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Instrucciones originales

A efectos de conformidad con la Directiva sobre maquinas de la UE 2006/42/CE, la version en inglés de este manual corresponde
a las instrucciones originales. Los manuales en otros idiomas son traducciones de dichas instrucciones originales.

Documentacién
Los manuales estan disponibles para descarga en las siguientes ubicaciones: http://www.drive-setup.com/ctdownloads

Se considera que la informacién que contiene este manual es correcta en el momento de la impresién y que no constituye parte de contrato alguno.
El fabricante se reserva el derecho de cambiar la especificacion del producto y sus prestaciones, asi como el contenido del manual sin previo aviso.
Garantia y responsabilidad

En ningun caso ni por circunstancia alguna se considerara al fabricante responsable de los dafios y fallos debidos a mal uso, instalacion incorrecta

o condiciones anémalas de temperatura, polvo o corrosion, o desperfectos debidos al funcionamiento fuera de los valores nominales indicados.
El fabricante no es responsable de dafios derivados ni fortuitos. Consulte al proveedor si desea conocer todos los datos de la garantia.

Politica medioambiental
Control Techniques Ltd utiliza un sistema de gestion medioambiental (EMS, Environmental Management System) con certificacién internacional
ISO 14001.

Se puede consultar mas informacién sobre nuestra Politica medioambiental en: http://www.drive-setup.com/environment

Restriccion de sustancias peligrosas (RoHS)
Los productos sobre los que trata este manual cumplen la normativa europea e internacional sobre la Restriccion de Sustancias Peligrosas, incluida
la Directiva de la UE 2011/65/UE y las medidas restrictivas chinas acerca de las sustancias peligrosas en productos eléctricos y electrénicos.

Eliminacion y reciclaje (WEEE)

Al final de la vida util de los productos, no deben desecharse con los residuos domésticos sino depositarse en un centro especializado
en el reciclaje de equipos electrénicos. Los productos de Control Techniques estan disefiados para desmontar con facilidad los
componentes principales con el fin de lograr un reciclaje eficiente. La mayoria de los materiales utilizados en el producto son adecuados
para reciclaje.

El embalaje del producto es de buena calidad, por lo que puede reutilizarse. Los productos de gran tamafio se embalan en contenedores
de madera. Los mas pequefios se embalan en cajas de carton resistentes con un contenido de fibra sumamente reciclable. Las cajas
de cartén se pueden reutilizar y reciclar. El polietileno empleado en la pelicula protectora y en el embalaje del producto también puede
reciclarse. Aténgase a las normativas locales y aplique un método 6ptimo cuando recicle o deseche cualquiera de los productos o
embalajes.

Legislacién REACH

El reglamento comunitario 1907/2006 sobre Registro, Evaluacién y Autorizacion de Sustancias Quimicas (REACH) exige al proveedor de cualquier
articulo informar al usuario del contenido, en cualquier proporcion, de sustancias que la Agencia Europea de Sustancias y Preparados Quimicos
(ECHA) considere extremadamente preocupante (SVHC) y que, por tanto, incluya en la lista de sustancias que requieren autorizacion obligatoria.

Se puede consultar mas informacion sobre nuestro cumplimiento de la norma REACH en: http://www.drive-setup.com/reach

Domicilio social

Nidec Control Techniques Ltd

The Gro

Newtown

Powys

SY16 3BE

RU

Registrada en Inglaterra y Gales. Empresa con numero de registro 01236886.

Copyright

El contenido de esta publicacién se considera correcto en el momento de la impresion. En aras del compromiso a favor de una politica de continuo
desarrollo y mejora, el fabricante se reserva el derecho de modificar las especificaciones o prestaciones de este producto, asi como el contenido de
esta guia sin previo aviso.

Reservados todos los derechos. Queda prohibida la reproduccion o transmision de cualquier parte de esta guia por cualquier medio o manera, ya sea
eléctrico o mecanico, incluidos fotocopias, grabaciones y sistemas de almacenamiento o recuperacién de la informacion, sin la autorizacion por escrito
del editor.

Copyright © enero 2018 Nidec Control Techniques Ltd.
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x.00 parametros pantalla serie RTU PLC ladder parametros avanzados

Parametro Descripcion de Teclado y Comunicaciones | CT-Modbus Programacion del CTSoft Ment 0 Descripcion de

1 Introduccion

En esta Guia avanzada del usuario se proporciona informacion sobre los parametros y las funciones méas avanzados del Commander SK:

» Tipos de parametros

* Informacién del teclado y la pantalla

*  Protocolo de comunicaciones serie Modbus RTU

*  Programacion légica del PLC ladder

* Herramienta de puesta en servicio y control CTSoft basada en Windows™

» Diagramas logicos de parametros avanzados y descripcion completa de los parametros

» Diagramas légicos del médulo de resolucion del Commander SK'y descripcion de los parametros

Commander SK

El accionamiento Commander SK es un convertidor de CA de velocidad variable con control vectorial de bucle abierto que se utiliza para controlar la
velocidad de un motor de induccion de CA. El accionamiento utiliza el control vectorial de bucle abierto para mantener un flujo practicamente
constante en el motor mediante el ajuste dinamico de la tensién del motor en funcién de la carga del mismo.

Para generar un bus de CC con tension constante, la alimentacion de CA se rectifica mediante un rectificador puente y, a continuacion, se filtra a
través de los condensadores de alta tension. Después, esta corriente continua se conmuta mediante un puente de IGBT para generar corriente
alterna a una frecuencia y tensién variables. Esta salida de corriente alterna se sintetiza mediante un patron de conexidon/desconexion que se aplica
a las compuertas de los IGBT. Este método utilizado para conmutar IGBT se denomina Modulacién de ancho de pulso (PWM).

Estructura del software

En la mayoria de las aplicaciones, el teclado y la pantalla del Commander SK se pueden utilizar para configurar el accionamiento por medio del
“menu 0. El menu 0 esta organizado para facilitar al maximo la configuraciéon de un accionamiento simple, pero con la flexibilidad que requieren
aplicaciones mas exigentes. Para obtener informacion detallada, consulte la Guia de Usuario del Commander SK.

En aplicaciones que requieren funciones adicionales se pueden emplear los parametros avanzados de los menus 1 a 21. Los parametros avanzados
se pueden programar y ajustar mediante el uso de la pantalla y el teclado o mediante el programa CTSoft. Asimismo, para controlar y ajustar los
parametros es posible usar el indicador luminoso (LED) opcional o teclados LCD.

Opciones

A fin de optimizar las funciones del Commander SK, también existen a disposicion una serie de moédulos de resolucién, opciones de duplicacion

de SmartStick y una opcion logica LogicStick PLC ladder. Puede consultar los detalles en el sitio www.controltechniques.com.

4 Guia avanzada del usuario del Commander SK
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Parametro x.00

Pr x.00 (no Pr 0.00) esta disponible en todos los menus y tiene las siguientes funciones:

1000 Almacenamiento de parametros
1070 Reinicio de opciones

21

Almacenamiento de parametros

Cuando el usuario guarda parametros, todos los parametros (US) se almacenan en la memoria EEPROM del accionamiento. Pr x.00 (no Pr 0.00) se ajusta
normalmente en 1000 y se envia una orden de reinicio para almacenar los parametros. Esta operacion se puede realizar ajustando primero Pr 71 en 1.00 y
luego Pr 61 en 1000, seguido de una orden de reinicio para activar el almacenamiento de parametros. Cuando la operacion de almacenamiento termina,
el accionamiento ajusta Pr x.00 en cero. El accionamiento no debe presentar una condicion de subtensiéon (UU) para que los parametros se almacenen.
Los parametros tardan entre 400 ms y varios segundos en guardarse, dependiendo de la cantidad de parametros que presentan valores distintos a
los almacenados en la memoria EEPROM. Si se interrumpe la alimentacion eléctrica durante el almacenamiento de los parametros, es posible que
los datos de la memoria EEPROM resulten dafiados y que se genere un fallo EEF cuando se vuelva a encender el accionamiento.

2.2

Carga de parametros por defecto

Cuando se cargan los parametros por defecto, los nuevos parametros por defecto se almacenan automaticamente en la memoria EEPROM del
accionamiento.

Consulte el parametro Pr 29 en la Guia de Usuario del Commander SK o el parametro Pr 11.43 de esta guia.

23

En la tabla siguiente se indican las diferencias existentes en los ajustes para Europa y EE.UU. de los parametros por defecto:

Diferencias en los parametros EUR/USA

Pr Descripcion EUR por defecto | USA por defecto | Tensién nominal
1.06 Velocidad maxima fijada 50,0 Hz 60,0 Hz Todos
2.08 Tensién de rampa estandar 750 V 775V 400 V
5.06 Frecuencia nominal del motor 50,0 Hz 60,0 Hz Todos
5.08 RPM nominal del motor a plena carga 1500 rpm 1800 rpm Todos
5.09 Tensién nominal del motor 400 V 460 V 400V
6.04 Seleccionar logica de inicio/parada 0 4 Todos
8.22 Destino de entrada digital de terminal B4 Pr 6.29 Pr 6.39 Todos
8.23 Destino de entrada digital de terminal BS Pr 6.30 Pr 6.34 Todos
8.24 Destino de entrada digital de terminal B6 Pr 6.32 Pr6.31 Todos

21.01 Velocidad max. prefijada del motor 2 50,0 Hz 60,0 Hz Todos
21.06 Frecuencia nominal del motor 2 50,0 Hz 60,0 Hz Todos
21.08 RPM nominal del motor 2 a plena carga 1500 rpm 1800 rpm Todos
21.09 | Tension nominal del motor 2 400 V 460 V 400 V
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” Parametro Descripcion de Teclado y Comunicaciones | CT-Modbus Programacion del . Descripcién de
Introduccion x.00 pantalla serie RTU PLC ladder CTSoft Meni 0 parametros avanzados
3 Descripcion de parametros
3.1  Definicion de las variables maximas de software
Tabla 3-1
Maximo Definicién
FRECUENCIA_MAX Referencia de frecuencia maxima
[550,0 Hz] FRECUENCIA_MAX = Pr 1.06

(Si se selecciona el plano del motor auxiliar, se utiliza Pr 21.01 en lugar de Pr 1.06)

INTENSIDAD_NOMINAL_MAX
[999,9 A]

Maxima intensidad nominal del motor

INTENSIDAD_NOMINAL_MAX < 1,36 x Intensidad nominal del accionamiento

En accionamientos duales (monofasico y trifasico) la intensidad nominal puede aumentar por encima de
la intensidad nominal del accionamiento hasta un cierto nivel, siempre que no supere el valor resultante
de multiplicar 1,36 por la intensidad nominal del accionamiento. El nivel varia en funcién del tamafo del
accionamiento.

INTENSIDAD_ACCIONAMIENTO_MAX
[999,9 A]

Intensidad maxima del accionamiento

La intensidad maxima del accionamiento es aquella que alcanza el nivel en el que se produce una
desconexién por sobreintensidad y se determina de la manera siguiente:
INTENSIDAD_MAX_ACCIONAMIENTO = intensidad nominal del accionamiento x 2

LIMITE_INTENSIDAD_MAX_MOTOR1
[999,9%]

Ajuste maximo de limite de intensidad para el mapa del motor 1
Este ajuste corresponde al valor maximo aplicado a los parametros de limite de intensidad del mapa del
motor 1. Consulte la definicién en la introduccién a la seccién 10.5 Menu 4: control de intensidad .

LIMITE_INTENSIDAD_MAX_MOTOR2
[999,9%]

Ajuste maximo de limite de intensidad para el mapa del motor 2
Este ajuste corresponde al valor maximo aplicado a los parametros de limite de intensidad del mapa del
motor 2. Consulte la definicién en la introduccion a la seccién 10.5 Menu 4: control de intensidad .

INTENSIDAD_MAX_PROD_PAR
[999,9%]

Maxima intensidad generadora de par

Se utiliza como valor maximo de los parametros de par e intensidad generadora de par. Corresponde a
LIMITE_INTENSIDAD_MAX_MOTOR1 o LIMITE_INTENSIDAD_MAX_MOTOR?2, dependiendo del
mapa del motor que se encuentre activo.

INTENSIDAD_CONSUMO_MAX
[999,9%]

Limite del parametro de intensidad seleccionado por el usuario

El usuario puede seleccionar el valor maximo de Pr 4.08 (referencia de par) y Pr 4.20 (porcentaje de
carga) a fin de proporcionar una escala adecuada para la E/S analégica con 4.24. Esta sujeto al limite
establecido por LIMITE_INTENSIDAD_MAX

INTENSIDAD_CONSUMO_MAX = Pr 4.24

AJUSTE_TENSION_CA_MAX
[480 V]

Punto de referencia de tension de salida maxima

Determina la tensién maxima del motor que se puede seleccionar.
Accionamientos de 200 V: 240 V
Accionamientos de 400 V: 480 V

TENSION_CA_MAX
(618 V]

Tensién de salida de CA maxima
La eleccién de este valor maximo preveé la tension de CA maxima que puede generar el accionamiento,
incluidas las operaciones de onda trapezoidal:
TENSION_CA_MAX = 0,7446 X TENSION_CC_MAX
Accionamientos de 200 V: 309 V
Accionamientos de 400 V: 618 V

AJUSTE_MAX_TENSION_CC
[800 V]

Punto de referencia de tensién de CC maxima
Accionamiento de 200 V nominal: 0 a 400 V
Accionamiento de 400 V nominal: 0 a 800 V

TENSION_CC_MAX
(830 V]

Tension maxima del bus de CC

La tension del bus de CC mas elevada que se puede medir.
Accionamientos de 200 V: 415V
Accionamientos de 400 V: 830 V

POTENCIA_MAX
[999,9 kW]

Potencia maxima en kW

La eleccién de este valor maximo prevé la potencia maxima que puede generar el accionamiento
con tension de salida de CA maxima, intensidad maxima controlada y factor de potencia uno.
Por consiguiente

POTENCIA_MAX =3 X TENSION_CA_MAX X INTENSIDAD_NOMINAL_MAX X 1,5

Los valores que aparecen entre llaves son los valores maximos que pueden tener las variables. La “intensidad nominal del accionamiento” es la que
utiliza el software como intensidad nominal, aunque no siempre coincida con el régimen nominal del accionamiento especificado en Pr 11.32
(consulte la secciéon 10.5 Mend 4: control de intensidad ).
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3.2 Informacion de parametros
3.21 Parametro x.00

El parametro Pr x.00 (no Pr 0.00) de cada menu se utiliza para almacenar parametros. Tiene un rango de 4000 y cédigos especiales:

1000 Almacenamiento de parametros
1070 Reinicio de opciones

3.2.2 Tipos de parametros

En el accionamiento hay dos tipos basicos de parametros: de sélo lectura (RO) y de lectura-escritura (RW). El usuario no puede modificar los
parametros de sélo lectura, cuya funcidn es proporcionar informacion util sobre el estado del accionamiento. Los parametros de lectura-escritura
permiten al usuario configurar la forma en que funciona el accionamiento.

Ademas, los parametros se pueden clasificar en parametros de bits y parametros que no son de bits. Los parametros de bits sélo tienen dos valores
(0 0 1). Si son bits de lectura y escritura (RW), funcionan como selectores o como variables de entrada de dos estados logicos del accionamiento.
Cuando son de sélo lectura (RO), indican varias condiciones del accionamiento que pueden ser verdaderas (1) o falsas (0). Los parametros que no
son de bits pueden tener mas de dos valores, cuyo rango se indica en las descripciones siguientes.

En el conjunto de parametros basicos, algunos de ellos se representan como cadenas en lugar de como valores numéricos, lo que proporciona mas
informacion sobre el ajuste del parametro.

Como los parametros basicos son copias de los parametros extendidos, se indican tanto las cadenas como el valor numérico. Para la configuracion
a través de la interfaz serie se requieren datos numéricos.

Los ajustes efectuados en la mayoria de parametros se aplican de inmediato, pero no ocurre lo mismo con los parametros de origen y destino. El uso
de los valores de estos parametros mientras se estan ajustando podria causar fallos de funcionamiento en el accionamiento, ya que puede tomarse
un valor intermedio. Para que se aplique el nuevo valor de estos parametros es preciso “reiniciar el accionamiento” (consulte la seccién 3.2.4
Reinicio del accionamiento ).

Los cambios realizados en los parametros a través de la interfaz serie no se guardan en la memoria EEPROM del accionamiento hasta que se
almacenan de forma manual.

3.2.3 Parametros de 32 bits

Los parametros de 32 bits no se pueden mostrar en la pantalla LED. Asimismo, no es posible utilizar parametros de 32 bits como parametros de
origen y destino.

3.2.4 Reinicio del accionamiento

El reinicio del accionamiento es necesario para:

* Restablecer el accionamiento tras una desconexiéon

* Iniciar la carga de parametros por defecto

* Aplicar un cambio en el valor de determinados parametros

* Almacenar parametros en la memoria EEPROM

Las dos ultimas operaciones se pueden realizar mientras el accionamiento esta funcionando.

El accionamiento se puede reiniciar de varias maneras:

1. Mediante el cambio de la entrada de activaciéon de 0 a 1 mientras esta desconectado, con lo que no se necesita un terminal de reinicio especial.

2. Mediante el cambio del parametro Pr 10.33 (Reiniciar accionamiento) de 0 a 1. Este parametro garantiza el control por una entrada digital
programable, de forma que se pueda utilizar un terminal para reiniciar el accionamiento.

3. Mediante el uso de la tecla de parada/reinicio. Si el accionamiento no se encuentra en el modo de teclado y el parametro “parar siempre” no esta
ajustado, esta tecla sélo sirve para reiniciar el accionamiento. En el modo de teclado o con el parametro “parar siempre” ajustado es posible
reiniciar el accionamiento mientras esta funcionando si se mantiene pulsada la tecla de marcha al mismo tiempo que la tecla de parada/reinicio.
Si el accionamiento no esta funcionando, se reinicia mediante la tecla de parada/reinicio.

4. Mediante el uso de la interfaz serie. El accionamiento se reinicia al introducir el valor 100 en el parametro Pr 10.38 (Desconexién de usuario).

3.2.5 Almacenamiento de parametros del accionamiento
Si los parametros se modifican mediante el uso del teclado, los valores se almacenan al pulsar la tecla de modo una vez que se realiza el ajuste.

Cuando se utiliza la interfaz serie, los parametros se almacenan al ajustar Pr x.00 (no Pr 0.00) en 1000 y “reiniciar el accionamiento”. Los valores de
algunos parametros se aplican al reiniciar el accionamiento, pero todos los valores nuevos se guardan al almacenarlos.

~i
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3.3 Claves de codificacion de parametros

En las secciones siguientes se describen los parametros avanzados. Con cada parametro se ofrece la informacion siguiente.

“ Ndmero de polos del motor

Bit | SP| FI [DE|Txt[VM|[DP [ND|RA|NC|NV|PT|US|RW|BU/|PS
1 1 1 1
Rango Auto(0), 2P(1), 4P(2), 6P(3), 8P(4)

Por defecto Auto(0)

Parametro de
motor auxiliar

Velocidad de
actualizacion

Codigo

Pr21.11

Nivel de referencia

En la fila superior se indica el menu:numero de parametro y el nombre del parametro. En las demas filas se proporciona otra informacion.

3.3.1 Cddigo
El codigo define los atributos del parametro.
Cadigo Atributo
Bit Parametro de 1 bit
SP Reservado: no utilizado
FI FiItrgdo: !os parémetros cuyos valores pueden variar rapidamente se filtran cuando se muestran en el accionamiento para facilitar
su visualizacion.
DE Destino: indica que éste puede ser un parametro de destino.
Txt Texto: el parametro utiliza cadenas de texto en lugar de nimeros.
VM Variable maxima: variacién maxima que puede sufrir este parametro.
DP Decimales: indica el numero de decimales que puede incluir este parametro.
ND No predeterminado: este parametro no se modifica cuando se cargan valores por defecto (excepto durante la fabricacion del

accionamiento o cuando se produce un error de EEPROM).

Dependiente del valor nominal: este parametro puede tener valores y rangos distintos con accionamientos de tension e

RA intensidad nominal diferentes. SmartStick no transfiere estos parametros cuando el régimen nominal del accionamiento de
destino y de origen es diferente.
NC No duplicado: no se transfiere a SmartStick, o desde esta tarjeta, durante la duplicacién de parametros.
NV No visible: no visible en el teclado.
PT Protegido: no se puede utilizar como destino.
us Almacenamiento de usuario: se guarda en la memoria EEPROM del accionamiento cuando el usuario guarda un parametro.
RW Lectura/escritura: puede introducirlo el usuario.
Bit por defecto uno/sin signo: los parametros de bits en los que este indicador esta ajustado en uno tienen el valor uno por defecto
BU (los deméas parametros de bits tienen el valor cero por defecto). Los pardametros que no son de bits son unipolares si este

indicador es uno.

PS Almacenamiento al apagar: se guarda automaticamente en la memoria EEPROM del accionamiento al apagar el sistema.

3.3.2 Definiciones de términos
Rango
Indica el intervalo de valores en los que se puede ajustar el parametro.

Por defecto
Son los valores estandar del accionamiento.

Parametro de motor auxiliar
Algunos parametros disponen de un valor de mapa del motor auxiliar equivalente que se puede utilizar como alternativa cuando se selecciona un
motor auxiliar con Pr 11.45. Todos los parametros del mapa del motor auxiliar se encuentran en el menu 21.

Velocidad de actualizacion

Determina la velocidad a la que el accionamiento introduce, lee o modifica los datos de los parametros. En el nivel de referencia, la velocidad de
actualizacion depende de la carga del procesador del accionamiento. Aunque el intervalo de actualizacién suele durar entre 10 ms y 100 ms,

se amplia de forma considerable cuando se cargan valores por defecto, se transfieren datos desde o hasta la tarjeta SmartStick o se transfieren
blogues de parametros desde o hasta el accionamiento a través del puerto de comunicaciones serie de éste.
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3.4 Origeny destino
3.41 Origen

Algunas funciones tienen parametros de origen, como las salidas del accionamiento, el controlador PID, etc. Los parametros de origen pueden ser
Pr0.00 a Pr 21.51.

1. Sino existe un parametro de origen, la entrada es nula.
2. Laentrada se obtiene a partir de (valor de origen x 100%) / valor maximo del parametro de origen.

3.4.2 Destino

Algunas funciones tienen parametros de destino, como las entradas del accionamiento, etc. Los parametros de destino pueden ser Pr 0.00 a Pr 21.51.

1. Sino existe un parametro de destino, la salida no produce efecto.

2. La salida tampoco produce efecto cuando el parametro de destino esta protegido.

3. Silasalida es un valor de bits (como una entrada digital), el valor de destino es 0 o 1, dependiendo del estado de la salida de funcién. Si la salida
de funcién no es un valor de bits (como una entrada analdgica), el valor de destino se obtiene mediante (salida de funcién x parametro de destino
maximo) / 100%, redondeado por defecto. Pr 1.36 y Pr 1.37 son casos especiales. La escala indicada en la descripcion de Pr 1.10 se utiliza
cuando se asocia un valor que no es de bits a estos parametros.

4. Sise asocia mas de un selector de destino al mismo destino, el parametro de destino tienen un valor indeterminado. El accionamiento
comprueba esto cuando se definen destinos en cualquier menu, excepto el menu 15. Ante conflictos, el accionamiento sufre una desconexion
dESt y no es posible reiniciarlo hasta que se resuelve el conflicto.

NOTA

Si el origen o destino se define en Pr 0.00, el parametro se desactiva.

3.4.3 Origeny destino

1. Los parametros de bits y que no son de bits se pueden interconectar como parametro de origen o destino. En el caso de los parametros de bits,
soOlo se pueden conectar a un origen o destino.

2. Las nuevas ubicaciones de origen y destino sélo se aplican cuando se reinicia el accionamiento.

3. Cuando se cambia un parametro de destino, el anterior se anula, a menos que el cambio sea producto de cargar valores por defecto o de transferir
parametros desde una tarjeta SmartStick. Cuando se introducen valores por defecto, el destino anterior se ajusta en su valor por defecto.

4. No es posible seleccionar parametros de 32 bits.

3.4.4 Parametros cuyos valores se aplican al salir del modo de edicién y al reiniciar el accionamiento

Algunos parametros (Pr 6.04, Pr 11.27, Pr 11.42, Pr 11.43 y Pr 12.41) se actualizan al salir del modo de edicién o al reiniciar el accionamiento.

Tras acceder a estos parametros a través de la interfaz serie, es preciso reiniciar el accionamiento. Los cambios en Pr 6.04, Pr 11.27 y Pr 12.41 sélo
se aplican al reiniciar el accionamiento.

3.5 Intervalos de exploracion/actualizacion

Los intervalos de exploracion/actualizaciéon que se indican en las especificaciones del terminal de control de la Guia técnica del Commander SK son
los valores por defecto correspondientes al ajuste del terminal por defecto. El intervalo de exploracion/actualizacion depende del parametro de
origen/destino de las entradas y salidas digitales o analégicas.

Se trata de los intervalos de exploracién o actualizacion del microprocesador de control. En la practica, este intervalo puede tener una duracién
ligeramente mayor a causa del disefio del Commander SK.

3.5.1 Intervalos de operaciones de rutina

Al principio de cada menu se incluye una descripcion del parametro de una sola linea, en la que se indica la velocidad de actualizacion de cada
parametro. Representa el tiempo que el software tarda en actualizar el parametro mediante operaciones de rutina. En el caso de la actualizacion en
segundo plano, la duracion depende de la carga del procesador; es decir, de las funciones que el accionamiento estéa realizando y de los menus
avanzados que esta utilizando.

Velocidad de actualizaciéon | Intervalo de actualizacion del microprocesador Comentarios

2ms 2ms Actualizacién cada 2 ms

5ms 5ms Actualizacién cada 5 ms

21 ms 21ms Actualizacién cada 21 ms

128 ms 128 ms Actualizacién cada 128 ms

Reinicio n/d Cambio de parametro de destino/origen al reiniciar el sistema

B Nivel de referencia o )
Actualizacién como tarea en segundo plano. La velocidad de

BR Lectura en segundo plano N

_ actualizacion depende de la carga del procesador.
BW Escritura en segundo plano

La siguiente informacion se deriva de pruebas practicas efectuadas:

Condicién Minimo Maximo Medio

Intervalo de tiempo establecido para que el accionamiento responda a 41 ms 562 ms 5,02 ms
una orden de marcha
Intervalo de tiempo establecido para que el accionamiento responda a 2.82 ms 3.94 ms 3,31 ms
una orden de parada
Intervalo de tiempo establecido para que el accionamiento responda a

. i . 7,93 ms
un cambio gradual en la tensién de entrada analdgica
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4 Teclado y pantalla

El teclado y la pantalla permiten realizar las acciones siguientes:

* Mostrar el estado operativo del accionamiento

* Mostrar un cadigo de fallo o desconexion

* Leer y cambiar los valores de los parametros

+ Detener, poner en funcionamiento y reiniciar el accionamiento

Figura 4-1 Teclado y pantalla

4.1 Teclas de programacion

La tecla @ MODO sirve para cambiar el modo de funcionamiento del accionamiento.

Las teclas @ ARRIBA y @ ABAJO sirven para seleccionar los parametros y modificar los valores de éstos. En el modo de funcionamiento por

teclado, permiten aumentar o reducir la velocidad del motor.
4.2 Teclas de control

La tecla @ INICIO se utiliza para poner en marcha el accionamiento en el modo de teclado.

La tecla @ PARADA/REINICIO se utiliza en el modo de teclado para detener y reiniciar el accionamiento. También permite reiniciar el

accionamiento en el modo de terminal.

4.3 Selecciéon y cambio de parametros

Este procedimiento incluye las instrucciones necesarias para utilizar el accionamiento desde la primera vez que se enciende, sin que haya
terminales conectados, parametros modificados ni medidas de seguridad definidas.

Figura 4-2

MODO ESTADO

B o BN

A
Mantener lPuIsardurante 2 seg

2seg Pulsar y

soltar

A

Tiempo limite
4 min

Seleccionar parametro a visualizar

Pulsar @ o] @47

Numero de parametro parpadeando

MODO VISUALIZACION DE PARAMETROS

A

Parametros <
almacenados ?

Cambiar valor de parametro

Pulsar @ o] @

Valor de parametro parpadeando

MODO EDICION DE PARAMETROS

10

Guia avanzada del usuario del Commander SK

52 Edicioén




Introduccién

Pardmetro Descripcién de Teclado y Comunicaciones | CT-Modbus
x.00 parametros pantalla serie RTU

Programacion del
PLC ladder

CTSoft

Menu 0

Descripcion de
parametros avanzados

Si mantiene pulsada la tecla @ MODO durante 2 segundos en el modo de estado, la pantalla alterna las indicaciones de velocidad y carga.

Sin embargo, si pulsa y suelta la tecla @ MODO, la pantalla pasa del modo de estado al de visualizacién de pardametros. En el modo de
visualizacion de parametros, el nimero del parametro parpadea en la parte izquierda de la pantalla y el valor del parametro en la parte derecha.

Al pulsar y soltar la tecla @ MODO oftra vez, la pantalla cambia del modo de visualizaciéon de parametros al modo de edicion. Cuando se usa el
modo de edicion de parametros, en la parte derecha de la pantalla parpadea el valor del parametro mostrado a la izquierda.

Para que el accionamiento regrese al modo de visualizacion de parametros, pulse la tecla @ MODO en el modo de edicién de parametros.
Cuando pulse la tecla @ MODO otra vez, el accionamiento regresara al modo de estado. Sin embargo, si utiliza la tecla @ ARRIBA o @ ABAJO

para cambiar el parametro mostrado antes de pulsar la tecla @ MODO, cuando pulse @ MODO aparecera de nuevo el modo de edicién de
parametros. Esto permite alternar los modos de visualizacion y ediciéon de parametros de forma sencilla durante la puesta en servicio del

accionamiento.
Modos de estado

Izquierda de la pantalla

Estado

Descripcion

Accionamiento preparado

salida no esta activo.

El accionamiento esta activado y listo para recibir una orden de inicio. El puente de

Accionamiento inhibido

El accionamiento se inhibe por falta de una orden de activacion, porque marcha
por inercia hasta detenerse o durante el reinicio por desconexion.

Accionamiento desconectado

El accionamiento ha sufrido una desconexion. El codigo de desconexion
aparecera en la parte derecha de la pantalla.

Frenado por inyeccion de CC

Se esta aplicando corriente de frenado por inyeccion de CC al motor.

Pérdida principal

una transferencia.

Cuando el accionamiento esta realizando una suspension de la pérdida principal o

Indicaciones de velocidad

Indicacion en pantalla

Descripcion

Frecuencia de salida del accionamiento en Hz

Velocidad del motor en rpm

Velocidad de la maquina en unidades definidas por el
usuario

Indicaciones de carga

Indicacion en pantalla

Descripcion

Corriente de carga como porcentaje de la corriente
de carga nominal del motor

Intensidad de salida del accionamiento por fase en
amperios (A)

El funcionamiento de la pantalla y el teclado de los accionamientos se describe en la Guia de Usuario del Commander SK.

En el modo de edicién de parametros, las teclas @ ARRIBA y @ ABAJO sirven para cambiar los valores de los parametros. Cada vez que se
pulsa una de estas teclas, el valor del parametro aumenta o se reduce segun un valor unitario minimo.

Si desea cambiar los valores con mas rapidez, puede pulsar al mismo tiempo las teclas @ MODO y @ ARRIBA, o @ MODO y @ ABAJO, para
ajustar los millares, las centenas, las decenas o las unidades.

Ejemplo:

Es imprescindible que se requiera una rampa de deceleracion de 2500 segundos.

Seleccione Pr 04 mediante el procedimiento normal.

* Pulse latecla @ MODO para entrar en el modo de

edicién de parametros.

- Pulse las teclas (@ MODO y @) ARRIBA al mismo

tiempo.

* Pulse latecla @ ARRIBA para ajustar las unidades de

centenas.

- Vuelva a pulsar las teclas (@ MODO y @) ARRIBA al

mismo tiempo.

* Pulse una vez la tecla @ ABAJO para ajustar las

decenas.
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* Pulse latecla @ MODO para regresar al modo de
visualizacién de parametros.
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Pulse la tecla @ MODO otra vez para regresar al modo de estado.
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5 Comunicaciones serie

5.1 Introduccién

+ EIARS485 de 2 hilos a través del conector RJ45
» Soporta el protocolo Modbus RTU (consulte el capitulo 6 CT Modbus RTU en la pagina 17 para obtener informacion detallada)

El enlace de comunicaciones serie permite utilizar uno o varios accionamientos en una red controlada por un dispositivo maestro, como un PLC
(controlador légico programable) u ordenador. En el enlace de comunicaciones se utiliza una interfaz de hardware EIA, también conocida como
RS485. También se admite la interfaz de hardware EIA422 (RS422).

El Commander SK tiene una interfaz semiduplex EIA485 de 2 hilos estandar que permite configurar, utilizar y controlar el accionamiento, si fuese
necesario. Por consiguiente, es posible controlar globalmente el accionamiento mediante la interfaz EIA485 sin necesidad de otro cableado de
control, etc.

Si no se utiliza un amplificador de corriente, es posible controlar hasta 32 dispositivos EIA485 con un controlador maestro. En caso necesario,

la cantidad de dispositivos se puede incrementar mediante el empleo de amplificadores de corriente. Cada transmisor/receptor del Commander SK
carga las lineas de EIA485 mediante 2 cargas unitarias (con las resistencias de terminacién conectadas). Esto significa que es posible conectar
hasta 16 accionamientos por cada amplificador de sefial. Cuando se utilizan amplificadores de sefial intermedios se puede llegar a conectar hasta
247 accionamientos.

5.2 Comunicaciones EIA232 a EIA485

Es posible utilizar una interfaz de hardware EIA232 externa, como un PC, con un convertidor adecuado. Este convertidor debe contar con soporte de
hardware y software para convertir en triestado la memoria intermedia de transmisién después de transmitir el mensaje. De lo contrario, el transmisor
EIA485 del Commander SK no sera capaz de transmitir correctamente una respuesta debido al conflicto que crea el transmisor principal en la
interfaz de 2 hilos.

Ejemplos de convertidores EIA232 a EIA485 (uno a uno)

+ Cable de comunicaciones CT (n° de referencia 4500-0087)

*  Amplicon 485Fi

El cable de comunicaciones CT esta especialmente disefiado para realizar la conversiéon de EIA232 a EIA485 con productos de Control Techniques.

NOTA

Estos convertidores se usan en la conexion uno a uno entre el PC y el Commander SK, y no ofrecen la caracteristica multiterminal.

