lento Habilitar P.47.21.0 P.47.21.0: activacidon por comunicaciones, en
el parametro elegir Otro — Grupo47 —
Paramero 21 — bit 0

Orden de marcha en Avancelentolala
frecuencia de 28.42

20 26 Av lento 1 Fuente marcha P.47.211 P.47.21.1: activacidn por comunicaciones, en
el pardmetro elegir Otro — Grupo47 —
Paramero 21 — bit 1

Orden de marcha en Avancelento2ala
frecuencia de 28.43

20 27 Av lento 2 Fuente marcha P.47.21.2 P.47.21.1: activacidén por comunicaciones, en
el pardmetro elegir Otro — Grupo47 —
Paramero 21 — bit 2

28 42 Jogging 1 frequency ref 5Hz Frecuencia de Avance lento 1

28 43 Jogging 2 frequency ref -5Hz Frecuencia de Avance lento 2

Si se usa el Modbus RTU BCI (bus de campo integrado)

Mapa de memoria Modbus x0003 (base 1) o
x0002 (base 0).

58 103 1/0 se datos 3 47.21[16] En esta memoria es donde actuaremos para
activar los avances lentos (bit 0), activar la
frecuencia lenta 1 (bit 1) o la 2 (bit 2).

58 6 Ctrl comunicacién Actualizar ajustes

Si se usa el Profibus o Profinet (mddulo de bus de campo opcional)

PZD Out 3: En esta memoria es donde
actuaremos para activar los avances lentos
(bit 0), activar la frecuencia lenta 1 (bit 1) o
la 2 (bit 2).

53 04 FBA A Data Out 3 47.21[16]

51 27 FBA Arefresco par Configurar

Calefactor de motor por inyeccién de CC por dos fases de salida del convertidor de frecuencia.

Cuando se para el motor al final del dia, activar funcidn para generar un escaldn térmico y evitar que se genere
condensacion.

Puede activarse: por sefales digitales, por
comunicaciones, por Calendario Interno del
Fuente entrada variador o por supervision.

el 14 precalentamiento P.47.213 P.47.21.3: activacidn por comunicaciones, en

el parametro elegir Otro — Grupo47 —>
Paramero 21 — bit 3

Tiempo de demora de

21 15 .
precalentamiento

10 sg

Porcentaje de corriente (respecto la
21 16 Precalentamiento Corriente 5% -30% nominal del motor) que se va a inyectar en
el motor para generar el escalén térmico.
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Grupo | Parametro Nombre Ajuste Comentarios

Calefactor de motor por inyeccién de CC por dos fases de salida del convertidor de frecuencia.

Si se usa el Modbus RTU BCI (bus de campo integrado)

Mapa de memoria Modbus x0003 (base 1) o
x0002 (base 0).

En esta memoria es donde actuaremos para
activar el calefactor de motor (bit 3).

58 103 1/0 se datos 3 47.21[16]

58 6 Ctrl comunicacién Actualizar ajustes

Si se usa el Profibus o Profinet (mddulo de bus de campo opcional)

PZD Out 3: En esta memoria es donde
53 04 FBA A Data Out 3 47.21[16] actuaremos para activar el calefactor de
motor (bit 3).

51 27 FBA Arefresco par Configurar
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Control de velocidad, funciones opcionales

funciones opcionales para el control de par Los ajustes que hay a continuacién son ejemplos, deben
ser integrados en el programa desarrollado en la medida de lo posible. Por ejemplo, si el programa
previo deja disponibles solo 2 entradas digitales, las velocidades fijas se veran limitadas al nUmero de
entradas digitales disponibles y la entrada digital ajustada para la seleccion de las velocidades fijas

deberan de estar libres.

Grupo | Parametro Nombre Ajuste Comentarios
Trabajamos con un filtro du/dt.
30 12 Velocidad Maxima wxx Hz Las rpm maximas no superaran los 120Hz
de motor.
. Limite para motores de 500V o inferiores
97 1 Frec. Portadora Referencia 4 kHz
(para 690VAC = 2 kHz).

Trabajamos con un filtro de seno.

El control vectorial no permite el uso de filtros de seno.

Disminuir ruido: para cuando molesta en oficinas o para uso en parajes naturales.

97 1

Frec. Portadora Referencia

12 kHz

Si se requiere de bajo ruido, subir. Trabajar
por encima de 4kHz puede requerir
sobredimensionar el equipo.

PTC de motor en DI6 o CMOD-02.

Para otras fuentes de medicién de temperatura consultar el manual de programacién.

PTC DI6 PTC DI6: PTC conectada a la DI6.
35 1 Temperatura 1 Fuente PTC médulode | PTC moédulo de ampliacién: PTC conectada
ampliacién a CMOD-02.

ambientales son extremas.

Ventilador del variador: queremos que vaya siempre

a maxima velocidad

y que no pare nunca porque las condiciones

95 200 Cooling fan mode

Auto
Always on

Auto: la velocidad del ventilador de
refrigeracién del variador varia en funcién
de su temperatura.

Always on: ventilador siempre al 100% de
velocidad.

Ventilador del variador: queremos que el variador se pare por un fallo del ventilador principal.

31 35 Func fallo vent ppal Fault
Control del freno electromagnético - Se recomienda trabajar en control Vectorial dado que los ajustes son mas
completos.
10 24 RO1 Fuente Comando Freno | REI€ que actuara sobre el freno
electromagnético.
Demora de apertura del relé, cuando habra
10 25 RO1 Demora ON 1sg el variador llevara este tiempo modulando
hacia motor.
44 6 Habilitar Control Freno Seleccionado habilitacién del freno.
a4 14 Nivel Cierre Ereno 100 rpm Ajustar en rpm de motor. Tras bajar de esta

velocidad se cerrard el freno.

Funciones de CC - Retencién de motor.

Al bajar de una velocidad ajustable se inyecta CC para retener una carga

4

no aplica en una orden de paro.

21 8 Control corriente CC 0b0001 bit O = 1; activa la funcién.
5 : p : .

51 10 Reten CC Ref Intensidad 30% % de corriente <.:ont1nua queinyectara
durante tras bajar de 21.09.

51 9 Retencién CC Veloc 200 rpm Velocidad por debajo de la cual se inyectara

CC.
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Grupo

Parametro

Nombre

Ajuste

Comentarios

Funciones de CC - Frenado por CC.

La funcién de frenado por CC requiere de

21 3 Funcién Paro Paro por eje libre .
paro por eje libre.

21 8 Control corriente CC 0b0100 bit 2 = 1; activa la funcién.
5 - ; ; z

51 10 Reten CC Ref Intensidad 30% % de corrlepte continua que inyectara
durante el tiempo 21.11.

51 1 Pos magnetizacién Tiempo 10'sg Tiempo durante el cual se inyectara CC para

frenar la carga.

Funciones de CC - Pos-magnetizacion de motor.

Tras una orden de paro, tras llegar a la velocidad cero, se extiende la magnetizacién del motor durante un tempo
ajustable para permitir un rearranque rapido.

21 8 Control corriente CC 0b0010 bit 1 = 1; activa la funcidn.
5 ; : ; ,
21 10 Reten CC Ref Intensidad 30% % de corrler)te continua que inyectara
durante el tiempo 21.11.
21 11 Pos magnetizacién Tiempo 5sg Tiempo que mantendra el motor

magnetizado.

Resistencia de frena

do.

Solo si el variador llega el transistor de frenado integrado, si es externo ajustar solo 30.30.

30 30 Control Sobretensién Deshabilitar

Habilitad ; ;

abrrta ,o con (1): calcula la temperatura de la resistencia,
modelo térmico . .
(1) requiere de ajustar desde 43.08 hasta 43.12.

43 6 Habilitar Chopper de Frenado .. . (2): Sin calculo de temperatura, sonda de

Habilitado sin

P temperatura cableada al contactor
modelo térmico principal
(2 ]
. . _ Solo si43.06 = CON modelo... Ejemplo de
. 1 . . .
43 8 Resist Cte. Tiempo Termico 000 sg resistencia Danotherm para drive 2A6.
43 9 Resistencia Pmax Continua 0,2 kw Ajustar siempre. E]gmplo deresistencia
Danotherm para drive 2A6.
43 10 Resistencia de Frenado 210 ohmios Ajustar siempre. E]gmplo de resistencia
Danotherm para drive 2A6.

43 11 Resistencia Limite Fallo 105% Solo si43.06 = CON modelo...
43 12 Resistencia Limite Aviso 95% Solo si43.06 = CON modelo...

Curva de baja carga o sobre carga para evitar trabajar en vacio, con transmisiones rotas o bloqueadas.

Configurar Baja Carga solo para detectar el trabajo en vacio.
Programar la curva de Baja Carga y de Sobre Carga ayuda a prevenir la cavitacion

Corriente del

Podremos ver la Corriente de motor en % en

37 2 CCU Senal de supervision motor en % el parametro 01.08.
37 3 CCU Acciones sobrecarga Deshabilitado Fallo: s.olo activar si pretender.nc?s ayudar a
Fallo prevenir el bloqueo de transmisiones.
. ' Deshabilitado Fallo: s.olo actlva.r si prete’ndemos ayyc'iar a
37 4 CCU Acciones baja carga Fallo prevenir el trabajo en vacio o transmisiones
rotas.
37 11 CCU Punto 1 tabla velocid 750 rpm
37 12 CCU Punto 2 tabla velocid 1050 rpom
37 13 CCU Punto 3 tabla velocid 1350 rpom
37 14 CCU Punto 4 tabla velocid 1500 rpm
37 15 CCU Punto 5 tabla velocid 1560 rpm
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Grupo

Parametro

Nombre

Ajuste

Comentarios

Curva de baja carga o sobre carga para evitar trabajar en vacio, con transmisiones rotas o bloqueadas.

37 21 CCU Punto 1 de baja carga XX % Para determinar cada punto seguir el
; siguiente ejemplo, poner el convertidor de
0,
37 22 CCU Punto 2 de baja carga XX % frecuencia en control LOCAL y forzar el
37 23 CCU Punto 3 de baja carga XX % trabajo a:
37 >4 CCU Punto 4 de baja carga X % -750 rpm (37.11), leer la fntensidad % en
- 01.08, restar un 10% y ajustar valor en 37.21.

37 25 CCU Punto 5 de baja carga XX % -1050 rpm (37.12) .... ajustar valor en 37.22.
37 31 CCU Punto 1 de sobrecarga XX % Para determinar cada punto seguir el

siguiente ejemplo, poner el convertidor de

0,

37 32 CCU Punto 2 de sobrecarga XX % frecuencia en control LOCAL y forzar el
37 33 CCU Punto 3 de sobrecarga XX % trabajo a:
37 34 CCU Punto 4 de sobrecarga X % -750 rpm (37.11), leer la i.ntensidad % en

01.08, sumar un 10% y ajustar valor en
37 35 CCU Punto 5 de sobrecarga XX % 37.3L

-1050 rpm (37.12) .... ajustar valor en 37.32.

. Retraso de tiempo al fallo SOBRE CARGA si
37 41 CCU Temporiz sobrecarga 20 sg se crumplen I]as czndiciones k
. . R i | fallo BAJA CARGA si

37 42 CCU Temporiz baja carga 20 sg etraso de tiempo al fallo BAJA CARGA si se

cumplen las condiciones.

Hay mas funciones opcionales recomendadas para control de frecuencia:

- Para programas con senales cableadas.

- Para programas con senales comunicadas.

Complemento de funciones opcionales para programas
de senales cableadas

Grupo‘ Parametro ‘

Nombre

Ajuste

| Comentarios

Velocidades fijas por entradas digitales.

Seleccion de hasta 7 Velocidades constantes con 3 entradas digitales por cédigo binario

bit0: seleccidn de hasta 7 velocidades
constantes con 3 DI, el sentido de giro
depende del signo de la velocidad fija.

m | o |veodcadComstanteruncion | Q00001 | st oe e Telckaces
depende de la entrada digital de sentido de
giro multiplicado por el signo de la
velocidad fija.

22 22 Vel Constante Sell DI3

22 23 Vel Constante Sel2 Dl4

22 24 Vel Constante Sel3 DI5

22 26 Vel Constante 1 300 rpm DI5=0 / DI4=0 / DI3=1.

22 27 Vel Constante 2 600 rpm DI5=0 / DI4=1 / DI3=0.

22 28 Vel Constante 3 900 rpm DI5=0 / DI4=1 / DI3=1.

22 29 Vel Constante 4 1200 rpm DI5=1 / DI4=0 / DI3=0.

22 30 Vel Constante 5 1500 rpom DI5=1 / DI4=0 / DI3=1.

22 31 Vel Constante 6 2400 rpm DI5=1 / DI4=1 / DI3=0.

22 32 Vel Constante 7 3000 rpm DI5=1 / DI4=1 / DI3=1.
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Grupo | Parametro Nombre Ajuste Comentarios

Velocidades fijas por entradas digitales.

Selecciéon de hasta 5 frecuencias constantes con 5 entradas digitales

bitO: seleccién de hasta 5 velocidades
constantes con 5 DI, el sentido de giro
depende del signo de la velocidad fija.

2 |2 |veloooconstameruncen | Q20000 | depeni Suocndes
depende de la entrada digital de sentido de
giro multiplicado por el signo de la
velocidad fija.

22 22 Vel Constante Sell DI2

22 23 Vel Constante Sel2 DI3

22 24 Vel Constante Sel3 Dl4

22 25 Vel Constante Sel4 DI5

22 46 Vel Constante Sel5 DI6

22 26 Vel Constante 1 300 rpm DI2 = 1 (invalida DI3, DI4, DI5 y DI6).

22 27 Vel Constante 2 600 rpm DI3 =1 (invalida DI4, DI5 y DI6).

22 28 Vel Constante 3 900 rpm Dl4 =1 (invalida DI5 y DI6).

22 29 Vel Constante 4 1200 rpm DI5 =1 (invalida DI16).

22 30 Vel Constante 5 1500 rpm DI6 = 1.

Usar dos limites de velocidad diferentes.
30 1 Velocidad Minima -1500 rpm Limite de velocidad minima 1.
30 12 Velocidad Maxima 1500 rpm Limite de velocidad maxima 1.

Sefal para bascular entre limites de
velocidad. Puede ser una digital, senal
comunicada, una variable interna del
variador (como por ejemplo superar X
intensidad... con pardmetros de
supervision)

Fuente de la que tomaremos el limite de
velocidad minima 2, en este ejemplo, un
parametro interno del variador como puede
ser un Almacén se datos.

Fuente de la que tomaremos el limite de
velocidad maxima 2, en este ejemplo, un
parametro interno del variador como puede
ser un Almacén se datos.

30 36 Seleccién limite velocidad Dl6

30 37 Fuente velocidad min P.47.1

30 38 Fuente velocidad max P.47.2

47 1 Almacén se datos 1real32 100,000 rpm Limite de velocidad minima 2.