NOTA

Tanto el cable de comunicaciones CT como el convertidor Amplicon 485Fi estan aislados. El cable de comunicaciones de Control Techniques se ha
reforzado conforme a lo definido en la IEC60950 para altitudes de hasta 3000 m y esta disefiado para conectar el Commander SK a equipos como
ordenadores portatiles.

5.2.1 Cable de comunicaciones CT

Si se emplea un programa de software como el CTSoft, el cable de comunicaciones CT permite utilizar las comunicaciones serie con el
Commander SK, lo que garantiza el acceso a todos los parametros y menus avanzados del accionamiento.

El cable de comunicaciones CT sélo se utiliza durante la puesta en servicio del accionamiento. Por consiguiente:

* No se puede conectar de forma permanente.
* No garantiza la conectividad con una red basada en el protocolo EIA485.

Cuando se utiliza este convertidor con el Commander SK y ademas un dispositivo principal EIA232, como por ejemplo un PC, no se necesita
alimentacion externa. Esto se debe a que el convertidor recibe alimentacion tanto del accionamiento como del puerto EIA232. Sin embargo,

es posible que se requiera una fuente de alimentacion externa si el convertidor conectado al dispositivo principal no cuenta con un puerto EIA232
estandar.

El cable de comunicaciones CT no utiliza directamente las funciones de intercambio que se encuentran disponibles en los puertos EIA232 estandar,
sino que emplea 2 de los terminales de intercambio (terminales 4 y 7) como fuente de alimentacion. Cuando estas sefales no se encuentran
disponibles, se debe aplicar alimentacion de +10 V a los terminales 4 y 7 con relacién al terminal 5 del conector tipo D de 9 terminales.

Tabla 5-1 Funciones de los terminales del conector tipo sub D de 9 pins del cable de comunicaciones CT

EIA232 de 9 terminales ‘. .
tipo D Funcion del terminal
1 No conectado
2 X
3 RX
4 DTR
5 GND
6 No conectado
7 RTS
8 No conectado
9 No conectado
Guia avanzada del usuario del Commander SK 13
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Tabla 5-2 Funciones de los terminales RJ45 del Commander SK
En la tabla siguiente se muestran las funciones de los terminales correspondientes al conector RJ45 de la tarjeta de circuito impreso (PCB) del

Commander SK:

EIA485
RJ45

Funcién del terminal

1

Conexion de resistencia de terminacion EIA485 integrada

(120 Q). Conexion al terminal 8 si se requiere terminacion®.

RX-TX (EIA485 de 2 hilos +)

ov

+24 V (+15%) 100 mA para médulos de opciones

No conectado

Activacion de TX\

RX\-TX\ (EIA485 de 2 hilos -)

0 | N O g M| W[N

Conexion de resistencia de terminacion EIA485 integrada

(120 Q). Conexidn al terminal 1 si se requiere terminacion®.

NOTA

Activacion de TX\ es una sefial de 0 a +5 V generada por el accionamiento que se puede utilizar para controlar las memorias intermedias de un
convertidor de comunicaciones serie externo.

Tabla 5-3 Funciones de los terminales RJ45 de conexiéon remota del teclado del Commander SK

En la tabla siguiente se muestran las funciones que desempefia los terminales del conector RJ45 en la conexién remota del teclado del Commander SK:

EIA485
RJ45

Funcién del terminal

1

Conexion de resistencia de terminacion EIA485 integrada
(120 Q). Conexion al terminal 8 si se requiere terminacion®.

RXTX (EIA485 de 2 hilos +)

ov

+24 alimentacion de teclado

ov

No conectado

RXTX\ (EIA485 de 2 hilos -)

@ [ N o o B W[ DN

Conexion de resistencia de terminacion EIA485 integrada
(120 Q). Conexidn al terminal 1 si se requiere terminacion®.

* Consulte el capitulo 5.2.3 Resistencias de terminacion en la pagina 15 para obtener informacion sobre las resistencias de terminacion.

Tabla 5-4 Funciones de los terminales RJ45 del SM Keypad Plus

En la tabla siguiente se muestran las funciones de los terminales del conector RJ45 del SM Keypad Plus:

EIA485
RJ45

Funcion del terminal

T

No conectado

RX-TX (EIA485 de 2 hilos +)

ov

+24 V alimentacion de teclado

ov

Activacion de TX\

RX\-TX\ (EIA485 de 2 hilos -)

O N| O] O K| W N

No conectado

NOTA

Cuando se utiliza el cable de comunicaciones CT, la velocidad en baudios se limita a 19,2 kilobaudios.

5.2.2 Convertidores multiterminal
Existen a disposicion convertidores multiterminal de los siguientes fabricantes:
*  Amplicon Magic 485F25 o Magic 485F9
(485F25 es un conector tipo D de 25 terminales y 485F9 un conector tipo D de 9 terminales)
www.amplicon.co.uk
Correo electrénico: support@amplicon.co.uk
*  Westermo MA44
www.westermo.dircon.co.uk
Correo electrénico: sales@westermo.co.uk
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5.2.3 Resistencias de terminacién

Se recomienda desconectar las resistencias de terminacion de la red al utilizar uno de los convertidores anteriores u otro convertidor adecuado con
el Commander SK. Esta recomendacién es aplicable a cualquier accionamiento conectado en red y a cualquier convertidor utilizado. Puede ser
necesario desactivar la resistencia de terminacién dentro del convertidor, segun el tipo utilizado. Normalmente, la explicacion sobre cémo desactivar
la resistencia de terminacion se incluye en la informacion destinada al usuario que se suministra con el convertidor. Las resistencias de terminacion
tienen poco o ningun valor cuando se utilizan en redes EIA485 que funcionan a una velocidad de 38,4 kilobaudios o inferior.

NOTA

Los convertidores Amplicon Magic 485F25 o F9 no estan aislados, mientras que los Westermo MA44 si.

5.2.4 Aislamiento del puerto de comunicaciones

satisface los requisitos establecidos en EN50178 para circuitos de tension extra-baja de seguridad (SELV). No obstante, las barreras de
seguridad se pueden romper en caso de que se produzca una averia grave en el accionamiento. Por consiguiente, cuando se utilice el puerto

de comunicaciones con un ordenador personal o un controlador centralizado, como un PLC, habra que instalar un dispositivo de aislamiento
con tensién nominal minima equivalente a la tension de alimentacion del accionamiento. Asegurese de instalar los fusibles adecuados en la
entrada del accionamiento y verifique que el accionamiento esta conectado a una toma con tensién de alimentacién correcta.

2 El puerto de comunicaciones del accionamiento Commander SK esta doblemente aislado de los sistemas electronicos de potencia y

5.2.5 Dispositivos de aislamiento
Existen a disposicion dispositivos de aislamiento de los siguientes fabricantes:
+ Seccionador OP232/B1

www.scimar.co.uk

Correo electrénico: sales@scimar.co.uk

» Seccionador 232SPM14 (4 vias)

» Seccionador 95POP2 (2 vias)
www.bb-elec.com
www.bb-europe.com

NOTA

El cable de comunicaciones CT también dispone de aislamiento (n° de referencia 4500-0087).

NOTA

El enlace serie del Commander SK es idéntico al del Commander SE.

5.3 Conexiones de comunicaciones serie

Si va a conectar mas de un accionamiento a un enlace serie, realice las conexiones que se indican en la Figura 5-1. (Las conexiones de red
deberian disponerse en una cadena tipo serie en lugar de en estrella. Se permite el acoplamiento directo.)

Aunque los terminales 4 del conector RJ45 (+24 V) se pueden conectar mediante cables RJ45, no existe ningun mecanismo de distribucion de la
alimentacion entre los accionamientos y, por consiguiente, la alimentacién maxima disponible es la misma que para un unico accionamiento. Si el
terminal 4 no esta conectado a otros accionamientos de la red y tiene una carga individual, el terminal 4 de cada accionamiento ofrece la corriente
maxima (100 mA).

El cable de comunicaciones serie debe estar apantallado. Las mallas se conectan conforme se muestra en la Figura 5-1.

El cable de comunicaciones de datos no debe tener una trayectoria paralela a la de otros cables de alimentacion, especialmente los que conectan
los accionamientos a motores. Si el tendido en paralelo es inevitable, asegurese de que quede un espacio minimo de 300 mm entre el cable de
comunicaciones y el de alimentacion.

NOTA

Los cables cruzados en dngulo recto no suelen causar problemas. El cable de un enlace EIA485 debe tener una longitud maxima de 1.200 metros.
Si el cable de comunicaciones serie tiene mas de 30 metros, hay que tener en cuenta lo siguiente:
* Es preciso utilizar un cable apantallado.

Ademas, debe respetarse lo siguiente:

* No se debe conectar el terminal de 0 V a tierra en el accionamiento.
O bien
* Se debe aislar de tierra el dispositivo remoto o el dispositivo de comunicaciones principal.

NOTA

Si va a conectar mas de un accionamiento a un ordenador principal, PLC, etc., cada accionamiento debe tener una direccién serie Unica
(consulte Pr 11.23 en la pagina 135). Aunque se puede utilizar cualquier nimero en el rango de 0 a 247, es preferible evitar las direcciones que
contengan ceros, ya que se emplean en las direcciones de grupo.
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Figura 5-1 Diagrama de conexiones de comunicaciones serie

Commander SK 1 Commander SK 2

Conector de puerto
serie (RJ45)

Conector de puerto
serie (RJ45)

7. Conexion § U

~ Conexion
j opcional 2
JEL L

j opcional 2]

Dispositivo de
comunicaciones maestro

Conector/divisor
blindado

l Conexién opcional 1

El cable que se muestra esta apantallado. Se trata de un cable de interconexiones estandar RJ45 a RJ45, uno a uno, de par trenzado y 8 hilos con
conectores RJ45 apantallados.

Enlace opcional 1

No se requiere si el dispositivo de comunicaciones principal esta aislado galvanicamente.

Enlace opcional 2
Si surgen problemas de ruido, puede resultar util conectar la pantalla del cable a la toma de 0 V del accionamiento.

Conector en T/divisor
Existen a disposicion conectores en T/divisores apantallados y sin apantallar de los siguientes fabricantes:
Sin apantallar
N° de referencia: CNX3A02KNW
www.insight.com
N° de referencia: 34011
Adaptador UTP Y (par trenzado sin blindaje)
www.lindy.co.uk

Apantallados

N° de referencia: 34001

Adaptador STP Y (par trenzado blindado)
www.lindy.co.uk
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6 CT Modbus RTU
6.1 Especificaciones de CT Modbus RTU

En esta seccién se describe la adaptacion del protocolo MODBUS RTU que ofrecen los productos de Control Techniques.

MODBUS RTU es un sistema maestro-esclavo con intercambio de mensajes half-duplex. La implementacion del protocélo CT (Control Techniques)
soporta los principales codigos de funcién para registros de lectura y escritura. En un esquema se definen las asignaciones entre los registros
MODBUS y los parametros CT. La implementacion CT también define una extension de 32 bits para el formato de datos de los registros de 16 bits.
Ademas, si se utiliza un cédigo de funcién especifico del proveedor, es posible usar el protocolo CMP. Este protocolo se suministra en algunos
productos CT para descargar y depurar programas, realizar diagndsticos avanzados, etc.

Introduccion Parametro Descripcion de Teclado y Comunicaciones CT-Iggﬂbus Programacion del CTSoft Menti 0 Descripcion de

Base de
datos de
parametros

UART

6.1.1 MODBUS RTU

Capa fisica
Atributo Descripcion
Capa fisica normal para operaciones multicapa RS485 de 2 hilos
. Simbolos de receptor/transmisor asincrono universal (UART)
Tren de bits ; .
sin retorno al nivel cero (NRZ)
Cada simbolo consta de lo siguiente:
Simbolo 1 bit de inicio
8 bits de datos (bit menos significativo primero)
2 bits de parada
Velocidad en baudios 2400,4800, 9600, 19200, 38400
Trama RTU

El formato basico de la trama es el siguiente:

DIRECCION |CcODIGO DE

; ; Intervalo
DEL ESCLAVO | FUNCION datos de mensaje CRC 16 bits

de silencio

datos de mensaje

La trama termina con un intervalo de tiempo de espera equivalente al multiplo de 3,5 caracteres (por ejemplo, el intervalo de silencio minimo es de
2 ms a velocidad de 19200 baudios). Los nodos utilizan el intervalo de silencio de terminacion para detectar el final de la trama y comenzar con el
procesado de la trama. Por consiguiente, todas las tramas se deben transmitir de manera continua, evitando espacios de duracién mayor o igual que
el intervalo de silencio. Si se inserta un espacio erréneo, los nodos receptores pueden empezar a procesar la trama de forma prematura, en cuyo
caso la prueba de redundancia ciclica (CRC) falla y la trama se descarta.

MODBUS RTU es un sistema maestro-esclavo. Todas las peticiones de un dispositivo master, excepto las de transmision, conllevan una

respuesta por parte de un dispositivo esclavo. El dispositivo esclavo responde (es decir, empieza transmitir la respuesta) dentro del tiempo de
respuesta maximo indicado (este intervalo de tiempo se proporciona en la hoja de datos de todos los productos de Control Techniques). El tiempo de
respuesta minimo del dispositivo secundario también se indica, pero nunca dura menos que el intervalo de silencio minimo definido por el multiplo de
3,5 caracteres.
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Si el dispositivo maestro realiza una peticiéon de transmision, puede transmitir una nueva peticion una vez que expira el tiempo de respuesta maximo
del dispositivo esclavo.

Para identificar los mensajes de error, el dispositivo maestro debe aplicar un limite de tiempo a los mensajes. Este limite de tiempo se debe definir en
el tiempo de respuesta maximo del dispositivo esclavo + el tiempo de transmision de la respuesta.

sistema esclavo

intervalo de intervalo de
/ silencio minimo / silencio minimo
0 T’P”""’d ””” - 0
L. ' iz I L, i
Peticion del maestro  |—  deteccion rocesanco Respuesta del Peticion del maestro !
|
|

> trama de esclavo|
___j detrama |

La nueva peticion
del maestro puede
empezar aqui

<« Tiemporespuesta — p
del esclavo

Tiempo >

6.1.2 Direccidon de dispositivo esclavo

El primer byte de la trama es la direccion del nodo esclavo. Los valores considerados validos en la direccién del nodo esclavo son decimales entre 1
y 247. En la peticion del dispositivo maestro, este byte indica el nodo esclavo de destino; en la respuesta del dispositivo esclavo, este byte indica la
direccion del dispositivo esclavo que envia la respuesta.

Direccion global

La direccion cero se aplica a todos los nodos esclavos de la red. Los nodos esclavos suprimen los mensajes de respuesta de las peticiones de
transmision.

6.1.3 Registros MODBUS

El rango de direccion de los registros MODBUS es de 16 bits (65536 registros), lo que a nivel de protocolo se representa mediante los indices 0 a 65535.
Registros PLC

Los PLC Modicon suelen definir 4 “archivos” de registro, cada uno de los cuales contiene 65536 registros. Tradicionalmente, los registros tienen una
referencia entre 1y 65536, en lugar de entre 0 y 65535. Por consiguiente, la direccion del registro se reduce en el dispositivo principal antes de pasar
al protocolo.

Tipo de archivo Descripcion
1 Bits de solo lectura (rbobina")
2 Bits de lectura-escritura (“bobina”)
3 Registro de sdlo lectura de 16 bits
4 Registro de lectura-escritura de 16 bits

MODBUS NO transmite el cédigo de tipo correspondiente al archivo de registro y se puede considerar que todos los archivos de registro se asignan
a un Unico espacio de direccion de registro. No obstante, en MODBUS se definen cédigos de funcién especificos para permitir el acceso a los
registros de “bobina”.

Todos los parametros de accionamientos CT estandar se asignan al archivo de registro “4” y no se necesitan cédigos de funcién de bobina.

Asignacion de parametros CT
Todos los productos CT se parametrizan mediante el uso de la notacién menu.param. Los indices “menu” y “param” se encuentran en el rango de 0
a 99. En el espacio de registro MODBUS, la notacién menu.param se asigna como menu*100 + param.

Para asignar correctamente los parametros en la capa de aplicacién, el dispositivo esclavo incrementa la direccion de registro recibida. Como
consecuencia de esto, no es posible acceder a Pr 0.00.

Parametro CT | Registro PLC MODBUS [:::::/Z‘I:Ig: :reo:zg:)slg)o Comentarios
No se puede

XY 40000 + Xx 100 +Y Xx100+Y-1 accedepraPr0.00.

Ejemplos:

Pr1.02 40102 101

Pr1.00 40100 99

Pr0.01 40001 0

Tipos de datos
En las especificaciones del protocolo MODBUS, los registros se definen como enteros con signo de 16 bits. Todos los dispositivos CT admiten este
tamafio de datos.

Consulte la seccién 6.1.8 Tipos de datos extendidos en la pagina 21 para obtener informacion detallada sobre el acceso a datos de registros de
32 bits.
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6.1.4 Coherencia de los datos
Todos los dispositivos CT admiten una coherencia de datos minima de un parametro (datos de 16 bits 6 32 bits). Algunos dispositivos soportan la
coherencia en transacciones completas de multiples registros.

6.1.5 Codificacion de datos

MODBUS RTU emplea una representacion con el byte mas significativo primero para las direcciones y elementos de datos excepto CRC
(Checksum), que es con el byte menos significativo primero. Esto significa que cuando se transmite una cantidad numérica de mas de un solo byte,
se envia primero el byte MAS significativo. Por ejemplo:

16 bits 0x1234 seria 0x12 0x34

32 bits 0x12345678L seria 0x12 0x34 0x56 0x78
6.1.6 Coddigos de funciéon

El codigo de funcidon determina el contenido y el formato de los datos del mensaje. El bit 7 del cédigo de funcion se utiliza en la respuesta del
dispositivo esclavo para indicar una excepcion.

Los codigos de funcién admitidos son los siguientes:

Codigo Descripcién
3 Lectura multiple en registros de 16 bits
6 Escritura en unico registro
16 Escritura multiple en registros de 16 bits
23 Lectura y escritura multiple en registros de 16 bits
40 Cadigo de funcién no estandar de protocolo encapsulado CMP

FCO03 Lectura multiple
Lee una matriz contigua de registros. El dispositivo esclavo limita el nimero maximo de registros que se pueden leer. Si se supera este limite,
el dispositivo esclavo genera un cédigo de excepcion 2.

Tabla 6-1 Peticion de sistema maestro

Byte Descripcién

Direccion de nodo de destino secundario 1 a 247, 0 es
global

Cédigo de funcién 0x03

MSB (mas siginificativo) de direccion de registro inicial

0

LSB (menos significativo) de direccion de registro
inicial

MSB del numero de registros de 16 bits

LSB del numero de registros de 16 bits

LSB del CRC (Checksum)

MSB del CRC (Checksum)

N OO A W N~

Tabla 6-2 Respuesta de sistema secundario

Byte Descripcién
0 Direccion de nodo de origen esclavo
1 Cadigo de funcién 0x03
2 Longitud de datos de registro en bloque de lectura
(en bytes)
3 MSB del dato del registro 0
4 LSB del dato del registro 0
3+recuento LSB del CRC
de bytes
4+recuento MSB del CRC
de bytes

FC6 Escritura en unico registro
Escribe un valor en un Unico registro de 16 bits. La respuesta normal es un eco de la peticién, y se devuelve tras escribir el contenido del registro.
Aunque la direccién del registro puede corresponder a un parametro de 32 bits, solo es posible enviar 16 bits de datos.
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Tabla 6-3 Peticion de sistema del maestro

Byte Descripcién
0 Direccion de nodo esclavo 1 a 247, 0 es global
1 Cadigo de funcién 0x6
2 MSB de direccion de registro
3 LSB de direccion de registro
4 MSB de datos de registro
5 LSB de datos de registro
6 LSB del CRC
7 MSB del CRC

Tabla 6-4 Respuesta de sistema esclavo

Programacion del

Descripcion de

CTSoft .
parédmetros avanzados

PLC ladder Men 0

Byte

Descripcion

0

Direccion de nodo de origen del esclavo

Cédigo de funcion 0x6

MSB de direccion de registro

LSB de direcciéon de registro

MSB de datos de registro

LSB de datos de registro

LSB del CRC

N| OO | W N -

MSB del CRC

FC16 Escritura multiple
Escribe una matriz contigua de registros. El dispositivo esclavo limita el nimero maximo de registros en los que se puede escribir. Si se supera este
limite, el dispositivo esclavo descarta la peticion y el limite de tiempo del dispositivo maestro expira.

Tabla 6-5 Peticion de sistema maestro

Byte Descripcion
0 Direccion de nodo esclavo 1 a 247
0 es global
1 Cédigo de funcién 0x10
2 MSB de direccién de registro inicial
3 LSB de direccioén de registro inicial
4 MSB de numero de registros de 16 bits
5 LSB de nimero de registros de 16 bits
6 Longitud de datos de registro para escritura (en bytes)
7 MSB del dato del registro 0
8 LSB del dato del registro 0
7+recuento de bytes |LSB del CRC
8+recuento de bytes | MSB del CRC

Tabla 6-6 Respuesta de sistema esclavo

Byte

Descripcién

0

Direccion de nodo de origen esclavo

Cédigo de funcién 0x10

MSB de direccion de registro inicial

LSB de direccion de registro inicial

MSB de numero de registros de 16 bits escritos

LSB de nimero de registros de 16 bits escritos

LSB del CRC

N| OO B W N~

MSB del CRC
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FC23 Lecturalescritura multiple
Lectura y escritura de dos matrices contiguas de registros. El dispositivo esclavo limita el nUmero maximo de registros en los que se puede escribir.

Si se supera este limite, el dispositivo esclavo descarta la peticion y el limite de tiempo del dispositivo maestro expira.
Tabla 6-7 Peticion de sistema principal

Byte Descripcion
0 Direccion de nodo secundario 1 a 247
0 es global
1 Cédigo de funcién 0x17
2 MSB de direccion de registro inicial para lectura
3 LSB de direccion de registro inicial para lectura
4 MSB de numero de registros de 16 bits para lectura
5 LSB de numero de registros de 16 bits para lectura
6 MSB de direccién de registro inicial para escritura
7 LSB de direccion de registro inicial para escritura
8 MSB de numero de registros de 16 bits para escritura
9 LSB de numero de registros de 16 bits para escritura
10 Longitud de datos de registro para escritura (en bytes)
11 MSB 0 de datos de registro
12 LSB 0 de datos de registro

11+recuento de bytes | LSB del CRC
12+recuento de bytes | MSB del CRC

Tabla 6-8 Respuesta de sistema esclavo

Byte Descripcion
0 Direccion de nodo de origen secundario
1 Cédigo de funcién 0x17
2 Longitud de datos de registro en bloque de lectura
(en bytes)
3 MSB 0 de datos de registro
4 LSB 0 de datos de registro

3+recuento de bytes | CRC LSB
4+recuento de bytes | CRC MSB

6.1.7 Interrupciones de comunicacion

Cuando un dispositivo maestro CT Modbus RTU envia un mensaje a un dispositivo esclavo, el dispositivo maestro debe aplicar un limite de tiempo
para detectar el fallo de respuesta del dispositivo esclavo. Lo ideal seria utilizar un limite de tiempo variable basado en el nimero de intentos que
realiza el mensaje de CT Modbus RTU entre el dispositivo maestro y su destino final.

En la practica existe la posibilidad de que un dispositivo maestro no pueda controlar los limites de tiempo variables de esta forma. En este caso
habra que utilizar un unico limite de tiempo que sea lo bastante extenso como para que se tenga en cuenta la ruta mas larga hasta un destino. En las
guias del usuario de cada producto se recomienda los limites de tiempo especificos de cada uno de ellos.

6.1.8 Tipos de datos extendidos

Los registros MODBUS estandar son de 16 bits. Mediante la asignacion convencional se asocia un solo parametro X.Y a un unico registro MODBUS.
Para trabajar con datos de 32 bits (entero y decimal), se transfiere una matriz contigua de registros de 16 bits utilizando las funciones de lectura y
escritura multiple de MODBUS.

Los dispositivos esclavos suelen contener conjunto mixto de registros de 16 bits y 32 bits. Con el fin de permitir que el dispositivo maestro seleccione el
acceso de 16 bits o0 32 bits que desee, el tipo de datos seleccionado se indica en los dos bits de la parte superior de la direccion del registro.

La seleccion se aplica al acceso del bloque completo.

bit 15 | bit 14 .
TYP1 | TYPO bits 0- 13
Seleccionar tipo Direccién de parametro
X x 100+Y-1
Guia avanzada del usuario del Commander SK 21
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El campo de tipo de 2 bits selecciona el tipo de datos de conformidad con la tabla siguiente:

Campo de tipo | Tipo de datos .
bits 15-14 seleccionado Comentarios
00 Entero 16bits | Compatible con versiones anteriores
01 Entero 32bits
Coma fiia Norma IEEE794
10 T No aceptado en todos los dispositivos
32 bits .
secundarios.
11 Reservado

Si se selecciona un tipo de datos de 32 bits, el dispositivo esclavo utiliza dos registros MODBUS consecutivos de 16 bits (byte mas significativo
primero). El dispositivo maestro también debe establecer el “nimero de registros de 16 bits” correcto.

Por ejemplo, leer parametros del Pr 20.21 a Pr 20.24 como parametros de 32 bits mediante FC03 del nodo 8:

Tabla 6-9 Peticion de sistema maestro

Byte Valor Descripcién
0 0x08 Direccion de nodo de destino esclavo
1 0x03 FCO3 Lectura multiple
2 0x40 | Direccion de registro inicial Pr 20.21
3 0xC8 | (0x4000 + 2021 - 1) = 18404 = 0x47E4
4 0x00 Numero de registros de 16 bits para lectura
Pr 20.21 a Pr 20.24 es 4 registros de 32 bits = 8 registros de
5 0x08 .
16 bits
6 | CRCLSB
7 CRC
MSB

Tabla 6-10 Respuesta de sistema esclavo

Byte Valor Descripcion
0 0x08 Direccion de nodo de destino esclavo
1 0x03 FCO3 Lectura multiple
2 0x10 Longitud de datos (bytes) = 4 registros de 32 bits = 16 bytes
3-6 Datos Pr 20.21
7-10 Datos Pr 20.22
11-14 Datos Pr 20.23
15-18 Datos Pr 20.24
19 | CRCLSB
20 |CRC MSB
22 Guia avanzada del usuario del Commander SK

52 Edicion



Introduccion

Parémetro
x.00

Descripcion de
parametros

Teclado y
pantalla

Comunicaciones
serie

Programacion del

PLC ladder CTSoft

Mena 0

CT-Modbus
RTU

Descripcion de
parametros avanzados

Lectura cuando el tipo de parametros actual es distinto del seleccionado
El dispositivo esclavo envia el byte menos significativo de un parametro de 32 bits si el parametro se interpreta como parte de una palabra de 16 bits.

Si se accede a un parametro de 16 bits como a un parametro de 32 bits, el dispositivo secundario llevara a cabo una extension con signo del byte
menos significativo. El nUmero de registros de 16 bits debe ser par durante el acceso de 32 bits.

Ejemplo: si Pr 20.21 es un parametro de 32 bits con valor 0x12345678, Pr 20.22 un parametro de 16 bits con valor OXABCD y Pr 20.23 un parametro
de 16 bits con valor 0x0123.

Direccion de

Numero de

Lectura registro inicial registros de 16 bits Respuesta Comentarios
El acceso de 16 bits estandar a un registro de 32 bits
Pr20.21 2020 ! 0x5678 devuelve 16 bits bajos de datos truncados del LSB.
Pr 20.21 18404 2 0x12345678 | Acceso de 32 bits completo
Pr 20.21 18404 Excepcion 2 | El nimero de bits debe ser par para el acceso de 32 bits.
Pr 20.22 2021 1 OXABCD El acceso de 1.6 b|t§ estandar a un registro de 32 bits
devuelve 16 bits bajos de datos.
Pr 20.22 18405 2 OXFFEFABCD El acceso de 32 bits a un reglstro_de 16 bits devuelve
32 bits de datos extendidos con signo.
Pr20.23 18406 2 0x00000123 El a(?ceso de 32 bits a gn reglstro.de 16 bits devuelve
32 bits de datos extendidos con signo.
Pr20.21 a 2020 9 0x5678, El acceso de 16 bits estandar a un registro de 32 bits
Pr 20.22 0xABCD devuelve 16 bits bajos de datos truncados del LSB.
Pr20.21a 0x12345678, .
Pr 20.22 18404 4 OXFFEFABCD Acceso de 32 bits completo

Escritura cuando el tipo de parametros actual es distinto del seleccionado
El dispositivo esclavo permite la introduccion de un valor de 32 bits en un parametro de 16 bits siempre que el valor de 32 bits esta comprendido en
el rango normal del parametro de 16 bits.

El dispositivo esclavo permite la escritura de 16 bits en un parametro de 32 bits. Como el dispositivo secundario aplicara una extensién con signo al
valor introducido, el rango efectivo de este tipo de escritura sera de +32767.

Ejemplos: si Pr 20.21 tiene un rango de +100000 y Pr 20.22 un rango de +10000.

Escritura DiI:eccic’.m. d.e .Nl]mero de . Datos Comentarios
registro inicial registros de 16 bits
Introduccién de 16 bits estandar
Pr 20.21 2020 1 0x1234 en un registro de 32 bits Valor
introducido = 0x00001234
Introduccion de 16 bits estandar
Pr 20.21 2020 1 O0XABCD | en un registro de 32 bits Valor
introducido = OXFFFFABCD
Pr20.21 18404 2 0x00001234 | Valor introducido = 0x00001234
Pr20.22 2021 1 0x0123 Valor introducido = 0x0123
Pr20.22 18405 2 0x00000123 | Valor introducido = 0x00000123
6.1.9 Excepciones

Si se detecta un error en la peticion del dispositivo maestro, el dispositivo esclavo envia una respuesta de excepcioén. Si el mensaje esta dafiado y la
trama no se recibe o falla la prueba de redundancia ciclica, el dispositivo no genera una excepcion. En este caso, el limite de tiempo del dispositivo
principal expira. Si una peticion de escritura multiple (FC16 o FC23) supera el tamafio maximo de la memoria intermedia del dispositivo esclavo,

éste descarta el mensaje. En este caso no se transmite ninguna excepcion y el limite de tiempo del dispositivo maestro expira.

Formato de mensajes de excepcion
El formato de los mensajes de excepcion del dispositivo esclavo es el siguiente:

Byte Descripcion
0 Direccion de nodo de origen esclavo
1 Cadigo de funcién original con bit 7 activado
2 Caddigo de excepcion
3 CRC LSB
4 CRC MSB
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Codigos de excepcion
Los cédigos de excepcion admitidos son los siguientes.

Codigo

Descripcion

1 Cédigo de funcién no admitido

2

Direccion de registro fuera de rango o peticion de lectura de
demasiados registros

Parametro por encima del rango durante escritura de bloque FC16
El dispositivo esclavo procesa el bloque de escritura en el orden en que se reciben los datos. Si la escritura falla debido a que hay un valor fuera de
rango, el bloque de escritura se termina. Sin embargo, el dispositivo esclavo no genera un respuesta de excepcion, sino que la condicién de error se
indica al dispositivo maestro mediante el numero de escrituras correctas en la respuesta.

Parametro por encima del rango durante lectural/escritura de bloque FC23
Durante el acceso FC23 no se indica la existencia de un valor fuera de rango.

6.1.10

CRC

CRC es una prueba de redundancia ciclica de 16 bits en la que se utiliza la funcion polinémica estandar de CRC-16: x16 + x15 + x2 + 1. La prueba
de redundancia ciclica de 16 bits se agrega al mensaje y se transmite primero el bit menos significativo (LSB).

El valor de CRC se calcula en TODOS los bytes de la trama.

24
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7  Programacion del PLC ladder

Programacién de PLC Ladder y SYPTLite
El Commander SK es capaz de almacenar y ejecutar un programa loégico PLC ladder de 3 kb.

Para que el Commander SK pueda almacenar y ejecutar un programa SYPTLite, es preciso insertar un LogicStick en el accionamiento.

El programa légico ladder se escribe utilizando SYPTLite, un editor de diagrama ladder basado en Windows que permite desarrollar programas que
se ejecutan en el Commander SK.

SYPTLite se ha disefiado para que resulte facil de utilizar y para facilitar en lo posible el desarrollo de programas. Los programas SYPTLite

se desarrollan mediante el empleo de la I6gica ladder, que es un lenguaje grafico de uso frecuente en la programacion de dispositivos PLC

(IEC 61131-3). SYPTLIite permite al usuario “dibujar” un diagrama ladder que representa un programa.

SYPTLite ofrece un entorno completo para el desarrollo de diagramas ladder. Estos diagramas se pueden crear, compilar en programas PLC ladder
y descargar en el Commander SK para ejecutarlos a través del puerto de comunicaciones serie RJ45 del frontal del accionamiento. El tiempo de
ejecucion del diagrama ladder compilado en el sistema de destino se puede controlar mediante SYPTLite. Asimismo, se proporcionan utilidades para
interactuar con el programa del sistema de destino y ajustar los valores de los parametros de destino.

SYPTLite se encuentra disponible para descarga en www.controltechniques.com. Para adquirir un LogicStick, puede ponerse en contacto con el
distribuidor o el centro de accionamientos de Control Techniques de su localidad.

Ventajas

La combinacién del programa PLC ladder y SYPTLite permite al Commander SK sustituir nano PLC y algunos micro PLC de distintas aplicaciones.
El programa ladder del Commander SK puede contener un maximo de 50 renglones de légica ladder, hasta 7 bloques de funcion y 10 contactos por
renglon. El programa ladder se almacena en el LogicStick.

Ademas de los simbolos basicos del ladder, SYPTLIte contiene:

* Bloques aritméticos

* Bloques de comparacion
»  Temporizadores

+ Contadores

*  Multiplexores

* Enclavamientos

* Manipulacién de bits

En las aplicaciones tipicas del programa PLC ladder se incluyen:

* Bombas auxiliares

*  Ventiladores y valvulas de control

* Logica de interconexion

* Rutinas secuenciales

» Palabras de control personalizadas

Limitaciones
El programa PLC ladder presenta las siguientes limitaciones:

« El programa puede tener un tamafio maximo de 3 kbytes, incluido el encabezado y el cddigo de origen opcional.

« El usuario no puede crear variables personalizadas. En caso de que sean necesarias, habra que utilizar los registros disponibles en los menus
18 y 20. El programa PLC ladder puede manipular cualquier parametro del accionamiento, excepto los parametros del menu 0.

« Al programa solo se puede acceder a través del puerto de comunicaciones serie RJ45 del accionamiento.

* No existen tareas en tiempo real y, por consiguiente, no se puede garantizar la velocidad de programacion del programa. La programacion del
PLC ladder no se debe utilizar para aplicaciones de tiempo critico.

NOTA

El LogicStick tiene capacidad para 1.000.000 descargas. Ademas, es posible transferir el LogicStick de un accionamiento a otro o hacer una copia
original del programa PLC ladder en un LogicStick diferente mediante la descarga del programa desde SYPTLite.

Ejecucion del programa de usuario

Los programas tienen baja prioridad. EIl Commander SK ofrece una Unica tarea en segundo plano durante la cual se se ejecuta el diagrama ladder.
El accionamiento concede prioridad a sus funciones principales, como el control del motor, y dedica el tiempo de proceso restante a la ejecucién del
diagrama ladder. A medida que la carga del procesador del accionamiento aumenta durante el desempefio de sus funciones principales, el tiempo
disponible de ejecucién del programa se reduce. SYPTLite muestra el tiempo de ejecucién medio calculado durante los 10 ultimos barridos del
programa de usuario.

Procedimientos preliminares y requisitos del sistema

SYPTLite se encuentra para descarga en www.controltechniques.com.

* LogicStick del Commander SK

*  Windows 98/98SE/ME/NT4/2000/XP

» Internet explorer V5.0 o posterior

* Resolucion de pantalla minima de 800x600 con 256 colores

* 96 MB de memoria RAM

»  Pentium Il 266MHz o superior (recomendado)

» Adobe Acrobat 5.10 o posterior (para la ayuda de los parametros)

+ Cable de comunicaciones RJ45, RS232 a RS485, para conectar el PC al Commander SK
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El usuario debe tener derechos de administrador en Windows NT/2000/XP para instalar el software.

Mena 0
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Consulte el archivo de ayuda de SYPTLite para obtener mas informacion sobre el uso de SYPTLite, la creacion de diagramas ladder y los bloques de
funcion disponibles.

Si desea obtener informacion sobre los parametros asociados al programa PLC ladder, consulte los parametros Pr 11.47, Pr 11.48 y Pr11.50 en la

Guia avanzada

del usuario del Commander SK.

Desconexiones de programa de usuario

Desconexion

Diagnéstico

t090 El programa PLC ladder ha intentado dividir entre cero.

t091 El programa PLC ladder ha intentado acceder a un parametro que no existe.

1092 El programa PLC ladder ha intentado introducir un valor en un parametro de sélo
lectura.

094 El p’rograma PLC ladder ha intentado introducir un valor fuera de rango en un
parametro.

t095 Desbordamiento de pila de memoria virtual del programa PLC ladder

t097 Programa PLC ladder activado sin insertar LogicStick o con LogicStick
desinstalado

t096 Llamada al sistema operativo no valida del programa PLC ladder

t098 Instruccion no valida del programa PLC ladder

t099 Argumento de bloque de funcién no valido del programa PLC ladder

26

Guia avanzada del usuario del Commander SK

52 Edicion



Introduccion x.00 parametros pantalla serie RTU PLC ladder parametros avanzados

8 CTSoft

CTSoft es una herramienta de software basada en Windows™ que permite poner en servicio y controlar el Commander SKy otros productos
de Control Techniques.

Ademas de utilizarse en operaciones de puesta en servicio y control, CTSoft permite cargar, descargar y comparar los parametros del
accionamiento, asi como crear listas de menus sencillas o personalizadas. Los menus del accionamiento se pueden mostrar en formato de lista
estandar o como diagramas funcionales dinamicos. CTSoft puede establecer la comunicacién con un Unico accionamiento o con una red.

Parédmetro Descripcion de Teclado y Comunicaciones | CT-Modbus Programacion del CTSoft Menti 0 Descripcion de

CTSoft contiene un asistente que facilita la configuracién del accionamiento tanto a usuarios expertos como inexpertos, y permite importar archivos
con extension ctd del Commander SE Soft en el Commander SK.

El programa CTSoft se encuentra disponible en el sitio www.controltechniques.com.
Requisitos del sistema

*  Procesador Pentium Il de 266 MHz o superior (recomendado)

*  Windows 98/98SE/ME/NT4/2000/XP. NO es compatible con Windows 95.

* Internet Explorer V5.0 o una version posterior del navegador instalada

* Resolucién de pantalla minima de 800x600 con 256 colores (1024x768 recomendado)

» Adobe Acrobat 5.1 o posterior (para la ayuda de los parametros)

+ 128 MB de RAM

* Derechos de administrador en Windows NT/2000/XP para instalar y ejecutar el software

Desinstalaciéon de CTSoft

Para desinstalar CTSoft, vaya al Panel de control y seleccione “Add and Remove Programs” (Agregar o quitar programas). Desplacese hacia abajo
por la lista hasta que encuentre “CTSoft” y, a continuacién, haga clic en “Change/Remove” (Cambiar/Quitar). Al desinstalar el programa no se
perderan los proyectos ni los archivos de datos de los usuarios.

Descripcion de comunicaciones
CTSoft funciona en dos (2) modos de comunicacién basicos:

En el modo ONLINE (en linea), CTSoft se conecta con el accionamiento seleccionado con el fin de actualizar todos los valores de los parametros
mostrados. Cualquier cambio realizado en el valor de un parametro se refleja en CTSoft.

En el modo OFFLINE (fuera de linea), CTSoft no necesita establecer la conexién con ningln accionamiento. Los parametros se pueden visualizar y
editar, pero los cambios sélo afectan al conjunto de parametros interno de CTSoft.

Introduccion a CTSoft
Consulte la informacion mas reciente en el archivo Readme (Léame) que se encuentra disponible en el directorio de instalacion.

Durante el proceso de inicio de CTSoft se accede a una serie de archivos de inicializacion. Estos archivos permiten a CTSoft almacenar y recuperar
los datos del sistema, la informacion especifica del usuario y los datos de los parametros.

Durante la inicializacion se muestra un cuadro de dialogo de inicio que permite crear un proyecto nuevo, abrir proyectos anteriormente almacenados o
trabajar con un accionamiento, con lo que automaticamente se crea un proyecto y se establece de inmediato la comunicacion con un Unico accionamiento.

Antes de que resulte posible continuar con la puesta en servicio es necesario configurar el puerto de comunicaciones para establecer la
comunicacion entre el PC principal y el accionamiento. Seleccione el menu “Drive” (Accionamiento) seguido de Properties (Propiedades) para
acceder al cuadro de dialogo Drive Properties (Propiedades del accionamiento).

Con el programa CTSoft se proporcionan las guias avanzadas del usuario correspondientes a los modelos de accionamiento compatibles.
Para consultar la ayuda de los parametros, CTSoft incluye vinculos a los parametros de las guias pertinentes. Haga doble clic con el ratén en el
parametro elegido y seleccione la ayuda del parametro en el cuadro que aparece.

A continuacion se incluye una breve introduccion a las funciones disponibles. Para obtener informacion detallada es preciso consultar los archivos de
Ayuda de CTSoft y del accionamiento.

+ El asistente de instalacion del accionamiento guia a los usuarios inexpertos durante la introduccion de los datos del motor y la aplicacion.

El asistente ofrece ayuda en todas las etapas de la instalacién. Una vez que se descargan los datos en el accionamiento, es posible realizar una
prueba rapida del motor.

*  CTSoft actualiza automaticamente la pantalla con los valores obtenidos.

» El panel de navegacién permite al usuario moverse entre las pantallas de CTSoft.

» En las pantallas Terminal Configuration (Configuracién de terminales) se presenta graficamente la opcion de instalacién. Estas pantallas
permiten ajustar los parametros de forma rapida y eficaz para conseguir la configuracion deseada, y sin que se informe de los parametros que se
estan configurando. Las pantallas Analogue References (Referencias analdgicas) también ofrecen la posibilidad de configurar el modo de
funcionamiento de las entradas analdgicas. La representacion grafica del diagrama de cableado, imprescindible para el control basico, cambia
de forma dinamica en funcién de la opcion elegida por el usuario.

* Las pantallas de control muestran los parametros de estado del motor que aparecen en los paneles de control. También se muestran los fallos
del accionamiento y el registro de errores con las diez ultimas desconexiones, acompafadas de la fecha y una descripcion.

» Las listas de parametros sirven para presentar todo el contenido de un menu. Esto permite acceder a los parametros que no estan visibles en las
pantallas graficas o los diagramas funcionales. También se incluyen funciones para cargar y descargar parametros, y se ofrece la posibilidad de
guardarlos en disco. Las funciones completas de comparacion permiten comparar el contenido de la memoria de CTSoft con cualquier archivo
de parametros guardado por el usuario o con los valores por defecto de la base de datos, y resaltar las diferencias.
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La lista Custom (Personalizado) permite afiadir parametros a una lista personalizada, formada por todos los parametros del accionamiento
disponibles. Esto permite visualizar en la misma pantalla los pardmetros que no estan relacionados. El usuario puede guardar los archivos

personalizados para un uso posterior.

Muchos de estos menus tienen diagramas funcionales asociados que reflejan graficamente la forma en que interactuan los parametros
relacionados. Para cambiar el valor de un parametro, basta hacer clic con el botdn derecho del ratdn en un parametro y seleccionar
“Edit Parameter” (Editar parametro).
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Tabla 9-1 Parametros del menu 0: descripciones de una linea
. L Por defecto Parametro correspondiente de .
Param. Descripcién . . Ajuste
Eur | USA menu extendido
01 Velocidad minima fijada (Hz) 0,0 Pr1.07
02 | Velocidad maxima fijada (Hz) 50,0 | 60,0 Pr1.06
03 Rampa de aceleracion (s/100 Hz) 50 Pr2.11
04 Rampa de deceleracién (s/100 Hz) 10,0 Pr2.21
05 Configuracion del accionamiento ALAV Pr11.27
06 | Intensidad nominal del motor (A) Valores nominales del Pr 5.07
accionamiento
07 | Velocidad nominal del motor (rpm) 1500 1800 Pr 5.08
08 Tensién nominal del motor (V) 230/400 230/460 Pr 5.09
09 Factor de potencia del motor (cos ¢) 0,85 Pr5.10
10 Acceso a parametros L1 Pr11.44
1" Seleccionar légica de inicio/parada 0 4 Pr 6.04
12 | Activar controlador de freno diS Pr12.41
15 Referencia de velocidad lenta (Hz) 1,5 Pr1.05
16 Modo de entrada analdgica 1 (mA) 4-.20 Pr 7.06
17 | Activar velocidades prefijadas negativas OFF (0) Pr1.10
18 | Velocidad prefijada 1 (Hz) 0,0 Pr1.21
19 | Velocidad prefijada 2 (Hz) 0,0 Pr1.22
20 | Velocidad prefijada 3 (Hz) 0,0 Pr1.23
21 Velocidad prefijada 4 (Hz) 0,0 Pr1.24
22 Unidades de carga visualizadas Ld Pr4.21
23 Unidades de velocidad visualizadas Fr Pr 5.34
24 Escala definida por el usuario 1,000 Pr11.21
25 Cadigo de seguridad del usuario 0 Pr11.30
27 Referencia de teclado inicial 0 Pr1.51
28 Duplicacién de parametro no Pr 11.42
29 Ajuste a parametros por defecto no Pr11.43
30 Seleccionar modo de rampa 1 Pr 2.04
31 Seleccionar modo de parada 1 Pr 6.01
32 Seleccionar V/f dinamica OFF (0) Pr5.13
33 Seleccionar deteccion de motor en giro 0 Pr 6.09
34 Seleccionar modo de terminal B7 dig Pr 8.35
35 Funcion de salida digital (terminal B3) n=0 Pr 8.41
36 Funcién de salida analdgica (terminal B1) Fr Pr7.33
37 Frecuencia de conmutacién maxima (kHz) 3 Pr5.18
38 Autoajuste 0 Pr5.12
39 Frecuencia nominal del motor (Hz) 50,0 60,0 Pr 5.06
40 Numero de polos del motor Auto Pr5.11
4 Seleccionar modo de tension Url Pr5.14
42 | Aumento de tension a baja frecuencia (%) 3,0 Pr5.15
43 Velocidad en baudios de comunicaciones serie 19,2 Pr11.25
44 Direccion de comunicaciones serie 1 Pr11.23
45 | Version de software Pr11.29
46 Umbral de intensidad para liberar freno (%) 50 Pr12.42
47 Umbral de intensidad para aplicar freno (%) 10 Pr12.43
48 Frecuencia para liberar freno (Hz) 1,0 Pr12.44
49 Frecuencia para aplicar freno (Hz) 2,0 Pr12.45
50 Retardo anterior a aplicar freno (s) 1,0 Pr12.46
51 Retardo posterior a liberar freno (s) 1,0 Pr12.47
52 Direccion de nodo del bus de campo 0 Pr15.03
53 Velocidad en baudios del bus de campo 0 Pr 15.04
54 Diagnésticos de bus de campo 0 Pr 15.06
55 Ultima desconexion Pr10.20
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. N Por defecto Parametro correspondiente de .
Param. Descripcién . . Ajuste
Eur USA menu extendido
56 Desconexion anterior a Pr 55 Pr10.21
57 Desconexion anterior a Pr 56 Pr10.22
58 Desconexion anterior a Pr 57 Pr10.23
59 Activar programa PLC ladder 0 Pr11.47
60 Estado del programa PLC ladder Pr11.48
61 Parametro configurable 1
62 Parametro configurable 2
63 Parametro configurable 3
64 Parametro configurable 4
65 Parametro configurable 5
66 Parametro configurable 6
67 Parametro configurable 7
68 Parametro configurable 8
69 Parametro configurable 9
70 Parametro configurable 10
7 Parametro de configuracién Pr 61 Pr11.01
72 Parametro de configuracion Pr 62 Pr11.02
73 Parametro de configuracion Pr 63 Pr11.03
74 Parametro de configuracion Pr 64 Pr 11.04
75 Parametro de configuracion Pr 65 Pr 11.05
76 Parametro de configuracion Pr 66 Pr 11.06
77 Parametro de configuracion Pr 67 Pr11.07
78 Parametro de configuracion Pr 68 Pr11.08
79 Parametro de configuracion Pr 69 Pr11.09
80 Parametro de configuracion Pr 70 Pr11.10
81 Referencia de frecuencia seleccionada Pr1.01
82 Referencia anterior a rampa Pr1.03
83 Referencia posterior a rampa Pr2.01
84 Tension de bus de CC Pr 5.05
85 Frecuencia del motor Pr5.14
86 Tensién del motor Pr 5.02
87 Velocidad del motor Pr 5.04
88 |Intensidad del motor Parametros de diagndstico Pr 4.01
de solo lectura
89 Corriente activa del motor Pr 4.02
920 Lectura de de E/S digital Pr 8.20
91 Indicador de referencia activada Pr1.11
92 Indicador de marcha atras seleccionada Pr1.12
93 Indicador de velocidad lenta seleccionada Pr1.13
94 Nivel de entrada analdgica 1 Pr 7.01
95 Nivel de entrada analdgica 2 Pr 7.02
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Figura 9-1 Diagrama légico del menu 0
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Descripcion de parametros avanzados

10.1 Descripcion
Tabla 10-1 Descripcion de los menus
Menu Descripcion

1 Referencia de frecuencia/velocidad

2 Rampas

3 E/S de frecuencia, realimentacion de velocidad y control de velocidad
4 Control de intensidad

5 Control del motor

6 Secuenciador y reloj

7 E/S analégica

8 E/S digital

9 Légica programable, potenciémetro motorizado y suma binaria
10 Estado y diagnésticos

11 Configuracion general del accionamiento

12 Detectores de umbral y selectores de variables

14 Controlador PID de usuario
15* Parametros de médulo de aplicacion

18 Menu de aplicaciones 1

20 Menu de aplicaciones 2

21 Parametros del motor auxiliar

*Sélo se muestra cuando se instala un médulo opcional en el Commander SK.

En la Tabla 10-2 se proporcionan las claves de codificacidon que aparecen en las tablas de parametros siguientes.

Tabla 10-2 Clave de codificaciéon de parametros

Codigo Atributo

Bit Parametro de 1 bit

SP Reservado: no utilizado
Filtrado: los parametros cuyos valores pueden variar rapidamente se

Fl filtran cuando se muestran en el teclado del accionamiento para facilitar
su visualizacion.

DE Destino: indica que éste puede ser un parametro de destino.

Txt Texto: el parametro utiliza cadenas de texto en lugar de nimeros.

VM Variable maxima: variacién maxima que puede sufrir este parametro.

DP Decimales: indica el numero de decimales que puede incluir este
parametro.
No predeterminado: este parametro no se modifica cuando se cargan

ND valores por defecto (excepto durante la fabricacion del accionamiento o
cuando se produce un error de EEPROM).
Dependiente del valor nominal: este parametro puede tener valores y

RA rgngos distintos cop accionamigntos de tensi(?n e intensidad nomi'ne.ll
diferentes. SmartStick no transfiere estos parametros cuando el régimen
nominal del accionamiento de destino y de origen es diferente.

NG No duplicafio: no se transfiere a SmartStick, o desde esta tarjeta, durante
la duplicacion.

NV No visible: no visible en el teclado.

PT Protegido: no se puede utilizar como destino.

Us Almacengmiento de usuario: sg guarda en la memoria EEPROM del
accionamiento cuando el usuario almacena un parametro.

RW Lectura/escritura: puede introducirlo el usuario.
Bit por defecto uno/sin signo: los parametros de bits en los que este

BU indicador esta ajgsta}do en uno tienen el valor uno por defecto (los demas
parametros de bits tienen el valor cero por defecto). Los parametros que
no son de bits son unipolares si este indicador es uno.

PS Almacenamiento gl apagar: se guarda autqméticamente en la memoria
EEPROM del accionamiento al apagar el sistema.
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10.2 Menu 1: seleccién de referencia de velocidad, limites y filtros
Tabla 10-3 Parametros del menu 1: descripciones de una linea
Parametro Rango Por defecto | Ajuste Veloci.d ad.('ie
actualizacion
1.01 Referencia de frecuencia seleccionada {81} +550,0 HZ* 5ms
1.02 | Referencia de filtro anterior a salto +550,0 Hz 5ms
1.03 | Referencia anterior a rampa {82} +550,0 Hz 5ms
1.04 | Compensacion de referencia +550,0 Hz 0,0 5ms
1.05 | Referencia de velocidad lenta {15} 0,0 2400,0 Hz 1,5 5ms
1.06 | Velocidad maxima fijada {02} 0,0 a 550,0 Hz 22?523 B
1.07 | Velocidad minima fijada {01} 0,0 a Pr1.06 0,0 B
1.08 | No utilizado
1.09 | Seleccionar compensacion de referencia OFF(0) u On(1) OFF(0) 5ms
1.10 | Permitir referencias negativas {17} OFF(0) u On(1) OFF(0) B
1.1 Indicador de referencia activada {91} OFF(0) u On(1) 2ms
1.12 | Indicador de marcha atras seleccionada {92} OFF(0) u On(1) 2ms
1.13 | Indicador de velocidad lenta seleccionada {93} OFF(0) u On(1) 2ms
1.14 | Selector de referencia Al APZF(((;)) ?L;Z;)P’?;:Z(SP)I’(Z) A1.A2(0) 5ms
1.15 | Selector de velocidad prefijada 0a8 0 5ms
1.16 | No utilizado
1.17 | Referencia de teclado +550,0 Hz 0,0 B
1.18 | Referencia de precision aproximada +550,0 Hz 0<,0 5ms
1.19 | Referencia de precision exacta 0,000 a 0,099 Hz 0,000 5ms
1.20 | Desactivar actualizacion de referencia de precision OFF(0) u On(1) OFF(0) 5ms
1.21 | Velocidad prefijada 1 {18} +550,0 Hz 0,0 5ms
1.22 | Velocidad prefijada 2 {19} +550,0 Hz 0,0 5ms
1.23 | Velocidad prefijada 3 {20} +550,0 Hz 0,0 5ms
1.24 | Velocidad prefijada 4 {21} +550,0 Hz 0,0 5ms
1.25 | Velocidad prefijada 5 +550,0 Hz 0,0 5ms
1.26 | Velocidad prefijada 6 +550,0 Hz 0,0 5ms
1.27 | Velocidad prefijada 7 +550,0 Hz 0,0 5ms
1.28 | Velocidad prefijada 8 +550,0 Hz 0,0 5ms
1.29 | Referencia de salto 1 0,0 a 550,0 Hz 0,0 B
1.30 | Banda de referencia de salto 1 0,0a25Hz 0,5 B
1.31 Referencia de salto 2 0,0 a 550,0 Hz 0,0 B
1.32 | Banda de referencia de salto 2 0,0a25Hz 0,5 B
1.33 | Referencia de salto 3 0,0 a 550,0 Hz 0,0 B
1.34 | Banda de referencia de salto 3 0,0a25Hz 0,5 B
1.35 | Referencia en zona de eliminacion OFF(0) u On(1) 5ms
1.36 | Referencia analogica 1 + 550,0 Hz* 5ms
1.37 | Referencia analégica 2 + 550,0 Hz* 5ms
1.38 | Porcentaje de compensacion +100,0% 0,0 5ms
1.39 | No utilizado
1.40 | No utilizado
1.41 | Seleccionar referencia analdgica 2 OFF(0) u On(1) On(1) 5ms
1.42 | Seleccionar referencia prefijada OFF(0) u On(1) OFF(0) 5ms
1.43 | Seleccionar referencia de teclado OFF(0) u On(1) OFF(0) 5ms
1.44 | Seleccionar referencia de precision OFF(0) u On(1) OFF(0) 5ms
1.45 | Bit de seleccion prefijada 0 OFF(0) u On(1) OFF(0) 5ms
1.46 | Bit de seleccion prefijada 1 OFF(0) u On(1) OFF(0) 5ms
1.47 | Bit de seleccion prefijada 2 OFF(0) u On(1) OFF(0) 5ms
1.48 | No utilizado
1.49 | Indicador de referencia seleccionada 1ab 5ms
1.50 |Indicador de referencia prefijada seleccionada 1a8 5ms
1.51 Referencia de teclado inicial {27} 0(zero), LASt(1), PrS1(2) 0(zero) n/d
* El valor maximo es Pr 1.06 o Pr 21.01
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Figura 10-4 Diagrama légico del mena 1D
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Parametro Descripcién de
x.00 parametros

Comunicaciones | CT-Modbus Programacién del

. Descripcion de
Serie RTU PLC Iadder CTSOﬂ Menu O m
“ Referencia de frecuencia seleccionada

Bit | SP| FI |DE | Txt|VM | DP | ND | RA|NC | NV | PT | US |[RW|BU | PS
1 1 1 1 1

Introduccion Teclado y pantalla

Codigo

Rango +550,0 Hz

Velocidad de actualizacion |5 ms

Indicacion de la referencia que utiliza el accionamiento. Se usa para configurar el sistema y detectar fallos.

“ Referencia de filtro anterior a salto

Bit | SP| FI |DE | Txt|VM | DP | ND | RA|NC | NV | PT | US |[RW|BU | PS
1 1 1 1 1

Codigo

Rango +550,0 Hz

Velocidad de actualizacion |5 ms

Bit [ SP| FI |[DE | Txt|VM|DP |ND|RA|NC|NV|PT |US|RW|BU|PS
1 1 1 1 1

Codigo

Rango +550,0 Hz

Velocidad de actualizacion |5 ms

Indicacioén de la referencia que utiliza el accionamiento para configurar el sistema y detectar fallos.

N Bit [SP | Fl |DE | Txt|VM|DP | ND|RA|NC]|NV]|PT|US|RW|BU]PS
Codigo
1 1 1 1
Rango +550,0 Hz
Por defecto 0,0

Velocidad de actualizacion |5 ms

Consulte Pr 1.09 en la pagina 38.

“ Referencia de velocidad lenta

. Bit | SP| FI |DE|Txt |[VM | DP |[ND|RA|NC|NV|PT|US|RW|BU]|PS
Cédigo
1 1 1 1
Rango 0,0 a400,0 Hz
Por defecto 1,5

Velocidad de actualizacion |5 ms

Referencia utilizada para la marcha lenta. Para obtener informacion detallada sobre el momento en que se puede activar el modo de velocidad lenta,
consulte la seccion 10.7 Menu 6: secuenciador y reloj del accionamiento.

. Bit | SP| FI |DE|Txt [VM | DP |[ND|RA|NC|NV|PT|US|RW|BU]|PS
Cédigo
1 1 1 1
Rango 0,0 a550,0 Hz
EUR: 50,0
Por defecto USA: 60.0

Parametro de motor auxiliar | Pr 21.01

Velocidad de actualizacion [ Nivel de referencia

Este parametro establece un limite simétrico en ambas direcciones de rotacion.

Define la referencia de frecuencia maxima absoluta del accionamiento. La compensacién de deslizamiento y el limite de intensidad pueden hacer
que la frecuencia del motor aumente aun mas.
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1.07 Velocidad minima fijada

L Bit [SP| FI |[DE|Txt|VM|DP |ND|RA|NC|NV|PT |US|RW|BU|PS
Caodigo
1 1 1 1 1
Rango 0,0 a 550,0 Hz
Por defecto 0,0

Parametro de motor auxiliar | Pr 21.02

Velocidad de actualizacion | Nivel de referencia

Se utiliza en el modo unipolar para definir la velocidad minima fijada del accionamiento. Se puede anular si el parametro de bloqueo de la velocidad
maxima Pr 1.06 se ajusta por debajo de Pr 1.07. Inactivo durante la marcha lenta. Si Pr 1.10 se ajusta en On, Pr 1.07 es 0,0.

Parametro no utilizado I

Seleccionar compensacion de referencia

Bit [ SP| FI [DE|Txt|{VM|DP |[ND|RA|NC|NV|PT|US|RW|BU|PS
1 1 1
Por defecto OFF(0)

Velocidad de actualizacion |5 ms

Codigo

Cuando este parametro se ajusta en OFF, la referencia tiene el siguiente origen:
Pr 1.01 = referencia seleccionada x (100 + Pr 1.38) / 100

Cuando se ajusta en ON, la referencia tiene el siguiente origen:
Pr 1.01 = Referencia seleccionada + Pr 1.04

Permitir referencias negativas

Bit [ SP| FI |[DE|Txt|VM|DP |ND|RA|NC|NV|PT |US|RW|BU|PS
1 1 1
Por defecto OFF(0)

Codigo

Velocidad de actualizacion | Nivel de referencia

0: OFF Permitir referencias negativas desactivado

1: On Permitir referencias negativas activado
Debe ajustarse cuando el usuario necesita cambiar la direccion de rotacién con una referencia negativa. Si no se ajusta, se interpreta que todas las
referencias negativas tienen valor cero. Las referencias negativas posibles son:

Velocidades prefijadas 1 a 8

Referencia de teclado

Referencia de precision

Referencia analdgica del moédulo de opciones de E/S

Referencia de un médulo de opciones de comunicacion

Ambas entradas analdgicas estandar son unipolares y el ajuste de este bit no permite aplicar referencias analdgicas bipolares al accionamiento.
No obstante, el médulo de opciones de E/S dispone de una entrada bipolar para este fin.

Escala de entrada analoégica

FREQ_MAX FREQ_MAX
Pr1.07
O Pr21.02
T
-100% 100%  ||-100% 100%
]
[}
[}
|
|
|
|
: -FREQ_MAX
Pr1.10 = 0 (Modo unipolar) Pr1.10 = 1 (Modo permitir referencias negativas)
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Parametro Descripcién de

Comunicaciones | CT-Modbus Programacién del . Descripcion de
x.00 parametros Tedlado y pantalla serie RTU PLC ladder CTSoft | Meni 0

Indicador de referencia activada

Introduccion

Indicador de marcha atras seleccionada

Indicador de velocidad lenta seleccionada
Bit | SP| FI |DE|Txt [VM | DP |[ND|RA|NC|NV|PT|US |RW|BU]|PS

1 1 1 1
Velocidad de actualizacion |2 ms

Cédigo

El secuenciador del accionamiento definido en el menu 6 controla estos indicadores. Seleccionan la referencia apropiada conforme a la logica del
accionamiento.

Bit | SP| FI |[DE | Txt|VM | DP |ND|RA|NC|NV|PT |US|RW|BU|PS
Codigo
1 1 1 1
Rango A1.A2(0), A1.Pr(1), A2.Pr(2), Pr(3), PAd(4), Prc(5)
Por defecto A1.A2(0)

Parametro de motor auxiliar | Pr 21.03

Velocidad de actualizacion |5 ms

Este parametro se utiliza para seleccionar un referencia de velocidad para el motor 1, como sigue:

A1.A2 Referencia analdgica 1 6 2 seleccionada por entrada de terminal

A1.Pr Referencia analdgica 1 (corriente) o 3 velocidades prefijadas seleccionadas por entrada de terminal
A2.Pr Referencia analdgica 2 (tensién) o 3 velocidades prefijadas seleccionadas por entrada de terminal
Pr 4 velocidades prefijadas seleccionadas por entrada de terminal

PAd  Referencia de teclado seleccionada

Prc Referencia de precision seleccionada

Para usuarios actuales del Commander SE:

aRred2e

Pr 1.14 (Pr 21.03) no esta automaticamente configurado para los modos 1 a 3 en el Commander SK. Para permitir la seleccion de las velocidades
prefijadas es necesario asignar entradas digitales a Pr 1.45 y Pr 1.46. En las tablas siguientes se muestran las configuraciones posibles:
Con valores por defecto para Europa (EUR)

Pri14 Termin.al B4 Termin.al B7 Pr 1.49
Destino Destino
A1.A2(0) Pr 6.29 Pr1.41 Seleccionado por entrada
de terminal
A1.Pr(1) Pr1.45 Pr1.46 1
A2.Pr(2 Pr1.45 Pr1.46 2
Pr(3) Pr1.45 Pr1.46 3
PAd(4) 4
Prc(5) 5
Con valores por defecto para EE.UU. (USA)
Pri14 Termin.al B4 Termin.al B7 Pr 1.49
Destino Destino
A1.A2(0) Pr 6.31 Pr1.41 Seleccionado por entrada
de terminal
A1.Pr(1) Pr1.45 Pr1.46 1
A2.Pr(2 Pr1.45 Pr1.46 2
Pr(3) Pr1.45 Pr1.46 3
PAd(4) 4
Prc(5) 5

Cuando este parametro se ajusta en 0, la referencia seleccionada depende del estado de los parametros de bits Pr 1.41 a Pr 1.44. Estos bits van a
estar controlados por entradas digitales para que sea posible seleccionar esas referencias mediante control externo. Cuando se ajusta cualquiera de
los bits, se selecciona la referencia apropiada (indicada por Pr 1.49). Si se ajusta mas de un bit, se concede prioridad al de numeracién mas alta.
En los modos 1y 2 se selecciona una velocidad prefijada en lugar de la tensién o la intensidad cuando la referencia prefijada elegida es una

velocidad prefijada distinta de la velocidad prefijada 1. Esto ofrece al usuario la posibilidad de elegir entre la intensidad, o la tensién, y 3 referencias
prefijadas con dos entradas digitales solamente.
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NOTA
Cuando Pr 1.14 se ajusta en 5 (Prc), Pr 1.04, Pr 1.09 y Pr 1.38 no se pueden utilizar.

Pr1.41 Pr1.42 Pr1.43 Pr1.44 Referencia seleccionada Pr1.49
0 0 0 0 Referencia analdgica 1 (A1) 1
1 0 0 0 Referencia analdgica 2 (A2) 2
X 1 0 0 Referencia prefijada (Pr) 3
X X 1 0 Referencia de teclado (PAd) 4
X X X 1 Referencia de precision (Prc) 5

Referencia de teclado
Si la referencia de teclado esta seleccionada, el secuenciador del accionamiento se controla directamente con las teclas del teclado y el parametro
de referencia de teclado (Pr 1.17) se selecciona. Los bits de secuencia, Pr 6.30 a Pr 6.34, no producen efecto y la velocidad lenta se desactiva.

NOTA

El teclado del accionamiento no dispone de botdn de avance/retroceso. Cuando necesite el avance/retroceso en el modo de teclado, consulte la
forma de configurarlo en Pr 11.27.

Para usuarios actuales del Commander SE:
En el Commander SE, Pr 1.14 (Pr 21.03) se corresponde con Pr 05.
En el Commander SK, Pr 11.27 corresponde a Pr 05.

Si se utiliza Pr 05 o Pr 11.27 en una configuracién del sistema determinada y luego se usa Pr 1.14 (Pr 21.03) para cambiar esta configuracion,
aunque se mantengan los mismos valores de Pr 05 y Pr 1.14 (Pr 21.03), el valor mostrado que refleja la configuracién de Pr 05 (Al.AV, AV.Pr etc.)
no cambiara al ajuste de Pr 1.14 (Pr 21.03).

“ Selector de velocidad prefijada

Bit | SP| FI | DE|Txt |[VM | DP [ND |RA|NC|NV |PT|US|RW|BU]|PS
Codigo
1 1 1
Rango 0a8
Por defecto 0

Velocidad de actualizacion |5 ms

Este parametro se utiliza para seleccionar una referencia de velocidad prefijada, como sigue:

Velocidad prefijada seleccionada por entrada de terminal

Velocidad prefijada 1 seleccionada si Pr 1.49 = 3, A1 seleccionado si Pr 1.49 = 1 y A2 seleccionado si Pr1.49 = 2
Velocidad prefijada 2 seleccionada

Velocidad prefijada 3 seleccionada

Velocidad prefijada 4 seleccionada

Velocidad prefijada 5 seleccionada

Velocidad prefijada 6 seleccionada

Velocidad prefijada 7 seleccionada

Velocidad prefijada 8 seleccionada

O~NOOGAWN=0

Con un valor distinto de 0 o 1, la velocidad prefijada correspondiente se convertira en la referencia seleccionada (Pr 1.01).

Cuando este parametro se ajusta en 0, la velocidad prefijada seleccionada depende del estado de los parametros de bits Pr 1.45, Pr 1.46 y Pr 1.47.
Estos bits van a estar controlados por entradas digitales para que sea posible seleccionar esas velocidades prefijadas mediante control externo.
La seleccion de valores prefijados depende del codigo binario generado por los bits indicados a continuacion:

Pr 1.47 Pr 1.46 Pr 1.45 Prefijado seleccionado Pr 1.50
0 0 0 1(si Pr1.49 = 3)
0 0 1 2
0 1 0 3
0 1 1 4
1 0 0 5
1 0 1 6
1 1 0 7
1 1 1 8

Pr 1.50 indica la velocidad prefijada seleccionada en todo momento.