47 2 Almacén se datos 2 real32 800,000 rpm Limite de velocidad méaxima 2.

Avances lentos (jogging).

Independientes de las ordenes de marcha / paro y consignas estandar

- Permite la funcién de Avances Lentos (drive

20 25 Avance Lento Habilitar DI3 en STOP por DI).

Orden de marcha en Avancelentolala
20 26 Av lento 1 Fuente marcha Dl4 velocidad de 22.42.

Orden de marcha en Avancelento2ala
20 27 Av lento 2 Fuente marcha DI5 velocidad de 22.43.
22 42 Avance lento 1 Ref 100 rpm Velocidad de Avance lento 1
22 43 Avance lento 2 Ref -100 rpm Velocidad de Avance lento 2
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Grupo | Parametro

Nombre Ajuste

Comentarios

Calefactor de motor por inyeccién de CC por dos fases de salida del convertidor de frecuencia.

Cuando se para el motor al final del dia, activar funcién para generar un escaldn térmico y evitar que se genere

condensacion.

Puede activarse: por sefales digitales, por
Fuente entrada .. .
21 14 . DI5 comunicaciones, por Calendario Interno del
precalentamiento . s
variador o por supervision.
Tiempo de demora de
21 15 P . 10 sg
precalentamiento
Porcentaje de corriente (respecto la
21 16 Precalentamiento Corriente 5% - 30% nominal del motor) que se va a inyectar en
el motor para generar el escalén térmico.

Complemento de funciones opcionales para programas
de senales comunicadas

Grupo ‘ Parametro ‘ Nombre | Ajuste Comentarios
Usar dos limites de velocidad diferentes.
30 11 Velocidad Minima -1500 rpm Limite de velocidad minima 1.
30 12 Velocidad Maxima 1500 rpm Limite de velocidad maxima 1.
Sefal para bascular entre limites de
velocidad. Puede ser una digital, senal
comunicada, una variable interna del
variador (como por ejemplo superar X
30 36 Seleccién limite velocidad P.47.21.4 intensidad... con pardmetros de
supervision)
P.47.21.4: activacion por comunicaciones, en
el parametro elegir Otro — Grupo47 —
Paramero 21 — bit 4
Fuente de la que tomaremos el limite de
30 37 Fuente velocidad min P.47.1 velolcwlad m1n1ma 2, en es"ce ejemplo, un
pardmetro interno del variador como puede
ser un Almacén se datos.
Fuente de la que tomaremos el limite de
30 38 Fuente velocidad max P.47.2 velo’c1dad maX]ma 2, en es'te ejemplo, un
pardmetro interno del variador como puede
ser un Almacén se datos.
47 1 Almacén se datos 1real32 100,000 rpm Limite de velocidad minima 2.
47 2 Almacén se datos 2 real32 800,000 rpm Limite de velocidad méaxima 2.
Si se usa el Modbus RTU BCI (bus de campo integrado)
Mapa de memoria Modbus x0003 (base 1) o
58 103 /0 se datos 3 47.21[16] x0002 (base 0).
En esta memoria es donde actuaremos para
bascular entre limites de velocidad (bit 4)
58 6 Ctrl comunicacién Actualizar ajustes
Si se usa el Profibus o Profinet (mddulo de bus de campo opcional)
PZD Out 3: En esta memoria es donde
53 04 FBA A Data Out 3 47.21[16] actuaremos para bascular entre limites de
velocidad (bit 4)
51 27 FBA Arefresco par Configurar
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Grupo | Parametro

Nombre

Ajuste

Comentarios

Avances lentos (jogging).

Independientes de las ordenes de marcha / paro y consignas estandar

20 25

Avance Lento Habilitar

P.47.21.0

Permite la funcién de Avances Lentos (drive
en STOP)

P.47.21.0: activacidon por comunicaciones, en
el pardmetro elegir Otro — Grupo47 —
Paramero 21 — bit 0

20 26

Av lento 1 Fuente marcha

P.47.21.1

Orden de marcha en Avancelentolala
frecuencia de 28.42

P.47.21.1: activacién por comunicaciones, en
el parametro elegir Otro — Grupo47 —
Paramero 21 — bit 1

20 27

Av lento 2 Fuente marcha

P.47.21.2

Orden de marcha en Avancelento2ala
frecuencia de 28.43

P.47.21.1: activacién por comunicaciones, en
el parametro elegir Otro — Grupo47 —
Paramero 21 — bit 2

22 42

Avance lento 1 Ref

100 rpm

Velocidad de Avancelento 1

22 43

Avance lento 2 Ref

-100rpm

Velocidad de Avance lento 2

Si se usa el Modbus

RTU BCI (bus de campo integrado)

58 103

1/0 se datos 3

47.21[16]

Mapa de memoria Modbus x0003 (base 1) o
x0002 (base 0).

En esta memoria es donde actuaremos para
activar los avances lentos (bit 0), activar la
frecuencia lenta 1 (bit 1) o la 2 (bit 2).

58 6

Ctrl comunicacién

Actualizar ajustes

Si se usa el Profibus

o Profinet (médulo de bus de campo opcional)

53 04

FBA A Data Out 3

47.21[16]

PZD Out 3: En esta memoria es donde
actuaremos para activar los avances lentos
(bit 0), activar la frecuencia lenta 1 (bit 1) o
la 2 (bit 2).

51 27

FBA Arefresco par

Configurar

Calefactor de motor por inyeccién de CC por dos fases de salida del convertidor de frecuencia.

Cuando se para el motor al final del dia, activar funcidn para generar un escalén térmico y evitar que se genere

condensacion.

Fuente entrada

Puede activarse: por sefales digitales, por
comunicaciones, por Calendario Interno del
variador o por supervision.

el 14 precalentamiento P.47.213 P.47.21.3: activacidn por comunicaciones, en
el parametro elegir Otro — Grupo47 —>
Paramero 21 — bit 3

51 15 Tiempo de d.emora de 10'sg

precalentamiento

Porcentaje de corriente (respecto la

21 16 Precalentamiento Corriente 5% -30% nominal del motor) que se va a inyectar en
el motor para generar el escalén térmico.

Si se usa el Modbus RTU BCI (bus de campo integrado)

Mapa de memoria Modbus x0003 (base 1) o
x0002 (base 0).

58 103 1/0O se datos 3 47.21[16] En esta memoria es donde actuaremos para
activar los avances lentos (bit 0), activar la
frecuencia lenta 1 (bit 1) o la 2 (bit 2).

58 6 Ctrl comunicacién Actualizar ajustes
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Grupo

Parametro

Nombre

Ajuste

Comentarios

Calefactor de motor por inyeccién de CC por dos fases de salida del convertidor de frecuencia.

Si se usa el Profibus o Profinet (mddulo de bus de campo opcional)

53

04

FBA A Data Out 3

47.21[16]

PZD Out 3: En esta memoria es donde
actuaremos para activar los avances lentos
(bit 0), activar la frecuencia lenta 1 (bit 1) o
la 2 (bit 2).

51

27

FBA A refresco par

Configurar
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. A RD
Programas en Vectorial D

Control de par, funciones opcionales

Los ajustes que hay a continuacidn son ejemplos, deben ser integrados en el programa desarrollado
en la medida de lo posible. Por ejemplo, si el programa previo deja disponibles solo 2 entradas
digitales, las velocidades fijas se veran limitadas al nimero de entradas digitales disponibles y la
entrada digital ajustada para la seleccién de las velocidades fijas deberan de estar libres.

Grupo | Parametro Nombre Ajuste Comentarios

Trabajamos con un filtro du/dt.

30 12 Velocidad Maxima xx Hz Las rpom maximas no superaran los 120Hz
de motor.
. Limite para motores de 500V o inferiores
97 1 Frec. Portadora Referencia 4 kHz (para 690VAC = 2 kHz).

Trabajamos con un filtro de seno.

El control vectorial no permite el uso de filtros de seno.

Disminuir ruido: para cuando molesta en oficinas o para uso en parajes naturales.

Si se requiere de bajo ruido, subir. Trabajar
97 1 Frec. Portadora Referencia 12 kHz por encima de 4kHz puede requerir
sobredimensionar el equipo.

PTC de motor en DI6 o CMOD-02.

Para otras fuentes de medicién de temperatura consultar el manual de programacién.

PTC DI6 PTC DI6: PTC conectada a la DI6.

35 11 Temperatura 1 Fuente PTC médulo de | PTC médulo de ampliacion: PTC conectada
ampliacién a CMOD-02.

Ventilador del variador: queremos que vaya siempre a maxima velocidad y que no pare nunca porque las condiciones
ambientales son extremas.

Auto: la velocidad del ventilador de
refrigeraciéon del variador varia en funcién
de su temperatura.

Always on: ventilador siempre al 100% de
velocidad.

Auto

95 200 Cooling fan mode
Always on

Ventilador del variador: queremos que el variador se pare por un fallo del ventilador principal.

31 35 Func fallo vent ppal Fault
Control del freno electromagnético - Se recomienda trabajar en control Vectorial dado que los ajustes son mas
completos.

Relé que actuara sobre el freno
electromagnético.

Demora de apertura del relé, cuando habra
10 25 RO1 Demora ON 1sg el variador llevara este tiempo modulando
hacia motor.

10 24 RO1 Fuente Comando Freno

44 6 Habilitar Control Freno Seleccionado habilitacién del freno.

Ajustar en rpm de motor. Tras bajar de esta

44 14 Nivel Cierre Freno 100 rpm . .
velocidad se cerrara el freno.

Funciones de CC - Retencién de motor.

Al bajar de una velocidad ajustable se inyecta CC para retener una carga, no aplica en una orden de paro.

21 8 Control corriente CC 0b0001 bit O = 1; activa la funcién.
5 : p : .

51 10 Reten CC Ref Intensidad 30% % de corriente <.:ont1nua queinyectara
durante tras bajar de 21.09.

51 9 Retencién CC Veloc 200 rpm Velocidad por debajo de la cual se inyectara

CC.
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Grupo

Parametro

Nombre

Ajuste

Comentarios

Funciones de CC - Frenado por CC.

La funcién de frenado por CC requiere de

21 3 Funcién Paro Paro por eje libre .
paro por eje libre.

21 8 Control corriente CC 0b0100 bit 2 = 1; activa la funcién.
5 - ; ; <

51 10 Reten CC Ref Intensidad 30% % de corrlepte continua que inyectara
durante el tiempo 21.11.

51 1 Pos magnetizacién Tiempo 10'sg Tiempo durante el cual se inyectara CC para

frenar la carga.

Funciones de CC - Pos-magnetizacion de motor.

Tras una orden de paro, tras llegar a la velocidad cero, se extiende la magnetizacion del motor durante un tempo

ajustable para permitir un rearranque rapido.

21 8 Control corriente CC 0b0010 bit 1 = 1; activa la funcidn.
5 ; ; ; z
21 10 Reten CC Ref Intensidad 30% % de corner)te continua que inyectara
durante el tiempo 21.11.
21 11 Pos magnetizacién Tiempo 5sg Tiempo que mantendra el motor

magnetizado.

Resistencia de frena

do.

Solo si el variador llega el transistor de frenado integrado, si es externo ajustar solo 30.30.

30 30 Control Sobretensién Deshabilitar

Habilitad ; ;

abrrta ,o con (1): calcula la temperatura de la resistencia,
modelo térmico . .
(1) requiere de ajustar desde 43.08 hasta 43.12.

43 6 Habilitar Chopper de Frenado .. . (2): Sin calculo de temperatura, sonda de

Habilitado sin

P temperatura cableada al contactor
modelo térmico principal
(2 ]
. . _ Solo si43.06 = CON modelo... Ejemplo de
. 1 . . .
43 8 Resist Cte. Tiempo Termico 000 sg resistencia Danotherm para drive 2A6.
43 9 Resistencia Pmax Continua 0,2 kw Ajustar siempre. E]gmplo deresistencia
Danotherm para drive 2A6.
43 10 Resistencia de Frenado 210 ohmios Ajustar siempre. E]gmplo de resistencia
Danotherm para drive 2A6.

43 11 Resistencia Limite Fallo 105% Solo si43.06 = CON modelo...
43 12 Resistencia Limite Aviso 95% Solo si43.06 = CON modelo...

Hay mas funciones opcionales recomendadas para control de par:

- Para programas con senales cableadas.

- Para programas con sefales comunicadas.

Complemento de funciones opcionales para programas
de senales cableadas

Grupo‘ Parametro ‘ Nombre Ajuste Comentarios

Usar dos limites de velocidad diferentes.
30 11 Velocidad Minima -1500 rpm Limite de velocidad minima 1.
30 12 Velocidad Maxima 1500 rpm Limite de velocidad maxima 1.
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Grupo | Parametro Nombre Ajuste Comentarios

Usar dos limites de velocidad diferentes.

Sefal para bascular entre limites de
velocidad. Puede ser una digital, senal
comunicada, una variable interna del
variador (como por ejemplo superar X
intensidad... con parametros de
supervisién)

Fuente de la que tomaremos el limite de
velocidad minima 2, en este ejemplo, un
parametro interno del variador como puede
ser un Almacén se datos.

Fuente de la que tomaremos el limite de
velocidad maxima 2, en este ejemplo, un
parametro interno del variador como puede
ser un Almacén se datos.

47 1 Almacén se datos 1real32 100,000 rpm Limite de velocidad minima 2.

30 36 Seleccién limite velocidad DI6

30 37 Fuente velocidad min P.47.1

30 38 Fuente velocidad max P.47.2

47 2 Almacén se datos 2 real32 800,000 rpm Limite de velocidad maxima 2.

Avances lentos (jogging).

Independientes de las ordenes de marcha / paro y consignas estandar

Permite la funcién de Avances Lentos (drive

20 25 Avance Lento Habilitar DI3 en STOP por DIY).

Orden de marcha en Avancelentolala
20 26 Av lento 1 Fuente marcha Di4 velocidad de 22.42.

Orden de marcha en Avancelento2ala
20 27 Av lento 2 Fuente marcha DI5 velocidad de 22.43.
22 42 Avance lento 1 Ref 100 rpm Velocidad de Avance lento 1
22 43 Avance lento 2 Ref -100 rpm Velocidad de Avance lento 2

Calefactor de motor por inyeccién de CC por dos fases de salida del convertidor de frecuencia.

Cuando se para el motor al final del dia, activar funcidn para generar un escalén térmico y evitar que se genere
condensacion.

Puede activarse: por sefales digitales, por
Fuente entrada .. .
21 14 . DI5 comunicaciones, por Calendario Interno del
precalentamiento . s
variador o por supervision.

Tiempo de demora de

21 15 .
precalentamiento

10 sg

Porcentaje de corriente (respecto la
21 16 Precalentamiento Corriente 5% -30% nominal del motor) que se va a inyectar en
el motor para generar el escalén térmico.

Complemento de funciones opcionales para programas
de senales comunicadas

Grupo‘ Parametro ‘ Nombre | Ajuste Comentarios

Usar dos limites de velocidad diferentes.
30 11 Velocidad Minima -1500 rpm Limite de velocidad minima 1.
30 12 Velocidad Maxima 1500 rpm Limite de velocidad maxima 1.
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Grupo | Parametro Nombre Ajuste Comentarios

Usar dos limites de velocidad diferentes.

Senal para bascular entre limites de
velocidad. Puede ser una digital, senal
comunicada, una variable interna del
variador (como por ejemplo superar X
30 36 Seleccién limite velocidad P.47.21.4 intensidad... con parametros de
supervisién)

P.47.21.4: activacidon por comunicaciones, en
el parametro elegir Otro — Grupo47 —
Paramero 21 — bit 4

Fuente de la que tomaremos el limite de
velocidad minima 2, en este ejemplo, un

30 37 Fuente velocidad min P.47.1 P . .
pardmetro interno del variador como puede
ser un Almacén se datos.
Fuente de la que tomaremos el limite de

30 38 Fuente velocidad max P.47.2 velo’c1dad ”.‘ax‘ma 2,en es.te ejemplo, un
parametro interno del variador como puede
ser un Almacén se datos.

47 1 Almacén se datos 1real32 100,000 rpm Limite de velocidad minima 2.

47 2 Almacén se datos 2 real32 800,000 rpm Limite de velocidad maxima 2.

Si se usa el Modbus RTU BCI (bus de campo integrado)

Mapa de memoria Modbus x0003 (base 1) o
x0002 (base 0).

En esta memoria es donde actuaremos para
bascular entre limites de velocidad (bit 4)

58 103 1/0 se datos 3 47.21[16]

58 6 Ctrl comunicacién Actualizar ajustes

Si se usa el Profibus o Profinet (mddulo de bus de campo opcional)

PZD Out 3: En esta memoria es donde
53 04 FBA A Data Out 3 47.21[16] actuaremos para bascular entre limites de
velocidad (bit 4)

51 27 FBA Arefresco par Configurar

Avances lentos (jogging).

Independientes de las ordenes de marcha / paro y consignas estandar

Permite la funcién de Avances Lentos (drive
en STOP)

20 25 Avance Lento Habilitar P.47.21.0 P.47.21.0: activacion por comunicaciones, en
el parametro elegir Otro — Grupo47 —>
Paramero 21 — bit 0

Orden de marcha en Avancelentolala
frecuencia de 28.42

20 26 Av lento 1 Fuente marcha P.47.21.1 P.47.21.1: activacidén por comunicaciones, en
el parametro elegir Otro — Grupo47 —>
Paramero 21 — bit 1

Orden de marcha en Avance lento2 ala
frecuencia de 28.43

20 27 Av lento 2 Fuente marcha P.47.21.2 P.47.21.1: activacidn por comunicaciones, en
el parametro elegir Otro — Grupo47 —>
Paramero 21 — bit 2

22 42 Avance lento 1 Ref 100 rpm Velocidad de Avance lento 1

22 43 Avance lento 2 Ref -100 rpm Velocidad de Avance lento 2
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Grupo | Parametro Nombre Ajuste Comentarios
Avances lentos (jogging).
Si se usa el Modbus RTU BCI (bus de campo integrado)
Mapa de memoria Modbus x0003 (base 1) o
x0002 (base 0).
58 103 1/0 se datos 3 47.21[16] En esta memoria es donde actuaremos para
activar los avances lentos (bit 0), activar la
frecuencia lenta 1 (bit 1) o la 2 (bit 2).
58 6 Ctrl comunicacién Actualizar ajustes

Si se usa el Profibus o Profinet (mddulo de bus de campo opcional)

53 04 FBA A Data Out 3

47.21[16]

PZD Out 3: En esta memoria es donde
actuaremos para activar los avances lentos
(bit 0), activar la frecuencia lenta 1 (bit 1) o
la 2 (bit 2).

51 27

FBA A refresco par

Configurar

Calefactor de motor por inyeccién de CC por dos fases de salida del convertidor de frecuencia.

Cuando se para el motor al final del dia, activar funcidn para generar un escalén térmico y evitar que se genere

condensacion.

Fuente entrada

Puede activarse: por senales digitales, por
comunicaciones, por Calendario Interno del
variador o por supervision.

el 14 precalentamiento P.47.21.3 P.47.21.3: activacidn por comunicaciones, en
el pardmetro elegir Otro — Grupo47 —
Paramero 21 — bit 3

51 15 Tiempo de dgmora de 10'sg

precalentamiento

Porcentaje de corriente (respecto la

21 16 Precalentamiento Corriente 5% -30% nominal del motor) que se va a inyectar en
el motor para generar el escalén térmico.

Si se usa el Modbus RTU BCI (bus de campo integrado)

Mapa de memoria Modbus x0003 (base 1) o

58 103 |1/0 se datos 3 47.21[16] x0002 (base 0).
En esta memoria es donde actuaremos para
activar el calefactor de motor (bit 3)

58 6 Ctrl comunicacién Actualizar ajustes

Si se usa el Profibus o Profinet (mddulo de bus de campo opcional)

53 04 FBA A Data Out 3

47.21[16]

PZD Out 3: En esta memoria es donde
actuaremos para activar el calefactor de
motor (bit 3)

51 27 FBA Arefresco par

Configurar
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Modbus BCI (bus de campo integrado)

En el perfil de comunicaciones DCU, tanto la palabra de control como la de estado estan definidos por
la organizacién mundial Modbus. Su palabra de control carece de maquina de estados, lo que
convierte a este perfil en el mas sencillo para desarrollar el programa en el PLC.

Se permiten funciones Modbus 1 (leer bit de salida - relé) / 2 (leer bit de entrada - DI) / 3 (leer registro
de 16 o 32 bits) / 4 (escribir/leer registro de 16 o 32 bits) / 5 (escribir 1 bit de salida - relé) / 6 (escribir
registro de 16 o 32 bits).

Ejemplos de uso de funciones:

— Leer la Status Word es la funcidén 3 mas la direccién x0004 (en HMI, la direccién 30004)

—  Escribir la Control Word es la funcidén 6 mas la direcciéon x0001 (en HMI, la direccién 60001)

El variador permite Modbus 5 digitos (direcciones x0001) y Modbus 6 digitos (x00001). El de 5 digitos
permite unicamente direccionamientos 16 bits y el 6 digitos permite direccionamientos de 16 y 32
bits.

Mapas de memoria libremente asignables:

58.1011/0 de datos 1 = CW 16 bits =~ =x0001 58.108I/O0 de datos 8 =.................. =x0008
58.102 1/0 de datos 2 = Refl 16 bits = x0002 58.1091/0 dedatos 9 =................. =x0009
58.103 1/0 de datos 3 = Ref2 16 bits =x0003 58.1101/O0 dedatos 10 =.................. =x0010
58.104 1/0 de datos 4 = SW 16 bits = x0004 58.1111/0 de datos 11 = .................. =x0011
58.1051/0 de datos 5 = Actl 16 bits = x0005 58.1121/0dedatos 12 = .................. =x0012
58.106 I/O de datos 6 = Act2 16 bits =x0006 58.1131/0Odedatos 13 =.................. =x0013
58.1071/0dedatos 7 = .....cccceuuenne. = x0007 58.1141/0 dedatos 14 = .................. =x0014

Formulacion para todas las areas de memoria:

— Formulacién de direcciones de 16 bits (grupos 1...99, indices 1...99)
o Direccion de registro 6 digitos = x00000 + 100 x grupo de parmetro + nUmero de parametro.
Ejemplo, pardmetro 22.80: x00000 + 2200 + 80 = x02280.
o Direccion de registro 5 digitos = x0000 + 100 x grupo de parmetro + nimero de parametro.
Ejemplo, pardmetro 22.80: x0000 + 2200 + 80 = x2280.

— Formulacién de direcciones de 32 bits (grupos 1...99, indices 1...99)
o Direccion de registro 6 digitos = x20000 + 200 x grupo de parmetro + 2 x nimero de
parametro. Ejemplo, parametro 22.80: x20000 + 4400 + 160 = x24560.

El variador trabaja en Modbus base 1. Eso significa que el primer mapa de memoria del equipo es la
x0001. Si el PLC o HMI trabaja en Modbus base 0, se deberd restar un 1 a todas las direcciones del
variador.
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Conexidn al variador de frecuencia: "“ == ==

‘ Drive control unit

Terminal block X1 Terminal block X5 EFB
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Shield 2!

1) If the device is at either end of the fieldbus, set
switch termination (S4) to ON.

One device, preferably at either end on the fieldbus,
must have bias on, that is, set switch bias (S5) to Ground ¥ -

G
ON. T
If the device is not at the end of the fieldbus, set 4) =
switches termination (S4) and bias (S5) to OFF. Reference

The bias is typically sourced by the controller.

2) Tie shield conductors together at the drive — Do PLC
NOT terminate at SCR.

3) Terminate shield ONLY at the “Ground” terminal in
the PLC.

4) Terminate DGND conductor at the “Reference”
terminal in the PLC.

Modbus BCI - Lectura y escritura desde PLC

El protocolo Modbus es un protocolo de comunicaciones aciclicas. Eso significa que no hay una
lectura / escritura de variables automatica, sino que hemos de automatizarla nosotros.

Ejemplo de programa de lectura y escritura desde AC500 (PLC de ABB):

Declaracion de variables

VAR_GLOBAL
VDF1_SW: WORD; (*Variador 1: variable donde grabamos la Status Word del variador 1*)
VDF1_CW: WORD; (*Variador 1: variable donde trataremos internamente la Control Word y que se copiara al
area de memoria de la CW del variador 1*)
VDF1_Actly2: ARRAY [0..1] OF INT; (*Variador 1: variables [array] donde grabaremos la Actual 1y Actual 2 del
variador 1*)
VDF1_Ref: ARRAY [0..1] OF INT; (*Variador 1: variables [array] donde trataremos internamente las

Referencia 1y Referencia 2 y que se copiara a las areas de memoria de REF1
y REF2 del variador 1*)
VDF1_VarLect: ARRAY[0..21] OF INT; (*Variador 1: variables [array] donde grabaremos hasta 22 parametros del
variador. Si queremos leer menos direccionamientos reducir este array, el array VDF1_VarLectDir y entrada en el
bloque EQ del segmento de programa 11*)
VDF1_Reintento: BOOL; (*Cuando haya un fallo modbus el ciclo se parara y mostara el fallo, activar reintento
para reanudar el ciclo*)

VDF1_Marcha_Paro: BOOL;
VDF1_Avance_Retroceso: BOOL; (*Usado solo en perfil DCU, en perfil ABB el cambio de sentido se hace con
consgina de frecuencia / velocidad negativa*)
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VDF1_Rest_Fallo: BOOL;
VDF1_En_Fallo: BOOL;

END_VAR

VAR

VDF1_Leerl: COM_MOD_MAST;
VDF1_Leerl_ERR: BOOL;
VDF1_Leerl_ERR_REG: BOOL;
VDF1_Leerl_ERNO:WORD;
VDF1_Leerl_ERNO_REG:WORD;
VDF1_SWDir: WORD:=3;

(*Variador 1: Funcion Leer para SW*)

(*Variador 1: bit de fallo de la funcién*)

(*Variador 1: bit de fallo de la funcién*)

(*Variador 1: word con el cédigo del fallo de la funcién*)

(*Variador 1: word con el cédigo del fallo de la funcién*)

(*Variador 1: direccidon donde leer la Status Word: x0003 en base 0 / x0004
en base 1%) (*58.104 = SW 16 bits*)

(*Variador 1: Funcion Escribir para CW*)

(*Variador 1: bit de fallo de la funcién*)

(*Variador 1: bit de fallo de la funcién*)

(*Variador 1: word con el cédigo del fallo de la funcién*)

(*Variador 1: word con el cédigo del fallo de la funcién*)

(*Variador 1: direccidon dénde escribir la Control Word: x0000 en base 0 /
x0001 en base 1*) (*58.101 = CW 16 bits*)

(*Variador 1: Funcidn Leer para Actual 1 y Actual 2*)

(*Variador 1: bit de fallo de la funcién*)

(*Variador 1: bit de fallo de la funcién*)

VDF1_Leer2_ERNO:WORD; (*Variador 1: word con el cdédigo del fallo de la funcién*)
VDF1_Leer2_ERNO_REG:WORD; (*Variador 1: word con el cédigo del fallo de la funcién*)

VDF1_ActDir: ARRAY [0..1] OF WORD:= 4,5; (*Variador 1: direcciones de donde leer Actual 1: x0004 en base 0 /

x0005 en base 1; y Actual 2: x0005 en base 0 / x0006 en base 1*)

(*58.105 = Act 1 16 bits / 58.28 = Frecuencia o Velocidad*) (*58.106 = Act 2 16 bits / 58.29 = Par*)
VDF1_Escribir2: COM_MOD_MAST,; (*Variador 1: Funcidn Escribir para Referencia 1 y Referencia 2*)
VDF1_Escribir2_ERR: BOOL; (*Variador 1: bit de fallo de la funcién*)

VDF1_Escribir2_ERR_REG: BOOL; (*Variador 1: bit de fallo de la funcién*)
VDF1_Escribir2_ERNO:WORD; (*Variador 1: word con el cédigo del fallo de la funcién*)
VDF1_Escribir2_ERNO_REG:WORD; (*Variador 1: word con el cédigo del fallo de la funcién*)
VDF1_Refdir: ARRAY [0..1] OF WORD:=1,2; (*Variador 1: direcciones donde escribir Ref 1: x0001 en base 0 /

VDF1_Escribirl: COM_MOD_MAST;
VDF1_Escribirl_ERR: BOOL;
VDF1_Escribirl_ERR_REG: BOOL;
VDF1_Escribirl_ERNO:WORD;
VDF1_Escribirl_ERNO_REG:WORD;
VDF1_CWDir: WORD:=0;

VDF1_Leer2: COM_MOD_MAST;
VDF1_Leer2_ERR: BOOL;
VDF1_Leer2_ERR_REG: BOOL;

x0002 en base 1;

VDF1_Leer3: COM_MOD_MAST;
VDF1_Leer3_ERR: BOOL;
VDF1_Leer3_ERR_REG: BOOL;
VDF1_Leer3_ERNO:WORD;
VDF1_Leer3_ERNO_REG:WORD;

6 base 0 =7 base 1=58.107
7 base 0 = 8 base1=58.108
8 base 0 =9 base 1=58.109
9 base 0 =10 base 1=58.110
10 base 0 =11 base 1 =58.111
11 base 0 =12 base 1 =58.112
12 base 0 =13 base 1 =58.113
13 base 0 =14 base1=58.114