Si la referencia seleccionada por Pr 1.14 (o Pr 21.03) es 1 6 2 (intensidad o tensién) y el valor prefijado seleccionado es distinto de 1, se selecciona
un valor prefijado en lugar de la intensidad o la tension. Esto ofrece al usuario la posibilidad de elegir entre la intensidad, o la tensién, y 3 referencias
prefijadas con dos entradas digitales solamente.
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.. | Parametro Descripcion de Comunicaciones | CT-Modbus Programacion del . Descripcion de
Introduccion x.00 pardmetros Teclado y pantalla serie RTU PLC ladder CTSoft | Menu 0 m
117 Referencia de teclado
L Bit | SP| FI |DE | Txt |VM [DP |ND | RA|[NC |NV | PT | US |[RW|BU | PS
Codigo
1 1 1 1 1
Rango +550,0 Hz
Por defecto 0,0
Velocidad de actualizacién | Nivel de referencia

Este parametro es la referencia que se utiliza cuando se selecciona la referencia del teclado.
Su rango depende del ajuste de Pr 1.10:

Pr1.10 Rango
0: OFF Pr1.07 a 550 Hz o Pr 21.02 a 550 Hz
1: On 550 Hz

“ Referencia de precision aproximada

Bit | SP| FI |[DE | Txt |VM |[DP |ND | RA|[NC |NV | PT |US |RW|BU | PS
Codigo
1 1 1 1
Rango +550,0 Hz
Por defecto 0,0

Velocidad de actualizacion |5 ms

— -

N Bit [SP| FI |[DE | Txt[VM |DP [ND|RANC|NV|PT|US|RW|BU]|PS
Codigo
3 1 1 1
Rango 0,000 a 0,099 Hz
Por defecto 0,000

Velocidad de actualizacion |5 ms

La resolucion de la frecuencia normal del accionamiento es 0,1 Hz.

Al seleccionar estos dos parametros como referencia, se elige automaticamente un control de alta resoluciéon (a menos que se alcance limite de
frecuencia o se active la compensacién de deslizamiento). En este caso, la frecuencia tiene una resolucién de 0,001 Hz. Pr 1.18 define la referencia
(positiva o negativa) con una resolucion de 0,1 Hz. Pr 1.19 define la parte exacta de la referencia (siempre positiva). Pr 1.18 + Pr 1.19 proporciona la
referencia final. Por consiguiente, Pr 1.19 aumenta las referencias positivas alejandolas de cero, y reduce las referencias negativas hacia cero.

“ Desactivar actualizacion de referencia de precision
——— -

Bit [SP | FI |DE | Ixt[VM|DP [ND|RA|NC|NV]|PT]US|RW|BU]PS
1 1 1

Por defecto OFF(0)

Velocidad de actualizacion |5 ms

Codigo

0: OFF Desactivar actualizacion de referencia de precision desactivado
1: On Desactivar actualizacion de referencia de precision activado

Cuando este parametro se ajusta en OFF, la referencia anterior a la rampa (Pr 1.01) se actualiza con los parametros de referencia de precision
(Pr1.18 y Pr 1.19). La referencia anterior a la rampa se actualiza de inmediato cuando los parametros de referencia de precision se modifican
mientras este parametro esta ajustado en OFF.

Si este parametro esta ajustado en On, los parametros de actualizacién de la referencia de precision (Pr 1.18 y Pr 1.19) se leen y actualizan de
forma continua en la memoria interna, pero la referencia anterior a la rampa (Pr 1.01) no se actualiza. Como la referencia de precision se tiene que
definir en dos parametros, el parametro que se ajusta en On impide que la referencia se actualice mientras se modifican los parametros. Esto impide
que los datos se distorsionen.
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Codigo

Velocidad prefijada 1

Velocidad prefijada 2

Velocidad prefijada 3

Velocidad prefijada 4

Velocidad prefijada 5

Velocidad prefijada 6

Velocidad prefijada 7

Velocidad prefijada 8

Bit | SP | FI | DE | Txt | VM

DP | ND

RA

NC

NV

PT | US |RW

BU | PS

Rango

+550,0 Hz

Por defecto

0,0

Velocidad de actualizaciéon

5ms

Define las velocidades prefijadas 1 a 8.

Las velocidad prefijadas estan limitadas por la velocidad maxima fijada (Pr 1.06).

NOTA

Las velocidades prefijadas no recuperan el valor de bloqueo maximo si el valor del parametro de bloqueo (Pr 1.06) se ha reducido previamente.

Referencia de salto 1

Referencia de salto 2

Referencia de salto 3

FI | DE |

N Bit | SP "Txt [VM |DP |ND | RA [NC | NV | PT | US [RW | BU | PS
Codigo
1 1 1 1
Rango 0a550,0 Hz
Por defecto 0,0
Velocidad de actualizacion | Nivel de referencia
Consulte la descripcion de Pr 1.30, Pr 1.32 y Pr 1.34.
Banda de referencia de salto 1
Banda de referencia de salto 2
Banda de referencia de salto 3
. Bit | SP| FI |DE | Txt |[VM | DP [ND |RA|NC|NV |PT|US |RW|BU]|PS
Codigo
1 1 1 1
Rango 0,0a25,0Hz

Por defecto

0,5

Velocidad de actualizaciéon

Nivel de referencia

Para evitar un funcionamiento continuo a una velocidad que pueda causar resonancia mecanica, se proporcionan tres referencias de salto.
Cuando un parametro de referencia de salto se ajusta en 0, ese filtro se desactiva. Los parametros de banda de referencia de salto definen el
rango de frecuencia o de velocidad, en cualquier parte de la referencia de salto programada, por encima del cual se rechazan las referencias.
Por consiguiente, la banda de rechazo actual es dos veces la programada en estos parametros, y los parametros de referencia de salto definen
el centro de la banda. Cuando la referencia seleccionada se encuentra en una banda, el limite inferior de la banda se transmite a las rampas para
que la referencia tenga siempre un valor menor que el demandado.

1.35 Referencia en zona de eliminacion
i Bit | SP| FI |[DE|Txt |VM |[DP |[ND|RA[NC|NV|PT|[US|RW|BU]|PS
Caodigo
1 1 1 1
Velocidad de actualizacion |5 ms

Este parametro indica que la referencia selecciona esta incluida en una de las regiones de la frecuencia de salto, de manera que la velocidad del

motor no es la demandada.
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Referencia analégica 1
Referencia analégica 2
. — — —
L Bit | SP| FI |DE | Txt |[VM | DP | ND | RA|NC |NV | PT |US |RW|BU | PS
Caodigo
1 1 1 1
Rango +550,0 Hz
Velocidad de actualizacion |5 ms

Estos parametros quedan bajo el control de entradas analdgicas, que deben ser referencias de frecuencia.

La entrada programada se convierte automaticamente a escala para que la entrada del 100,0% se corresponda con la velocidad maxima fijada
(Pr1.06 o Pr 21.01). Asimismo, el nivel de entrada del 0% corresponde al nivel de velocidad minimo (Pr 1.07 o Pr 21.02) si no se seleccionan

referencias negativas (Pr 1.10).

1.38 Porcentaje de compensacion
Codigo Bit | SP| FI |DE|Txt|VM | DP |ND | RA|NC|NV |PT |US|RW|BU|PS
1 1 1
Rango +100,0%
Por defecto 0,0
Velocidad de actualizacion |5 ms
Consulte Pr 1.09.
1.39a1.40 Parametros no utilizados I
Seleccionar referencia analégica 2
Seleccionar referencia prefijada
Seleccionar referencia de teclado
Seleccionar referencia de precision
Bit de seleccién prefijada 0
Bit de seleccion prefijada 1
Bit de seleccion prefijada 2
Codigo Bit [SP | FI |[DE | Txt [VM | DP [ND | RA | NC | NV | PT ] US |RW | BU | PS
1 1 1
Por defecto 0
Velocidad de actualizacién |5 ms

El objetivo de estos bits es permitir el control por terminales de entrada légicos para seleccionar la referencia externa (consulte Pr1.14 en la

pagina 39 y Pr 1.15 en la pagina 40).
Pr 1.41 Seleccionar referencia analdgica 2 (prioridad minima)
Pr 1.42 Seleccionar referencia prefijada
Pr 1.43 Seleccionar referencia de teclado
Pr 1.44 Seleccionar referencia de precisién (maxima prioridad)

Si hay varios de estos parametros activos, se aplica la maxima prioridad.

Parametro no utilizado

Indicador de referencia seleccionada

i Bit [SP| FI [DE | Txt [VM|DP |[ND|RA|NC|NV|PT]US|RW|BU]PS
Codigo

1 1 1 1
Rango 1ab
Velocidad de actualizacion |5 ms

Indica la referencia que se esta seleccionando.
1: Referencia analdgica 1 seleccionada
2: Referencia analégica 2 seleccionada
3: Referencia prefijada seleccionada
4: Referencia de teclado seleccionada
5: Referencia de precision seleccionada
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“ Indicador de referencia prefijada seleccionada
. Bit | SP| FI |[DE|Txt |VM [DP |ND | RA[NC | NV | PT | US |[RW|BU | PS
Caodigo
1 1 1 1
Rango 1a8
Velocidad de actualizacion |5 ms

Indica el valor prefijado que se esta seleccionando. Si Pr1.49 =1 6 2, el valor 1 indica que se esta seleccionando una de

las referencias analogicas.

=

Bit |[SP| FI [DE|Ixt[VM|DP [ND | RANC|NV|PT|US|RW|BU]|PS
Codigo
1 1 1 1
Rango 0(zero), LASt(1), PrS1(2)
Por defecto 0
Velocidad de actualizacién |n/d
Selecciona el valor de referencia del teclado inicial.
Valor Indicacion Funcién
0 0 La referencia de teclado es igual a cero.
1 LASt La referencia de teclado es el dltimo valor utilizado.
2 Prs1 La referencia de teclado se copia de Velocidad prefijada 1 (Pr 1.21).
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Comunicaciones | CT-Modbus
serie RTU

Parametro Descripcién de
x.00 parametros

Programacion del

Introduccion PLC ladder

Teclado y pantalla

CcTSoft | Menuo ’Descrlp:;lon de
parametros avanzados

10.3 Menu 2: rampas
Tabla 10-4 Parametros del menu 2: descripciones de una linea
Parametro Rango Por defecto Ajuste Velocl.d ad'(ile
actualizacion
2.01 Referencia posterior a rampa {83) +550,0 Hz 21 ms
2.02 | No utilizado
2.03 | Retencién de rampa OFF(0) u On(1) OFF(0) 128 ms
2.04 | Seleccionar modo de rampa {30} 0a3 1 B
2.05 | No utilizado
2.06 |Activar rampa S OFF(0) u On(1) OFF(0) B
2.07 Limite de aceleracion de rampa S 0,0 a 300,0 s2/100 Hz 3.1 B
Accionamiento de
g . 0 a AJUSTE_MAX 200 V: 375
2.08 | Tension de rampa estandar TENSION _CC V_ Accionamiento de B
- 400 V: 750 (EUR)
775 (USA)

2.09 | No utilizado
2.10 | Selector de rampa de aceleracion 0a9 0 5ms
211 Rampa de aceleracion 1 {03} 0,0 a 3200,0 s/100 Hz 5,0 5ms
2.12 | Rampa de aceleracion 2 0,0 a 3200,0 s/100 Hz 5,0 5ms
2.13 | Rampa de aceleracion 3 0,0 a 3200,0 s/100 Hz 5,0 5ms
2.14 | Rampa de aceleracion 4 0,0 a 3200,0 s/100 Hz 5,0 5ms
2.15 | Rampa de aceleracion 5 0,0 a 3200,0 s/100 Hz 5,0 5ms
2.16 | Rampa de aceleracion 6 0,0 a 3200,0 s/100 Hz 5,0 5ms
2.17 | Rampa de aceleraciéon 7 0,0 a 3200,0 s/100 Hz 5,0 5ms
2.18 |Rampa de aceleraciéon 8 0,0 a 3200,0 s/100 Hz 5,0 5ms
2.19 | Rampa de aceleracion lenta 0,0 a 3200,0 s/100 Hz 0,2 5ms
2.20 | Selector de velocidad de deceleracion 0a9 0 5ms
2.21 Rampa de deceleracion 1 {04} 0,0 a 3200,0 s/100 Hz 10,0 5ms
2.22 | Rampa deceleracion 2 0,0 a 3200,0 s/100 Hz 10,0 5ms
2.23 | Rampa de deceleracion 3 0,0 a 3200,0 s/100 Hz 10,0 5ms
2.24 | Rampa de deceleracion 4 0,0 a 3200,0 s/100 Hz 10,0 5ms
2.25 | Rampa de deceleracion 5 0,0 a 3200,0 s/100 Hz 10,0 5ms
2.26 | Rampa de deceleracion 6 0,0 a 3200,0 s/100 Hz 10,0 5ms
2.27 | Rampa de deceleracion 7 0,0 a 3200,0 s/100 Hz 10,0 5ms
2.28 | Rampa de deceleracion 8 0,0 a 3200,0 s/100 Hz 10,0 5ms
2.29 | Rampa de deceleracion lenta 0,0 a 3200,0 s/100 Hz 0,2 5ms
2.30 |Indicador de aceleracion seleccionada 1a8 5ms
2.31 Indicador de deceleracién seleccionada 1a8 5ms
2.32 | Bit 0 de seleccion de aceleracion OFF(0) u On(1) OFF(0) 5ms
2.33 | Bit 1 de seleccion de aceleracion OFF(0) u On(1) OFF(0) 5ms
2.34 | Bit 2 de seleccion de aceleracion OFF(0) u On(1) OFF(0) 5ms
2.35 | Bit 0 de seleccién de deceleracion OFF(0) u On(1) OFF(0) 5ms
2.36 |Bit 1 de seleccién de deceleracion OFF(0) u On(1) OFF(0) 5ms
2.37 | Bit 2 de seleccién de deceleracion OFF(0) u On(1) OFF(0) 5ms
2.38 | No utilizado
2.39 |Unidades de ajuste de rampa 0az2 1 B
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" Parametro Descripcién de Comunicaciones | CT-Modbus Programacion del . Descripcion de
Introduccion x.00 parametros Teclado y pantalla serie RTU PLC ladder CTSoft | Ment0 m
Figura 10-6 Diagrama légico del menu 2B
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Parametro Descripcion de

Comunicaciones | CT-Modbus Programacion del . Descripcion de
x.00 parametros Teclado y pantalla serie RTU PLC ladder CTSoft Mend 0

Referencia posterior a rampa
Bit | SP| FI |[DE|Txt [VM |[DP |[ND | RA|[NC|NV | PT |[US|RW]|BU]|PS
1 1 1 1 1 1

Introduccion

Codigo

Rango +550,0 Hz

Velocidad de actualizacion |21 ms

Aunque el rango de los ajustes a escala es de +550 Hz, el controlador de limite de intensidad puede incrementar el valor real del parametro por
encima de este rango (hasta un 20% > que la frecuencia maxima).

Esto queda reflejado en la pantalla del accionamiento cuando Pr 23 se ajusta en Fr (por defecto).

Parametro no utilizado I

Retencién de rampa

Bit |SP| FI [DE|Txt [VM |[DP |[ND |RA[NC|NV | PT |[US|RW]|BU|PS
1 1 1
Por defecto OFF(0)

Velocidad de actualizacion ]| 128 ms

Codigo

0: OFF Retencién de rampa desactivada

1: On Retencion de rampa activada
Si se ajusta este bit, la rampa se retiene. Si la rampa S esta activa, la aceleracion disminuye gradualmente hasta cero y la salida de la rampa describe
una curva con tendencia a una velocidad constante. La funcién de retencion de rampa se desactiva cuando se solicita la parada del accionamiento.

Seleccionar modo de rampa

N Bit | SP| FI |[DE|Txt [VM |[DP |[ND |RA|[NC|NV | PT [ US |[RW]|BU | PS
Codigo

1 1 1
Rango 0a3
Por defecto 1

Velocidad de actualizacion | Nivel de referencia

Este parametro dispone de 4 ajustes:

0: Rampa rapida

1: Rampa estandar con tensién normal del motor

2: Rampa estandar con alta tensién del motor

3: Rampa rapida con alta tensién del motor
El modo de rampa no afecta a la rampa de aceleracion. La salida aumenta con la rampa de aceleraciéon programada (conforme a los limites de
intensidad establecidos).

Rampa rapida

En los modos 0 y 3, la salida desciende con la rampa de deceleracion programada (conforme a los limites de intensidad establecidos).

Rampa estandar

En los modos 1y 2, el aumento de la tension hasta el nivel de la rampa estandar (Pr 2.08) hace que se ponga en funcionamiento un controlador
proporcional, cuya salida altera la demanda de corriente del motor. El controlador regula la tensién del bus de modo que el motor pierde mas
velocidad cuanto mas se aproxima a la velocidad cero. Cuando el motor alcanza la rampa de deceleracién programada, el controlador deja de actuar
y el accionamiento sigue desacelerando con la rampa programa. Si la tensién de la rampa estandar (Pr 2.08) se fija en un valor por debajo del nivel
nominal del bus de CC, el accionamiento no reduce la velocidad sino que marcha por inercia hasta detenerse.

Como la demanda de corriente se transfiere al controlador de intensidad que varia la frecuencia, los parametros de ganancia Pr 4.13 y Pr 4.14 deben
ajustarse en valores que garanticen un control optimo.
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Figura 10-8
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En los modos 0 y 1, la tension del motor se ajusta correctamente en funcion del parametro de tension nominal del motor; en los modos 2y 3 se
permite que la tension del motor aumente hasta 1,2 veces con respecto a su valor normal durante la deceleracion. Este aumento de la tensién
produce la saturacién del motor, lo que supone un incremento de las pérdidas y, a su vez, una reduccion de la cantidad de energia generada que se
transfiere desde el motor hasta el bus de CC con una rampa de deceleracion determinada. Segun la cantidad de energia que disipa el accionamiento
en el bus de CC controlado, los modos 2 y 3 permiten una deceleracién mas rapida que los modos 0 y 1, si el motor es capaz de resistir pérdidas
adicionales por disipacion.

NOTA

El modo 0 se suele seleccionar cuando se utiliza una resistencia de frenado (el modo 3 se puede seleccionar siempre que se desee, pero causa un
mayor calentamiento del motor debido a las altas pérdidas).

Activar rampa S
Bit | SP| FI |[DE|Txt [VM |[DP |[ND | RA|[NC|NV|PT |US|RW|BU | PS
1 1 1
Por defecto OFF(0)
Velocidad de actualizacién | Nivel de referencia

0: OFF Rampa S desactivada

1: On Rampa S activada
Al ajustar este parametro se activa la funcién de rampa S, que se desactiva durante la deceleracion si el controlador de tensién de rampa estandar
esta activo. Cuando el motor vuelve a acelerarse después de la deceleracion en rampa estandar, la rampa de aceleracion empleada por la funcién
de rampa S se pone a cero.

NOTA

La funcién de rampa S solo esta disponible si las rampas de aceleracion y deceleracion se especifican en s/100 Hz (Pr 2.39 = 1).

Codigo

2.07 Limite de aceleraciéon de rampa S
N Bit | SP| FI |[DE|Txt [VM |[DP |[ND | RA|[NC|NV | PT |US|RW|BU | PS
Codigo
1 1 1 1
Rango 0,0 a 300,0 s2/100 Hz
Por defecto 3.1

Velocidad de actualizacion | Nivel de referencia

Este parametro define el coeficiente maximo de cambio de aceleracién con que funciona el accionamiento.

Los valores por defecto se han elegido de manera que para rampas por defecto y velocidad maxima, si la rampa en S esta activada, las partes
curvas de la S corresponden al 25% de la rampa original.
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Figura 10-9
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programada |
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Puesto que la rampa se rampa se define en s/100 Hz (s/1000 Hz cuando Pr 2.39 = 0) y el parametro de rampa S en s2/100 Hz (32/1000 Hz cuando
Pr 2.39 = 0), el tiempo T de la parte “curva” de S se puede determinar con bastante facilidad dividiendo las dos variables:

T = Coeficiente de cambio de rampa S / Velocidad de rampa

La activacion de la rampa S incrementa el tiempo total de rampa en un intervalo T debido a que se afiade un valor T/2 adicional en cada extremo de
la rampa para generar S.

L Bit |[SP| FI [DE|Txt[VM |[DP |[ND |RA[NC|NV | PT |[US|RW]|BU|PS
Codigo

1 1 1 1 1
Rango 0 a AJUSTE_MAX_TENSION_CC V

Accionamiento de 200 V nominal: 375
Accionamiento de 400 V nominal: EUR: 750, USA: 775

Velocidad de actualizacion | Nivel de referencia

Por defecto

Esta tension representa el nivel en los modos de rampa estandar. Si se ajusta en un valor demasiado bajo, la maquina marcha por inercia hasta
detenerse. Si se ajusta en un valor demasiado alto y no se utiliza resistencia de frenado, puede sufrir una desconexion OV. El nivel minimo debe ser
mas alto que la tension generada en el bus de CC por la tensién de alimentacién mayor.

Por lo general, el bus de CC debera tener una tension aproximada equivalente a la media cuadrética de la tension de alimentacion x 2.

NOTA

El accionamiento se desactiva si la frecuencia de salida no disminuye en 10 segundos a partir del momento en que el accionamiento recibe la orden
de detenerse. Esto puede ocurrir a baja velocidad cuando se utilizan cables largos y una alimentacion insuficiente.

Parametro no utilizado I

Selector de rampa de aceleracion

N Bit [SP| FI |[DE | Txt [VM|DP [ND|[RA|[NC|NV | PT |US|RW|BU|PS
Codigo

1 1 1
Rango 0a9
Por defecto 0

Velocidad de actualizacion |5 ms

La rampa de aceleracion se selecciona de la manera siguiente.

0 Seleccion de rampa por entrada de terminal
1a8 Rampa definida por numero de parametro; es decir, 1 = Pr 2.11, 2 = Pr 2.12, etc.
9 Seleccién de rampa por parametro Pr 1.50

Cuando el parametro Pr 2.10 se ajusta en 0, la rampa de aceleracién seleccionada depende del estado de los parametros de bits Pr 2.32 a Pr 2.34.
Estos bits van a estar controlados por entradas digitales para que sea posible seleccionar esas rampas mediante control externo. La seleccion de la
rampa depende del cddigo binario generado por los bits indicados a continuacion:
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Pr2.34 Pr2.33 Pr 2.32 Rampa definida por
0 0 0 Pr2.11
0 0 1 Pr2.12
0 1 0 Pr2.13
0 1 1 Pr2.14
1 0 0 Pr2.15
1 0 1 Pr2.16
1 1 0 Pr2.17
1 1 1 Pr2.18

Cuando el parametro Pr 2.10 se ajusta en 9, se selecciona automaticamente la rampa de aceleraciéon adecuada en funcién del valor del parametro
Pr 1.50. Esto permite programar una rampa de aceleracién para cada referencia. Como la nueva rampa de rampa se selecciona con la nueva
referencia, se aplica una aceleracion similar al valor prefijado seleccionado cuando es necesario acelerar el motor hasta la velocidad prefijada.

Rampa de aceleracion 1

Rampa de aceleracion 2

Rampa de aceleracion 3

Rampa de aceleracion 4

Rampa de aceleracion 5

Rampa de aceleracion 6

Rampa de aceleracion 7

Rampa de aceleracion 8

L Bit [SP| FI [DE|Txt[VM|[DP [ND|RA|[NC|NV|PT |US|RW|BU|PS
Codigo
1 1 1 1
Rango 0 a 3200,0 s/100 Hz (o s/10 Hz 0 s/1000 Hz si Pr2.39 =0 0 2)
Por defecto 5,0

Parametro de motor auxiliar | Pr 21.04 para parametro Pr 2.11 solamente

Velocidad de actualizacion |5 ms

NOTA

Cuando alterne las velocidades prefijadas y utilice las rampas de aceleracion prefijadas, se usara la rampa de aceleracion asociada a la velocidad
prefijada que debe alcanzarse; es decir, si cambia la velocidad prefijada 3 por la 4, se aplicara la rampa de aceleracion 4.

Si activa y pone el accionamiento a una velocidad prefijada mediante los terminales de marcha adelante y marcha atras, se utilizara la rampa de
aceleracion prefijada asociada con la velocidad prefijada de funcionamiento.

“ Rampa de aceleracion de la velocidad lenta

L Bit [SP| FI [DE | Txt[VM|[DP [ND|RA|NC|NV|PT |US|RW|BU|PS
Cédigo
1 1 1 1
Rango 0 a 3200,0 s/100 Hz (0 s/10 Hz 0 s/1000 Hz si Pr2.39 =0 0 2)
Por defecto 0,2

Velocidad de actualizacion |5 ms

La rampa de aceleracién de la velocidad lenta s6lo se emplea cuando se acelera segun la referencia de velocidad lenta, y cuando se cambia la
referencia de la velocidad lenta.

Es posible programar ocho velocidades de aceleracién para el funcionamiento normal, mas una velocidad para la marcha lenta. Las rampas se
expresan en unidades de tiempo en funcion de cada cambio de 100 Hz ocurrido en la salida. Por consiguiente, si programa un tiempo de rampa de
5 segundos, la rampa tardara 2,5 segundos en pasar de 0 a 50 Hz (dependiendo del ajuste de Pr 2.39).

“ Selector de rampa de deceleraciéon

N Bit | SP| FI |[DE|Txt [VM |[DP |ND | RA|[NC|NV | PT [US |RW]|BU | PS
Codigo

1 1 1
Rango 0a9
Por defecto 0

Velocidad de actualizacion |5 ms

La rampa de deceleracién se selecciona de la manera siguiente.

0 Seleccion de rampa por entrada de terminal
1-8 Rampa definida por nimero de parametro; es decir 1 = Pr 2.21, 2 = Pr 2.22, etc.
9 Seleccion de rampa por parametro Pr 1.50
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Cuando el parametro Pr 2.20 se ajusta en 0, la rampa de deceleracion seleccionada depende del estado de los parametros de bits Pr 2.35 a Pr 2.37.
Estos bits van a estar controlados por entradas digitales para que sea posible seleccionar esas rampas mediante control externo. La seleccién de
rampa depende del cddigo binario generado por los bits indicados a continuacion:

Pr2.37 Pr 2.36 Pr 2.35 Rampa definida por
0 0 0 Pr2.21
0 0 1 Pr2.22
0 1 0 Pr2.23
0 1 1 Pr2.24
1 0 0 Pr2.25
1 0 1 Pr2.26
1 1 0 Pr2.27
1 1 1 Pr2.28

Cuando el parametro Pr 2.20 se ajusta en 9, se selecciona automaticamente la rampa de deceleracion adecuada en funcion del valor del parametro
Pr 1.50. Esto permite programar una rampa de deceleracion para cada referencia. Como la nueva rampa se selecciona con la nueva referencia,
se aplica una deceleracién similar al valor prefijado seleccionado cuando es necesario desacelerar el motor hasta la velocidad prefijada.

Rampa de deceleracion 1

Rampa de deceleracion 2

Rampa de deceleracién 3

Rampa de deceleracion 4

Rampa de deceleracién 5

Rampa de deceleracién 6

Rampa de deceleraciéon 7

Rampa de deceleracién 8

L Bit [SP| FI [DE|Txt[VM|[DP [ND|RA|[NC|NV|PT |[US|RW|BU|PS
Codigo
1 1 1 1
Rango 0 a 3200,0 s/100 Hz (o s/10 Hz 0 s/1000 Hz si Pr 2.39 = 0 0 2)
Por defecto 10,0

Parametro de motor auxiliar | Pr 21.05 para parametro Pr 2.21 solamente

Velocidad de actualizacion |5 ms

NOTA

Cuando alterne las velocidades prefijadas y utilice las rampas de aceleracion prefijadas, se usara la rampa de aceleracion asociada a la velocidad
prefijada que debe alcanzarse; es decir, si cambia la velocidad prefijada 3 por la 4, se aplicara la rampa de aceleracion 4.

Si activa y pone el accionamiento a una velocidad prefijada mediante los terminales de marcha adelante y marcha atras, se utilizara la rampa de
aceleracion prefijada asociada con la velocidad prefijada de funcionamiento.

“ Rampa de deceleracion de la velocidad lenta

N Bit | SP| FI |[DE|Txt [VM |[DP |[ND |RA|[NC|NV | PT [ US |RW]|BU | PS
Codigo
1 1 1 1
Rango 0 a 3200,0 s/100 Hz (0 s/10 Hz 0 s/1000 Hz si Pr2.39 =0 0 2)
Por defecto 0,2

Velocidad de actualizacion |5 ms

La rampa de deceleracién de la velocidad lenta sélo se utiliza cuando el accionamiento cambia la referencia de velocidad lenta o para detener el
accionamiento segun una referencia de velocidad lenta. No se utiliza para pasar de la marcha lenta al estado de marcha. Esto impide aplicar las
rampas rapidas, normalmente utilizadas con la velocidad lenta, cuando se cambia entre marcha y marcha lenta.

Es posible programar ocho rampas de deceleracién para el funcionamiento normal, mas una rampa para la marcha lenta. Las rampas se expresan
en unidades de tiempo en funcion de cada cambio de 100 Hz ocurrido en la salida. Por consiguiente, si programa un tiempo de rampa de

5 segundos, la rampa tardara 2,5 segundos en pasar de 50 Hz a 0 (dependiendo del ajuste de Pr 2.39).

2.30 Indicador de aceleracién seleccionada
L. Bit |[SP| FI [DE|Txt [VM | DP [ND |RA|[NC [NV | PT [US|[RW|BU|PS
Codigo
1 1 1 1
Rango 1a8
Velocidad de actualizacion |5 ms
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2.31 Indicador de deceleracion seleccionada
Codigo Bit | SP| FI [DE|[Txt|VM [ DP |[ND [RA|[NC [NV |PT |US|RW|BU|PS
1 1 1 1
Rango 1a8
Velocidad de actualizacién |5 ms
Bit 0 de seleccion de aceleracién
Bit 1 de seleccion de aceleracion
Bit 2 de seleccion de aceleracion
Bit 0 de seleccion de deceleracion
Bit 1 de seleccion de deceleracion
Bit 2 de seleccion de deceleracion
Codigo Bit | SP| FI |DE | Txt |VM [ DP |ND [ RA|NC [NV | PT | US |RW|BU | PS
1 1 1
Por defecto OFF(0)
Velocidad de actualizacion |5 ms

El objetivo de estos bits es permitir el control por terminales de entrada logicos para seleccionar la rampa externa (consulte Pr 2.10 en la pagina 50 y
Pr 2.20 en la pagina 51).

2.39 Unidades de velocidad de rampa
L Bit |[SP| FI [DE|Txt [VM |[DP |[ND | RA[NC|NV | PT |[US |RW]|BU | PS
Codigo
1 1
Rango O0az2
Por defecto 1
Velocidad de actualizaciéon | Nivel de referencia
Este parametro permite seleccionar 3 velocidades de rampa diferentes, como sigue:
0: s/1000 Hz
1: s/100 Hz (por defecto)
2: s/10Hz
Por consiguiente, entre 0 y 50 Hz:
0: Tiempo de rampa maximo de 160 segundos, resolucién 0,005 s
1: Tiempo de rampa maximo de 1600 segundos, resolucion 0,05 s
2: Tiempo de rampa maximo de 16000 segundos (>4 horas), resolucion 0,5 s
Ejemplo:
Si Pr 2.11 Velocidad de aceleracion 1 se ajusta en 10, se aplica el siguiente tiempo de aceleracion conforme al valor de Pr 2.39:
Pr2.39 0a100 Hz 0a50Hz
0 1s 0,5s
1 10s 5s
2 100's 50s
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10.4 Menu 3: umbrales de deteccion de velocidad y entrada y salida de frecuencia
Tabla 10-5 Parametros del menu 3: descripciones de una linea
Parametro Rango Por defecto Ajuste Velom.d ad.c'le
actualizacion

3.01 No utilizado

3.02 | No utilizado

3.03 | No utilizado

3.04 | No utilizado

3.05 Umbral de velocidad cero 0,0a20,0Hz 1,0 BR

3.06 | Ventana de velocidad 0,0 220,0 Hz 1,0 BR

3.07 No utilizado

3.08 No utilizado

3.09 No utilizado

3.10 No utilizado

3.1 No utilizado

3.12 No utilizado

3.13 | No utilizado

3.14 | No utilizado

3.15 No utilizado

3.16 | No utilizado

3.17 Escala de salida de frecuencia o PWM 0,000 a 4,000 1,000 BR

3.18 Frecuencia de salida maxima 1a10 kHz 5 B

3.19 No utilizado

3.20 No utilizado

3.21 No utilizado

3.22 | Referencia de frecuencia forzada +550,0 Hz 0,0 128 ms

3.23 | Selector de referencia de frecuencia forzada OFF(0) u On(1) OFF(0) 5ms

3.24 No utilizado

3.25 No utilizado

3.26 | No utilizado

3.27 No utilizado

3.28 | No utilizado

3.29 | Posicion 0 a 9999 B

3.30 | No utilizado

3.31 No utilizado

3.32 | Reiniciar contador de posicion OFF(0) u On(1) OFF(0) B

3.33 | Numerador de escalado de posicion 0,000 a 1,000 1,000 B

3.34 | Denominador de escalado de posicion 0,0 a 100,0 1,0 B

3.35 | No utilizado

3.36 | No utilizado

3.37 No utilizado

3.38 | No utilizado

3.39 | No utilizado

3.40 | No utilizado

3.41 No utilizado

3.42 | No utilizado

3.43 Frecuencia de referencia maxima 0,0 a 50,0 kHz 10,0 B

3.44 | Escalado de referencia de frecuencia 0,000 a 4,000 1,000 B

3.45 | Referencia de frecuencia 0,0 a 100,0% 5ms
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Entrada y salida de frecuencia

La entrada de frecuencia se utiliza como referencia de velocidad. En algunas aplicaciones se prefiere utilizar una entrada de frecuencia desde
un controlador en lugar de una sefial de 0 a +10 V o de 4 a 20 mA.

Introduccion

Esta entrada se convierte en un porcentaje de referencia de frecuencia (Pr 3.45), que se utiliza para proporcionar la referencia de velocidad
(como Pr7.01y Pr 7.02 del mena 7).

Esta entrada de frecuencia no se puede emplear para sincronizar la frecuencia.

La entrada y la salida de frecuencia no estan “enclavadas” ni sincronizadas en el accionamiento. La entrada de frecuencia se utiliza como referencia
de velocidad. El software calcula la frecuencia correcta de la salida a partir de esta entrada. El umbral de la entrada de frecuencia es de 10 V.

3.01 a3.04 Parametros no utilizados I

Umbral de velocidad cero

N Bit | SP| FI |[DE|Txt [VM |[DP |ND | RA|[NC [NV | PT [US |RW|BU | PS
Codigo
1 1 1 1
Rango 0,02 20,0 Hz
Por defecto 1,0

Velocidad de actualizacién | Lectura en segundo plano

Si la referencia posterior a la rampa (Pr 2.01) se encuentra al mismo nivel o por debajo del nivel definido por este parametro en cualquier direccion,
el indicador de velocidad cero (Pr 10.03) esta activado (On(1)); de lo contrario, el indicador se encuentra en OFF(0).

3.06 Ventana de velocidad
. Bit | SP| FI |[DE|Txt [VM |[DP |[ND | RA|[NC|NV|PT |[US|RW|BU]|PS
Codigo
1 1 1 1
Rango 0,0 220,0 Hz
Por defecto 1,0

Velocidad de actualizaciéon | Lectura en segundo plano

Este parametro define la ventana de “velocidad” que delimita el punto de velocidad prefijado en el que aparece la indicacion de “velocidad maxima”
(Pr10.06 = On(1). Por consiguiente, la ventana de “velocidad” se define como la velocidad ajustada +(Pr 3.06 / 2).

El sistema sensor de velocidad también incluye un mecanismo de desconexion por exceso de velocidad. Aunque el usuario no puede definir el nivel,
el accionamiento se desconecta por exceso de velocidad cuando la referencia posterior a la rampa (Pr 2.01) supera el valor 1,2 x (frecuencia maxima).

3.07 a 3.16 Parametros no utilizados I

3.17 Escala de salida de frecuencia o PWM
L. Bit [SP| FI [DE | Txt [VM|[DP [ND|RA|NC|NV|PT |US|RW|BU|PS
Codigo
3 1 1 1
Rango 0,000 a 4,000
Por defecto 1,000
Velocidad de actualizaciéon | Lectura en segundo plano

El factor de escala que se aplica a la salida de frecuencia o PWM.

3.18 Frecuencia de salida maxima
L. Bit [SP| FI |[DE|Txt [VM | DP [ND | RA|[NC [NV |PT|[US|[RW|BU/|PS
Codigo
1 1 1 1
Rango 1,2,5y 10 kHz (0 a 3)
Por defecto 5(2)
Velocidad de actualizacion | Nivel de referencia

Define la frecuencia maxima que se necesita en la salida de frecuencia. La eleccién de la frecuencia de salida maxima depende de los requisitos de
salida de potencia. Debido a las limitaciones del hardware, las frecuencias de salida mas altas no ofrecen una resolucién éptima en el nivel superior
del rango de frecuencias.
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m Introduccién Parxa'.?oetro D‘e)zﬁgigtigg:e Teclado y pantalla Comug;(;,‘?:iones CT—"\RA.?SbUS Prog[%n}:gig:rdel CTSoft Menu 0
Pr3.18 FT"a’.‘ (kHz) Resolucién a Fmax
(indicada)
0 1 10 bits
1 2 9
2 5 8
3 10 7.7
3.19a3.21 Parametros no utilizados I
3.22 Referencia de frecuencia forzada
. Bit [SP| FI [DE|Txt[VM|DP [ND|[RA|[NC|NV|PT|US|RW|BU]|PS
Codigo
1 1 1 1
Rango +550,0 Hz
Por defecto 0,0
Velocidad de actualizacion ]| 128 ms
3.23 Selector de referencia de frecuencia forzada
L Bit [SP| FI [DE|Txt [VM|DP [ND|[RA|[NC|NV|PT|US|RW|BU]|PS
Codigo
1 1 1
Por defecto OFF(0)
Velocidad de actualizacién |5 ms

0: OFF Referencia de frecuencia forzada desactivada

1: On

Referencia de frecuencia forzada activada

La referencia de frecuencia forzada es un valor de referencia que no se transmite al sistema de rampa (menu 2). Se afiade a la referencia de
frecuencia posterior a la rampa normal. La referencia de frecuencia fija se selecciona cuando Pr 3.23 = On(1).

NOTA

Los cambios de valor significativos pueden provocar una desconexién OI.AC en el accionamiento.

3.24a23.28 Parametros no utilizados I
3.29 Posicion

N Bit | SP| FI |[DE|Txt [VM |[DP |[ND |RA|[NC|NV | PT |[US|RW]|BU|PS

Codigo
1 1 1 1 1
Rango 0a 9999
Velocidad de actualizacion | Nivel de referencia
Indica el valor actual del contador de posicion.
3.30a 3.31 Parametros no utilizados I
“ Reiniciar contador de posicion

N Bit | SP| FI |[DE|Txt [VM |[DP |[ND |RA|[NC|NV | PT |[US|RW]|BU]|PS

Codigo
1 1 1
Por defecto OFF(0)
Velocidad de actualizacion | Nivel de referencia
3.33 Numerador de escalado de posicion

L Bit [SP| FI [DE|Txt [VM|DP [ND|[RA|[NC|NV|PT|US|RW|BU]|PS

Codigo
3 1 1 1

Rango 0,000 a 1,000
Por defecto 1,000
Velocidad de actualizacion | Nivel de referencia
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Introduccion

3.34 Denominador de escalado de posicion
N Bit | SP| FI |[DE|Txt [VM |[DP |[ND | RA|[NC|NV|PT |[US|RW|BU]|PS
Codigo
1 1 1 1
Rango 0,0 2a100,0
Por defecto 1,0

Velocidad de actualizacion | Nivel de referencia

Pr 3.33 y Pr 3.44 se utilizan para reducir a escala el valor del contador de posicion hasta obtener las unidades de posicién necesarias. El factor de
multiplicacion que se aplica al contador se define de la siguiente manera:

Pr3,33
Pr3,34
3.35a3.42 Parametros no utilizados I
3.43 Frecuencia de referencia maxima
. Bit [SP| FI |[DE|Txt [VM|DP [ND|RA|[NC|NV|PT|US|RW]|BU]|PS
Codigo
1 1 1 1

Rango 0,0 a 50,0 kHz
Por defecto 10,0

Velocidad de actualizacion | Nivel de referencia

Define la frecuencia maxima prevista en la entrada de frecuencia. El intervalo de tiempo que se mide la frecuencia se define de la siguiente manera:

2048

Intervalo de medicién = - - —
Frecuencia de referencia maxima

El intervalo de medicion maximo es de 0,341 segundos.
El valor 2048 permite obtener una medida mas estable. El resultado es 10 bits.
Las frecuencias de referencia maximas inferiores a 6 kHz presentan una resolucion inferior.

Cuando Pr 8.35 se ajusta en 3 (modo de entrada de frecuencia con precision), el intervalo de medicion se fija en 0,341 segundos, lo que garantiza
entradas de 12 bits con frecuencias de referencia maximas de 15 kHz y superiores. Pr 1.19 se actualiza automaticamente con 2 LSB.

“ Escalado de referencia de frecuencia
L Bit [SP| FI |[DE|Txt [VM|DP [ND|[RA|[NC|NV|PT|US|RW|BU/|PS
Codigo
3 1 1 1
Rango 0,000 a 4,000
Por defecto 1,000
Velocidad de actualizacion | Nivel de referencia
El factor de escala que se aplica a la referencia de frecuencia.
3.45 Referencia de frecuencia
. Bit [SP| FI |[DE|Txt[VM|DP [ND|RA|[NC|NV|PT|US|RW]|BU]|PS
Caodigo
1 1 1 1 1
Rango 0,0 a 100,0%
Velocidad de actualizacion |5 ms

Indica el porcentaje del valor de entrada de frecuencia, limitado por la frecuencia de referencia maxima (Pr 3.43).
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10.5 Menu 4: control de intensidad

Tabla 10-6 Parametros del menu 4: descripciones de una linea

Parametro Rango Por defecto | Ajuste Veloclld ad.c:Ie
actualizacion
4.01 Corriente aparente del motor {88} [ 0a INTENSIDAD_ACCIONAMTENTO_MAX A B
4.02 | Corriente activa del motor {89) +INTENSIDAD_ACCIONAMIENTO_MAX A B
4.03 | No utilizado
. +INTENSIDAD_MAX_
4.04 |Demanda de corriente PROD_PAR % B
4.05 | No utilizado
4.06 | No utilizado
4.07 |Limite de intensidad simétrica 0 a LIMITE_INTENSIDAD_MAX_MOTOR1 % 165,0 B
4.08 | Referencia de par +INTENSIDAD_CONSUMO_max% 0,0 B
4.09 | No utilizado
410 | No utilizado
411 | Selector de modo de par OFF(0) u On(1) OFF(0) B
4.12 | No utilizado
4.13 | Ganancia Kp de controlador de intensidad 0a 250 20 B
4.14 | Ganancia Ki de controlador de intensidad 0a 250 40 B
4.15 | Constante de tiempo térmica del motor 0a 250 89 B
4.16 | Modo de proteccion térmica del motor OFF(0) u On(1) OFF(0) B
417 | Corriente reactiva +INTENSIDAD_ACCIONAMIENTO_MAX A B
- . 0,0 a INTENSIDAD_MAX_
4.18 | Limite de corriente actual PROD_PAR% B
4.19 | Acumulador de sobrecarga del motor 0,0 a 100,0% B
. +INTENSIDAD_CONSUMO _
4.20 | Porcentaje de carga MAX% B
4.21 Unidades de carga visualizadas {22} Ld(0) o A(1) Ld(0) B
4.22 | No utilizado
4.23 | No utilizado
- . 0,0 a INTENSIDAD_MAX_
4.24 | Escala maxima de corriente de consumo PROD_PAR% 165,0 B
4.25 Modq de proteccion térmica a baja OFF(0) u On(1) OFF(0) B
velocidad
4.26 | Coeficiente de par + INTENSIDAD_CONSUMO_MAX% B
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Figura 10-12 Diagrama légico del menu 4
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En los sistemas Commander SK de mayor tamafio, la relacion entre la corriente continua maxima y la sobrecarga es menor que en los
accionamientos mas pequefos. El software controla esta relacién especificando la “intensidad nominal de los accionamientos” como el nivel maximo
del limite de corriente/ 1,5, igual que en los accionamientos mas pequefios. La intensidad nominal que aparece en Pr 11.32 sigue siendo la
intensidad nominal del accionamiento con ciclo duro; sin embargo, debido a que es mayor que el “valor nominal” utilizado por el software, el punto
limite de intensidad se sitla en menos del 150% del valor nominal especificado en Pr 11.32.

La intensidad nominal del motor (Pr 5.07) puede aumentar por encima del valor nominal de corriente del accionamiento especificado en Pr 11.32,
hasta un limite definido por la intensidad nominal maxima del motor. Si la intensidad nominal del motor supera el valor nominal especificado en

Pr 11.32, se modifica el régimen de proteccion térmica del motor (consulte Pr 4.16).

En las descripciones siguientes, el término “intensidad nominal del accionamiento” se refiere al valor utilizado por el software, en lugar de al valor de Pr 11.32.

El accionamiento dispone de un controlador de corriente que limita la intensidad en el modo de control de frecuencia, y de un controlador de par
en el modo de control de par. La corriente activa se controla modificando la frecuencia de salida del accionamiento. Los parametros que permiten
configurar el controlador de corriente se encuentran en el menu 4. Para limitar los transitorios (limite de pico) se proporciona un control de corriente
basado en la tensién, que no dispone de parametros de usuario para controlarlo.

El accionamiento funciona en el sistema de referencia de flujo del estator si las condiciones son estables. El sistema de limite de pico define la
intensidad maxima absoluta del motor como 1,75 x intensidad nominal del accionamiento. Aunque el accionamiento no suele funcionar en este nivel,
utiliza el sistema de limite de pico como proteccion para evitar desconexiones por sobreintensidad. En condiciones de funcionamiento normales,

la intensidad del motor se limita a 1,50 x intensidad nominal del accionamiento, lo que permite dejar un margen de seguridad entre la intensidad
maxima considerada normal durante el funcionamiento y el nivel limite de pico.

INTENSIDAD_ACCIONAMIENTO_MAX es la realimentacion de corriente total, es decir, la intensidad nominal del accionamiento x 2,0.
La relacion entre la tension y la intensidad se muestra en el diagrama vectorial siguiente.

R,
Rslsy A
Vs
v A
is
Isy A
¢~cos’(PF)
>- Flujo de estator
lsx (en estado estable)
Definiciones:

Vg = vector de tension de los terminales del motor
is = vector de intensidad del motor

isy = componente vertical de la intensidad
isx = componente horizontal de la intensidad
v* = referencia de tension vertical sin carga

LIMITE_INTENSIDAD_MAX_MOTOR1 establece el valor maximo de algunos parametros, como los limites de corriente de consumo. Se define
mediante la ecuacion vectorial siguiente (1000% como maximo):

Intensidad maxima 2 2
Hlntensidad nominal del motor} +(PF)" - 1}
LIMITE_INTENSIDAD_MAX_MOTOR1 = BE % 100%
Donde:

El parametro Pr 5.07 proporciona la intensidad nominal del motor.

PF es el factor de potencia nominal del motor indicado por Pr 5.10.

(LIMITE_INTENSIDAD_MAX_MOTOR2 se calcula con los parametros de mapa del motor 2.)

La intensidad maxima es igual a 1,5 x intensidad nominal del accionamiento cuando la corriente nominal definida por Pr 5.07 (o Pr 21.07 si se
selecciona el mapa del motor 2) es menor o igual que la corriente nominal maxima en ciclo duro.

Por ejemplo, con un motor que tiene el mismo valor nominal que el accionamiento y un factor de potencia de 0,85, el limite de intensidad maximo
es del 165,2%.

El calculo anterior se basa en el supuesto de la corriente generadora de flujo (Pr 4.17) en el sistema de referencia de flujo del estator no varia
con la carga y permanece en el nivel de la carga nominal. En este caso no es asi, por lo que la corriente varia conforme aumenta la carga.

Por consiguiente, es posible que no se alcance el limite de intensidad maximo antes de que el accionamiento reduzca el limite de intensidad para
impedir que se active el limite de pico.
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Para calcular los valores nominales de corriente activa y magnetizante se utiliza el factor de potencia (Pr 5.10) y la intensidad nominal del motor (Pr 5.07):

corriente activa nominal = factor de potencia x corriente nominal del motor

corriente magnetizante nominal = (1 - factor de potenciaz) x corriente nominal del motor
El accionamiento utiliza la intensidad nominal del motor y el factor de potencia en el nivel nominal de carga para establecer los limites de intensidad
maxima, ajustar los limites de intensidad a escala de forma correcta y calcular los valores nominales de corriente activa y magnetizante. Para que el
accionamiento funcione de manera éptima, el usuario puede introducir los valores indicados en la placa de datos en los parametros Pr 5.07 y Pr 5.10

respectivamente. Como alternativa, el accionamiento puede realizar una prueba de autoajuste en el motor para determinar el factor de potencia con carga
nominal midiendo Rq (prueba estatica), oLg (prueba estética) y L (prueba en rotacion). Consulte Pr 5.12 en la pagina 76 para obtener informacion

detallada.

“ Corriente aparente del motor

L Bit [ SP| FI [DE | Txt [VM|[DP |[ND|RA|NC|NV|PT |US|RW|BU|PS
Codigo

1 1 2 1 1 1 1
Rango 0 a INTENSIDAD_ACCIONAMIENTO_MAX

Velocidad de actualizacion | Nivel de referencia

Este parametro es la corriente rms de cada fase de salida del accionamiento. Las corrientes de fase constan de un componente activo y otro
reactivo. Las corrientes trifasicas se pueden combinar para formar un vector de corriente resultante como el que se muestra:

A

Y Intensidad aparente
Corriente activa de salida
Pr4.02 Pr 4.01

Corriente reactiva
x PraA7

Este parametro indica la magnitud de corriente que resulta. La corriente activa es la que genera el par y la corriente reactiva, la corriente
magnetizante o generadora de flujo.

“ Corriente activa del motor

L Bit [ SP| FI [DE | Txt [VM|[DP |[ND|RA|NC|NV|PT |US|RW|BU|PS
Codigo

1 1 2 1 1 1
Rango + INTENSIDAD_ACCIONAMIENTO_MAX A

Velocidad de actualizacion [ Nivel de referencia

La corriente activa es la que genera el par en los accionamientos por motor.

Direccion de corriente Direccion de . L .
R L. Estado y direccion de rotacion Par
activa rotacion
+ + Aceleracion adelante Motor (+)
- + Deceleracion o frenada adelante Regeneracion (-)
+ - Deceleracion o frenada atras Regeneracion (+)
- - Aceleracion inversa Motor (-)

En el diagrama anterior se muestran los vectores de corriente magnetizante y activa, que se representan en los ejes x e y de un sistema de referencia.
Pr 4.02 indica la corriente activa, que es proporcional a la longitud del vector del eje y y equivale al valor de la corriente de fase activa en amperios.

Si el accionamiento aplica un aumento fijo, el eje y se alinea con la tensién de salida. Por consiguiente, la corriente magnetizante representa el
componente reactivo de la corriente que sale del accionamiento, y la corriente activa el componente real de la corriente procedente del
accionamiento. Esto significa que la corriente activa genera el par y da lugar a pérdidas en el motor.

Cuando el accionamiento funciona en el modo vectorial (consulte Pr 5.14 en la pagina 78), el eje x se alinea con el flujo del estator en estado estable
y, por tanto, la corriente activa debe ser proporcional al par generado por la maquina. Aunque la corriente activa proporciona una indicacion
adecuada del par de la maquina en la mayoria de rangos de frecuencia, la precision se reduce por debajo de 10 Hz.

En ambos casos, la relacion entre la corriente activa y el par motor cambia una vez que se alcanza la tension de salida maxima del accionamiento o
la tensién nominal del motor definida en Pr 5.09, la que sea mas baja. Por lo general, la tensién de salida maxima del accionamiento es menor que
la tensién rms de la linea. Cuando se alcanza uno de estos limites, la tension se mantiene constante y el flujo del motor disminuye con la frecuencia.
Esto se conoce como debilitamiento de campo o funcionamiento a potencia constante. En la region de potencia constante, la relacion entre el pary
la corriente activa es aproximadamente la siguiente (K es una constante relacionada con el motor):

Par = K x corriente activa x frecuencia en limite de tension / frecuencia actual

Normalmente el punto en el que se alcanza el limite de tension esta préximo a la frecuencia nominal del motor.
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4.03 Parametro no utilizado I

Demanda de corriente

Bit | SP| FI |[DE|Txt [VM |[DP |[ND |RA|[NC|NV | PT |[US|RW]|BU]|PS
1 1 1 1 1 1
Rango tIntensidad_max_prod_par %

Codigo

Velocidad de actualizacion | Nivel de referencia

La demanda de corriente se obtiene a partir de la demanda de par. Si se selecciona el modo de control de par (Pr 4.11=0n), la demanda de corriente
se convierte en la demanda de corriente activa del accionamiento. La demanda de corriente se muestra como porcentaje de la corriente activa
nominal, que define el usuario del accionamiento. Si el motor no presenta debilitamiento de campo, las demandas de par y corriente son iguales.
Sin embargo, la demanda de corriente aumenta con la reduccion del flujo en la regién de debilitamiento de campo.

Pr4,08 x Frecuencia del motor (Pr 5.01)

Cc td d=
urrent deman Frecuencia nominal (Pr 5.06)

La demanda de corriente esta sometida a los limites de intensidad.

4.05 a 4.06 Parametros no utilizados I
4.07 Limite de intensidad simétrica
N Bit [SP| FI |[DE|Txt[VM|DP [ND|[RA|[NC|NV|PT|US|RW]|BU]|PS
Codigo
1 1 1 1 1 1
Rango 0 a LIMITE_INTENSIDAD_MAX_MOTOR1 %
Por defecto 165,0

Parametro de motor auxiliar | Pr 21.29

Velocidad de actualizacion | Nivel de referencia

Este parametro define el limite de intensidad como porcentaje de la corriente activa nominal. Cuando la intensidad nominal del motor se ajusta por
debajo de la intensidad nominal del accionamiento, el valor maximo de este pardmetro aumenta para permitir sobrecargas mayores.

Por tanto, si la intensidad nominal del motor se ajusta en un valor menor que la intensidad nominal del accionamiento, existe la posibilidad de
establecer un limite de intensidad de mas del 165%. Se aplica un limite de intensidad maximo absoluto del 999,9%.

En el modo de control de frecuencia (Pr 4.11 = OFF), la frecuencia de salida del accionamiento se modifica cuando es necesario para mantener la
corriente activa dentro de los limites de intensidad, como se muestra:

Rampa Referencia
P —>®—> posterior a rampa
Limite de
intensidad [
activo 1 0
Limite de +
corriente P Pr4.13
activa h | Pr4.14
Corriente
activa

El limite de la corriente activa se compara con la corriente activa y, si supera el limite, el valor de error se transfiere al controlador PI para obtener un
componente de frecuencia, que sirve para modificar la salida de rampa. La direccion de la modificacion tiene por objeto reducir a cero la frecuencia
si la corriente activa es de motor o aumentar la frecuencia al maximo si la corriente es de regeneracion. Como la rampa sigue aplicandose incluso
cuando el limite de intensidad esta activo, se necesitan valores de ganancia proporcional e integral (Pr 4.13 y Pr 4.14) lo bastante altos para
contrarrestar los efectos de la rampa. Consulte el método de ajuste de las ganancias en Pr 4.13 y Pr 4.14 en la pagina 66.

En el modo de control de par, la demanda de corriente esta limitada por el limite de corriente activa. Para obtener informacion sobre el
funcionamiento de este modo, consulte Pr 4.11 en la pagina 65.

La indicacion AC.Lt parpadea en la pantalla cuando se activa el limite de intensidad.
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4.08 Referencia de par

L. Bit [SP| FI |[DE|Txt [VM|DP [ND|[RA|[NC|NV | PT|US|RW|BU|PS
Codigo
1 1 1 1
Rango +Intensidad_consumo_max %
Por defecto 0,0

Velocidad de actualizacion | Nivel de referencia

Este es el parametro de control de par mas importante. Para aplicar el par en la direccién de avance se requiere un valor positivo, y un valor negativo
para aplicarlo en la direccién contraria.

Para obtener un valor negativo, programe una entrada digital en el bit de inversion de entrada analdgica. De esta forma, el parametro de destino de
la entrada analdgica tendra valor negativo y se permitira que la polaridad de la entrada analdgica controle la direccion de rotacion.

Durante el funcionamiento en el modo de control de par, el accionamiento puede permitir que el motor gire debido a pequefios errores ocurridos al
medir la corriente a baja frecuencia, con referencia de par cero y poca carga. La polaridad de la referencia de par determina la direccion de rotacion
en el modo de control de par. Por lo tanto, el motor puede girar en cualquier direccién durante el arranque si la referencia de par es cero y el
accionamiento esta activado. Esto se debe a que cualquier error de realimentacion de corriente puede tener valor positivo o negativo. El motor gira
hacia adelante si el error es positivo, y hacia atras si el error es negativo.

Cuando sea necesario garantizar la direccion de rotacion durante el encendido mientras esté activo el modo de control de par, Pr 4.08 debera
contener un pequefio error de signo positivo o negativo.

4.09a4.10 Parametros no utilizados I

Selector de modo de par

L. Bit [SP| FI |[DE|Txt [VM|DP [ND|[RA|[NC|NV|PT|US|RW|BU]|PS
Cédigo
1 1 1
Rango OFF(0) u On(1)
Por defecto OFF(0)
Velocidad de actualizacion | Nivel de referencia

0: OFF Modo de par desactivado

1: On  Modo de par activado
Si este parametro esta ajustado en OFF(0), se utiliza el control de frecuencia normal.
Cuando esta ajustado en On(1), la demanda de corriente se asocia al controlador Pl de intensidad, lo que genera un bucle cerrado de par/demanda
de corriente que se indica abajo.

El error de intensidad pasa por los términos proporcional e integral para ofrecer una referencia de frecuencia. Con corriente de motor, la referencia
de frecuencia se limita a la frecuencia maxima definida en el menu 1; sin embargo, con corriente de regeneracion, la referencia de frecuencia puede
aumentar hasta el valor maximo programado en el menu 1 + 20% con el fin de garantizar un control de corriente a velocidad préxima a la méxima.

Demantda de Referencia de
corriente PPr4.13 frecuencia
5
—> | Pr4.14

Corriente
activa

NOTA

El ajuste de este parametro se puede cambiar de OFF(0) a On(1) mientras el accionamiento esta funcionando. No es necesario desactivar ni detener
el accionamiento, etc.

Cuando el control de par esta activado, la compensacion de deslizamiento se desactiva automaticamente para evitar desconexiones por exceso de
velocidad (O.SPd).
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4

A3 Ganancia Kp de controlador de intensidad

N Bit [SP| FI |[DE | Txt [VM|DP [ND|[RA|[NC|NV | PT|US|RW|BU|PS
Codigo

1 1 1
Rango 0a250
Por defecto 20

Velocidad de actualizacion | Nivel de referencia

Consulte Pr 4.14 para obtener informacion detallada.

“ Ganancia Ki de controlador de intensidad

N Bit | SP| FI |[DE|Txt [VM |[DP |[ND |RA|[NC|NV | PT |[US|RW]|BU]|PS
Codigo

1 1 1
Rango 0a250
Por defecto 40

Velocidad de actualizacion | Nivel de referencia

Estos parametros controlan las ganancias proporcional e integral del controlador de intensidad. Como se ha mencionado, el controlador de
intensidad modifica la frecuencia de salida del accionamiento para proporcionar limites de intensidad o control de par de bucle cerrado. El bucle de
control también permite regular el flujo de corriente que recibe el accionamiento en el modo de par durante las pérdidas de alimentacion, o cuando la
rampa estandar en modo controlado se encuentra activa y el accionamiento esta decelerando. Aunque los valores por defecto permiten ofrecer
ganancias adecuadas para aplicaciones menos exigentes, es posible que el usuario tenga que ajustar la respuesta del controlador. A continuacion
se ofrecen pautas para ajustar las ganancias en funcién de la aplicacion.

Funcionamiento del limite de intensidad

Los limites de intensidad normalmente funcionan con un término integral solamente, en especial por debajo del punto en el que comienza el
debilitamiento de campo. El término proporcional es inherente al bucle. Como consecuencia, el término integral debe aumentar lo suficiente para
contrarrestar el efecto de la rampa que todavia se encuentra activa, incluso en el limite de intensidad. Por ejemplo, si el accionamiento funciona a
una frecuencia constante con sobrecarga, el sistema de limite de intensidad intenta reducir la frecuencia de salida para disminuir la carga. Al mismo
tiempo el generador de rampa intenta incrementar la frecuencia hasta el nivel demandado. Con el aumento excesivo de la ganancia integral
aparecen los primeros sintomas de inestabilidad al acercarse al punto en que comienza a debilitarse el campo. Estas fluctuaciones pueden reducirse
mediante el incremento de la ganancia proporcional. Para evitar reglajes debidos a acciones opuestas de las rampas y el limite de intensidad, se ha
incorporado un sistema que permite reducir al 12,5% el nivel real en el que se activa el limite de intensidad sin que por ello se impida el incremento
de la intensidad hasta el limite definido por el usuario. No obstante, la indicacién de limite de intensidad (Pr 10.09) puede activarse incluso en un
nivel de hasta el 12,5% por debajo del limite de intensidad, dependiendo de la velocidad de rampa utilizada.

Control de par

El controlador normalmente funciona con un término integral solamente, en especial por debajo del punto en el que comienza el debilitamiento de
campo. Los primeros sintomas de inestabilidad aparecen a la velocidad nominal, que puede reducirse incrementando la ganancia proporcional.
El controlador puede dar mas muestras de inestabilidad en el modo de control de par que cuando se usa para limitar la corriente debido a que la
carga ayuda a estabilizar el controlador y a que el accionamiento puede funcionar con poca carga bajo control de par. El accionamiento suele
presentar un alto nivel de corriente por debajo del limite de intensidad, a menos que el limite de intensidad se haya ajustado en un nivel bajo.

Pérdida de alimentacion y rampa estandar controlada

El controlador de tension del bus de CC se activa si la deteccion de pérdida de alimentacion esta activada y el suministro eléctrico del accionamiento se
interrumpe o se utiliza una rampa estandar controlada mientras la maquina se encuentra en regeneracion. El controlador del bus de CC intenta mantener la
tensién del bus en un nivel fijo mediante el control del flujo de corriente procedente del inversor del accionamiento que entra en los condensadores del bus
de CC. La salida del controlador del bus de CC es una demanda de corriente que pasa al controlador Pl de intensidad, como se muestra:

Demanda
de corriente

Controlador

» de tension P Prd.13 —
de bus de CC | Praad .
Referencia de
£ frecuencia
— Condensador
de bus de CC

Corriente activa

La ganancia del controlador del bus de CC esta relacionada con la capacitancia del bus de CC y, por consiguiente, se fija internamente. Es posible
que necesite ajustar a menudo las ganancias del controlador de intensidad para que el rendimiento sea adecuado. Si las ganancias no son idoneas,
es mejor configurar primero el accionamiento en el modo de control de par. Ajuste las ganancias en un valor que no cause inestabilidad en el punto
en el que se debilita el campo y luego vuelva a aplicar el control de velocidad de bucle abierto en el modo de rampa estandar. Para probar el
controlador es preciso desconectar la alimentacién mientras el motor esta en marcha. Es probable que las ganancias sigan aumentando en caso
necesario, ya que el controlador de tensién del bus de CC producira un efecto estabilizador siempre que el accionamiento no tenga que funcionar en
el modo de control de par.
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“ Constante de tiempo térmica del motor

N Bit [SP| FI |[DE|Txt [VM|DP [ND|[RA|[NC|NV | PT|US|RW|BU|PS
Codigo

1 1 1
Rango 0a250s
Por defecto 89

Parametro de motor auxiliar | Pr 21.16

Velocidad de actualizacion | Nivel de referencia

Consulte Pr 4.16 para obtener informacion detallada.

“ Modo de proteccién térmica del motor

L Bit [SP| FI |[DE|Txt [VM|DP [ND|[RA|[NC|NV|PT|US|RW|BU]|PS
Codigo
1 T 1
Rango OFF(0) u On(1)
Por defecto OFF(0)
Velocidad de actualizacién | Nivel de referencia

0: OFF Desconexion al alcanzar el umbral
1: On Reduccion de limite de intensidad al alcanzar el umbral
El modelo térmico del motor es equivalente al del circuito eléctrico mostrado a continuacion:

N t=RC
—(OO—W—
otor)’] l

—

[(P/(K x Intensidad nominal del m c
R Temperatura

La temperatura del motor como porcentaje de la temperatura maxima, con una magnitud de corriente constante igual a |, con K como constante y
una intensidad nominal del motor constante (definida por Pr 5.07 o Pr 21.07) tras un periodo t, se calcula de la siguiente manera:

2
|

(K x Intensidad nominal del motor)2

Temp = 1-eV")%x100%

Se supone que la maxima temperatura del motor permitida resulta de multiplicar K x intensidad nominal del motor, y que t es la constante de tiempo térmica
de la zona del motor que alcanza antes la temperatura maxima permitida. T viene definida por el valor de Pr 4.15. En Pr 4.19 se indica la temperatura
estimada del motor como porcentaje de la temperatura maxima. Si Pr 4.15 tiene valor 0, se considera que la constante térmica de tiempo es 1.

Si la intensidad nominal (definida por Pr 5.07 o Pr 21.07 dependiendo del motor seleccionado) es menor o igual que la corriente nominal maxima con
ciclo duro, Pr 4.25 se puede utilizar para seleccionar 2 caracteristicas de proteccion alternativas (consulte el diagrama siguiente). Si Pr 4.25 esta
ajustado en OFF(0), la caracteristica de proteccién es para motores que pueden funcionar con la corriente nominal en todo el rango de velocidad.
Los motores de induccién que incorporan este tipo de caracteristica suelen disponer de ventilacion forzada. Si Pr 4.25 se ajusta en On(1),

la caracteristica se destina a motores en los que el efecto de refrigeracion que produce el ventilador del motor se reduce con velocidades de menos
de la mitad de la velocidad nominal. El valor maximo de K es 1,05, por lo que el motor puede funcionar de manera continua hasta con el 105% de
corriente.

Por debajo del punto medio, el accionamiento presenta OVL.d con Pr 4.01 en el 100% de intensidad.
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) A
Intensidad total del motor
(Pr 4.01) como porcentaje de
la intensidad nominal del motor

La proteccion I’t funciona en esta zon

100%

70% | g

Corriente continua
max. Permitida

— Prd4.25 =0
----- Pr4.25 =1
50% 100% Velocidad Vdel motor como

porcentaje de la velocidad de base

Intensidad nominal (Pr 5.07 o Pr 21.07) < valor nominal maximo con ciclo duro

Si la intensidad nominal es mas alta que la corriente nominal maxima con gran amperaje, Pr 4.25 también sirve para seleccionar 2 caracteristicas de
proteccion alternativas. Ambas caracteristicas estan destinadas a motores en los que el efecto de refrigeracién se reduce con la velocidad, pero a
distintas velocidades. Como el valor maximo de K es 1,01, el motor puede funcionar de manera continua hasta con el 101% de corriente por encima
de la media de las caracteristicas.

Intensidad total del motor *
(Pr 4.01) como porcentaje de
la intensidad nominal
del motor La proteccion I’t funciona en esta zon
100% -
70% [~
Corriente continua
max. permitida
—— Pr4.25=0
----- Pr4.25 =1
15% 50% 100% Velocidad'del motor como
porcentaje de la velocidad de base
Intensidad nominal (Pr 5.07 o Pr 21.07) < valor nominal maximo con ciclo duro

Cuando la temperatura estimada alcanza el 100%, el accionamiento realiza ciertas acciones en funcién del ajuste de Pr 4.16. Si Pr 4.16 est&
ajustado en OFF(0), el accionamiento se desconecta cuando se alcanza el umbral. Si Pr 4.16 esta ajustado en On(1), el limite de intensidad se
reduce a (K - 0,05) x 100% cuando la temperatura es del 100%. El limite de intensidad se establece de nuevo en el nivel definido por el usuario
cuando la temperatura (Pr 4.19) desciende mas del 95%.

La féormula siguiente permite calcular el tiempo que transcurre desde estado "frio" hasta que el accionamiento interrumpe la corriente, supuesta una
intensidad constante en el motor:

K x Pr 5.07)2
Tgesconexion = ~(Pr4.15) x |n[1 - (— }

Pr 4.01

La constante de tiempo térmica también puede calcularse a partir del tiempo de desconexién con una intensidad dada:

Pr4.15 = ~T desconexion

In [1 N (Sobr:carga) 2}
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Por ejemplo, si el accionamiento debe desconectarse después de una sobrecarga del 150% (Pr 4.01) durante 60 segundos con = 1,05, entonces:

Praqs = — 90 _ g

1,05)2
'"[1 - (1,50 J
El acumulador de temperatura del modelo térmico se pone a cero al encender el sistema y acumula la temperatura del motor mientras el

accionamiento permanece encendido. El acumulador se pone a cero cada vez que se modifica el parametro Pr 11.45 para seleccionar otro motor
o se altera la intensidad nominal definida por Pr 5.07 o Pr 21.07 (dependiendo del motor).