VDF1_ReintentoTON: TON;

VDF1_ActRefCNT: WORD:= 0;

VDF1_RestActRefCNT: BOOL;

VDF1_VarCNT: WORD:=0;

VDF1_RestVarCNT: BOOL;

VDF1_ST1: BOOL;

VDF1_ST2: BOOL;

VDF1_ST21: BOOL;

VDF1_ST22: BOOL;

VDF1_ST3: BOOL;

VDF1_ST31: BOOL;

VDF1_ST32: BOOL;

VDF1_ST4: BOOL;
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y Ref 2: x0002 en base 0 / x0003 en base 1*)
(*58.102 = Refl 16 bits / 58.26 = Frecuencia o Velocidad*)

(*58.103 = Ref2 16 bits /58.27 = Par*)

(*Variador 1: Funcidn leer para el resto de variables*)

(*Variador 1: bit de fallo de la funcién*)

(*Variador 1: bit de fallo de la funcién*)

(*Variador 1: word con el cédigo del fallo de la funcién*)

(*Variador 1: word con el cédigo del fallo de la funcién*)

VDF1_VarLectDir: ARRAY [0..21] OF WORD:=6,7,8,9,10,11,12,13,620,579,580,581,582,583,584,585,586,587,119,118,117,3501;
(*Variador 1: direcciones de donde leeremos los 22 pardmetros del variador. Si queremos leer menos
direccionamientos reducir array, el array VDF1_VarLect y entrada en el bloque EQ del segmento de programa 11:

620 base 0 =621 base 1=06.21
579 base 0 = 580 base 1 =05.80
580 base 0 = 581 base1 = 05.81
581 base 0 =582 base 1 = 05.82
582 base 0 =583 base 1 = 05.83
583 base 0 =584 base1=05.84
584 base 0 =585 base 1 =05.85

585 base 0 = 586 base 1 =05.86
586 base 0 = 587 base 1 = 05.87
587 base 0 = 588 base 1 = 05.88
119 base 0 = 120 base 1= 01.20

118 base 0 =119 base 1 =01.19

117 base 0 = 118 base 1 = 01.17
3501 base 0 = 3502 base 1 = 35.02%)

(*Retraso de tiempo para reanudar el ciclo*)

(*Variador 1: para cambio de array de Actuales y Referencias*)
(*Variador 1: poner a 0 el Act_Ref_CNT para reiniciar ARRAY*)
(*Variador 1: para cambio de array de VarLect - lectura de variables*)
(*Variador 1: poner a 0 el VarCNT para reiniciar ARRAY*)

(*Variador 1: Estado 1 de transicion para cilcos de lectura escritura*)
(*Variador 1: Estado 2 de transicion para cilcos de lectura escritura*)
(*Variador 1: Estado 2.1 de transicion para cilcos de lectura escritura*)
(*Variador 1: Estado 2.2 de transicion para cilcos de lectura escritura*)
(*Variador 1: Estado 3 de transicion para cilcos de lectura escritura*)
(*Variador 1: Estado 3.1 de transicion para cilcos de lectura escritura*)
(*Variador 1: Estado 3.2 de transicion para cilcos de lectura escritura*)
(*Variador 1: Estado 4 de transicion para cilcos de lectura escritura*)



VDF1_ST41: BOOL; (*Variador
VDF1_ST42: BOOL; (*Variador
END_VAR
VAR_OUTPUT

VDF1_Interc_Fault: BOOL;

END_VAR

Programa
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1:
1:

Estado 4.1 de transicion para cilcos de lectura escritura*)
Estado 4.2 de transicion para cilcos de lectura escritura*)

001| |VDF1_Lectura_de_Status_Word
Modo 2. Dir n base 1 en base 0. Funcién 3 de lectura der tro. Se trata de 1 solo registro (NB!
VDF1_Leer?!
VDF1_8T1 SO MO0, ST VDF1_Leer!_ERR VDF1_ST1
/I N DONE] I /I (
1-4com ERR—VDF1_Leer1_ERR
2-{SLAVE ERNO—VDF1_Leer1_ERNO VDF1_8T2
VDF1_SW. 3FcT ] )—
100—4TIMEQUT
DF1_SWDir4ADDR
1-{NB
DATA
1002 [VDF1_Escritura_de_Control_Word.
Modo 2. Dire enbase 1/x0 en base 0. funcion & scritura de stro. Se frata de 1 solo registro (NB
VDF41_Escribirt
VDF‘\_ISTZ COM_MOD_WAST VEJF:_Escnmm_ERR VDF{W_STE
— | - DONE 1/1 R—
1-{COoM ERR—VDF1_Escribirl_ERR
2-{sLavE ERNO|—VDF1_Escribirl_ERNO VDF1_ST3
VDF1_CW- 6-FCT 5 )7
1004TIMEQUT
DF1_CWDir4ADDR
1-{NB
DATA
1003 [VOF1_Lectura_de_Actual_1_y_Actual_2:
en base 1/x0004 en base 0 enbase 1/x Funcidn 3 de lectrua de registro. Se trata de 1 solor con un array de datos y un
VDF1_Leer2
VDF1_ST3 CON_TIOD_WAST VOF1_Leerz ERR. VDF1_ST3
| EN DONE 1/l R—|
14COM ERR—VDF1_LeerZ2_ERR
DR 2-SLAVE ERNO—VDF1_Leer2_ERNO VDF1_8T31
VDF1_Acty2[VDF1_ACiRefGNT] 3-FCT s )}—
100~ TIMEQUT
DF1_ActDit[VDF1_ActRefCNT]HADDR
14NB
DATA
004| |VDF1_Escritura_de_Referencia_1_y_Referencia_2:
N 2. Di 0 en base 1/x0001 en base 0 base 0. Funcién ces con un array de datos y un
VDF1_Escribir2 .
VDF1_8T31 COM_MOD_WAST VDF1_Escribir2_ERR VDF1_ST21
I 1 /1 if
1t E DONE 171 RI—
1-{COM ERR—VDF1_Escribir2_ERR
2-1SLAVE ERNO—VDF1_Escribir2_ERNG VDF1_sT32
VDF1_Rel[VDF1_AciRefCHT] 6-FCT 51—
1004 TIMEQUT
DF1_RefdifVDF1_ACtRefCNT]-ADDR
14NB
DATA
1005 [VDF1_Avance_de_los_arrays_de_Actual1_y_Actual2_y_Ref1_y_Ref2
Incrementa numero de arra;
VDF1_5T32 20D
I
VDF1_ActRefCNT. -VDF1_ActRefCNT
1
008 [VDF1_Restauracion_arrays_Act_Act? Ref1_Ref2 SECA
Restaura a cero el nimero de array - Secuencia 1
VDF1_8T32 o)
| EN
VDF1_ActRefCNT. VDF1_RestActRefCNT
2
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Restaura a c arra; a2

0007 VDF1_Restauracion_arrays_Act!_Act2 Ref1_Ref2 SEC2

VDF1_RestActRefCNT VDF1_8T32 VDF1_RestActRefCNT
I | | F=3
I 1T v

MOVE

EN
0 VDF1_ActRefCNT

0o0g VDF1_Cambio_de_cond_para_leer_resto:

VDF1_8T32 VDF1_8T32
1 (

— | RF—

VDF1_5T4

o

0009 [VDF1_Lectura_de_22_wvariables:
Lectur 1p

VDF1_Leer3
VDF1_ST4 COM 10D _MAST VDF1_Leer:_ERR VDF1_ST4
E

— | v oone I/ £ —

14CcoM ERR|—VDF1_Leer3 ERR
VDF1_ST41
DR
VDF1_VarLeclVDF1_VarCNT]

2-SLAVE ERNO—VDF1_Leer3_ERNO
3qFcT = —
100-{TIMEOUT
DF1_VarLectDitlVDF 1_VarCNT]-ADDR
14NB
DATA

0010 [VDF1_Avance_de_los_arrays_de_lectura_de_los_21_parametros:
In arra;

ntan arra

VDF1_8T41 ADD

_| I EN

WDF1_VarCNT- WDF1_VarCNT
1

0011 [VDF1_Restauracion_array_de_lectura_de_los_21_parametros_SEC1

taura a 8 cia 1

VDF1_ST41 EQ
— | EN
VDF1_VarCNT. VDF1_RestVarCNT
22

0012 [VDF1_Restauracion_array_de_lectura_de_los_21_parametros_SEC2
tal . s -

VDF1_RestvVarCNT VDF1_5T41 VDF1_RestvarCNT
I | | (=}
I T v

MOVE

EN
0 VDF1_VarCNT

0013( [vDF1_Fallo_Modbus_bloque_Leer:

r tento

VDF1_Leerl_ERR VDF1_Leerl_ERR_REG

— | )

VDF1_Leerl_ERNO VDF1_Leer1_ERNO_REG

l0014| [VOF1_Fallo_Modbus_bloque_Escribirl

nto

VDF1_Escribir!_ERR VDF1_Escribir!_ERR_REG

— | 6)

VDF1_Escribir_ERNO VDF1_Escribir]_ERNO_REG

0015( |VDF1_Fallo_Modbus_bloque_Leer2

VDF1_Leer2_ERR VDF1_Leer2_ERR_REG

=l

(=}
v/

VDF1_Leer2_ERNO VDF1_Leer2 ERNO_REG
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0016 [VDF1_Fallo_Modbus_blogue_Escribir2.
Captura alloy paro de activacién de VDF1_|
VDF1_Escribir2_ERR VDF1_Escribir2_ERR_REG
4| I {=}
I At
VDF1_Escribirz_ERNO VDF1_Escribir2_ERNO_REG
0017
VDF1_Leer3_ERR VDF1_Leer3_ERR_REG
_| I {3}
I v
VDF1_Leer3_ERNO VDF1_Leerd_ERNO_REG
0018| |VDF1_Fallo_Modbus_blogu
Al activar | ciclo
VDF1_Leerl_ERR_REG VDF1_Reintenta VDF1_ST42
I | | {2}
I LI v/
VDF1_Escrinirl_ERR_REG VDF1_Leer1_ERR_REG
}
— —)
VDF1_Leer2_ERR_REG VDF1_Escribirl_ERR_REG
}
— —)
VDF1_EsCrinir2_ERR_REG VDF1_Leer2_ERR_REG
}
— —)
VDF1_Leer3_ERR_REG VDF1_Escribir2_ERR_REG
}
— —)
VDF1_Leer3_ERR_REG
}
—)
VDF1_Interc_Fault
}
—R}
MOVE
EN
0 VDF1_Leer_ERNO_REG
MOVE
EN
o VDF1_Escribir_ERNO_REG
MOQVE
EN
0 VDF1_Leer2_ERNO_REG
MOVE
EN
0 VDF1_Escribir2_ERNO_REG
MOVE
EMN
0 VDF1_Leer3_ERNO_REG
0019

[VDF1_Fallo_Modbus_blogues_OUTPUT.

Al activar o, p i

VDF1_Leerl_ERR_REG

VDF1_Interc_Fault

|
— |
VDF1_Escribirl_ERR_REG

e —

VDF1_Leer2_ERR_REG

—

VDF1_Escribir?_ERR_REG

e

VDF1_Leer3_ERR_REG

o E—

i}
had

129/150



AL HR HD
rfRomw

0020 [VDF1_Fallo_Modbus_blogues_Reintentos2.
Reinicio del ciclo

VDF1_8T42

— |

VDF1_5T1

( )
VDF1_ST2
/)
VDF1_ST21
R
VDF1_ST22
R
VDF1_ST3
R/

YDF1_ST31
)
VDF1_ST32
R
VDF1_S5T4
R
VDF1_8T41

L r)—

0021 [VDF1_Cambio_de_cond_para_reiniciar_ciclo:

Tanto cuando toda va bien (linea principal

VDF1_ST41 VDF1_Leerl_ERR_REG

VDF1_Esciibir]_ERR_REG ~ VDF1_Leer? ERR_REG ~ VDF1_Escribir2 ERR_REG  VDF1_Leer3_ERR_REG

VDF1_8T41

4| I I,/I
I 11
VDF1_ReintentoTON
WDF1_8T42 ToN
ek @ &
#50ms—{PT ET—

/1 /1 /1 1/

R)
R
VDF1_8T42

R}—]
VDF1_ST1

0

Modbus BCI - Perfil de comunicaciones DCU

Control Word

BIT | Nombre Comentario
o |sTop 0 =noactta . .
1 = paro segun programacion del equipo
1 START 0 =no actta / 1 = orden de marcha
2 RETROCESO 0 = Avance / 1 = Retroceso
3 Reservado No usado
4 RESET 0 =no actla /1 =restaura un error activo
5 EXT2 0 =lugar de control EXT1 /1 = EXT2
6 RUN DISABLE 0 = permite la marcha / 1 = inhibe marcha
7 STOPMODE_RAMP 0 =no actla / 1 = paro por rampa normal

8 STOPMODE_EMERGENCY_RAMP

0 =no actla
1 = paro por rampa de emergencia

9 STOPMODE_COAST

0 =no actla /1 = paro por eje libre

10 | RAMP_PAIR_2

0 =juego derampas 1/1=rampas?2

11 | RAMP_OUT_ZER

0 =no actla
1 = Fuerza la salida del convertidora O

12 | RAMP_HOLD

0 =no actla / 1 = Congela la velocidad / frecuencia de salida

13 | RAMP_IN_ZERO

0 =no actla / 1 = Fuerza la deceleracién del motor a O

14 |REQ_LOCAL_LO

0 =no actla / 1 = bloqueo control local

15 | TORQ_LIM2

0 = limites de par 1 /1 = limites de par 2
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Status Word
BIT | Nombre Comentario
0 READY 0 =no listo / 1 = listo para marcha
1 ENABLE 0 = permiso de marcha no activo / 1 = activo
2 RESERVADO
3 RUNNING 0 = no modulando /1 = modulando
4 | ZERO_SPEED 0 =no en vel cero /1= -en velocidad cero
5 | ACCELERATING 0 = no acelerando / 1 = acelerando
6 DECELERATING 0 = no decelerando / 1 = decelerando
7 | AT_SETPOINT 0 = no en punto de ajuste / 1 = en punto de aj.
8 LIMIT 0 = sin limitar / 1 = limitando
9 SUPERVISION 0 =nada / 1 = fuera de limites de velocidad, frecuencia o par
10 | REVERSE_REF 0 =referencia en positivo (FW) / 1 = referencia en negativo (REV)
11 | REVERSE_ACT 0 = en marcha en Avance / 1 = en marcha en retroceso
12 | PANEL_LOCAL O=enremoto /1=en local
13 | FIELDBUS_LOCAL 0 = bus de campo en local / 1 = bus de campo en remoto
14 | EXT2_ACT 0 = en lugar de control EXT1 /1 = en EXT2
15 | FAULT 0 =sinfallo /1=en fallo