Introduccion

417 Corriente reactiva (corriente magnetizante del motor)
L Bit [ SP| FI [DE | Txt [VM|[DP |[ND|RA|NC|NV|PT |US|RW|BU|PS
Codigo
1 1 2 1 1 1
Rango tIntensidad_accionamiento_max A
Velocidad de actualizacion | Nivel de referencia

Este parametro es proporcional a la longitud del vector representado en el eje x del sistema de referencia y equivale a la corriente reactiva
(magnetizante) de cada fase de salida, en amperios.

Limite de corriente actual
Bit [SP| FI |[DE|Txt [VM | DP [ND | RA|[NC [NV |PT|[US|[RW|BU/|PS
1 1 1 1 1 1

Rango 0,0 a INTENSIDAD_MAX_PROD_PAR %

Velocidad de actualizacion | Nivel de referencia

Codigo

Este parametro indica el LIMITE_INTENSIDAD_MAX como motor, generador o simétrico que opera en cada momento.

Acumulador de sobrecarga del motor
Bit [ SP| FI [DE | Txt[VM|[DP [ND|RA|NC|NV|PT|US|RW|BU|PS
1 1 1 1 1

Cédigo

Rango 0,0 a 100,0%

Velocidad de actualizacion | Nivel de referencia

Este parametro proporciona una indicacion continua de la temperatura del modelo de motor como porcentaje del nivel de desconexion.

Cuando alcanza el 75% (y la carga supera el 105%), en la pantalla del accionamiento parpadea “OVL.d” para indicar que la temperatura del motor es
excesiva y que habria que reducir la intensidad del motor con el fin de evitar que se produzca una desconexién “It.AC” en el accionamiento.

Cuando alcanza el 100%, el accionamiento sufre una desconexion “It.AC” o restringe el limite de intensidad (consulte Pr 4.16 en la pagina 67).

El nivel del acumulador se calcula con la férmula siguiente:

Pra 012(1 _et/Prats
(Pr 5.07 x 1,05)?

Consulte también Pr 4.15 en la pagina 67.

Bit [SP| FI [DE|Txt|{VM|DP |[ND|RA|NC|NV|PT|US|RW|BU|PS
1 1 1 1 1 1

Rango tIntensidad_consumo_max %

Pr4.19 = ( )} x 100%

Codigo

Velocidad de actualizacion | Nivel de referencia

Este parametro indica la carga del accionamiento como porcentaje de la corriente activa nominal. El 100% de la corriente activa nominal
corresponde a Pr 5.07 x Pr 5.10.

Por consiguiente:

Curriente activa del motor (Pr 4.02)

Pr4.20 = Intensidad nominal de motor (Pr 5.07) x Factor de potencia (Pr 5.10)

x 100%

Un valor positivo en este pardametro indica la carga del motor y un valor negativo, la carga de regeneracion.

“ Unidades de carga visualizadas

. Bit [SP| FI |[DE|Txt [VM|DP [ND|RA|[NC|NV | PT|US|RW]|BU]|PS
Caodigo
1 1 1 1
Rango Ld(0) o A(1)
Por defecto Ld(0)
Velocidad de actualizacion | Nivel de referencia
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Presentacion del valor de Pr 4.20
Presentacioén del valor de Pr 4.01

Este parametro determina si la indicacion de carga de aparece en el modo de estado de visualizacion se refiere a la carga porcentual o la intensidad

de salida.

Parametros no utilizados

Escala maxima de corriente de consumo

L Bit |SP| FI [DE|Txt [VM |[DP |[ND |RA[NC|NV | PT |US |RW|BU | PS
Caodigo
1 1 1 1 1
Rango 0,0 a Intensidad_max_prod_par %
Por defecto 165,0
Velocidad de actualizaciéon | Nivel de referencia
Este parametro establece el valor maximo de Pr 4.08 y Pr 4.20.
“ Modo de proteccion térmica a baja velocidad
N Bit [SP| FI [DE | Txt[VM|[DP [ND|RA|NC|NV|PT |US|RW|BU|PS
Codigo
1 1 1
Rango OFF(0) u On(1)
Por defecto OFF(0)
Velocidad de actualizaciéon | Nivel de referencia
0: OFF Modo de proteccién térmica a baja velocidad desactivado
1: On Modo de proteccion térmica a baja velocidad activado
Consulte Pr 4.16 en la pagina 67 para obtener informacién detallada.
N Bit | SP| FI |[DE|Txt [VM |[DP |[ND |RA|[NC|NV | PT [ US |[RW]|BU | PS
Codigo
1 1 1 1 1 1
Rango tIntensidad_consumo_max %

Velocidad de actualizacion

Nivel de referencia

Pr 4.26 muestra la corriente generadora del par (Pr 4.02) como porcentaje de la corriente activa generadora de par, pero con un ajuste adicional por
encima de la velocidad de base para que el parametro indique el coeficiente de par. Por debajo de la velocidad de base, Pr 4.26 equivale a Pr 4.20.
Por encima de la velocidad de base, la corriente que genera el coeficiente de par (Pr 4.20) se ajusta de la manera siguiente:

Pr 4.26 = Pr 4.20 x frecuencia nominal del motor (Pr 5.06) /referencia posterior a rampa (Pr 2.01)
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10.6 Menu 5: control del motor
Tabla 10-7 Parametros del menu 5: descripciones de una linea
Parametro Rango Por defecto Ajuste Velocl_dadﬁe
actualizacion
5.01 Frecuencia del motor {85} + 550 Hz 21 ms
5.02 Tension del motor {86} 0 a TENSION_CA_max V B
5.03 Potencia de salida +POTENCIA_MAX KW B
5.04 | Velocidad del motor {87} +9999 rpm B
5.05 | Tension de bus de CC {84} 0 a +TENSION_CC_max V B
5.06 Frecuencia nominal del motor {39} 0,0 a 550,0 Hz 50,0(EUR), 60,0(USA) B
Intensidad nominal del
5.07 Intensidad nominal de motor {06} l?lgl{/ll\:Li’\Ll_Sl:/lDAé(D; accionamiento B
{Pr11.32}
5.08 RPM nominal del motor a plena carga {07} 029999 rpm 128825";?; B
Accionamiento de 200 V:
. . 0 a AJUSTE . .230
5.09 Tension nominal de motor {08} . = Accionamiento de 400 V: 128 ms
TENSION_CA_MAX V
- = 400(EUR)
460(USA)
5.10 Factor de potencia del motor {09} 0,00 a 1,00 0,85 B
5.1 Numero de polos del motor {40} Auto(0), 2Pé1p)’(:')P(2)’ 6P(@3), Auto(0) B
5.12 Autoajuste {38} 0a2 0 B
5.13 | Seleccionar V/f dinamica {32} OFF(0) u On(1) OFF(0) B
5.14 | Seleccionar modo de tensién {41} ur S(O),UUrrl((l)),! FSdrg()é)Ur AB), Ur1(4) B
5.15 Aumento de tensién a baja frecuencia {42} 0,02 50,0% de tension nominal 3,0 B
del motor
5.16 No utilizado
5.17 Resistencia de estator 0,000 a 65,000 Q 0,000 B
5.18 Frecuencia de conmutacién maxima {37} 3(0) a 18 kHz(3) 3(0) B
5.19 Modulacién de vector espacial de alta estabilidad OFF(0) u On(1) OFF(0) B
5.20 Activar sobremodulacion OFF(0) u On(1) OFF(0) B
5.21 No utilizado
5.22 No utilizado
5.23 Compensacion de tension 0,0a250V 0,0 B
5.24 Inductancia transitoria (oL) 0,00 a 320,00 mH 0,00 B
5.25 No utilizado
5.26 No utilizado
5.27 | Activar compensacion de deslizamiento OFF(0) u On(1) On(1) B
5.28 No utilizado
5.29 No utilizado
5.30 No utilizado
5.31 No utilizado
5.32 No utilizado
5.33 No utilizado
5.34 Unidades de velocidad visualizadas {23} Fr(0), SP(1), Cd(2) Fr(0) B
5.35 aD&zactivar cambio de frecuencia de conmutacion OFF(0) u On(1) OFF(0)
5.36 No utilizado
5.37 Frecuencia de conmutacion actual 3a18 kHz BW
5.38 No utilizado
5.39 No utilizado
5.40 No utilizado
5.41 No utilizado
5.42 No utilizado
5.43 No utilizado
5.44 No utilizado
5.45 No utilizado
5.46 No utilizado
5.47 No utilizado
5.48 No utilizado
5.49 No utilizado
5.50 Desbloquear seguridad 0a 999 BR
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Figura 10-13 Diagrama légico del menu 5
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.. Bit [SP| FI |[DE|Txt [VM|DP [ND|[RA|[NC|NV | PT|US|RW|BU/|PS
Codigo
1 1 1 1 1 1
Rango +550,0 Hz
Velocidad de actualizacién |21 ms

Aunque el rango de los ajustes a escala es de 550 Hz, mediante la compensacién de deslizamiento se puede incrementar el valor real del
parametro por encima de este rango. Este parametro permite obtener la frecuencia de salida del accionamiento, es decir, la suma de la referencia
posterior a la rampa y la compensacién de deslizamiento.

.. Bit [SP| FI |[DE|Txt [VM | DP [ND | RA|[NC|NV | PT|[US|[RW|BU/|PS
Codigo
1 1 1 1 1 1
Rango 0 a TENSION_CA_MAX V
Velocidad de actualizacion | Nivel de referencia
Es el moédulo de tensiéon rms eficaz linea a linea en la salida del convertidor.
. Bit [SP| FI |[DE|Txt [VM|DP [ND|[RA|[NC|NV|PT|US|RW|BU]|PS
Cédigo
1 1 2 1 1 1
Rango +POTENCIA_MAX KW
Velocidad de actualizacion | Nivel de referencia

Potencia total de salida del accionamiento (positiva si es la potencia generada por los terminales de salida del accionamiento). La potencia de salida
del accionamiento se calcula a partir de los componentes de tensién e intensidad en fase, de tal manera que se mide el valor total de salida de

potencia real.
Maxima potencia de salida =

Donde:

J3xTENSION_CA_MAX x INTENSIDAD_NOMINAL_MAX x1.5

1000

TENSION_CA_MAX = 0,7446 x TENSION_CC_MAX

INTENSIDAD_NOMINAL_MAX < 1,36 x INTENSIDAD NOMINAL DEL ACCIONAMIENTO

Velocidad del motor

Codigo

Bit | SP | FI | DE | Txt | VM

DP | ND

RA | NC | NV

PT | US

RW | BU | PS

1

Rango

+9999 rpm

Velocidad de actualizacion

Nivel de referencia

En el calculo de la velocidad del motor se utiliza la referencia posterior a la rampa (Pr 2.01). La velocidad de rotacién se calcula con la formula

siguiente:

Velocidad = 60 x Frecuencia/Num. de parejas de polos = 60 xPr 2.01/(Pr 5.11/2)

Si la compensacién de deslizamiento se ajusta correctamente con el parametro de velocidad nominal a plena carga (Pr 5.08), se obtiene un
resultado bastante exacto. El calculo depende de que se ajuste un valor correcto de polos del motor en Pr 5.11 o, si se selecciona el modo
automatico (Pr 5.11 = Auto), de que el valor de velocidad nominal del motor introducido en Pr 5.08 sea bastante preciso.

La velocidad se muestra en la pantalla del accionamiento cuando Pr 23 se ajusta en SP o Cd.

Si se define en Cd, la velocidad mostrada se ajusta a escala en funcion de las unidades definidas por el usuario.

Tension de bus de CC

Bit | SP | FI | DE | Txt | VM

DP | ND

RA | NC | NV

PT | US

RW | BU | PS

Codigo

1 1

Rango

0 a +Tension_CC_max V

Velocidad de actualizacién

Nivel de referencia

Tension en el bus de CC interno

del accionamiento.
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L. Bit [SP| FI |[DE|Txt[VM|DP [ND|[RA|[NC|NV|PT|US|RW]|BU]|PS
Codigo
1 1 1 1
Rango 0,0 a 550,0 Hz
Por defecto EUR: 50,0, USA: 60,0

Parametro de motor auxiliar | Pr 21.06

Velocidad de actualizacion | Nivel de referencia

La frecuencia y la tension nominales del motor (Pr 5.09) permiten definir la caracteristica a tensién/frecuencia aplicada al accionamiento
(consulte Pr 5.09). Si se combina con el valor rpm del motor a plena carga, la frecuencia nominal también permite calcular el deslizamiento nominal
de la compensacion de deslizamiento (consulte Pr 5.08).

5.07 Intensidad nominal de motor
- Bit [SP| FI [DE|Txt [VM|DP [ND|[RA|[NC|NV|PT|US|RW|BU]|PS
Caodigo
1 2 1 1 1 1

Rango 0 a Intensidad_nominal_max A
Por defecto Intensidad nominal de accionamiento (Pr 11.32)
Parametro de motor auxiliar | Pr 21.07
Velocidad de actualizacion | Nivel de referencia

La intensidad nominal del motor se debe ajustar al valor de intensidad nominal indicado en la placa de datos de la maquina.
Este valor se utiliza en lo siguiente:

Limite de intensidad (consulte Pr 4.07 en la pagina 64

Sistema de proteccion del motor (consulte Pr 4.15 en la pagina 67

Compensacién de deslizamiento (consulte Pr 5.08

Control de tension en modo vectorial (consulte Pr 5.09 en la pagina 75

Control de V/f dinamica (consulte Pr 5.13 en la pagina 77

. Bit | SP| FI [DE|Txt |VM |[DP |ND |RA[NC|NV | PT |[US |RW|BU|PS
Codigo

1 1 1
Rango 0a 9999
Por defecto EUR: 1500, USA: 1800

Parametro de motor auxiliar | Pr 21.08

Velocidad de actualizacion | Nivel de referencia

El parametro de rpm nominal a plena carga y la frecuencia nominal del motor, junto con el nimero de polos del motor, permiten calcular el
deslizamiento nominal de las maquinas de induccién en Hz.

Comp. nominal = Frequencia nominal —(Num. de parejas de polos x RPM Motor a plena carga/60) = Pr 5.06 —[(Pr 5.11/2) x (Pr 5.08/60)]
El deslizamiento nominal se emplea en la ecuacion siguiente para calcular el ajuste de frecuencia necesario para compensar el deslizamiento:

Compensacion de deslizamiento = Compensacién nominal x Corriente activa/Corriente activa nominal

Cuando se requiere compensacion de deslizamiento, es preciso ajustar Pr 5.27 en On(1) y este parametro en el valor de la placa de datos,
que deberia corresponder a las revoluciones por minutos correctas de una maquina con elevada temperatura.

Como el valor de la placa de datos podria ser inexacto, es posible que tenga que ajustarse durante la puesta en servicio del accionamiento.

La compensacion de deslizamiento es eficaz con velocidades inferiores a la nominal y dentro de la regién de debilitamiento de campo.
Normalmente se utiliza para corregir la velocidad del motor e impedir que la velocidad varie con la carga. Las revoluciones por minuto con carga
nominal pueden definirse en un valor mas alto que la velocidad sincrona para provocar un descenso de velocidad intencionado, que podria contribuir
a distribuir la carga entre motores mecanicamente acoplados.

NOTA

Si Pr 5.08 se ajusta en 0 o en la velocidad sincrona, la compensacién de deslizamiento se desactiva.

NOTA

Si la velocidad del motor a plena carga es superior a 9999 rpm, hay que desactivar la compensacion de deslizamiento. Esto se debe a que no es
posible introducir valores superiores a 9999 en Pr 5.08.
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.. Bit |[SP| FI |[DE|Txt [VM | DP [ND | RA|[NC|NV | PT|[US|[RW|BU/|PS
Codigo
1 1 1 1 1
Rango 0 a Ajuste_tension_CA_max V
Accionamiento de 200 V nominal: 230 V
Accionamiento de 400 V nominal: EUR: 400 V, USA: 460 V
Parametro de motor auxiliar | Pr 21.09

Por defecto

Velocidad de actualizacion ]| 128 ms

La tensién nominal, usada con la frecuencia nominal del motor (Pr 5.06), permite definir la caracteristica de frecuencia/tensién aplicada al motor.
Para definir la caracteristica frecuencia/tension del accionamiento se emplean los métodos seleccionados mediante Pr 5.14.

Modo vectorial de bucle abierto: Ur S, Ur A, Uro Ur |

Se utiliza una caracteristica lineal de 0 Hz a la frecuencia nominal, seguida de una tension constante por encima de la frecuencia nominal. Cuando el
accionamiento funciona en el rango 1/50 y 1/4 de la frecuencia nominal, se aplica compensacion vectorial completa basada en la resistencia del
estator (Rs). Sin embargo, al activar el accionamiento se produce un intervalo de 0,5 segundos durante el cual sélo se aplica la compensacion
vectorial parcial para permitir el aumento de la tension en la maquina. Cuando el accionamiento funciona en el rango 1/4 a 1/2 de la frecuencia
nominal, la compensacion Rs se reduce gradualmente a cero conforme aumenta la frecuencia. Para que los modos vectoriales funcionen
correctamente es preciso ajustar de forma adecuada la resistencia del estator (Pr 5.17), el factor de potencial del motor (Pr 5.10) y la compensacién
de tension (Pr 5.24).

Modo de aumento fijo: Fd
Se utiliza una caracteristica lineal de 0 Hz a la frecuencia nominal, seguida de una tensién constante por encima de la frecuencia nominal. Se aplica
un aumento de tension a baja frecuencia segun el valor definido en Pr 5.15, como se muestra.

L Caracteristicas de tension de salida
Tension

de salida 4

»

Pr 5.09

Pr5.09/2

tensién Pr 5.15

Aumento de T

»
>

Pr5.06/2 Pr5.06 Frecuencia
de salida

Modo de tensién cuadratica: SrE

Se utiliza una caracteristica de tension cuadratica de 0 Hz a la frecuencia nominal, seguida de una tensién constante por encima de la frecuencia
nominal. El aumento de tensién a baja frecuencia produce un incremento en el punto inicial de la caracteristica de tensién cuadratica segun se
muestra a continuacion.

Pr5.09 = oo oo oo

|Pr5.15 + [(frec./Pr 5.06) x (Pr 5.09 - Pr 5.15)]

Pr5.15 T

Pr 5.06
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i DE [ Txt [VM|DP [ND|[RA|[NC|NV|PT|US|RW|BU]|PS

- Bit | SP | FI
Codigo 5 ] ] ]
Rango 0,00 a 1,00
Por defecto 0,85

Parametro de motor auxiliar | Pr 21.10
Velocidad de actualizacion | Nivel de referencia

El factor de potencia corresponde al auténtico factor de potencia del motor; es decir, el angulo entre la tension y la intensidad del motor. Junto con
la intensidad nominal del motor (Pr 5.07), el factor de potencia permite calcular los valores nominales de corriente activa y magnetizante del motor.
La corriente activa nominal sirve principalmente para controlar el accionamiento y la corriente magnetizante se aplica en la compensacion Rs de
modo vectorial, de ahi la importancia de configurar este parametro correctamente.

NOTA

Pr 5.10 se debe ajustar en el factor de potencia del motor antes de realizar un autoajuste.

i DE | Txt [VM|DP [ND|[RA|[NC|NV|PT|US|RW|BU]|PS

- Bit | SP | FI
Codigo 3 3 ] ]
Rango Auto(0), 2P(1), 4P(2), 6P(3), 8P(4)
Por defecto Auto(0)

Parametro de motor auxiliar | Pr 21.11
Velocidad de actualizacion | Nivel de referencia

Polos por texto Parejas de polos
(valor en pantalla) (valor de comunicaciones serie)
Auto 0
2P 1
4P 2
6P 3
8P 4

Este parametro sirve para calcular la velocidad del motor y permite aplicar la compensacion de deslizamiento adecuada. Cuando se selecciona
auto, el nimero de polos del motor se calcula automaticamente a partir de la frecuencia nominal (Pr 5.06) y del valor de rpm nominal a plena

carga (Pr 5.08).
El nimero de polos resulta de multiplicar el valor de frecuencia nominal/rpm por 120 y redondearlo al nimero par mas préximo.

Bit [SP| FI [DE|Txt|{VM|[DP [ND|RA|[NC|NV|PT |[US|RW|BU|PS

Codigo ] ] ]
Rango 0az2
Por defecto 0

Velocidad de actualizacion | Nivel de referencia

0: Sin autoajuste

1: Autoajuste estatico sin rotacion

2: Autoajuste por rotacion
Si este parametro se ajusta en un valor distinto de cero, el accionamiento esta activado y se aplica una orden de marcha en cualquier direccion,
el accionamiento realiza una prueba de autoajuste.
El accionamiento debe encontrarse desactivado o parado para que sea posible iniciar la prueba mediante una orden de marcha. La prueba de
autoajuste no da comienzo mientras el accionamiento se encuentra desactivado o parado.

NOTA

Para garantizar la obtencién de resultados correctos, es importante que el accionamiento se encuentre en estado de reposo antes de realizar la
prueba de autoajuste.

Los parametros modificados por las pruebas de autoajuste se definen al dorso. Si se seleccionan los parametros asociados al motor auxiliar para
las pruebas (es decir, Pr 11.45 = On(1)), se modifican los parametros del motor auxiliar en el menu 21 en lugar de los parametros descritos abajo.
Todos los parametros modificados se guardan en la memoria EEPROM de forma inmediata una vez terminado el autoajuste. El accionamiento se
desactiva cuando la prueba concluye correctamente. El motor sélo se puede poner de nuevo en marcha si se elimina y vuelve a aplicar la orden de
activacion o marcha. Si el accionamiento esta bloqueado, es preciso reiniciarlo y dar la orden de marcha.
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Los parametros siguientes se utilizan en el algoritmo de control vectorial.
Parametro | Algoritmo basico Compensacion de deslizamiento

Frecuencia nominal 5.06 v v

Intensidad nominal 5.07 v v

rpm nominal con carga 5.08 v

Tension nominal 5.09 4

Factor de potencia 5.10 v

Numero de polos 5.1 v

Resistencia de estator (Rg) 517 v

Compensacion de tensién 5.23 v

Inductancia transitoria (oLg) 5.24

El usuario puede definir todos estos parametros, salvo la inductancia transitoria. La prueba de autoajuste también sirve para sustituir los ajustes
definidos por el usuario o por defecto seguin se describe a continuacion. Incluso para un rendimiento moderado en el modo vectorial es preciso usar
valores exactos de resistencia del estator y de compensacion de tension (se considera menos importante disponer de un factor de potencia exacto).

1 Prueba estatica
En la prueba estatica se mide la resistencia del estator (Pr 5.17) y la compensacién de tensién (Pr 5.23). Esta prueba no afecta al factor de potencia
(Pr 5.10).

2 Prueba por rotacion

La finalidad de la prueba estatica es medir la resistencia del estator (Pr 5.17), la compensacion de tension (Pr 5.23) y la inductancia transitoria

(Pr 5.24). El accionamiento no utiliza directamente la inductancia transitoria, sino que se considera un valor intermedio para determinar el factor de

potencia tras la prueba por rotacién. La prueba estatica va seguida de otra por rotacion en la que el motor se acelera segun las rampas actualmente
seleccionadas a 2/3 de la velocidad nominal y se mantiene en esta velocidad durante varios segundos. Una vez que termina la prueba, el factor de

potencia (Pr 5.10) se actualiza y el motor marcha por inercia hasta detenerse.

Para que la prueba genere resultados correctos, no debe aplicarse ninguna carga al motor.

Las pruebas de autoajuste se pueden anular si se elimina la orden de marcha o se produce una desconexién. Durante las pruebas de autoajuste
pueden producirse las siguientes desconexiones, ademas de otras desconexiones del accionamiento.

Codigo de desconexién Motivo
tunE Autoajuste detenido antes de terminar
rS Resistencia de estator demasiado alta

La desconexion rS ocurre cuando el accionamiento no puede alcanzar los niveles de intensidad necesarios para medir la resistencia del estator
durante la prueba (es decir, no hay ningin motor conectado al accionamiento) o cuando alcanza el nivel de intensidad pero la resistencia calculada
supera los valores maximos de un tamafio de accionamiento determinado. Con la formula siguiente se puede calcular el valor maximo medible.

Rsmax = TENSION_CC_MAX / (Intensidad nominal del accionamiento x V2 x 2)
Es importante asegurarse de que la configuracion de cableado del motor es correcta (es decir, estrella/triangulo) antes de realizar un autoajuste.

Si se modifican los parametros de mapa del motor, cableado del sistema, configuracion de cableado del motor o tamafio o tipo del motor, hay que
volver a realizar un autoajuste del accionamiento en funcién del motor. Si no se realiza otro autoajuste, el rendimiento del motor podria disminuir o
producirse una desconexion OlLLAC o It.AC.

“ Seleccionar V/f dinamica

. Bit | SP| FI |DE|Txt |VM | DP | ND | RA|NC | NV | PT |US |RW|BU|PS
Cédigo
1 1 1
Rango OFF(0) u On(1)
Por defecto OFF(0)
Velocidad de actualizacion | Nivel de referencia

0: OFF Seleccionar V/f dinamica desactivado
1: On Seleccionar V/f dinamica activado

Cuando este parametro de bits se ajusta en On(1) se activa el modo de V/f dinamica, que esta destinado a aplicaciones en las que es preciso
mantener las pérdidas de potencia bajo minimos en condiciones de poca carga. La relacion V/f varia en funcion de la carga:

Si |corriente activa| < 0.7 x corriente activa nominal
Relacion V/f = Relacién V/f normal x (0,5 + (corriente activa / (2 x 0,7 x corriente activa nominal)))

Ademas, si |corriente actival| > 0,7 x corriente activa nominal
Relacion V/f = Relaciéon V/f normal

Aunque la frecuencia nominal varia, el valor mostrado como Pr 5.06 no cambia con respecto al definido por el usuario.
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L. Bit | SP| FI |[DE|Txt [VM |[DP |[ND |RA|[NC|NV | PT |[US|RW]|BU]|PS
Codigo
1 1 1 1
Rango Ur S(0), Ur(1), Fd(2), Ur A(3), Ur I(4), SrE(5)
Por defecto Ur 1(4)
Velocidad de actualizacién | Nivel de referencia

0 UrS Resistencia del estator y compensacion de tension medidas con cada sefal de marcha

Cada vez que se envia una sefial de marcha al accionamiento se mide la resistencia del estator (Pr 5.17) y la compensacién de tensién (Pr 5.23),
y los parametros del mapa del motor seleccionado se sustituyen. Esta prueba sélo puede efectuarse en maquinas estaticas en las que el flujo de
corriente ha disminuido hasta cero. Por consiguiente, este modo sélo debe usarse cuando se esté seguro de que la maquina permanecera inmovil
cuando se active el accionamiento. Para impedir que la prueba se realice antes de que la corriente llegue a cero se ha previsto un intervalo de

1 segundo, posterior al momento en que el accionamiento se encuentra listo para funcionar, en el que la prueba no se efectua si el accionamiento se
reinicia. En este caso se utilizan los valores antes medidos. Los nuevos valores de resistencia del estator y compensacion de tension se guardan
automaticamente en la memoria EEPROM.

1 Ur Ninguna medicion

La resistencia del estator y la compensacion de tensién no se miden. El usuario puede introducir la resistencia del motor y el cableado en el
parametro de resistencia del estator, cuyo valor no surtira efecto dentro del convertidor del accionamiento. Por lo tanto, cuando se vaya a utilizar este
modo, sera mejor realizar una prueba estatica de autoajuste al principio para medir la resistencia del estator.

2 Fd Modo de aumento fijo
No se utiliza la resistencia del estator ni la compensacion de tension, sino un caracteristica fija con aumento de tension como la definida en el
parametro Pr 5.15. (Consulte Pr 5.09 en la pagina 75)

NOTA

El modo de aumento fijo debe utilizarse en aplicaciones de varios motores.

3 UrA Resistencia del estator y compensacion de tensién medidas al activar el accionamiento por primera vez

La resistencia del estator y la compensacion de tensidén se miden una vez cuando se activa y pone en marcha el accionamiento por primera vez. Si la
prueba se realiza correctamente, el modo cambia a Ur. La resistencia del estator y la compensacién de tension se introducen en los parametros del
mapa del motor actualmente seleccionado. Los parametros se guardan en la memoria EEPROM.

NOTA

Si la prueba no se realiza correctamente, la resistencia del estator y la compensacién de tension no se actualizan, el modo cambia a Ur y los
parametros no se guardan. Cuando el accionamiento se apaga y se vuelve a encender, efectia otro autoajuste después de que se haya activado y
puesto en marcha.

4 Url Resistencia del estator y compensacion de tension medidas en cada encendido y tras un ajuste por defecto del accionamiento
La resistencia del estator y la compensacion de tensién se miden cuando se vuelve a activar el accionamiento después de encender el sistema y de
ajustar los valores por defecto. Los nuevos valores de resistencia del estator y compensacion de tensién se guardan automaticamente en la memoria
EEPROM.

5 SrE Caracteristica de tensién cuadratica
No se utiliza la resistencia del estator ni la compensacion de tensién, sino un caracteristica de tension cuadratica fija con aumento como la definida
en el parametro Pr 5.15. (Consulte Pr 5.09 en la pagina 75.)

Aumento de tension a baja frecuencia

.. Bit |[SP| FI [DE|Txt [VM | DP [ND |RA|[NC [NV | PT [US|[RW|BU|PS
Codigo
1 1 1 1
Rango 0,0 a 50,0% de tensién nominal del motor
Por defecto 3,0

Velocidad de actualizacion | Nivel de referencia

Este parametro define el nivel de aumento de tensidn que se utiliza en los modos de aumento fijo y tensién cuadratica. Consulte Pr 5.09 en la
pagina 75.

5.17 Resistencia de estator
L. Bit [SP| FI |[DE|Txt[VM|DP [ND|[RA|[NC|NV|PT|US|RW]|BU]|PS
Codigo
3 1 1 1 1
Rango 0,000 a 65,000 Q
Por defecto 0,000

Parametro de motor auxiliar | Pr 21.12

Velocidad de actualizacion | Nivel de referencia

Este parametro contiene la resistencia del estator de la maquina correspondiente al funcionamiento en el modo vectorial de bucle abierto.
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Cuando el accionamiento no puede alcanzar los niveles de intensidad necesarios para medir la resistencia del estator durante el autoajuste (es decir,
no hay ningin motor conectado al accionamiento), se produce una desconexion rS y el valor de Pr 5.17 no varia. Si se alcanzan los niveles de
intensidad requeridos pero la resistencia calculada supera el valor maximo permitido en un accionamiento de tamafo determinado, se produce una
desconexion rS y Pr 5.17 incluye el valor maximo permitido.

“ Frecuencia de conmutacion maxima

L. Bit | SP| FI |[DE|Txt [VM |[DP |[ND | RA|[NC|NV|PT |[US|RW|BU]|PS
Codigo
1 1 1 1 1
Rango 3(0), 6(1), 12(2), 18(3) kHz
Por defecto 3(0)
Velocidad de actualizacion | Nivel de referencia

Valor Pantalla Frecuencia (kHz)
0 3 3
1 6 6
2 12 12
3 18 18

Este parametro define la frecuencia de conmutacién necesaria.

El accionamiento puede reducir automaticamente la frecuencia de conmutacion actual (sin cambiar este parametro) ante un aumento excesivo de la
temperatura en la fase de potencia. La frecuencia de conmutacion puede descender de 18 kHz a 12 kHz, luego a 6 kHz hasta 3 kHz. Con la intensidad
de salida y la frecuencia de conmutacion del accionamiento se efectia un célculo aproximado de la temperatura de la unién IGBT basado en la
temperatura del disipador térmico y el descenso momentaneo de temperatura. En Pr 7.34 se muestra la temperatura estimada de la union IGBT.

Si la temperatura es de méas de 135°C, la frecuencia de conmutacion se reduce en la medida de lo posible (si la frecuencia de conmutacion es

>3 kHz) y se activa el modo de cambio automatico de la frecuencia de conmutacion (consulte Pr 5.35 en la pagina 81) con el fin de reducir las
pérdidas del accionamiento y con ellas la temperatura de la unién IGBT.

Con cargas persistentes, la temperatura de la unién puede continuar aumentando. Si la temperatura aumenta por encima de 145°C y no es posible
reducir la frecuencia de conmutacion, se produce una desconexion O.ht1.

Si una frecuencia de conmutacién elevada no hace aumentar la temperatura de la unién IGBT por encima de 135°C, el accionamiento intenta
restablecer la frecuencia de conmutacién fijada cada 20 ms.

La frecuencia de conmutacion de 18 kHz no se encuentra disponible para accionamientos Commander SK de tamario C.

“ Modulacién de vector espacial de alta estabilidad

. Bit | SP| FI |DE|Txt |VM | DP [ ND | RA|NC | NV | PT |[US |RW|BU | PS
Cédigo
1 1 1
Rango OFF(0) u On(1)
Por defecto OFF(0)
Velocidad de actualizacion | Nivel de referencia

0: OFF Modulacién de vector espacial de alta estabilidad desactivada
1: On  Modulacién de vector espacial de alta estabilidad activada

El accionamiento suele emplear la modulacion de vector espacial para generar sefiales de control de IGBT. Aunque la modulacion de vector espacial

de alta estabilidad ofrece tres ventajas importantes en los accionamientos de circuito abierto, el ruido acustico del motor puede aumentar

ligeramente.

» En condiciones de carga reducida es posible que se produzca inestabilidad a frecuencias en torno a 1/2 de la nominal de motor. A pesar de que
el accionamiento utiliza una banda muerta para reducir este efecto, algunas maquinas pueden seguir siendo inestables. Para evitar que esto
ocurra, es preciso activar la modulacién de vector espacial de alta estabilidad mediante el ajuste de este parametro.

* A medida que la tension de salida se aproxima al valor maximo del accionamiento, se suprimen impulsos. Esto puede dar lugar a un
funcionamiento inestable en maquina con carga reducida o carga maxima. La modulacion de vector espacial de alta estabilidad reduce este
efecto.

* La modulacién de vector espacial de alta estabilidad también conlleva una pequefia reduccién de la disipacion de calor del accionamiento.

L. Bit | SP| FI |[DE|Txt [VM |[DP |[ND | RA|[NC|NV|PT |[US|RW|BU]|PS
Codigo
1 1 1
Rango OFF(0) u On(1)
Por defecto OFF(0)
Velocidad de actualizacion | Nivel de referencia

0: OFF Sobremodulacion desactivada
1: On Sobremodulacién activada
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El nivel de modulacién maximo del accionamiento suele estar limitado a un valor unitario que proporciona una tension de salida equivalente a la
tensién de entrada del accionamiento menos las caidas de tension dentro del accionamiento. Si la tensién nominal del motor se ajusta en el mismo
nivel que la tensién de alimentacion, se suprimiran algunos impulsos a medida que la tension de salida del accionamiento se aproxime al nivel de
tension nominal. Si Pr 5.20 se ajusta en On(1), el modulador permite la modulacion por exceso. Esto hace que la tension continie aumentando por
encima del valor nominal conforme la frecuencia de salida sobrepasa la frecuencia nominal. El indice de modulacién incrementa por encima de uno
y genera formas de onda trapezoidales. Esto puede servir, entre otros, para optimizar ligeramente el resultado por encima de la velocidad nominal.
La desventaja consiste en que la corriente de la maquina sufrira alteraciones a medida que el indice de modulacion supere la unidad, y contendra
una cantidad importante de arménicos impares de orden bajo que corresponden a la frecuencia de salida fundamental.

Parametros no utilizados I

- Bit | SP| FI [DE|Txt [VM |[DP |[ND |RA[NC|NV | PT |[US |RW]|BU | PS
Caodigo
1 1 1 1 1
Rango 0,0a250V
Por defecto 0,0

Parametro de motor auxiliar | Pr 21.13
Velocidad de actualizacion | Nivel de referencia

Dados los efectos que produce en el convertidor del accionamiento, es preciso compensar la tensién antes de aplicar flujos de corriente.

Para garantizar un rendimiento éptimo a baja frecuencia con tension reducida en los terminales de la maquina, es preciso tener en cuenta la
compensacion de tension. El valor mostrado en Pr 5.23 es la compensacion expresada en voltios rms linea a linea. Como la medicién de esta
tensién presenta dificultades, se debe utilizar el procedimiento de mediciéon automatica (consulte Pr 5.14 en la pagina 78).

“ Inductancia transitoria (cL)
BU | PS

- Bit [SP| FI [DE|Txt|{VM|[DP |[ND|RA|NC|NV|PT |US|RW
Caodigo
2 1 1 1
Rango 0,00 a 320,00 mH
Por defecto 0,00

Parametro de motor auxiliar | Pr 21.14
Velocidad de actualizacion | Nivel de referencia

En el diagrama siguiente, la inductancia transitoria se define como sigue:

obs=Lq+ (Lol /(Ly+ L))

4 Ri }—{ wLq wlz

jwlm Ro/s

Circuito equivalente de un motor de
induccién (por fase) en estado estable

La inductancia transitoria se obtiene a partir de los parametros normalmente asociados al circuito equivalente del motor para analizar los transitorios,
es decir, Lg = L¢ + L, Ly = Ly + L, mediante el célculo siguiente:

olg=Lg-(Lm2/L,)
La inductancia transitoria se considera una variable intermedia que interviene en el calculo del factor de potencia.

5.27 Activar compensacion de deslizamiento
o Bit [ SP| FI [DE | Txt [VM|[DP [ND|RA|NC|NV|PT |US|RW|BU|PS
Codigo
1 1 1 1
Rango OFF(0) u On(1)
Por defecto OFF(0)
Velocidad de actualizaciéon | Nivel de referencia

0: OFF Compensacion de deslizamiento desactivada
1: On Compensacion de deslizamiento activada
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El nivel de compensacion de deslizamiento viene determinado por los parametros de frecuencia nominal y velocidad nominal. La compensacion de
deslizamiento sélo se activa cuando este parametro se ajusta en On(1) y Pr 5.08 se define en un valor distinto de cero o en la velocidad sincrona.

Introduccion

5.28 a 5.33 Parametros no utilizados I

5.34 Unidades de velocidad visualizadas
. Bit [SP| FI |[DE|Txt [VM|DP [ND|[RA|[NC|NV|PT|US|RW|BU]|PS
Codigo
1 1 1 1
Rango Fr(0), SP(1), Cd(2)
Por defecto Fr(0)
Velocidad de actualizacion | Nivel de referencia

Selecciona las unidades en las que se expresa la velocidad mostrada.

0: Fr Salida del accionamiento en Hz (Pr 2.01)

1: SP Velocidad del motor en RPM (Pr 5.04)

2: Cd Velocidad de la maquina en unidades definidas por el usuario (escala basada en Pr 5.04)
Consulte Escala de parametro Pr 11.21 en la pagina 135 para obtener informacién sobre el ajuste a escala de los valores de rpm (Pr 5.04) cuando se
seleccionan unidades definidas por el usuario.

5.35 Desactivar cambio de frecuencia de conmutacion auto
L. Bit [SP| FI |[DE|Txt [VM|DP [ND|RA|[NC|NV|PT|US|RW]|BU]|PS
Caodigo
1 1 1
Rango OFF(0) u On(1)
Por defecto OFF(0)
Velocidad de actualizacién | Nivel de referencia

0: OFF Cambio de frecuencia de conmutacion auto activado

1: On Cambio de frecuencia de conmutacién auto desactivado
El régimen de proteccion térmica del accionamiento (consulte Pr 5.18 en la pagina 79) reduce la frecuencia de conmutacion de forma automatica
cuando es necesario impedir que el accionamiento se caliente en exceso. Esta funcidon se puede desactivar ajustando este parametro de bits en
On(1). Cuando se desactiva, el accionamiento sufre una desconexion O.ht1 inmediata ante un aumento excesivo de la temperatura de IGBT.

5.36 Parametro no utilizado I
5.37 Frecuencia de conmutacién actual
- Bit | SP| FI |[DE|Txt [VM |[DP |[ND | RA|[NC [NV | PT |[US |RW]|BU | PS
Codigo
1 1 1 1 1
Rango 3a18kHz
Velocidad de actualizaciéon | Escritura en segundo plano

Pr 5.37 presenta la frecuencia de conmutacién que utiliza en ese momento el convertidor. Aunque la frecuencia de conmutacién maxima se define en
Pr 5.18, el accionamiento puede reducir este valor cuando se permite el cambio automatico de la frecuencia de conmutacioén (Pr 5.35 = OFF).

Valor Cadena | Frecuencia de conmutacion (kHz)
0 3 3
1 6 6
2 12 12
3 18 18

5.38a5.49 Parametros no utilizados I

Desbloquear seguridad
Bit [SP| FI [DE | Txt VM |[DP [ND|RA|[NC|NV|PT |US|RW|BU|PS

Codigo

Rango 0a999
Velocidad de actualizaciéon | Lectura en segundo plano

Pr 5.50 no puede visualizarse mediante el teclado y mantiene el valor de seguridad introducido con el fin de permitir la edicion de los parametros
mientras la seguridad esté activada.
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10.7 Menu 6: secuenciador y reloj del accionamiento
Tabla 10-8 Parametros del menu 6: descripciones de una linea
Parametro Rango Por defecto Ajuste Veloci.d ad.qe
actualizacion
6.01 Seleccionar modo de parada {31} 0Oa4 1 2ms
6.02 | No utilizado
6.03 | Modo de pérdida de la alimentacién principal diS(0), StoP(1), rd.th(2) diS(0) 2ms
6.04 | Seleccionar légica de inicio/parada {11} 0a6 g Eﬁgig Sac:g 23:(::;:10
6.05 | No utilizado
6.06 Nivel de frenado por inyeccion 0,0 a 150,0% 100,0 B
6.07 | Tiempo de frenado por inyeccion 0,0a250s 1,0 2ms
6.08 | No utilizado
6.09 | Seleccionar deteccion de motor en giro {33} 0a3 0 B
6.10 Eté:ncionamiento con baja tension del bus de OFF(0) u On(1) OFF(0) B
6.1 Estado de tecla de funcién de teclado LED OFF(0) u On(1) OFF(0) B
remoto
6.12 | Activar tecla de parada OFF(0) u On(1) OFF(0) B
6.13 | Modo de tecla de funcién 0a6 0 BR
6.14 | Desactivar reinicio automatico al habilitar OFF(0) u On(1) OFF(1) 2ms
6.15 | Activar accionamiento OFF(0) u On(1) On(1) 2ms
6.16 | Coste de electricidad por KWh 0,0 a 600,0 moneda/kWh 0,0 B
6.17 | Reiniciar contador de potencia OFF(0) u On(1) OFF(0) B
6.18 | No utilizado
6.19 | No utilizado
6.20 | No utilizado
6.21 | No utilizado
6.22 Rfegistr’o de tiempo de funcionamiento: 0,000 a 9,365 afios.dias B
afos.dias
6.23 Registrq de tiempo de funcionamiento: 0 a 23,59 horas.minutos B
horas.minutos
6.24 | Contador de potencia: MWh 0,0 2 999,9 MWh B
6.25 | Contador de potencia: kWh 0,00 a 99,99 kWh B
6.26 | Coste de utilizacion +32000 moneda/hora B
6.27 | No utilizado
6.28 | No utilizado
6.29 | Activar hardware OFF(0) u On(1) OFF(0) 2ms
6.30 | Bit de secuencia: Marcha adelante OFF(0) u On(1) OFF(0) 2ms
6.31 Bit de secuencia: Marcha lenta adelante OFF(0) u On(1) OFF(0) 2ms
6.32 | Bit de secuencia: Marcha atras OFF(0) u On(1) OFF(0) 2ms
6.33 | Bit de secuencia: Adelante/Atras OFF(0) u On(1) OFF(0) 2ms
6.34 | Bit de secuencia: Marcha OFF(0) u On(1) OFF(0) 2ms
6.35 | Interruptor de fin de carrera adelante OFF(0) u On(1) OFF(0) 2ms
6.36 | Interruptor de fin de carrera atras OFF(0) u On(1) OFF(0) 2ms
6.37 | Bit de secuencia: Marcha inversa lenta OFF(0) u On(1) OFF(0) 2ms
6.38 | No utilizado
6.39 | Bit de secuencia: Stop (NC) OFF(0) u On(1) OFF(0) 2ms
6.40 | Activar enclavamiento de secuenciador OFF(0) u On(1) OFF(0) 2ms
6.41 | No utilizado
6.42 | Palabra de control 0a 32767 0 2ms
6.43 | Activar palabra de control OFF(0) u On(1) OFF(0) 2ms
6.44 | No utilizado
Forzar ventilador de refrigeracion para funcionar a toda
6.45 . OFF(0) u On(1) OFF(0) B
velocidad
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Figura 10-14 Diagrama légico del menu 6A

Activar palabra
de control B >
Bit 7 auto/manual de
palabra de control m
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Figura 10-15 Diagrama légico del menu 6B
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“ Seleccionar modo de parada
L. Bit [SP| FI [DE|Txt[|VM|DP|[ND|RA|[NC|NV |PT[US|RW|BU|PS
Codigo
1 1 1
Rango 0Oa4
Por defecto 1
Velocidad de
. 2ms
actualizacion
0: Marcha por inercia hasta detenerse

1: Rampa hasta detenerse

Rampa hasta detenerse + inyeccion de CC
Parada mediante frenado por inyeccién de CC con deteccién de velocidad cero
Parada con frenado por inyeccion de CC temporizado

La parada se produce en dos fases diferentes: deceleracion hasta parada y parada. (En la tabla se muestran los valores por defecto.)

Modo de parada

Fase 1

Fase 2

Comentarios

volver a activar durante un

El accionamiento no se puede

El retardo en la fase 2 permite el

frecuencia cero

0: Inercia Convertidor desactivado periodo de tiempo especifico, )
< descenso del flujo del rotor.
que depende del tamafio del
accionamiento.
1: Rampa Rampa descendente hasta Espere 1 segundo con el

convertidor activado.

2: Rampa seguida de inyeccion de CC

Rampa descendente hasta
frecuencia cero

Inyeccién de CC en el nivel
especificado por Pr 6.06

en Pr 6.07

durante el tiempo establecido

3: Inyeccién de CC con deteccion de
velocidad cero

Inyeccion de corriente a baja
frecuencia con deteccion de
baja velocidad antes de la fase
siguiente

Inyeccién de CC en el nivel
especificado por Pr 6.06

en Pr 6.07

durante el tiempo establecido

El accionamiento detecta
automaticamente el funcionamiento a
baja velocidad y ajusta el tiempo de
inyeccioén en funcién de la aplicacion.
Si el nivel de la corriente de inyeccion
es demasiado bajo, el accionamiento
no detecta el funcionamiento a baja
velocidad (normalmente se requiere
un minimo del 50-60%).

4: Parada con frenado por inyeccién de
CC temporizado

Inyeccion de CC en el nivel
especificado por Pr 6.06
durante el tiempo establecido
en Pr 6.07

Inyeccién de CC en el nivel
especificado por Pr 6.06
durante 1segundo

El tiempo de inyeccion minimo total
es de 1 segundo en la fase 1y de

1 segundo en la fase 2, lo que supone
2 segundos en total.

Una vez que se activan los modos 3 o 4, el accionamiento debe pasar por el estado de listo para funcionar antes de reiniciarse mediante una parada,

una desconexion o la desactivacion.

Parametro no utilizado

Modo de pérdida de la alimentacién principal

N Bit | SP| FI |DE|Txt [VM |[DP |ND | RA|[NC [NV | PT [US |RW]|BU | PS
Codigo
1 1 1 1
Rango diS(0), StoP(1), rd.th(2)
Por defecto diS(0)
Velocidad de actualizacion |2 ms

Este parametro dispone de 3 ajustes:

Pr 6.03 Indicacién Funcion
0 diS Desactivado
1 StoP Parada
2 rd.th Transferencia
0 dis

No se detecta pérdida alimentacién y el accionamiento funciona con normalidad mientras la tension del bus de CC coincide con las especificaciones
(es decir, >Vuu). Una vez que la tensién desciende por debajo del nivel Vuu, se produce una desconexion UU. El restablecimiento es consecuencia
del nuevo aumento de la tensién por encima del nivel de reinicio VuuRestart indicado en la tabla siguiente.
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El accionamiento reacciona de la misma manera que en el modo de transferencia (rd.th), pero la rampa de deceleracién aplicada es como minimo
equivalente a la rampa de deceleracion ajustada y el accionamiento continua desacelerando hasta 0 Hz aunque se vuelva a conectar la alimentacion
principal.

Lo que ocurre a continuacion depende de si la alimentacion se restablece durante la fase de rampa descendente:

« Sila alimentacion no se vuelve a aplicar durante la rampa descendente, el accionamiento sufre una desconexién UU cuando llega a 0 Hz.
» Sila alimentacién se vuelve a aplicar durante esta fase, el accionamiento cambia al estado “rd” o funciona de nuevo a la velocidad fijada cuando
alcanza 0 Hz, dependiendo del estado en que se encuentran los terminales de control.

Por lo general, el sistema de control detecta la pérdida de alimentacién y aunque se restablezca el suministro, el controlador elimina la sefial del
terminal de marcha para que el accionamiento cambie al estado “rd” cuando llegue a 0 Hz.

Cuando se selecciona el frenado por inyeccidon normal o temporizado, el accionamiento utiliza el modo de rampa para detenerse ante una pérdida
de alimentacion. Al seleccionar una parada con rampa seguida por inyeccién de frenado, el accionamiento reduce la velocidad en rampa hasta
detenerse y luego intenta aplicar la inyeccion de CC. Es entonces cuando existe la posibilidad de que el accionamiento sufra una desconexién UU,
a menos que se restablezca el suministro eléctrico.

2 rd.th

El accionamiento detecta la pérdida de alimentacion principal cuando la tensién del bus de CC desciende por debajo de Vml,. En ese momento,
el accionamiento entra en un modo en el que un controlador de bucle cerrado intenta mantener el nivel del bus de CC en Vml,. Esto hace que el
motor desacelere a un ritmo que incrementa a medida que desciende la velocidad. Si se vuelve a aplicar la alimentacion, la tensién del bus de CC
se vera obligada a aumentar por encima del umbral de deteccion Vml4 y el accionamiento continuara funcionando con normalidad. Como la salida
del controlador de pérdida de alimentacion es una demanda de corriente que se transfiere al sistema de control de intensidad, los parametros de
ganancia Pr 4.13 y Pr 4.14 deben ofrecer un control 6ptimo. Consulte los detalles de configuracion en los parametros Pr 4.13 y Pr4.14 en la
pagina 66.

En la tabla siguiente se indican los niveles de tension empleados por el accionamiento con cada tensiéon nominal.

Nivel de tension | Accionamiento de 200 V | Accionamiento de 400 V
Vuu 175 330
Vml4 205 410
Vml, 195 390
VuuRestart 215 425

Cuando el accionamiento esta realizando una suspensién de la pérdida principal o una transferencia, en la parte izquierda de la pantalla del
accionamiento se muestra “AC” (con la version de software V01.03.00 en adelante).

“ Seleccionar logica de inicio/parada

L Bit |SP| FI [DE|Txt [VM |[DP |[ND |RA[NC|NV | PT |[US|RW]|BU|PS
Codigo
1 1 1 1
Rango 0ab6
Por defecto EUR: 0, USA: 4
Velocidad de actualizacion ] Aplicado al salir del modo de edicion o al reiniciar el accionamiento

Este parametro cambia la funcién de los terminales B4, B5 y B6, que normalmente estan asociados con la activacion, el inicio y la parada del
accionamiento. También se aplica al parametro Pr 6.40 para activar y desactivar los enclavamiento de entrada.

Pr 6.04 Terminal B4 Terminal B5 Terminal B6 Pr 6.40

0 Activacion Marcha adelante Marcha atras 0 (Sin enclavamiento)
1 Stop(NC) Marcha adelante Marcha atras 1 (Enclavamiento)

2 Activacion Marcha Adelante/Atras 0 (Sin enclavamiento)
3 Stop(NC) Marcha Adelante/Atras 1 (Enclavamiento)

4 Stop(NC) Marcha Velocidad lenta 1 (Enclavamiento)

5 Programable por usuario Marcha adelante Marcha atras 0 (Sin enclavamiento)
6 Programable por usuario | Programable por usuario | Programable por usuario | Programable por usuario

Pr 6.40, Pr 8.22, Pr 8.23 y Pr 8.24 también se guardan cuando se modifica este parametro.

Este pardmetro s6lo cambia cuando el accionamiento se para, desconecta o desactiva. Si este parametro se modifica con el accionamiento activado,
recupera el valor anterior a la modificacion al salir del modo de edicion o al reiniciar el accionamiento.

En el modo 6, el usuario puede asignar los terminales conforme considere oportuno.

Pr 6.04=0
B2 | +24V
B4 | Activar / Reiniciar
B5 | Marcha adelante
|~ — | B6 | Marcha atras
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Pr 6.04=1
B2 | +24V

|—e | «—— B4 | Stop NC /Activar
_‘_I_._ B5 | Marcha adelante

L—¢——o——| B6 | Marcha atras

Pr 6.04=2
B2 | +24v
B4 | Activar / Reiniciar
B5 | Marcha
|~ — [ B6 | Adelante/Atras
Pr 6.04=3
B2 | +24v

|—e | «—— B4 | Stop NC /Activar
_o—l—b_ B5 | Marcha

B6 | Adelante/Atras

Pr 6.04=4

B2 | +24V
—e | «—— B4 | Stop NC/Activar

_‘_J_._ B5 | Marcha

SO B6 | Velocidad lenta
Pr 6.04=5
B2 | +24V

B4 | Programable por usuario

B5 | Marcha adelante

_/ —1 B6 | Marcha atras

Pr 6.04=6

B2 | +24V

B4 | Programable por usuario

B5 | Programable por usuario

B6 | Programable por usuario

Nivel de frenado por inyeccion

L Bit [SP| FI [DE | Txt[VM|[DP [ND|RA|NC|NV|PT |US|RW|BU|PS
Cédigo
1 1 1 1 1
Rango 0,0 a 150,0%
Por defecto 100,0

Velocidad de actualizacion | Nivel de referencia

Define el nivel de intensidad utilizado durante el frenado por inyeccién de CC como porcentaje de la intensidad nominal del motor establecida en Pr 5.07.
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6.07 Tiempo de frenado por inyeccién
L Bit [SP| FI |[DE|Txt [VM|DP [ND|[RA|[NC|NV | PT |US |RW|BU | PS
Codigo
1 1 1 1
Rango 0,0a25,0s
Por defecto 1,0

Velocidad de actualizacion |2 ms

Define el tiempo de frenado por inyeccién cuando se especifica en los modos de parada 3 y 4 (consulte Pr 6.01 en la pagina 85).

Parametro no utilizado I

Seleccionar deteccion de motor en giro

o
=)
©

L. Bit [SP| FI [DE|Txt|[VM|[DP [ND|RA|NC|NV|PT |US|RW|BU|PS
Caodigo

1 1 1
Rango 0a3
Por defecto 0

Velocidad de actualizacion | Nivel de referencia

Pr 6.09 Funcion
0 Desactivado
1 Deteccion de frecuencias positivas y negativas
2 Deteccion de frecuencias positivas solamente
3 Deteccion de frecuencias negativas solamente

Al activar el accionamiento con este bit ajustado en 0, la salida de frecuencia inicial es nula y aumenta en rampa hasta el valor de referencia necesario.
Cuando el accionamiento se activa con este parametro ajustado en un valor distinto de cero, el accionamiento realiza una prueba de puesta en marcha
para determinar la velocidad del motor y luego sincroniza la frecuencia de salida inicial con la frecuencia del motor. La prueba no se realiza y la
frecuencia del motor inicial es nula si se envia la orden de marcha mientras el accionamiento se encuentra parado, si el accionamiento se activa por
primera vez tras encender el sistema con el modo de tensién UR | seleccionado o si la orden de marcha se genera en el modo de tensiéon UR S.

Para que la prueba se realice correctamente es importante ajustar de forma adecuada la resistencia del estator (Pr 5.17, Pr 21.12), lo que también es
aplicable cuando se utiliza el modo de aumento de tension fijo (Fd) o de tensidn cuadratica (SrE). Durante la prueba se usa la corriente magnetizante
nominal del motor, por lo que la intensidad nominal (Pr 5.07, Pr 21.07 y Pr 5.10, Pr 21.10) y el factor de potencia deben ajustarse en valores
parecidos a los del motor, aunque estos parametros no sean tan determinantes como la resistencia del estator.

Los motores estaticos con poca carga y escasa inercia pueden moverse ligeramente en una direccién indeterminada durante la prueba.
El accionamiento puede restringir la direccion del movimiento y las frecuencias detectadas, como se indica en la tabla anterior.

Funcionamiento con baja tensién del bus de CC

L Bit [SP| FI |[DE|Txt [VM|DP [ND|[RA|[NC|NV|PT|US|RW|BU]|PS
Caodigo
1 1 1
Rango OFF(0) u On(1)
Por defecto OFF(0)
Velocidad de actualizacion [ Nivel de referencia

0: OFF Baja tension del bus de CC desactivada
1: On Baja tension del bus de CC activada

El objetivo de este parametro es permitir el funcionamiento de los accionamientos Commander SK trifasicos de 400 V CA (voltaje medio) con un
suministro eléctrico monofasico de 200 V CA (baja tensién) en caso de que falle la fuente de alimentacion principal de 400 V CA.

La alimentacién de reserva se puede conectar cuando se interrumpe la alimentacion principal. Esto permite al accionamiento controlar el motor a
baja potencia, por ejemplo, para hacer que un ascensor suba o baje al nivel siguiente.

Aungue no se produce una pérdida de potencia cuando el bus de CC funciona en el modo de baja tensién, la reduccion de la tensién y las
fluctuaciones en el bus de CC del accionamiento limitan la potencia maxima suministrada.

Cuando Pr 6.10 esta activado y la tension del bus de CC es inferior a 330 V CC, en la pantalla del accionamiento parpadea Lo.AC (CA baja) para
advertir que esta funcionando con una fuente de alimentacion de reserva de baja tension.

Este modo esta disefiado para utilizarse con una fuente de alimentacion de reserva, no para uso permanente de un accionamiento Commander SK
de 400 VCA (tensién media) con alimentacion de 200 V CA (baja tension). Los parametros del accionamiento que se guardan al apagar el sistema se
almacenan en el punto 2, como se muestra en el diagrama siguiente. Cuando el accionamiento se tiene que utilizar con alimentacion de 200 V CA,
la tensién del bus de CC nunca desciende hasta el punto 2 y no se guardan los parametros al apagar el sistema.
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Niveles de baja tensién del bus de CC (Pr 6.10 activado)
>425 V CC - funcionamiento normal

<330 V CC - funcionamiento LoAC

<230 V CC - desconexion UU

Consulte la Figura 10-16 Baja tension del bus de CC en la pagina 89.
Figura 10-16 Baja tension del bus de CC
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1. Se desconecta la alimentacion de CA.

2. El accionamiento sufre una desconexion UU y se guardan los parametros que se almacenan
al apagar el sistema

3. Los parametros se guardan y la desconexion UU se elimina. El accionamiento funciona con
normalidad con el nivel UU minimo ajustado.

4. Se suministra alimentacion de CA de reserva.

5. Se desconecta la alimentacion de CA de reserva.

6. El accionamiento sufre una desconexién UU, pero los pardmetros que se almacenan al apagar
el sistema no se guardan.

Nota: Si la tension de CC es de mas de 425 V CC tras el paso 3, el nivel UU vuelve a ser normal.

“ Estado de tecla de funcion de teclado LED remoto

. Bit [SP| FI |[DE|Txt [VM|DP [ND|[RA|[NC|NV|PT|US|RW|BU]|PS
Cédigo
1 1
Rango OFF(0) u On(1)
Por defecto OFF(0)
Velocidad de actualizacion | Nivel de referencia

La pantalla LED remota incluye una tecla de funcion que permite ajustar este parametro en On(1). El ajuste del parametro es OFF(0) cuando no se
pulsa la tecla. Esto permite al usuario del accionamiento programar el acceso a la tecla de funcion.

L. Bit [SP| FI |[DE|Txt [VM|DP [ND|[RA|[NC|NV|PT|US|RW|BU]|PS
Codigo
1 T 1
Rango OFF(0) u On(1)
Por defecto OFF(0)
Velocidad de actualizacion | Nivel de referencia

Este parametro activa la tecla de parada del accionamiento de manera permanente, de forma que el accionamiento siempre se detiene cuando se
pulsa. Cuando se selecciona el modo de teclado, no produce efecto dado que la tecla de parada se activa automaticamente.

La légica del secuenciador se ha disefiado de manera que el accionamiento no pasa del estado de parada al de marcha al pulsar la tecla de parada,
ya se encuentre activada o no. Esta tecla también sirve para restablecer desconexiones. Por consiguiente, si se pulsa cuando el accionamiento esta
bloqueado, la desconexién se restablece pero el accionamiento no se pone en marcha. Esto se realiza de la siguiente manera.
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Enclavamiento de secuenciador no activado (Pr 6.40 = OFF)

Si se pulsa la tecla de parada mientras ésta es activa (Pr 6.12 = On) o cuando el accionamiento esta bloqueado, se elimina la oden de marcha del
secuenciador y el accionamiento se detiene o permanece parado, segun el caso. La secuencia soélo puede aplicarse otra vez cuando se cumple una
de las condiciones siguientes, como minimo.

1. Bits de Marcha adelante, Marcha atras y Marcha del secuenciador a cero

2. Accionamiento desactivado mediante Pr 6.15 o Pr 6.29

3. Marcha adelante y marcha atras activas y aplicadas durante 60 ms

Para que el accionamiento se reinicie con normalidad, es preciso activar los bits necesarios. Esto significa que no es posible reiniciar
automaticamente el accionamiento tras una desconexion, por ejemplo, pulsando la tecla de parada.

Enclavamiento de secuenciador activado (Pr 6.40 = On)

Si se pulsa la tecla de parada mientras ésta es activa (Pr 6.12 = On) o cuando el accionamiento esta bloqueado, se elimina la orden de marcha del
secuenciador y el accionamiento se detiene o permanece parado, segun el caso. La secuencia soélo puede aplicarse otra vez cuando se cumple una
de las condiciones siguientes, como minimo.

1. Bits de Marcha adelante, Marcha atras y Marcha del secuenciador a cero tras enclavamiento

2. Bit de Stop(NC) del secuenciador igual a cero

3. Accionamiento desactivado mediante Pr 6.15 o Pr 6.29

4. Marcha adelante y marcha atras activas y aplicadas durante 60 ms

Para que el accionamiento se reinicie con normalidad, es preciso activar los bits necesarios. Esto significa que no es posible reiniciar
automaticamente el accionamiento tras una desconexion, por ejemplo, pulsando la tecla de parada. Tenga en cuenta que la tecla de parada se
restablece mediante el uso conjunto de las ordenes de marcha adelante y marcha atras, pero que es preciso restablecer los enclavamientos
asociados a ambas antes de que sea posible reiniciar el accionamiento.

N Bit | SP| FI |[DE|Txt [VM |[DP |[ND |RA|[NC|NV | PT |[US|RW]|BU|PS
Codigo
1 1
Rango 0a6
Por defecto 0

Velocidad de actualizacién | Lectura en segundo plano

En el teclado LED:
0: Sin funcion

Conmutador adelante/atras

Marcha atras

Marcha lenta

Auto
5: Funcidn - Funcion definida por el usuario para la tecla de funcién en este modo (ninguna funcién asignada) Este modo permite al usuario
definir la funcion de la tecla ajustando el parametro de origen adecuado en Pr 6.11 (Pr 6.11= estado de la tecla de funcion).

En el teclado LCD:

Mediante este parametro se consigue que la tecla de avance/retroceso funcione en el modo de teclado.

6: Conmutador adelante/atras

“ Desactivar reinicio automatico al habilitar

RON=2

L Bit [SP| FI [DE|Txt|[VM|[DP [ND|RA|[NC|NV|PT |US|RW|BU|PS
Codigo
1 1 1
Rango OFF(0) u On(1)
Por defecto OFF(0)
Velocidad de actualizacion |2 ms

0: OFF Reinicio automatico al habilitar activado
1: On Reinicio automatico al habilitar desactivado
Si este parametro se ajusta en On(1), se desactiva el restablecimiento automatico por el terminal de activacién del accionamiento.

L. Bit [ SP| FI [DE | Txt [VM|[DP |[ND|RA|NC|NV|PT |US|RW|BU|PS
Codigo
1 1 1 1
Rango OFF(0) u On(1)
Por defecto On(1)
Velocidad de actualizacion |2 ms

0: OFF Accionamiento desactivado
1: On Accionamiento activado

El accionamiento se desactiva al ajustar este parametro en OFF(0). Para que el accionamiento funcione, debe ajustarse en On(1).
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“ Coste de electricidad por KWh
L Bit [ SP| FI [DE | Txt[VM|[DP |[ND|RA|NC|NV|PT |US|RW|BU|PS
Codigo
1 1 1 1
Rango 0,0 a 600,0 moneda/kWh

Por defecto 0,0

Velocidad de actualizaciéon | Nivel de referencia
Cuando este parametro se configura correctamente en la moneda local, Pr 6.26 ofrece al instante una lectura del coste.

Reiniciar contador de potencia

6.17
N Bit | SP| FI |[DE|Txt [VM |[DP |[ND | RA|[NC|NV|PT |[US|RW|BU]|PS
Codigo
1 1 1
Rango OFF(0) u On(1)
Por defecto OFF(0)
Nivel de referencia

Velocidad de actualizacion
Si Pr 6.17 = On, el contador de potencia (Pr 6.24 y Pr 6.25) se pone a cero y se mantiene en ese valor.

Parametros no utilizados

6.18 a 6.21

Registro de tiempo de funcionamiento: afios.dias

DE | Txt [VM [ DP | ND | RA|[NC|NV|PT|US|RW|BU|PS

g Bit | SP | FI
Cédigo
3 1 1 1 1 1
Rango 0,000 a 9,365 afnos.dias
Velocidad de actualizacion | Nivel de referencia

Registro de tiempo de funcionamiento: horas.minutos

6.23
L Bit | SP| FI [DE|Txt [VM |[DP |[ND | RA|[NC|NV | PT |[US |RW]|BU | PS
Codigo
2 1 1 1 1 1
Rango 0 a 23,59 horas.minutos
Velocidad de actualizacién | Nivel de referencia
El registro de tiempo de funcionamiento aumenta cuando el convertidor del accionamiento esta activo con el fin de reflejar el tiempo que el

accionamiento ha estado funcionando desde que salié de fabrica. En el caso de los accionamientos que nunca se apagan, el valor de este parametro

se actualiza en la memoria EEprom cada 24 horas de funcionamiento.

Contador de potencia: MWh

FI |[DE | Txt|VM | DP |ND|RA|[NC [NV |PT |US|[RW|BU|PS

- Bit | SP
Cédigo T 1 1 1 1
Rango 0,0 2 999,9 MWh
Velocidad de actualizacion | Nivel de referencia

Contador de potencia: kWh

L Bit [SP| FI [DE|Txt[VM|[DP [ND|RA|NC|NV|PT |US|RW|BU|PS
Caédigo
2 1 1 1 1
Rango 0,00 a 99,99 kWh
Velocidad de actualizaciéon | Nivel de referencia
En los contadores de potencia se indica el suministro de energia del accionamiento en kWh y MWh. En Pr 6.24 y Pr 6.25 aparece el consumo de

potencia acumulado.
Los contadores de potencia se ponen a cero y se mantienen en ese valor cuando Pr 6.17 = On.
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Introduccion

Coste de utilizacion

L Bit [ SP| FI [DE | Txt|[VM|[DP [ND|RA|NC|NV|PT |US|RW|BU|PS
Codigo

1 1 1 1
Rango +3200 moneda/hora

Velocidad de actualizacion | Nivel de referencia

Estos parametros permiten conocer de inmediato el coste de funcionamiento del accionamiento por hora, y para ello Pr 6.16 se debe ajustar
correctamente.

6.27 a 6.28 Parametros no utilizados I

Activar hardware

N Bit | SP| FI |[DE|Txt [VM |[DP |[ND |RA|[NC|NV | PT |[US|RW]|BU|PS
Codigo
! 1 T 1
Rango OFF(0) u On(1)
Por defecto OFF(0)
Velocidad de actualizacién |2 ms

Ofrece un medio para desactivar el accionamiento mediante una entrada programable. Para que el accionamiento no siempre requiera un terminal
de activacion separado, este parametro se ajusta automaticamente en On(1) cuando no hay un terminal programado como terminal de activacion.
Si el accionamiento esté desconectado, el cambio de 0 a 1 hace que el accionamiento se reinicie (consulte Pr 6.14 en la pagina 90). Este parametro
se ajusta en OFF(0) en el modo de teclado y cuando el accionamiento se controla mediante las comunicaciones serie. Si se configura un terminal
para controlar este parametro, el terminal del accionamiento siempre dispone de un control de anulacion.