Escalado de velocidades, frecuencias o par

Escalado

Corresponde a

Velocidad (consigna o actual)

Velocidad maxima en forward

20000 d

Valor ajustado en 46.01 en Forward

Velocidad maxima en revers

20000d + SW.BIT2=1

Valor ajustado en 46.01 en Revers

Velocidad minima od Cero rpms
Frecuencia (consigna o actual)
Frecuencia maxima en forward 20000d Valor ajustado en 46.02 en Forward

Frecuencia maxima en revers

20000d + SW.BIT2=1

Valor ajustado en 46.02 en Revers

Frecuencia minima od Cero Hz

Par (consigna o actual)

Par méaximo en forward +10000d Valor ajustado en 46.03 en Forward
Par maxima en revers -10000 d Valor ajustado en 46.03 en Revers
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Declaracién de variables (complementario a la declaracién de variables del programa de lectura /
escritura)

VAR
VDF1_MP_TM: R_TRIG;
VDF1_MP_TP: F_TRIG;
VDF1_RestFall_Tr: R_TRIG;
VDF1_En_Fallo_TON: TON;
VDF1_En_Fallo_TON2: TON;
VDF1_Rest_Reint: INT:= 5;
VDF1_Rest_AUTO: INT := 0;
VDF1_Rest_AUTO1: BOOL;
VDF1_Rest_AUTO2: BOOL;
VDF1_Rest_AUTO3: BOOL;
VDF1_Fallo_Intercambio_TON: TON;
VDF1_Rest_TRF: F_TRIG;

END_VAR

VAR_INPUT
VDF1_Fallo_Intercambio:BOOL;
END_VAR

VAR_OUTPUT

VDF1_Control_HECHO: BOOL :=0;
END_VAR

Programa

1001 Fallo_Variador_1
Traspaso del bit de Fallo de 1a SW a variable interna VOF1_En_Fallo

VDF1_SW.15 VDF1_En_Fallo

4| | H {3}
I — L
VDF1_Fallo_Intercambio

—

1002| [MARCHA:
Orden de marcha a través de flanco de subida

VDF1_MP_TH
|
VDF1_Marcha_Paro R_TRIG VDF1_CWA1

—||7CLKH ol L‘j)—

DF1_CW.0

R—

1003| [PARO:
(Orden de paro a través de flanco de bajada

VDF1_MP_TP
|
VDF1_Marcha_Paro F_TRIC VDF1_CW.0

—||7CLKH ol L‘j)—

DF1_CWA1

R —

1004| |PARO_por_FALLO:
Ante un fallo d o se volvera a poner en marcha automaticamente después d

ep earmar, esto es debl
co de subida, pero no pasa a 0 el bit de marcha internamente ante un fallo

ido a que el Marcha / Paro en perfil DCU funciona por

VDF1_En_Fallo VDF1_CW.0

— | £
VDF1_CW.1
R—

1005 DIRECCION
Traspaso del bit de Avance/Retroceso al bit de la CW

VDF1_Avance_Retroceso VDF1_Cw.2

— | (0
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VDF1_En_Fallo

VDF1_Rest_AUTO1 VDF1_Rest_AUTO3

0006 Restauracion_automatica_de_fallos_1
VDF1_En_Fallo_TON
VDF1_En_Fallo VDF1_Rest_AUTO2 VDF1_Rest_AUTO2 TON VDF1_Rest_AUTO1
I | /1 | /1 { }
— | 11 1/l o )
ET}
jooa7 Restauracion_automatica_de_fallos_2:

VDF1_Rest_AUTO2

— |

[} 1/}

VDF1_Rest_AUTO
1

——VDF1_Rest AUTQ

looos Restauracion_automatica_de_fallos_3:

VDF1_Fallo_Intercambio

VDF1_Rest_Fallo

_| ‘TE*‘N

VDF1_Fallo_Intercambio_TON
TON

FT

— |

VDF1_En_Fallo =)
_| I EN
I EMN
VDF1_Rest_AUTO— ——VDF1_Rest_AUTO3
VDF1_Rest_Reint-
o009 Restauracion_automatica_de_fallos_4.
VDF1_En_Fallo_TON2
VDF1_En_Fallo TON MOVE
—' 7 IN Q EN
#1000ms—PT ET— 0 VOF1_Rest_AUTO
0010| |RESTAURAR_FALLO_Drive
e el fallo al bit de la C
VDF1_Rest_Falla VDF1_8W.15 VDF1_CW.4
I | | {3}
I [} VY
VDF1_Rest AUTO1 VDF1_Rest_AUTO3
Sy E— Rpb————
0011 RESTAURAR_FALLO_Comunicaciones:
el bit de allo al C
VDF1_Rest_Fallo VDF1_Fallo_Intercambio VDF1_Reintento
I | | {3}
I [} VY
VDF1_Rest_AUTO1 VDF1_Rest_AUTO3
Ay E— Rp——
0012 RESTAURAR_FALLO_reinicio_reintentos_automaticos
VDF1_Rest TRF
|
VDF1_SW.15 F_TRIG WOVE
— | LK Q EN
L Essm | 0 VDF1_Rest_AUTO

0013

VDF1_Control_HECHO
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Modbus BCI - Perfil de comunicaciones ABB Drives

Control Word: ejecucidn bajo maquina de estados, identica a la PROFIDRIVE.

BIT | Nombre Comentario
0 OFF1_CONTROL 1=no actua / O = paro de emergencia siguiendo la rampa de deceleracién estandar
1 OFF2_CONTROL 1=no actua / O = paro de emergencia por eje libre
2 OFF3_CONTROL 1=no actua / O = paro de emergencia siguiendo una rampa especifica configurada
3 RUN 0 =paro /1 =marcha
4 RAMP_OUT_CERO 1=no actua / O = Fuerza la salida del convertidor a O roms / Hz
5 RAMP_HOLD 1=no actua / 0 = Congela la velocidad / frecuencia de salida
6 RAMP_IN_ZERO 1=no actla / O = Fuerza la deceleracién del motora o rpms / Hz
7 RESET 0 =no actla /1 =restaura un error activo en el convertidor de frecuencia
8 Reservados No usados.
9 Reservados No usados.
10 | REMOTE_CMD 0 =no actla / 1 = activa el control desde el PLC a través del bus de campo
11 EXT_CTRL_LOC 0 =EXT1/1=EXT2
12 | Reservados No usados.
13 | Reservados No usados.
14 | Reservados No usados.
15 | Reservados No usados.
Status Word
BIT | Nombre Comentario
0 RDY_ON 0 =no listo / 1 = listo para marcha (puede faltar OFF1)
1 RDY_RUN 0 = OFF 1 activo /1 = listo para marcha (no puede faltar OFF1)
2 RDY_REF 0 =en paro /1=en MARCHA
3 | TRIPPED 0 = equipo habilitado / 1 = equipo en FALLO
4 | OFF_2_STA 0 = en parada de emergencia OFF2 / 1 = equipo habilitado
5 OFF_3_STA 0 = en parada de emergencia OFF3 / 1 = equipo habilitado
6 SWC_ON_INHIB 0 = Equipo habilitado / 1 = equipo inhibido
7 ALARM 0 = equipo habilitado /1 = equipo en ALARMA
8 | AT SETPOINT 0= vglocidad actual diferente de la consigna / 1 = velocidad actual igual a
consigna
9 REMOTE 0 = en control LOCAL (panel de control) /1 = Equipo en control REMOTO
10 | ABOVE_LIMIT 2:;:%?,?;;2 ?gaus;féi::tign()sggzr;a / 1=velocidad actual > a la consigna.
11 | EXT_CTRL_LOC 0 = EXT1 /1= EXT2. Configurable con parametro 06.30
12 | EXT_RUN_ENABLE 0 = no habilitado / 1 = habilitado. Configurable con pardmetro 06.31
13 | Reservados Configurable con parametro 06.32
14 | Reservados Configurable con parametro 06.33
15 | FBA_ERROR 0 = comunicaciones Ok / 1 = fallo de comunicaciones
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Escalado Corresponde a
Velocidad (consigna o actual)
Velocidad maxima en forward +20000 d Valor ajustado en 46.01 en Forward
Velocidad maxima en revers -20000 d Valor ajustado en 46.01 en Revers
Velocidad minima od Cero rpms
Frecuencia (consigna o actual)
Frecuencia maxima en forward +20000 d Valor ajustado en 46.02 en Forward
Frecuencia maxima en revers -20000 d Valor ajustado en 46.02 en Revers
Frecuencia minima od Cero Hz
Par (consigna o actual)
Par maximo en forward +10000d Valor ajustado en 46.03 en Forward
Par maxima en revers -10000 d Valor ajustado en 46.03 en Revers

Declaracidn de variables (complementario a la declaracién de variables del programa de lectura /

escritura)

VAR
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VDF1_En_Fallo_Modbus: BOOL;
VDF1_OFF1:BOOL;
VDF1_OFF2:BOOL;
VDF1_OFF3:BOOL;
VDF1_RUN:BOOL;
VDF1_Ramp_OUT_Zero:BOOL;
VDF1_Ramp_HOLD:BOOL;
VDF1_Ramp_IN_Zero:BOOL;
VDF1_RESET: BOOL;
VDF1_Remote_CMD:BOOL;
VDF1_Ext_Ctrl_Loc:BOOL;
Marcha_TR: R_TRIG;
Paro_TR: F_TRIG;
Paro_TR2: R_TRIG;
Remote_ST1: BOOL;
Remote_ST2: BOOL;
Remote_TON: TON;
Rearme_OFF1_1: BOOL;
Rearme_OFF1_2: BOOL;
Rearme_OFF1_3: BOOL;
Rearme_OFF1_4: BOOL;
Rearme_TON: TON;
Reset_TR: R_TRIG;
Reset_TON: TON;
VDF1_Rest_Reint: INT := 5;
VDF1_Rest_AUTO: INT;
VDF1_Rest_AUTO1: BOOL;
VDF1_Rest_AUTOZ2: BOOL;
VDF1_Rest_AUTO3: BOOL;
VDF1_Rest_TRF: F_TRIG;
Rest_Fallo_1: BOOL;
Rest_Fallo_2: BOOL;
VDF1_En_Fallo_TON: TON;
VDF1_En_Fallo_TON2: TON;

(*VDF1_CW.0%)
(*VDF1_CW.1%)
(*VDF1_CW.2*%)
(*VDF1_CW.3%)
(*VDF1_CW.4%)
(*VDF1_CW.5%)
(*VDF1_CW.6%)
(*VDF1_CW.7 %)
(*VDF1_CW.10%)
(*VDF1_CW.11%)

VDF1_Fallo_Intercambio_TON: TON;
END_VAR
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END_VAR
VAR_OUTPUT

VDF1_Control_HECHO: BOOL :=0;
END_VAR

Programa

Fallo_Variador_1:

Traspaso de Fallo de la SW avariable interna VDF1_En_Fallo
VDF1_SW.3 VDF1_En_Fallo
| PR
I L
VDF1_Fallo_Intercambio VDF1_Marcha_Paro

— g m—
(0002 Control_Remato:
VDF1_R

ntacto normalment ma le estamos c do al variador que esta en por Comunicaciones

rrado, por prc

VDF1_Remote_CMD = iendole al variador que el control ya no viene por Comunicaciones.
VDF1_Remote_CMD VDF1_CW.10
/1 It
/1 ) —
Remote_ST1

)_

(0003 Ctrl_Remoto_Paro_1:

Si se quita el control remoto estando el motor en marcha, hay que darle orden de paro antes, sino estara en marcha sin control
Remote_ST1 VDF1_Marcha_Paro
| R
—/ R}
VDF1_CW.3
Rp———
Remote_ST2

)7

[pooa| |Ctr_Remoto_Paro_2:

Si se quita el control remoto estando el motor en marcha, hay que darle orde paro antes, sino estara en marcha sin control

Remote_TON

Remote_ST2

—

#1000ms4PT

VDF1_CW.10

ol {R—

(0005 Rampa_salida_cera:
VDF1_Ramp_QUT.
VDF1_Ra ouT. ro=1->s la salida de XAMPAQ 0y el vari
Habitualm no utiliza, por eso se ha puesto un contacto normalme

cuencia o
motor hasta

VDF1_Ramp_QUT_Zero VDF1_CW.4
1/ (—
(0006 Congelar_rampa:
VDF1_Ramp_HOLD =0 -= si
VDF1_Ramp_HOLD =1 -= 5
Habitualmente no se utiliza

rar ante cambi
plo, si s
cto normal

rmite acelerar

1ala rampa en 30HZ/B00rpm

el motor esta a 30HZ/B00rpM = s

se ha puesto un

VDF1_Ramp_HOLD VDF1_CW.5
—/ {—
(0007 Rampa_entrada_cero:

VDF1_Ramp_IN ro=0->s mbios di
VDF1_Ramp_IN, ro = 1-=se fuerza la entrada variador
Habitualmente utiliza, por eso se ha puesto un contacto normalmen

encia o v

erara el motor hasta ve

ro alolarg programada en el propio variador

la rampa de veloci

VDF1_Ramp_IN_Zera VDF1_CW.6
—4 O

(0008 Paro_Emergencia_OFF3

ramada en el parametro del varia

Tras activar OFF positivo en l1a ol
Habitualmente no se utiliza, por eso se ha puesto un contacto normalmente

VDF1_OFF2 VDF1_CWw.2

| (
V] O
(0009 Paro_Emergencia_OFF3_Restauracion:
Cuanc

se activa el paro de emergencia OFF3, tras volver a poner a 1 el bit que lo activa, hay que hacer un ciclo d = con el OFF1
DF1_RDY_ON + VDF1_RDY_RUN + VDF1_RDY_REF + VDF1_TRIPPED + VDF1_OFF2_8T + VOF1_OFF3_ST + VDF1_SWC_OMN_INHIB = ACtua sobre Marcha / Paro y OFF1

Por orden
VDF1_SW0 VDF1_SW1 VDF1_SW2 VDF1_SW.3 VDF1_SW4 VDF1_SW5 VDF1_SW§ Rearme_OFF1_1
—/1 1/l /1 I { 1/l {1 {}
VDF1_CW.3
RF———
VDF1_CW.0

Rpb———

[0010| |Paro_Emergencia_OFF2
VDF1_OFF2=0
VDF1_OFF2=1-=Paro
Tras activar OFF2
Habitualmente no

me cia OFF2; paro por
e otro flanco positivo en la o

VDF1_OFF2 VDF1_CW.1

/A (—
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011 Paro_Emergencia_OFF2_Restauracion:

Cuando se activa el paro d ia OFF2, tras volver a poner a 1 el bit que lo activa, hay que hacer un ciclo de

Por orden: VDF1_RDY_ON + VDF1_RDY_RUN + VDF1_RDY_REF + VDF1_TRIPPED + VDF1_OFF2_ST + VDF1_OFF3_ST + VDF1_SWC_ON_INHIB + VDF1_Alarm
Actua sobre: Marcha / Paro y OFF2.

VDF1_SW.0 VDF1_SW.1 VDFI_SW.2 VDFI_SW.3 VDFI_SW4 VDFI_SW.5 VODFI_SWE VDF1_SW7 Rearme_OFF1_2
/A —— | 0
VDF1_CW 3
Rp———
VDF1_CW.0

Rp————

012 Restauracion_de_Fallo_1
DF1_Reset=1->restaura un fallo d

onvertidor de fr

C pre y cuando la situacion
| fallo para volver a rel

e podujo el fallo haya pasado

Poner VDF1_RESET a 0 tras la restaur ne izar un reset si fuera necesario
Tras activar la RESTAURACION DE UN FALLO ¢ se otro flanco positivo en 1a ord Marcha (VDF1_RUN)
Reset TR
9 |
VDF1_Rest_Fallo R_TRIG VDF1_SW3 VDF1_CW.7
I ] | {:
— | LK H o 11 &—
Rest_Fallo_2
013 Restauracion_de_Fallo_2
Reset_TON
\ ———— |
VDF1_CW.7 ToN VDF1_CW.7
— —— @ a €
#200ms—PT ET—

VDF1_Rest_Fallo

Rp———

014 Restauracion_de_Fallo_2
Cuando se rearma un fallo, hay g run ciclo 1-= 0-= 1 con el OFF1.
Por orden: VDF1_RDYOM + VSD1_RDYRUN + VSD1_RDYREF + VSD1_TRIPPED + VSD1_OFF25TA + WSD1_OFF3:

TA + VSD1_SWConIN

Actua sobre: VODF1_OFF1

VDF1_SW.0 VDF1_SW.1 VDF1_SwW2 VDF1_SW.3 VDF1_SW4 VDF1_SW5 VDF1_SWE Rearme_OFF1_3

/A —— 0
VDF1_CW.0

Rp———

015| |Readecuacion_de_OFF1_fras_ciclo_de_alimentacion:

po (variador carga bus d
ulo + PLC asigna IP al vari
_TRIPPED + VSD1_QOFF2STA +

DF1_RDYON + VSD1_RDYRUM + VSD1_RDYREF +
DF1_Marcha_Paro + VDF1_OFF1

VDF1_SW.0 VDFI_SW.1 VDFI_SW.2 VDFI_SW.3 VDFI_SWd4 VDFI_SW.5 VDF1_3We Rearme_OFF1_4
/A ()
VDF1_CW 3
Rpb———
VDF1_CW.0

Rpb———

1016 Paro_Emergencia_OFF1
DF1_OFF1=0
DF1_OFF1=1-=Par
Tras activar OFF1 NO
Habitualmente no se

r de frecu

nada usando |a rampa estandar programada en el variad,

n de Marcha (VDF1_MWarcha_Paro). VDF1_SW.9 = Contral remota VDF1_C mergencia OFF1

VDF1_OFF1 VDF1_CW.0
1 P
— | f—
VDF1_SW.9

—/

1017 Paro_Emergencia_OFF1_secuencia:

Rearme_TON
VDF1_OFF1 Rearme_OFF1_1 Rearme_OFF1_2 Rearme_OFF1_3 Rearme_OFF1_4 VDF1_CW.0
—i/— I/ I/ I/ a £r—
#50ms—4PT ET—
1018 Cambio_de_lLugar_de_Control
Bit para cambiar de EXT1 a EXT2
VDF1_Ext_Ctrl_Loc VDF1_CW.11
I { )
I \
01a| [Marcha
Marcha_TR
WDF1_Marcha_Paro R_TRIG VDF1_CW.3

4||7CLKE 0 ()7

020| [Paro:
Elfallo en variad ncia (VDF1_SW
Paro_TR
)
VDF1_Marcha_Paro = TRG VDF1_CW.3

— |7CLKH ol {R—

VDF1_SW.3

— |
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WDF1_Fallo_Intercambio

|

TON

ET—

VDF1_Rest_Fallo

— |

0021 Restauracion_automatica_de_fallos_1:
VDF1_En_Falla_TON
VDF1_En_Fallo VDF1_Rest_AUTO2 YDF1_Rest_AUTO3 TON YOF1_Rest_AUTO1
I | /1 | /1] {3}
— | 1/1 171 Q )
ET]
0022 [Restauracion_automatica_de_fallos_2:
VDF1_En_Fallo VDF1_Rest_AUTO1 YDF1_Rest_AUTO3 VDF1_Rest_ AUTOZ2
I | | | /1] { }
I 1T I/I v
ADD
EMN
VDF1_Rest_AUTO— ——VDF1_Rest_AUTO
1<
0023 Restauracion_automatica_de_fallos_3:
VDF1_En_Falla =)
— | EN
YDF1_Rest_AUTO— ——VDF1_Rest_AUTO2
VDF1_Rest_Reint-
0023| [Restauracion_sutomatica_de_fallos_3
VDF1_En_Fallo =9
_| I EN
VDF1_Rest_AUTOH —VDF1_Rest AUTO3
VDF1_Rest_Reinto
0024 Restauracion_automatica_de_fallos_4:
VDF1_En_Fallo_TON2
VDF1_En_Fallo MOVE
/1 Q EN
ET— 0 VDF1_Rest_AUTO
0025 RESTAURAR_FALLO_Drive:
el bit de irar el fallo al bit
VDF1_Rest_Fallo VDF1_8W.3 Rest_Fallo_2
| | | {4
I [ L9
VDF1_Rest_AUTO1 VDF1_Rest_AUTO3
Ay T — R—
0026 RESTAURAR_FALLO_Comunicaciones:
Tr 0 del bit d fallo al b
VDF1_Rest_Fallo VDF1_Fallo_Intercambio VDF1_Reintento
| | | {4
I [ L
VDF1_Rest_AUTO1 VDF1_Rest_AUTO3
Ay T — R—
0027 |RESTAURAR_FALLO_reinicio_reintentos_automaticos
VDF1_Rest_TRF
3
VDF1_SW.3 F_TRIG WOVE
_| I LK Qf EN
WDF1_Fallo_Intercambio_TON 0 VDF1_Rest_AUTO
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, o A DI
Buses de campo, info adicional alld

Profibus (mddulo de bus de campo opcional FPBA-01)

Las comunicaciones Profibus estan regidas por la organizacién mundial Profibus.

En el PLC debe instalarse el identificador profibus del equipo en concreto (GSD). El archivo GSD para
el médulo de comunicaciones FPBA-01 se puede descargar desde esta pagina web. En esta misma
web tiene a su disposicidén el manual del médulo FPBA-01.

En la eleccién del GSD se tiene que tener en cuenta si vamos a trabajar en:
- Profibus DPVO: archivo GSD — ABB0959.gsd
- Profibus DPV1: archivo GSD — ABB10959.gsd

A partir de aqui se debe seleccionar el volumen de datos ciclicos que va a haber entre el PLC y el
variador de frecuencia. Este volumen de datos ciclios se llama PPO.
El PPO se debe elegir teniendo en cuenta la versién de Profibus con la que se trabaja (DPVO o DPV1).

Process data La zona PZD son las areas de memoria de la

Parameter

. . N Fixed area Freely mappable area % D . . 7 e

identification |-t |2 £ comunicacién ciclica.
OUT area IND | VALUE CW | REF |PZD3|PZD4| PZD5|PzD6 | PZD7 [ PZD8[PZDSPZD10] PZD1|PZDI2| & @

iNarea| 1D | IND| VALUE | sw | ACT [PzD3|PzD4| PZD5|PZDE P?mlpzns PzD9| \*zuml r’zu\lPZDl? oS .
PR PzD La zona PKW son las areas de memoria para la
TW“! i ! L) *  comunicacién aciclica en DPVO
L TN TN =w En DPV1no hay un area de memoria asignada
| . /s .

e L] =, @lacomunicacion aciclica, esta serealiza

obligatoriamente mediante bloques funcién
estandar de cada PLC.

|||||||||||| BP-v1

Type 4

TWE5I I I LPAD

Illlllllll]llllll

i
I

L I DP-V1
I

1 | 1

TVW7I||||111 | 4 |oP

Type 8

|
I
I
I |
|

Type & |1|l||l||||1|l||||]
I
ol bbb ba sl dal
]
L1

IIIII|I|I|I|I|I|I|I|IDp-\ﬂ

Una vez asignada el nodo de comunicacién con el esclavo en el GSD, para poder leer o escribir en las
areas de memoria del variador asignadas en el PLC, algunos PLC’s permiten hacerlo directamente sin
funciones adiciones, por ejemplo el AC500 de ABB, y algunos requieren del uso de bloques para la
lectura o escritura coherentes, por ejemplo el S7 de Siemens, que requiere del uso de los bloques
SFC15 (escritura) y SFC14 (lectura). El uso de estos bloques requiere de la lectura o escritura del slot
completo (PPO8 — 24 bytes).

Disponemos de dos perfiles de comunicaciones, el propio de ABB (ABB Drives) y el que determina la
organizacién mundial PROFIBUS (PROFIDRIVE). Ambos tienen la misma maquina de estados y difieren
un el uso de ciertos bits de la palabra de contorly estado y en el escalado con el que se escribe o se
lee la frecuencia o velocidad de referencia y la actual.
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Control Word.
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BIT | ABB Drives PROFIDRIVE Comentario
o |oFF1 coNTROL | OFF1 CONTROL 1=no acty'a /0 =,paro de emergencia siguiendo la rampa de
- - deceleracion estandar
1 OFF2_CONTROL | OFF2_CONTROL [1=no actua /0 = paro de emergencia por eje libre
> OFF3 CONTROL | OFF3 CONTROL 1= n.o actua / 0 = paro de emergencia siguiendo una rampa especifica
- - configurada
3 RUN RUN 0 =paro /1= marcha
4 RAMP_OUT_CERO | RAMP_OUT_CERO | 1=no actla / O = Fuerza la salida del convertidora O roms / Hz
5 RAMP_HOLD RAMP_HOLD 1=no actua / 0 = Congela la velocidad / frecuencia de salida
6 RAMP_IN_ZERO RAMP_IN_ZERO 1=no actua / O = Fuerza la deceleracién del motora o rpms / Hz
7 RESET RESET 0=no ac.tua / 1 =restaura un error activo en el convertidor de
frecuencia
ABB Drives: no aplica.
. PROFIDRIVE: velocidad lenta 1, en ACS580 no funciona, consultar
8 Reservados Jooging_1 . .
apartado Complemento de funciones opcionales para programas de
senales comunicadas
ABB Drives: no aplica.
. PROFIDRIVE: velocidad lenta 2, en ACS580 no funciona, consultar
9 Reservados Jooging_2 . .
apartado Complemento de funciones opcionales para programas de
senales comunicadas
10 | REMOTE cMD REMOTE CMD 0 =no actla / 1 = activa el control desde el PLC a través del bus de
- - campo
ABB Drives: 0 = EXT1 /1 = EXT2.
11| EXT_CTRL_LOC Reservados PROFIDRIVE: configurable con pardmetro PROFIDRIVE 933.
12 | Reservados Reservados PROFIDRIVE: configurable con parametro PROFIDRIVE 934.
13 | Reservados Reservados PROFIDRIVE: configurable con parametro PROFIDRIVE 935.
14 | Reservados Reservados PROFIDRIVE: configurable con parametro PROFIDRIVE 936.
15 | Reservados Reservados PROFIDRIVE: configurable con parametro PROFIDRIVE 937.
Status Word
BIT | ABB Drives PROFIDRIVE Comentario
0 RDY_ON RDY_ON 0 =no listo / 1 = listo para marcha (puede faltar OFF1)
1 RDY_RUN RDY_RUN 0 = OFF 1 activo /1 = listo para marcha (no puede faltar OFF1)
2 RDY_REF RDY_REF 0 =en paro /1=en MARCHA
3 | TRIPPED TRIPPED 0 = equipo habilitado / 1 = equipo en FALLO
4 | OFF_2_STA OFF_2_STA 0 = en parada de emergencia OFF2 / 1 = equipo habilitado
5 OFF_3_STA OFF_3_STA 0 = en parada de emergencia OFF3 / 1 = equipo habilitado
6 | SWC_ON_INHIB SWC_ON_INHIB 0 = Equipo habilitado / 1 = equipo inhibido
7 | ALARM ALARM 0 = equipo habilitado /1 = equipo en ALARMA
8 AT_SETPOINT AT_SETPOINT O = veloc1da.d actual diferente de la consigna / 1 = velocidad actual
igual a consigna
9 REMOTE REMOTE 0 =en ctrl LOCAL (panel de control) / 1 = Equipo en ctrl REMOTO
0 =vel/frec actual <ala consigna / 1 = vel/frec actual > a la consigna.
10 | ABOVE_LIMIT ABOVE_LIMIT ABB Drives: Configurable con pardmetro 06.29
ABB Drives: 0 = EXT1 / 1 = EXT2. Configurable con parametro 06.30
11 | EXT_CTRL_LOC | Reservados PROFIDRIVE: configurable con parémetro PROFIDRIVE 939.
ABB Drives: 0=no habilitado / 1=habilitado. Config. con param. 06.31.
12 | EXT_RUN_ENABLE | Reservados PROFIDRIVE: configurable con parémetro PROFIDRIVE 940.
ABB Drives: Configurable con pardmetro 06.32
13 | Reservados Reservados PROFIDRIVE: configurable con parémetro PROFIDRIVE 941.
ABB Drives: Configurable con pardmetro 06.33
14 | Reservados Reservados PROFIDRIVE: configurable con pardmetro PROFIDRIVE 942.
ABB Drives: 0 = comunicaciones Ok / 1 = fallo de comunicaciones
15 | FBA_ERROR FBA_ERROR PROFIDRIVE: configurable con parametro PROFIDRIVE 943.
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Escalado de velocidades, frecuencias o par

ABB Drives PROFIDRIVE Correspondea
Escalado Escalado

Velocidad (consigna o actual)
Velocidad maxima en forward +20000 d +4000 h Valor ajustado en 46.01 en Forward
Velocidad maxima en revers -20000 d -4000 h Valor ajustado en 46.01 en Revers
Velocidad minima od Oh Cerorpms
Frecuencia (consigna o actual)
Frecuencia maxima en forward +20000 d +4000 h Valor ajustado en 46.02 en Forward
Frecuencia maxima en revers -20000 d -4000 h Valor ajustado en 46.02 en Revers
Frecuencia minima od Oh Cero Hz
Par (consigna o actual)
Par maximo en forward +10000d +4000 h Valor ajustado en 46.03 en Forward
Par maxima en revers -10000 d -4000 h Valor ajustado en 46.03 en Revers

El siguiente programa desarrollado en Ladder se ha realizado para poder ejecutar todas las opciones
de la palabra de control con todas las diferentes casuisticas de la maquina de estados PROFIDRIVE /
ABB Drives (incluido quitar y dar potencia de un variador sin parar PLC) y tanto para un control de
velocidad, control de frecuencia y control de par.

Se ha realizado en "bruto”, sin bloques funcién especificos de ABB para que funcione en cualquier
circunstancia (equipo, version en Profibus, perfil de comunicaciones, PPO, etc) y en cualquier
fabricante de PLCs (ABB, Siemens, Rockwell, Omron, Mitsubishi, etc).

En el PLC de ABB AC500 hay disponible un bloque funcién para el control de variador.

También esta disponible para Simatic S7 un bloque funcién para el control del variador en la pagina
web de ABB.

Estos bloques funcién tienen limitaciones como por ejemplo:

- No funciona con todas las gamas de variadores ABB.

- En Profibus solo funciona en DPV1.

- No pueden usarse todos los PPOs disponibles.

- La orden de paro es siempre por rampa y no se puede abortar.

- El cambio de version del TIA Portal (en la versién para Simatic) puede probocar que el bloque deje de
funcionar (sucedid en la actualizacion desde TIA Portal vi3 a TIA Portal v15).

Declaracion de variables

Nombre del objeto Variable Canal Direccién Tipo Descripcién
PPO_08_0_PKW_12_PZD VDF1_PZDin01 Input0 - Word0 %IW1.0 WORD Status Word - parametro 52.01
PPO_08_0_PKW_12_PZD VDF1_At_Setpoint Input0 - Wordo - Bit0 %IX1.0.0 BOOL
PPO_08_0_PKW_12_PZD VDF1_Remote Input0 - Wordo - Bit1 %IX1.0.1 BOOL
PPO_08_0_PKW_12_PZD VDF1_Above_Limit Input0 - Word0 - Bit2 %IX1.0.2 BOOL Libre 1 - Parametro 06.29 = Por encima del limite
PPO_08_0_PKW_12_PZD VDF1_Ext_Ctrl_Loc_ST Input0 - Word0 - Bit3 %IX1.0.3 BOOL Libre 2 - Parametro 06.30 = Ext Ctrl Loc
PPO_08_0_PKW_12_PZD VDF1_Ext_Run_Enable Input0 - Word0 - Bit4 %IX1.0.4 BOOL Libre 3 - Parametro 06.31 = Permiso marcha ext
PPO_08_0_PKW_12_PZD VDF1_Libre4 Input0 - Word0 - Bit5 %IX1.0.5 BOOL Pardmetro 06.32
PPO_08_0_PKW_12_PZD VDF1_Libres Input0 - Word0 - Bit6 %IX1.0.6 BOOL Pardmetro 06.33
PPO_08_0_PKW_12_PZD VDF1_Reservado Input0 - Wordo - Bit7 %IX1.0.7 BOOL
PPO_08_0_PKW_12_PZD VDF1_RDY_ON Input0 - Word0 - Bit8 %IX1.1.0 BOOL
PPO_08_0_PKW_12_PZD VDF1_RDY_RUN Input0 - Word0 - Bit9 %IX1.1.1 BOOL
PPO_08_0_PKW_12_PZD VDF1_RDY_REF Input0 - Word0 - Bit10 %IX1.1.2 BOOL
PPO_08_0_PKW_12_PZD VDF1_TRIPPED Input0 - Word0 - Bit11 %IX1.1.3 BOOL
PPO_08_0_PKW_12_PZD VDF1_OFF2_ST Input0 - WordO - Bit12 %IX1.1.4 BOOL
PPO_08_0_PKW_12_PZD VDF1_OFF3_ST Input0 - Word0 - Bit13 %IX1.1.5 BOOL
PPO_08_0_PKW_12_PZD VDF1_Swc_on_Inhib Input0 - Word0 - Bit14 %IX1.1.6 BOOL
PPO_08_0_PKW_12_PZD VDF1_ALARM Input0 - Word0 - Bit15 %IX1.1.7 BOOL
PPO_08_0_PKW_12_PZD VDF1_PZDin02 Input0 - Word1 %IW1.1 WORD Velocidad/Frecuencia actual - Actual 1 - pardmetros 52.02, 50.07 y 50.10
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PPO_08_0_PKW_12_PZD
PPO_08_0_PKW_12_PZD
PPO_08 0_PKW_12 PZD
PPO_08_0_PKW_12_PZD
PPO_08 0_PKW_12 PZD
PPO_08_0_PKW_12_PZD
PPO_08_0_PKW_12_PZD
PPO_08_0_PKW_12_PZD
PPO_08_0_PKW_12_PZD
PPO_08_0_PKW_12_PZD

PPO_08 0_PKW_12 PZD
PPO_08_0_PKW_12_P7D
PPO_08 0_PKW_12 PZD
PPO_08_0_PKW_12_P7D
PPO_08 0_PKW_12 PZD
PPO_08_0_PKW_12_P7D
PPO_08 0_PKW_12 PZD
PPO_08_0_PKW_12_P7D
PPO_08 0_PKW_12 PZD
PPO_08_0_PKW_12_P7D
PPO_08 0_PKW_12 PZD
PPO_08 0_PKW_12_P7D
PPO_08_0_PKW_12_P7D
PPO_08 0_PKW_12_P7D
PPO_08_0_PKW_12_P7D
PPO_08 0_PKW_12_P7D
PPO_08_0_PKW_12_P7D
PPO_08 0_PKW_12_P7D

PPO_08 0_PKW_12 PZD
PPO_08_0_PKW_12_P7D
PPO_08 0_PKW_12_P7D
PPO_08_0_PKW_12_P7D
PPO_08_0_PKW_12_P7D
PPO_08 0_PKW_12 PZD
PPO_08_0_PKW_12_P7D
PPO_08 0_PKW_12 PZD
PPO_08_0_PKW_12_P7D
PPO_08 0_PKW_12_P7D

VAR

OFF1: BOOL;

VDF1_PZDin03
VDF1_PZDin04
VDF1_PZDin05
VDF1_PZDin06
VDF1_PZDin07
VDF1_PZDin08
VDF1_PZDin09
VDF1i_PZDin10
VDF1_PZDin11
VDF1i_PZDin12

VDF1_PZDout01
VDF1_Joggingl
VDF1_Jogging2
VDF1_Remote_CMD
VDF1_Ext_Ctrl_LOC
VDF1_ReservadoST_1
VDF1_ReservadoST_2
VDF1_ReservadoST_3
VDF1_ReservadoST_4
VDF1_OFF1
VDF1_OFF2
VDF1_OFF3
VDF1_Marcha_Paro
VDF1_Ramp_out_Cero
VDF1_Ramp_Hold
VDF1_Ramp_in_cero
VDF1_Reset
VDF1_PZDout02

VDF1_PZDout03
VDF1_PZDout04
VDF1_PZDout05
VDF1_PZDout06
VDF1_PZDout07
VDF1_PZDout08
VDF1_PZDout09
VDF1_PZDout10
VDF1_PZDout11
VDF1_PZDout12
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Input0 - Word2 %IW1.2 WORD Par actual - Actual 2 - parametros 52.03, 50.08 y 50.11
Input0 - Word3 %IW1.3 WORD Parametro 52.04 = 1.7[16] Intensidad de salida

Input0 - Word4 %IW1.4 WORD Parametro 52.05 = 1.14[16] Potencia de salida

Input0 - Word5 %IW1.5 WORD Pardmetro 52.06 = 1.13[16] Tension de salida

Input0 - Worde %IW1.6 WORD Pardmetro 52.07 = 95.3[16] Tension de entrada

Input0 - Word7 %IW1.7 WORD Pardmetro 52.08 = 5.11[16] Temperatura de convertidor
Input0 - Word8 %IW1.8 WORD Parametro 52.09 = 4.40[16] Codigo de evento 1 - parametros 04.41 ......
Input0 - Word9 %IW1.9 WORD Pardmetro 52.10 = 30.1[16] Palabra de limites 1

Input0 - Word10 %IW1.10 WORD Parametro 52.11 = 30.2[16] Palabra de limites 2

Input0 - Word11 %IW1.11 WORD Pardmetro 52.12 = 6.21[16] Palabra de estado de drive 3
Output0 - Word0 %QW1.0 WORD Control Word - parametro 53.01

Output0 - Word0 - Bit0 %QX1.0.0 BOOL

Qutput0 - Word0 - Bitl %QX1.0.1 BOOL

Output0 - Word0 - Bit2 %QX1.0.2 BOOL

Qutput0 - Word0 - Bit3 %QX1.0.3 BOOL

Output0 - Word0 - Bit4 %QX1.0.4 BOOL

Qutput0 - Word0 - Bits %QX1.0.5 BOOL

Output0 - Word0 - Bitb %QX1.0.6 BOOL

Qutput0 - Word0 - Bit7 %QX1.0.7 BOOL

Output0 - Word0 - Bit8 %QX1.1.0 BOOL

Qutput0 - Word0 - Bit9 %QX1.1.1 BOOL

Output0 - Word0 - Bit10 %Qx1.1.2 BOOL

Output0 - Word0 - Bit11 %QX1.1.3 BOOL

Output0 - Word0 - Bit12 %QX1.1.4 BOOL

Output0 - Word0 - Bit13 %QX1.1.5 BOOL

Output0 - Word0 - Bit14 %QX1.1.6 BOOL

Output0 - Word0 - Bit15 %QX1.1.7 BOOL

QOutput0 - Word1 %QW1.1 WORD Refrencia de Velocidad/Frecuencia - Ref1 - parametro 53.02 y 50.04
Output0 - Word2 %QW1.2 WORD Refrencia de Par - Ref2 - parametro 53.03 y 50.05
Output0 - Word3 %QW1.3 WORD Pardmetro 53.04

Output0 - Word4 %QW1.4 WORD Pardmetro 53.05

Output0 - Word5 %QW1.5 WORD Parémetro 53.06

Output0 - Wordé %QW1.6 WORD Pardmetro 53.07

Qutput0 - Word7 %QW1.7 WORD Parametro 53.08

QOutput0 - Word8 %QW1.8 WORD Pardmetro 53.09

Qutput0 - Word9 %QW1.9 WORD Parametro 53.10

Output0 - Word10 %QW1.10 WORD Parametro 53.11

Output0 - Word11 %QW1.11 WORD Parametro 53.12

OFF2: BOOL; (*0 -> permite el funcionamiento del equipo. / 1 -> Paro de emergencia OFF2; paro por eje libre.*)
OFF3: BOOL; (*0 = permite el funcionamiento del equipo. / 1 -> Paro de emergencia OFF3, con rampa de
deceleracién especial programada en el pardmetro del variador 23.23.*)

Marcha_Paro: BOOL;

Avance_Retroceso: BOOL;

Sentido_Giro: INT;
Ramp_Out_Cero:BOOL;

Ramp_Hold:BOOL;

Ramp_In_Cero: BOOL;

Remoto_CMD:BOOL;
Ext_Ctrl_Loc: BOOL;
Referencial: INT;
Referencia2: INT;

Actuall:INT;
Actual2:INT;

En_Avance:BOOL;
En_Retroceso:BOOL;
En_Fallo: BOOL;
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(* 0 = se permite acelerar y decelerar ante cambios de referencia de frecuencia o
velocidad. 1 = se fuerza la salida de la RAMPA a O y el variador decelerard el motor
hasta velocidad cero en 0sg.*)

(*0 = se permite acelerar y decelerar ante cambios de referencia de frecuencia o
velocidad. 1 = se congela la rampa. Por ejemplo, si se da referencia de
50Hz/1500rpm Yy se pone a 1 cuando el motor estda a 30Hz/800rpm, se congela la
rampa en 30Hz/800rpm y deja de acelerar.*)

(*0 = se permite acelerar y decelerar ante cambios de referencia de frecuencia o
velocidad. 1 = se fuerza la entrada de la RAMPA a O y el variador decelerard el motor
hasta velocidad cero a lo largo de la rampa de velocidad programada en el propio
variador.*)

(*0 = sin control por comunicaciones / 1 = control por comunicaciones*)
(*O=lugar de control EXT1 / 1 = lugar de control EXT2*)

(*Consigna de velocidad / frecuencia*)

(*Consigna de par*)

(*Velocidad/frecuencia actual*)

(*Par actual*)

(*Seleccion de AVANCE*)

(*Seleccion de RETROCESO*)

(*Variador en fallo*)



En_Fallo_TON: TON; "“ == ==

En_Fallo_TON2: TON;

Rest_Fallo: BOOL; (*Bit para restauracién manual de un fallo*)
Rest_Fallo_2: BOOL;

Rest_Fallo_TR: R_TRIG;

Rest_Fallo_TON: TON;

Reintento: BOOL; (*Cuando haya un fallo modbus el ciclo se parard y mostara el fallo, activar reintento
para reanudar el ciclo*)
Rest_Reint: INT := 5; (*Cantidad de reintentos en la restauracién automatica de un fallo*)

Rest_AUTO: INT;
Rest_AUTO1: BOOL;
Rest_AUTO2: BOOL;
Rest_AUTO3: BOOL;
Rest_TR: F_TRIG;
Remoto_ST1:BOOL;
Remoto_ST2: BOOL;
Remoto_TON: TON;
Marcha_TR: R_TRIG;
Paro_TR: F_TRIG;
Rearme_Off1l_1: BOOL;
Rearme_Off1_2: BOOL;
Rearme_Off1_3: BOOL;
Rearme_Off1l_4: BOOL;
Rearme_TON: TON;
Tripped_TOF: TOF;
Rest_AUTO_TON: TON;

END_VAR
Programa
0001 Control_Remoto:
Re MD = al variador que esta en por Comunicaciones
MD =
Remoto_CMD VDF1_Remote_CMD
/1 €)
Remoto_ST1
0002 Ctr_Remoto_Paro_1:
Si se quita el control remot ando el motor en marcha, hay que darle orden de paro antes, sino estard en marcha sin control
Remoto_ST1 VDF1_Marcha_Paro
/] )
Remoto_ST2
0003 [Ctr_Remoto_Paro_2:
Si quita el control r ando C n de paro antes, sino estara en marcha sin control
Remoto_ST2 TON VDF1_Remote_CMD
R}
#1000ms—PT ET—
0004| |Rampa_salida_cero:
Ramp
Ramp_C sg
Habitualment
Ramp_Out_Cero VDF1_Ramp_out_Cero
I i}
—1/1 1)
0005| |[Congelar_rampa
Ramp_Ho 0
Ramp_HOLD a 1 cuando el motor esta 3 30Hz/800rpm = se congela la rampa en 30Hz/800rpm y deja de acelerar
Habitualmente n
Ramp_Hold VDF1_Ramp_Hold
—/ ()
0006| |[Rampa_entrada_cero:
Ramp_IN_.
Ramp_IN_. en el propio variador.
Habitualmente r
Ramp_In_Cero VDF1_Ramp_in_cero
_|/I i}
I v
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0007| |Paro_Emergencia_OFF3
OFF. 0->pe el funcionamiento del equipo
cial programada en el parametro del variador 23
n de Marcha (VDF1_RUN
1ormalme
VDF1_OFF3
{ )
\
0008] [Fare_Emenenca_OFF3_Restauracion
DF1_RDY_ON VDF1_RDY_RUN VDF1_RDY_REF VDF1_TRIPPEDVDF1_OFF2_STVDF1_OFF3 ST  VDF1_Swc_on_Inhib Rearme_Off1_1
—/t | /1 | /1 | | ()
VDF1_Marcha_Paro
Rp—r
VDF1_OFF1
2)7
looog| [Paro_Emergencia_OFF2:
OFF2 = 0 -= permite el funcionamiento del equipo
OFF2 = 1-= Paro nergencia OFF2; paro po
Tras activar OFF2 debe darse ofro flanco positiv n de Marcha (VDF1_RUN
Habitualmente no se utiliza, por eso se ha puesto un contacto normalmente cerrado
OFF2 VDF1_OFF2
I {
—/t O—
0010

—/t

DF1_RDY_ON VDF1_RDY_RUN VDF1_RDY_REF VDF1_TRIPPEDVDF1_OFF2_STVDF1_OFF3_ST VDF1_Swc_on_Inhib VDF1_ALARM Rearme_Off1_2
1/1 171 1 1 i}
I/ r l/ T 1 r 1 7

VDF1_Marcha_Faro
(R)
VDF1_OFF1

L

0011 [Fallo_Variador:
bit de Fallo de 1a SW a vari nterna VDF1_En_Fallo
VDF1_TRIPPED En_Fallo
— | ()
! i
0012 I_RestauraC|on_de_Fallo_1
Rest_Fallo =1 -= restaura un fallo del convertidor de frecuencia siempre ando la situacion que podujo el fallo haya pasado
Poner Rest_Fallo a 0 tras |a restauracion del fallo para volver a relizar un reset si fuera necesario
Tras activar Ia R AURACION DE UN FALLO debe darse otro flanco positivo en la orden de Marcha (Marcha_Paro!
Rest_Fallo_TR
Rest_Fallo RTRIC En_Fallo VDF1_Reset
I (
— CLK n oa— | {8 )—
Rest_Fallo_2 | ———
0013 [Restauracion_de_Fallo_2

Rest_Fallo_TON
VDF1_Reset ToN

VDF1_Reset

— ——m Q
#200ms—{PT ET|—

0 —

DF1_RDY_ON VDF1_RDY_RUN VDF1_RDY_REF VDF1_TRIPPEDVDF1_OFF2_STVDF1_GFF3_ ST VDF1_Swc_on_Inhib Rearme_Off1_3
1/1 1/1 1| 1| 11 1/1 { )
I/ T I/ T T T T I/ T 7

VDF1_OFF1

R
VDF1_Marchs_Paro

O

0015

|Readecuacion_de_OFF1_tras_ciclo_de_alimentacion

DF1_RDY_ON VDF1_RDY_RUN VDF1_RDY_REF VDF1_TRIPPEDVDF1_OFF2_STVDF1_OFF3_ST VDF1_Swec_on_Inhib Rearme_Off1_4
I ! 17} 1/} 1/} 1 7} 171 17} {}
7k 1/t 1/ 1/ 1/t 1/ 1/t 7

VDF1_Marchs_Paro
)
VDF1_OFF1

) —
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0016| |Paro_Emergencia_OFF1:
OFF1=0 fu 1ipo
OFF1=1-=Paro ncia OFF1; paro por rampa de frenada usando andar programada en el varia
Habitualmente
OFF1 VDF1_OFF1
I I iR}
I A
DF1_Remote VDF1_Marcha_Paro
—1/ RyF——
0017| |Paro_Emergencia_OFF1_secuencia:
OFF1 Rearme_Off1_1 Rearme_Off1_2 VDF1_OFF1
I 1/} 1 /1L {c
—/ /1 1/ Q E)—
ETH—
0018 Cambio_de_Lugar_de_Control:
Bit para arde EXT1aEXT2
Ext_Ctrl_Loc VDF1_Ext_Ctrl_LOC
_| I i)
I N/
0019| |Marcha:
Marcha_TR
Marcha_Paro R_TRIG VDF1_Marcha_Paro
(s}
— |—°'-Kn Q &)
0020
e frecuencia (VDF1_TRIPPED) también dara
Paro_TR
Marcha_Paro FTRIG VDF1_Marcha_Paro
R}
— |_CLKn Q R}
VDF1_TRIPPED
0021 |[Habilitar_Jogging:
Jogging_Habilitar VDF1_ReservadoST_1
_| ! {}
I NS
0022 Restauracion_automatica_de_fallos_1:
En_Fallo_TON
En_Fallo Rest_AUTO2 Rest_AUTO3 TON Rest_AUTO1
I 1/1 1/ .‘)
— | /1 /1 N @ b
PT
0023 Restauracion_automatica_de_fallos_2:
En_Fallo Rest_AUTO1 Rest_AUTO3 Rest_AUTO2
I I | | I/I {}
I L L8} v/
ADD
EN
Rest_ AUTO— Rest_AUTO
14
0024 |Restauracion_automatica_de_fallos_3
En_Fallo EQ
— | EN
Rest_AUTO3
0025| [Restauracion_automatica_de_fallos_4:
En_Fallo_TON2
En_Fallo  Rest AUTO1 Ton HOVE
—/— IN EN
#6s—PT — 0 Rest_AUTO
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0026| |Restauracion_automatica_de_fallos_5:
Rest_AUTO1 VDF1_TRIPPED Rest_Fallo_2
I | || { )
I [} \
Rest_AUTO3
R}—
0027 Restauracion_automatica_de_fallos__reinicio_reintentos:
Tripped_TOF Rest_TR
VDF1_TRIPPED TOF FIRIG MOVE
— | I q Q EN
#200ms—PT ET— 0 Rest_AUTO
Rest_Fallo
I I
I
0028 Sentido_de_giro_1:
Els rmina ITIVO girara en AVANCE
Avance_Retroceso MOVE
| /H EN
1 Sentido_Giro
0029 Sentido_de_giro_2:
5 ermina el signo gno es NEGATIVO girara en RET!
Avance_Retroceso TOVE
_l I EN
-1 Sentido_Giro
0030| |Referencia_frecuencia_o_velocidad:
Se multiplica Ia ref nti
MUL
EN
Referencial— +——VDF1_PZDout02
Sentido_Giro—
0031| |Referencia_par:
Se multiplica |a referencia por e
MuL
EN
Referencia2— ——VDF1_PZDout03
Sentido_Giro-|
0032| [Sentido_de_giro_actual:
LT
EN
VDF1_PZDin02—~ En_Retroceso
04
GE
EN
EN
VDF1_PZDin02 En_Avance
04
0033| [Actual1_y_Actual2:
MOVE
EN
VDF1_PZDin02— Actual1
MOVE
EN
VDF1_PZDin03- Actual2
Notas:
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Buses de campo, info adicional alld

Profinet (mddulo de bus de campo opcional FPNO-21)

Las comunicaciones PROFINET estan regidas por la organizacion mundial Profibus.

En el PLC debe instalarse el identificador PROFINET del equipo en concreto (GSDML). El archivo
GSDML para el médulo de comunicaciones FPNO-21 se puede descargar desde esta pagina web. En
esta misma web tiene a su disposicidén el manual del médulo FPNO-21.

A partir de aqui se debe seleccionar el volumen de datos ciclicos que va a haber entre el PLC y el
variador de frecuencia. Este volumen de datos ciclios se llama PPO.

P ¢ Process data i
. arzfu_ne ?I’ Fixed area Freely mappable area O
identification| g .1 »|22
w =
OUT area IND | VALUE| CW | REF |pzD3| PZD4| PZD5| PZD6 | PZzD7| PZD8 | PZD9 | PZD10|PZD1|PZD12| &5 g
INarea| ID | IND |VALUE|SW | ACT |PZD3| PZD4| PZD5| PZD6 | PZD7| PZD8 | PZDe |PZD10|PZD11|PZD12| O G
PKW PZD
|
Type 4 DP-V1
P Lol laladlaly]
|
Type 6 DP-V1
P Lol bbb ba b ba ol
|
Type 71 "
P NN

Una vez asignada el nodo de comunicacién con el esclavo en el GSDML, la comunicacién PROFINET
nos permite desde el PLC nos permite escanear la red para detectar esclavos, asignar el nombre
PROFINET del esclavo, asignar la IP, la Gateway y la mascara de subred. NOTA: no asignar un nombre
PROFINET a un esclavo hace que no funcione.

Dado las enormes similitides que hay entre el Profibus y el PROFINET, pulsando aqui, saltaremos al
apartado Profibus dénde esta descrito el programa para la interaccién con el variador. La unica
diferencia que hay es que en la declaracién de variables, allda dénde pone PPOS8, sera PPO?7.
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Informacion adicional de parametros
mapeados en programas de
comunicaciones

Cddigo de eventos 1

El cédigo de eventos 1 es una palabra de estado del variador de frecuencia en la que podemos asociar
cada uno de sus bits a un mensaje de fallo del convertidor de frecuencia.

Los siguientes ajustes son los pre-definidos.

Grupo | Parametro Nombre Ajuste Comentarios
4 41 Cddigo de evento 1 bit O 0x2310 Sobreintensidad.
4 43 Codigo de evento 1 bit 1 0x3210 Sobretension del bus de CC.
4 45 Codigo de evento 1 bit 2 0x4310 Temperatura de variador excesiva.
4 47 Cddigo de evento 1 bit 3 0x2340 Cortocircuito.
4 49 Coédigo de evento 1 bit 4 0x0000 No asignado.
4 51 Cddigo de evento 1 bit 5 0x3220 Subtension del bus de CC.
4 53 Codigo de evento 1 bit 6 0x80a0 Fallo de entrada analdgica (<2v o <4mA).
4 55 Coédigo de evento 1 bit 7 0x0000 No asignado.
4 57 Codigo de evento 1 bit 8 0x7122 Sobrecarga de motor.
4 59 Codigo de evento 1 bit 9 0x7081 Pérdida del panel de control.
4 61 Coédigo de evento 1 bit 10 Oxff6l Realizando identificacidn de motor.
4 63 Codigo de evento 1 bit 11 0x7121 Motor bloqueado.
4 65 Coédigo de evento 1 bit 12 0x4110 Temperatura de tarjeta de control excesiva.
4 67 Coédigo de evento 1 bit 13 0x9081 Fallo externo 1.
4 69 Coédigo de evento 1 bit 14 0x9082 Fallo externo 2.
4 71 Coédigo de evento 1 bit 15 0x2330 Fallo a tierra.

Palabra de limites 1

Bit | Nombre Descripcion

0 Limite de Par 1 = El par del convertidor esta siendo limitado por el control del
motor (control de subtensidn, control de intensidad, control de
angulo de carga o control de par de arranque del motor), o por
los limites de par definidos por los parametros.

1...2 | Reservado

1 = Entrada de la rampa de la referencia de par limitada por

3 Ref de Par Maxima 26.09 Ref de Par Maxima, 30.20 Par Maximo 1, 30.26 Pot Limite
Motorizacién o 30.27 Pot Limite Generacidn.

1= Entrada de la rampa de la referencia de par limitada por

4 Ref de Par Minima 26.08 Ref de Par Minima, 30.19 Par Minimo 1, 30.26 Pot Limite
Motorizacién o 30.27 Pot Limite Generacidn.

1 = Referencia de par limitada por el control de embalamiento, a
causa del limite de velocidad méaxima (30.12 Velocidad Maxima)
1 = Referencia de par limitada por el control de embalamiento, a
causa del limite de velocidad minima (30.11 Velocidad Minima)

5 Lim Par a Max Veloc

6 Lim Par a Min Veloc
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Bit | Nombre

Descripcién

7 Lim Ref Velocidad Max

1 = Referencia de velocidad limitada por 30.12 Velocidad Max.

Lim Ref Velocidad Min

1 = Referencia de velocidad limitada por 30.11 Velocidad Min.

Lim Ref Frec Max

1 = Referencia de frecuencia limitada por 30.14 Frecuencia Max.

10 Lim Ref Frec Min

1 = Referencia de frecuencia limitada por 30.13 Frecuencia Min.

11..15 | Reservado

Palabra de limites 2

Bit | Nombre

Descripcién

0 Subtension

*1 = Subtensién en el circuito intermedio de CC.

1 Sobretensiéon

*1 = Sobretension en el circuito intermedio de CC.

2 Par minimo

*1 = Par limitado por 30.19 Par Minimo 1, 30.26 Pot Limite
Motorizacion o 30.27 Pot Limite Generacidn.

3 Par maximo

*1 = Par limitado por 30.20 Par Maximo 1, 30.26 Pot Limite
Motorizacidn o 30.27 Pot Limite Generacién.

4 Intensidad Interna

1= Hay un limite de intensidad (identificado por los bits 8...11)
activo en el inversor.

5 Angulo de Carga

(Sdlo con los motores de imanes permanentes y los motores de
reluctancia) 1 = Limite de dngulo de carga activo, por lo que el
motor no puede producir mas par.

6 Par Arranque Motor

(Sdlo son los motores asincronos) El limite del par de arranque
del motor esta activado; es decir, el motor ya no puede generar
par.

7 Reservado.

8 Térmico

1 = Intensidad de entrada limitada por el limite térmico del
circuito de potencia.

9 Intensidad max.

*1 = Se estd limitando la maxima intensidad de salida (IMAX).

10 Limite de intensidad maxima

*1 = Intensidad de salida limitada por 30.17 Intensidad Maxima.

11 Térmico IGBT

*1 = Intensidad de salida limitada por un valor calculado de
intensidad térmica.

12..15 | Reservado.

*S6lo es posible tener activados simultaneamente uno de los bits 0...3 y uno de los bits 9...11. El

bit suele indicar el limite que se ha excedido primero.

Palabra de estado de drive 3

Bit | Nombre

Descripcion

0 Retencién por CC activa

0 = no aplica / 1 =retiene por CC.

1 Post-magnetizacidn activa

0 =no aplica / 1 = aplicando magnetizacién de motor tras la
orden de paro para permitir rearranque rapido.

2 Calefactor de motor activo

0 =no aplica / 1 =inyectando CC para simulacién de calefactor
de motor.

3 Arranque suave PM activo

0 =no aplica / 1 = arranque suave para motores de imanes
permanentes activo

4 Reservado

Frenado por CC activa

0 = no aplica / 1 =frenado por CC activa

6...15 | Reservado
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