NOTA

Este parametro no podra ser controlado con los médulos opcionales.

Bit de secuencia: Marcha adelante

Bit de secuencia: Marcha lenta adelante

Bit de secuencia: Marcha atras

Bit de secuencia: Adelante/Atras

Bit de secuencia: Marcha

Interruptor de fin de carrera adelante

Interruptor de fin de carrera atras

L Bit [ SP| FI [DE | Txt [VM|[DP |[ND|RA|NC|NV|PT |US|RW|BU|PS
Codigo
1 1 1
Rango OFF(0) u On(1)
Por defecto OFF(0)
Velocidad de actualizacion |2 ms

Las entradas digitales conectadas a finales de carrera de seguridad deben asociarse con estos parametros cuando es preciso parar en un limite.
El accionamiento responde en 5 ms y detiene el motor a la velocidad de rampa actualmente seleccionada. Los finales de carrera dependen de la
direccion. Por este motivo, el motor puede girar en la direccion que permite al sistema apartarse del limite.

Referencia anterior a rampa > 0 Hz... Final de carrera de seguridad adelante activo

Referencia anterior a rampa < 0 Hz... Final de carrera de seguridad atras activo

Referencia anterior a rampa = 0 Hz... Ambos finales de carrera de seguridad activos

6.37 Bit de secuencia: Marcha inversa lenta
N Bit [SP| FI |[DE|Txt[VM|DP [ND|[RA|[NC|NV|PT|US|RW]|BU]|PS
Codigo
1 1 1
Rango OFF(0) u On(1)
Por defecto OFF(0)
Velocidad de actualizacion |2 ms

6.38 Parametro no utilizado I
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6.39 Bit de secuencia: Stop (NC)

N Bit | SP| FI |[DE|Txt [VM |[DP |[ND | RA|[NC|NV|PT |[US|RW|BU]|PS
Codigo
1 1 1
Rango OFF(0) u On(1)
Por defecto OFF(0)
Velocidad de actualizacion |2 ms

El secuenciador del accionamiento utiliza estos bits como entradas, en lugar de comprobar directamente los terminales. Esto permite al usuario
definir el uso de cada terminal en funcién de la aplicacion.

Aunque estos parametros son de lectura y escritura, no presentan valores constantes y, por consiguiente, no se almacenan cuando se apaga el
sistema. Ademas, se restablecen en OFF(0) cada vez que se enciende el accionamiento.

El accionamiento utiliza los bits de secuencia para controlar su funcionamiento si no se selecciona la referencia de teclado. Cuando se selecciona la
referencia de teclado, los bits de secuencia se ignoran y solo las teclas del teclado sirven para controlar el accionamiento. En este modo, las teclas
de marcha y parada siempre funcionan.

El accionamiento comprueba el estado de los bits de “Marcha adelante” y “Marcha atras” en primer lugar. Si uno de los dos esta ajustado en On(1)
(pero no ambos), el accionamiento funciona en la direccién indicada. Cuando ambos estan ajustados en OFF(0), el secuenciador comprueba el bit
de “Marcha” y, si esté definido, el accionamiento funciona en la direccion indicada por el bit “Adelante/Atras” (OFF = adelante, On = atras).

Cuando se define el bit de “Marcha lenta”, el secuenciador cambia el valor de Pr 1.13 a On(1) para seleccionar la referencia de velocidad lenta.
Pr 6.04 incluye una serie de configuraciones predeterminadas que modifican las funciones de los terminales.

También hay disponibles enclavamientos para las tres entradas de marcha (Marcha adelante, Marcha atras y Marcha), lo que permite su activacion
a partir de entradas momentaneas. Cuando se activan mediante el ajuste de Pr 6.04, también hay que aplicar una entrada Stop (NC) utilizando una
entrada digital para programar Pr 6.39. Los enclavamientos se reinician cuando la entrada Stop (NC) se desactiva. La desactivacién de los
enclavamientos mediante Pr 6.04 hace que se vuelvan transparentes.

Por defecto, los terminales B5 y B6 se configuran como terminales de marcha adelante y marcha atras. Cuando se selecciona uno de estos terminales,
el software del accionamiento retarda 65 ms el momento en el que el accionamiento empieza a funcionar en la direccién indicada. Si el accionamiento
marcha adelante, también se produce un retardo al abrir el terminal de marcha adelante y cerrar el terminal de marcha atras, y viceversa.

Este intervalo de 65 ms permite al accionamiento cambiar la direccion de rotacion del motor sin pasar al modo de parada; es decir, si el modo de
frenado por inyeccién de CC esta activado y no se produce un retardo de 65 ms, cuando se abre el terminal de marcha adelante el accionamiento
pasa inmediatamente al modo de frenado por inyeccion de CC en lugar de reducir y volver a aumentar la velocidad en rampa en la direccion de
inversion de marcha.

Este intervalo de 65 ms puede causar problemas en aplicaciones en las que se requiere una respuesta muy rapida a las entradas digitales.

Una solucion consiste en ajustar Pr 6.04 en 2 para configurar el terminal B5 como terminal de marcha y B6 como terminal de marcha adelante/atras.
En esta configuracion desaparece el intervalo de 65 ms y el Unico retardo existente corresponde al tiempo de exploracion del software.

En el diagrama siguiente se muestra la actividad principal del secuenciador en los modos normal y de teclado. En el diagrama se muestra el control
normal, en el que los bits de secuencia se utilizan como entradas, y el modo de teclado, en el que las teclas hacen las veces de entradas.

El secuenciador se ha disefiado para funcionar con controles de marcha adelante y marcha atras durante el funcionamiento normal, pero se puede
configurar para incluir un control de marcha y un selector de marcha adelante/atras.

Configuracion de marcha adelante/marcha atras
Cuando se requiere un control de marcha adelante o marcha atras, es preciso utilizar Pr 6.30 y Pr 6.32 para controlar el accionamiento (las entradas
digitales no deben asociarse con Pr 6.33 y Pr 6.34).

Configuracion de marcha adelante/atras

Cuando se necesita un control de marcha con selector de marcha adelante/atras, se deben usar los parametros Pr 6.33 y Pr 6.34 para controlar el
accionamiento (las entradas digitales no deben asociarse con Pr 6.30 y Pr 6.32).

Mediante el ajuste de Pr 6.40 se puede predeterminar el uso del control de marcha adelante y marcha atras, o de marcha. El bit Stop (NC) (Pr 6.39)
debe ajustarse en On(1) para permitir el enclavamiento del bit de secuencia. Si el bit Stop (NC) tiene valor cero, todos los enclavamientos se
eliminan y mantienen en cero.

Notas sobre la marcha lenta:

Para que el accionamiento funcione a velocidad lenta a partir del estado de reposo, es preciso activar la entrada de marcha lenta mientras todas las
entradas de marcha estan inactivas. Ante una orden de marcha dada mientras la entrada de marcha lenta esta activa, el accionamiento funciona a la
velocidad de referencia normal que se ha seleccionado en el menu 1. Si la entrada de marcha se encuentra activa y el accionamiento funciona a la
velocidad de referencia del menu 1, el accionamiento no responde a la referencia de velocidad lenta hasta que se desactiva la marcha cuando la
entrada de marcha lenta esta activada.

Cuando se requiere que el accionamiento se detenga tras funcionar a velocidad lenta, la velocidad lenta (ni cualquier otra funcién de marcha)

no puede activarse hasta pasados 2 segundos aproximadamente. Esto se debe a que el accionamiento marcha por inercia hasta detenerse cuando
se desactiva y a que se produce un retardo para permitir que disminuya la corriente del rotor.

Con los valores por defecto establecidos para Europa, el accionamiento funciona a velocidad lenta a partir de la posicién de reposo sin necesidad de
una orden de marcha.

Con valores por defecto para EE.UU. (es decir, Pr 6.04 ajustado en 4), el accionamiento funciona a velocidad lenta a partir de la posicién de reposo
con la entrada de velocidad lenta activa solamente.

NOTA

Con una entrada Stop (NC) (Pr 6.39), el cambio de l6gica de 0 a 1 no da lugar a un restablecimiento de la desconexién. Ademas, Pr 6.39 no se
ajusta automaticamente en On(1) si no hay ningun terminal programado como Stop (NC) (como con Pr 6.29).
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Activar enclavamiento de secuenciador

Introduccion

N Bit | SP| FI |[DE|Txt [VM |[DP |[ND | RA|[NC|NV|PT |[US|RW|BU]|PS
Codigo
1 1 1
Rango OFF(0) u On(1)
Por defecto OFF(0)
Velocidad de actualizacion |2 ms

Este bit se puede utilizar para activar los enclavamientos en las entradas de marcha adelante, marcha atras y marcha con el fin de controlar el
accionamiento mediante entradas momentaneas. Consulte también Pr 6.04 en la pagina 86 y Pr 6.30, Pr 6.32 y Pr 6.34 en la pagina 92.

Parametro no utilizado I

Palabra de control

L Bit [ SP| FI [DE | Txt[VM|[DP [ND|RA|NC|NV|PT|US|RW|BU|PS
Cédigo

1 1 1
Rango 0a 32767
Por defecto 0

Velocidad de actualizacion |2 ms

6.43 Activar palabra de control
L Bit | SP| FI |[DE|Txt [VM |[DP |[ND | RA|[NC|NV | PT |[US |RW]|BU | PS
Codigo
1 1 1
Rango OFF(0) u On(1)
Por defecto OFF(0)

Velocidad de actualizacion |2 ms

Pr 6.42 y Pr 6.43 ofrecen un medio para controlar directamente las entradas del secuenciador y otras funciones con una sola palabra de control.
Si Pr 6.43 = OFF, la palabra de control no produce efecto; si Pr 6.43 = On, la palabra de control esta activada. Cada bit de la palabra de control
corresponde a un bit de secuencia o a una funcién, como se muestra abajo.

Bit Funcion Parametro equivalente
0 Activar accionamiento Pr6.15
1 Marcha adelante Pr 6.30
2 Marcha lenta adelante Pr 6.31
3 Marcha atras Pr 6.32
4 Adelante/Atras Pr 6.33
5 Marcha Pr 6.34
6 Stop(NC) Pr 6.39
7 Auto/manual
8 Referencia analégica/prefijada Pr1.42
9 Marcha inversa lenta Pr 6.37
10 Reservado
11 Reservado
12 Desconectar accionamiento
13 Reiniciar accionamiento Pr10.33
14 Control de secuencia de teclado
15 Reservado

Bits 0 a 7 y 9: control de secuencia

Cuando la palabra de control esta activada (Pr 6.43 = On) y el bit Auto/manual (bit 7) esta ajustado en 1 (Pr 6.42), los bits 0 a 6 de la palabra de
control se activan. También se requiere una activacion de hardware (Pr 6.29 = On). Aunque estos bits no modifican los pardmetros equivalentes,
dejan de estar activos cuando se activan los bits equivalentes de la palabra de control. Cuando se activan, suplen las funciones de los parametros
equivalentes. Por ejemplo, si Pr 6.43 = On y el bit 7 de Pr 6.42 = On, la activacion del accionamiento deja de controlarse mediante Pr 6.15 y el bit 0
de la palabra de control adopta esta funcion. Si Pr 6.43 = OFF o el bit 7 de Pr 6.42 = OFF, Pr 6.15 controla la activacion del accionamiento.

Bit 8: Referencia analoégicalprefijada

Cuando la palabra de control esta activada (Pr 6.43), se activa el bit 8 de la palabra de control. (El bit 7 de la palabra de control no interviene en esta
funcion.) El estado del bit 8 se introduce en Pr 1.42. Si se aplican los ajustes del accionamiento por defecto, permite seleccionar la referencia
analdgica 1 (bit 8 = 0) o la referencia prefijada 1 (bit 8 = 1). Si en Pr 1.42 se definen otros parametros del accionamiento, este parametro presenta un
valor indeterminado.
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Bit 12: Desconectar accionamiento

Cuando la palabra de control esta activada (Pr 6.43), se activa el bit 12 de la palabra de control. (El bit 7 de la palabra de control no interviene en esta
funcion.) Cuando el bit 12 se ajusta en uno, se inicia una desconexion CL.bt. El estado de desconexion no se puede eliminar hasta que el bit se
ajusta en cero.

Bit 13: Reiniciar accionamiento
Cuando la palabra de control esta activada (Pr 6.43), se activa el bit 13 de la palabra de control. (El bit 7 de la palabra de control no interviene en esta
funcién.) El accionamiento se reinicia al cambiar el valor del bit 13 de 0 a 1. Este bit no modifica el parametro equivalente (Pr 10.33).

Bit 14: Control de secuencia de teclado

Cuando la palabra de control esta activada (Pr 6.43), se activa el bit 14 de la palabra de control. (El bit 7 de la palabra de control no interviene en esta
funcién.) Para detectar cualquier interrupcion en el enlace de comunicacion, se proporciona un control de secuencia de teclado externo u otro
dispositivo. El sistema de control de secuencia se puede activar y/o actualizar cuando el bit 14 de la palabra de control cambia de cero a uno con la
palabra de control activada. Una vez que se activa, debe ponerse en servicio al menos una vez por segundo si se quiere evitar una desconexion
“SCL". El control de secuencia se desactiva cuando ocurre una desconexion “SCL” y debe activarse de nuevo una vez restablecida la desconexion.

Parametro no utilizado I

Forzar ventilador de refrigeracion para funcionar a toda velocidad

. Bit [SP| FI |[DE | Txt [VM|DP [ND|[RA|[NC|NV | PT|US|RW|BU|PS
Codigo
1 1 1
Rango OFF(0) u On(1)
Por defecto OFF(0)
Velocidad de actualizacion | Nivel de referencia

0: OFF Ventilador controlado por accionamiento

1: On Ventilador a velocidad maxima
Cuando este parametro se ajusta en OFF(0), el accionamiento controla el ventilador. Si el disipador térmico alcanza una temperatura de 60°C o mas,
o la intensidad de salida del accionamiento (Pr 4.01) supera el 75% de la intensidad nominal del accionamiento, el ventilador se enciende y funciona
a velocidad maxima durante 20 segundos. El ventilador se apaga cuando la temperatura del disipador desciende por debajo de 60°C o la intensidad
de salida del accionamiento cae por debajo del 75% de la intensidad nominal del accionamiento durante al menos 20 segundos. Si ninguno de estos
valores se reduce, el ventilador continta funcionando a velocidad maxima.

Si este parametro se ajusta en On(1), el ventilador funciona a velocidad maxima en todo momento cuando se enciende el accionamiento.
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10.8 Menu 7: entradas y salidas analégicas
Tabla 10-9 Parametros del menu 7: descripciones de una linea
Parametro Rango Por defecto Ajuste Velou.d ad.c’Ie
actualizacion
[~ 7.01 Nivel de entrada analdgica 1 (terminal T2) {94) 0,0 a 100,0% 5ms
7.02 | Nivel de entrada analdgica 2 (terminal T4) {95} 0,0 a 100,0% 5ms
7.03 | No utilizado
7.04 | Temperatura de disipador térmico -128 a 127 °C B
7.05 | No utilizado
0 -20(0), 20-0(1), 4-20(2),
7.06 | Modo de entrada analdgica 1 (terminal T2) {16} 20-4(3), 4-0,20(4), 20- 4-0,20(4) B
0,4(5), VolLt(6)
7.07 | No utilizado
7.08 | Escala de entrada analdgica 1 0,000 a 4,000 1,000 B
7.09 | Invertir entrada analégica 1 OFF(0) u On(1) OFF(0) 5ms
7.10 | Destino de entrada analdgica 1 Pr 0.00 a Pr 21.51 Pr1.36 Reiniciar
accionamiento
7.1 Modo de entrada analdgica 2 (terminal T4) VoLt(0) o dig(1) VoLt(0) B
7.12 | Escala de entrada analdgica 2 0,000 a 4,000 1,000 B
7.13 | Invertir entrada analégica 2 OFF(0) u On(1) OFF(0) 5ms
7.14 | Destino de entrada analogica 2 Pr 0.00 a Pr 21.51 Pr1.37 Reiniciar
accionamiento
7.15 | No utilizado
7.16 | No utilizado
7.17 | No utilizado
7.18 | No utilizado
7.19 | Origen de salida analégica Pr0.00 a Pr 21.51 Pr2.01 Reiniciar
accionamiento
7.20 |Escala de salida analdgica 0,000 a 4,000 1,000 21 ms
7.21 | No utilizado
7.22 | No utilizado
7.23 | No utilizado
7.24 | No utilizado
7.25 | No utilizado
7.26 | No utilizado
7.27 | No utilizado
7.28 | Indicador de pérdida de bucle de corriente OFF(0) u On(1) 5ms
7.29 | No utilizado
7.30 Offset de entrada analdgica 1 +100,0% 0,0 5ms
7.31 Offset de entrada analégica 2 +100,0% 0,0 5ms
7.32 | No utilizado
7.33 | Control de salida analogica (terminal B1) ce | O LdSs)'E/?((j))’ Por(3), Fr(0) acc'?;:g'ﬂfgmo
7.34 | Temperatura de unién IGBT +200 °C B
7.35 | Acumulador de proteccion térmica de accionamiento 0a 100% B
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Figura 10-17 Diagrama légico del menu 7
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7.01 Nivel de entrada analégica 1 (terminal T2)
L Bit [SP| FI |[DE|Txt [VM|DP [ND|[RA|[NC|NV | PT|US|RW|BU|PS
Codigo
1 1 1 1 1
Rango 0,0 a 100,0%
Velocidad de actualizacion |5 ms

Este parametro indica el valor de la sefal analdgica presente en la entrada analdgica 1.
En el modo de tensién es una entrada de tension unipolar con rango de entrada entre Oy +10 V.

En el modo de intensidad es una entrada de corriente unipolar, con valor de entrada maximo que se puede medir de 20 mA. El accionamiento se
puede programar para convertir la corriente medida en valores de los rangos definidos en Pr 7.06. El rango seleccionado se convierte en porcentaje
de 0 a 100,0%. La resolucién es de 10 bits en el rango de 0 a 20 mA.

7.02 Nivel de entrada analégica 2 (terminal T4)
L Bit |[SP| FI [DE|Txt [VM |[DP |[ND | RA|[NC|NV | PT |[US |RW]|BU | PS
Codigo
1 1 1 1 1
Rango 0,0 a 100,0%
Velocidad de actualizacion |5 ms

Este parametro muestra el nivel de la entrada analdgica 2.

Se trata de una entrada de tensién unipolar con rango de 0 a +10 V, que se convierte en un porcentaje entre 0 y 100% y tiene 10 bits de resolucion.
La entrada analdgica 2 también se puede configurar como una entrada digital, en cuyo caso este parametro indica un porcentaje de 0 6 100% segun
el estado de la entrada.

7.03 Parametro no utilizado I
7.04 Temperatura de disipador térmico
N Bit | SP| FI |[DE|Txt [VM |[DP |[ND | RA|[NC|NV|PT |[US|RW]|BU]|PS
Codigo
1 1 1
Rango -128°C a 127°C
Velocidad de actualizacion | Nivel de referencia

Este parametro indica la temperatura medida en ese momento en el disipador térmico. Cuando se alcanza una temperatura de 95°C, el
accionamiento presenta una desconexion O.ht2 en la pantalla. Se utiliza como parte del modelo térmico del accionamiento. Consulte Pr 10.18 en la
pagina 127 para obtener informacion detallada.

7.05 Parametro no utilizado I
7.06 Modo de entrada analégica 1 (terminal T2)
L Bit | SP| FI [DE|Txt VM |[DP |ND | RA|[NC|NV|PT |US |RW|BU|PS
Codigo
1 1 1
Rango 0-20(0), 20-0(1), 4-20(2), 20-4(3), 4-0,20(4), 20-0,4(5), VoLt(6)

Por defecto 4-0,20(4)

Nivel de referencia

Velocidad de actualizaciéon

El terminal T2 es una entrada de referencia de tension/intensidad. Mediante el ajuste de este parametro se configura el terminal en el modo
necesario.

Valor Pantalla Funcion
0 0-20 0a20mA
1 20-0 20a0mA
2 4-20 4 a 20m A con desconexion por pérdida
3 20-4 20 a 4 mA con desconexion por pérdida
4 4-0,20 4 a 20 mA sin desconexion por pérdida
5 20-0,4 20 a 4 mA sin desconexion por pérdida
6 VoLt 0 a +10 voltios

En los modos 2 y 3 se genera una desconexion con pérdida del bucle de corriente (cL1) cuando la corriente de entrada desciende por debajo de 3 mA.

NOTA

Cuando se selecciona el modo 4-20 6 20-4 y el accionamiento sufre una desconexion por la pérdida del bucle de corriente (cL1), la referencia

analdgica 2 no se puede seleccionar si la referencia de corriente es de menos de 3 mA.
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Si se selecciona el modo 4-0,20 6 20-0,4, Pr 7.28 cambia de OFF a On para indicar que la referencia de corriente es de menos de 3 mA.

NOTA
Si las dos entradas analogicas (A1 y A2) se configuran como entradas de tension y los potenciometros reciben alimentacion a través del carril de

+10 V del accionamiento (terminal T3), deben tener una resistencia >4 kQ.

7.07 Parametro no utilizado
7.08 Escala de entrada analégica 1
L Bit [ SP| FI [DE | Txt [VM|[DP [ND|RA|NC|NV|PT |US|RW|BU|PS
Codigo
3 1 1 1
Rango 0,000 a 4,000
Por defecto 1,000

Velocidad de actualizacién | Nivel de referencia
Este parametro se utiliza cuando se quiere ajustar a escala la entrada analégica. En la mayoria de los casos no es necesario, ya que cada entrada

se ajusta automaticamente a escala, de manera que los parametros de destino (definidos mediante el ajuste de Pr 7.10 y Pr 7.14) presentan el valor

maximo con el 100,0%.

7.09 Invertir entrada analégica 1
L Bit |[SP| FI [DE|Txt [VM |[DP |[ND |RA[NC|NV | PT [|US |RW]|BU | PS
Codigo
1 1 1
Rango OFF(0) u On(1)
Por defecto OFF(0)
Velocidad de actualizacion |5 ms
r para invertir la referencia de la entrada analdgica (multiplicando por -1 el resultado de ajustar a escala la entrada).

Este parametro se puede utiliza

7.10 Destino de entrada analégica 1
L Bit [SP| FI [DE|Txt [VM|DP [ND|[RA|[NC|NV|PT|US|RW|BU]|PS
Codigo
1 2 1 1 1 1
Rango Pr0.00 a Pr 21.51
Por defecto Pr1.36
Lectura al reiniciar el accionamiento

Velocidad de actualizacién
Por defecto, este parametro se ajusta automaticamente en funcién de la configuracién del accionamiento (consulte Pr 11.27 en la pagina 136).

Las entradas analdgicas Unicamente pueden controlar los parametros que no estan protegidos. Si se programa un parametro no valido en el destino

de una entrada analdgica, la entrada no tiene ningun destino.
Después de modificar este parametro, el destino sélo cambia cuando se aplica un reinicio.

Modo de entrada analégica 2 (terminal T4)

7.1
L Bit [SP| FI [DE|Txt[VM |[DP [ND|RA|[NC|NV|PT |[US|RW|BU|PS
Caodigo
1 1 1 1
Rango VoLt(0) o dig(1)
Por defecto VoLt(0)

Velocidad de actualizaciéon | Nivel de referencia
La entrada analégica 2 se puede configurar como una entrada analégica de 0 a +10 V o como una entrada digital de +24 V (légica positiva).

Valor Pantalla Funcién
0 VoLt Oa+10V
1 dig 0a+24V

Escala de entrada analégica 2

7.12
L Bit [SP| FI [DE|Txt[VM|[DP [ND|RA|[NC|NV|PT |[US|RW|BU|PS
Codigo
3 1 1 1
Rango 0,000 a 4,000
Por defecto 1,000

Velocidad de actualizaciéon | Nivel de referencia
Cuando se configura como una entrada analdgica, este parametro se utiliza para ajustar la entrada a escala (consulte Pr 7.08). Este parametro no

produce efecto si la entrada se define como una entrada digital.
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713 Invertir entrada analégica 2
N Bit | SP| FI |[DE|Txt [VM |[DP |[ND | RA|[NC|NV|PT |[US|RW|BU]|PS
Codigo
1 1 1
Rango OFF(0) u On(1)
Por defecto OFF(0)
Velocidad de actualizacion |5 ms

Cuando se configura como una entrada analdgica, este parametro sirve para invertir la referencia de la entrada analdgica (multiplicando por -1 el

resultado de ajustar a escala la entrada).
Este parametro selecciona una inversion digital para la entrada digital.

7.14

Codigo

Destino de entrada analégica 2

Bit | SP | FI | DE | Txt | VM | DP | ND

RA

NC

NV

PT

us

RwW

BU

PS

1 2

Rango

Pr0.00 a Pr 21.51

Por defecto

Pr1.37

Velocidad de actualizacién

Lectura al reiniciar el accionamiento

Por defecto, este parametro se ajusta automaticamente en funcion de la configuracién del accionamiento (consulte Pr 11.27 en la pagina 136).
Las entradas analdgicas unicamente pueden controlar los parametros que no estan protegidos. Si se programa un parametro no valido en el destino

de una entrada analdgica, la entrada no tiene ningun destino.
Después de modificar este parametro, el destino sélo cambia cuando se aplica un reinicio.

Parametros no utilizados

715a7.18
719 Origen de salida analégica
L. Bit [SP| FI |[DE|Txt [VM|DP [ND|[RA|[NC|NV | PT|US|RW|BU|PS
Codigo
2 1 1 1 1

Rango Pr0.00 a Pr 21.51
Por defecto Pr 2.01
Velocidad de actualizacion ] Lectura al reiniciar el accionamiento

En este parametro se debe programar el parametro que la salida analdgica debe interpretar como una sefial analégica en el terminal B1.

Junto con Pr 7.33, este parametro permite determinar la sefial de salida analégica. Con el fin de facilitar la configuracion de la salida analégica,
Pr 7.33 dispone de 4 ajustes predeterminados. Cuando se requiere ajustar Pr 7.19 en otro parametro, hay que configurar Pr 7.33 en 4: USEr.

Consulte Pr 7.33 para obtener informacién detallada. Si se programa un parametro no valido como origen, la salida se mantiene en cero.

Los usuarios que deseen calcular la carga deben tener en cuenta los valores maximos de los parametros que estan asociando a la salida.

El valor maximo de Pr 4.02 (corriente activa) es el nivel maximo de corriente con el que el accionamiento puede funcionar, y que corresponde al
doble de la intensidad nominal del accionamiento. Por consiguiente, la salida analégica con carga nominal es 1/2x 10 =5 V.

Para obtener una salida de 10 V con el 100% de carga se necesita ajustar Pr 7.19 a Pr 4.20 y Pr 4.24 = 100.

Escala de salida analégica
L Bit [SP| FI [DE | Txt VM |[DP [ND|RA|NC|NV|PT |US|RW|BU|PS
Codigo
3 1 1 1
Rango 0,000 a 4,000
Por defecto 1,000
Velocidad de actualizacién |21 ms

Este parametro se utiliza cuando se quiere ajustar a escala la salida analégica. En la mayoria de los casos no es necesario, ya que cada salida se ajusta
automaticamente a escala, de manera que la salida analdgica presenta el valor maximo cuando el pardmetro de origen se ajusta en el maximo.

7.21a7.27 Parametros no utilizados I
Indicador de pérdida de bucle de corriente
Bit | SP| FI [ DE | Txt [ VM | DP | ND | RA

.. NC | NV | PT | US [RW|BU | PS
Codigo

1 1 1 1
Rango OFF(0) u On(1)

Velocidad de actualizacién |5 ms
Si la entrada analdgica 1 se programa en cualquier modo entre 2 y 5 (consulte Pr 7.06 en la pagina 99), este bit se ajusta en On(1) cuando la entrada de
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corriente desciende por debajo de 3 mA. Este bit se puede asignar a una salida digital para indicar que la entrada de corriente es de menos de 3 mA.

Mena 7 Introduccion

il Parametro no utilizado I

7.30 Offset de entrada analégica 1

7.31 Offset de entrada analégica 2

L Bit [SP| FI [DE|Txt[VM|[DP [ND|RA|[NC|NV|PT |US|RW|BU|PS
Codigo
1 1 1
Rango +100,0%
Por defecto 0,0

Velocidad de actualizacion |5 ms

A cada entrada analégica se puede aplicar un Offset de entre -100% y 100%. Si la suma de la entrada y el Offset excede de £100%, el resultado se
restringe a £100%.

7.32 Parametro no utilizado I
7.33 Control de salida analégica (terminal B1)
L Bit [SP| FI |[DE|Txt [VM|DP [ND|[RA|[NC|NV|PT|US|RW|BU]|PS
Caodigo
1 1 1
Rango Fr(0), Ld(1), A(2), Por(3), USEr(4)
Por defecto Fr(0)
Velocidad de actualizacién | Lectura al reiniciar el accionamiento

Permite controlar Pr 7.19 de forma sencilla para cambiar la salida analdgica. Se utiliza para ajustar el valor de Pr 7.19 entre una salida de frecuencia,
una salida de carga, una salida de intensidad o una salida de potencia, o para dejar el valor como esta. Para cambiar la salida analdgica de otro
modo, primero es necesario programar este parametro en USEr (o0 4).

Pr7.33 Pantalla Funcion Pr7.19
0 Fr Salida de frecuencia Pr2.01
1 Ld Salida de % carga Pr 4.02
2 A Salida de intensidad Pr 4.01
3 Por Salida de potencia Pr 5.03
4 USEr Permite que el usuario ajuste Pr 7.19.

NOTA

El terminal de salida analdgico se actualiza a una velocidad de 21 ms.

Salida de frecuencia, Pr 7.19 = Pr 2.01 (Referencia posterior a la rampa)
0 Fr 0V representa 0 Hz/0 rpm
+10 V representa el valor de Pr 1.06 (Bloqueo de velocidad maxima fijada)
Salida de carga, Pr 7.19 = Pr 4.02 (Corriente activa)
1 Ld V.. = Corriente activa
out = 2 x Corriente activa nominal del Drive

x10

2 A 0 a 200% intensidad de salida=0a 10 V

10V - /3 x TENSION_CA_MAX x INTENSIDAD_NOMINAL_MAX x 1,5
1000

3 Por | ponde:
TENSION_CA_MAX = 0,7446 x TENSION_CC_MAX
INTENSIDAD_NOMINAL_MAX < 1,36 x INTENSIDAD NOMINAL DEL ACCIONAMIENTO

7.34 Temperatura de unién IGBT
L Bit |SP| FI [DE|Txt [VM |[DP |[ND |RA[NC|NV | PT |[US|RW]|BU | PS
Codigo
1 1 1
Rango +200 °C
Velocidad de actualizacién | Nivel de referencia

Para calcular la temperatura de la unién IGBT se emplea la temperatura del disipador térmico (Pr 7.04) y un modelo térmico de la fase de potencia del
accionamiento. La temperatura resultante se muestra en este parametro. La temperatura de la unién IGBT calculada se utiliza para modificar la frecuencia
de conmutacién del accionamiento con el fin de reducir las pérdidas cuando los dispositivos se calientan demasiado (consulte Pr 5.08 en la pagina 74).
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7.35 Acumulador de proteccion térmica de accionamiento
N Bit | SP| FI |[DE|Txt [VM |[DP |[ND | RA|[NC|NV|PT |[US|RW|BU]|PS
Codigo
1 1 1 1
Rango 0a 100%
Velocidad de actualizacién | Nivel de referencia

Ademas de controlar la temperatura de la unién IGBT, el accionamiento incorpora un sistema de proteccion térmica que protege otros componentes
del accionamiento, entre otros de los efectos de la intensidad de salida del accionamiento y de las fluctuaciones del bus de CC. En este parametro,

la temperatura estimada se expresa como porcentaje del nivel de desconexion. El valor del parametro alcanza el 100% cuando se inicia una
desconexion O.ht3.
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10.9 Menu 8: entradas y salidas digitales
Tabla 10-10 Parametros del menu 8: descripciones de una linea
Parametro Rango Por defecto Ajuste Velom_d ad.qe
actualizacion
8.01 E;tado de entrada/salida digital de terminal OFF(0) u On(1) 2ms
8.02 | Estado de entrada digital de terminal B4 OFF(0) u On(1) 2ms
8.03 | Estado de entrada digital de terminal B5 OFF(0) u On(1) 2ms
8.04 | Estado de entrada digital de terminal B6 OFF(0) u On(1) 2ms
8.05 |Estado de entrada digital de terminal B7 OFF(0) u On(1) 2ms
8.06 | No utilizado
8.07 _Erg;ado del relé de estado (terminales T5 y OFF(0) u On(1) 2ms
8.08 | No utilizado
8.09 | No utilizado
8.10 | No utilizado
8.1 Invertir entrada/salida digital de terminal B3 OFF(0) u On(1) OFF(0) 2ms
8.12 | Invertir entrada digital de terminal B4 OFF(0) u On(1) OFF(0) 2ms
8.13 | Invertir entrada digital de terminal BS OFF(0) u On(1) OFF(0) 2ms
8.14 | Invertir entrada digital de terminal B6 OFF(0) u On(1) OFF(0) 2ms
8.15 | Invertir entrada digital de terminal B7 OFF(0) u On(1) On(1) 2ms
8.16 | No utilizado
8.17 | Invertir relé de estado OFF(0) u On(1) OFF(0) 2ms
8.18 | No utilizado
8.19 | No utilizado
8.20 | Senial de lectura de E/S digital {90} 0a95 B
8.21 Destllno de entrada/origen de salida digital de Pr 0.00 a 21.51 Pr10.03 Remlm.ar
terminal B3 accionamiento
8.22 |Destino de entrada digital de terminal B4 Pr 0.00 a 21.51 Pr 6.29 Reiniciar
accionamiento
8.23 | Destino de entrada digital de terminal B5 Pr 0.00 a 21.51 Pr 6.30 Reiniciar
accionamiento
8.24 | Destino de entrada digital de terminal B6 Pr 0.00 a 21.51 Pr 6.32 Reiniciar
accionamiento
8.25 |Destino de entrada digital de terminal B7 Pr 0.00 a 21.51 Pr 1.41 Reiniciar
accionamiento
8.26 | No utilizado
8.27 | Origen de relé de estado Pr 0.00 a 21.51 Pr10.01 Reiniciar
accionamiento
8.28 | No utilizado
8.29 | No utilizado
8.30 | No utilizado
8.31 Seleccionar modo de terminal B3 in(0), out(1), Fr(2), PuLS(3) out(1) B
8.32 | No utilizado
8.33 | No utilizado
8.34 | No utilizado
8.35 | Seleccionar modo de terminal B7 {34} dig(0), th(1), Fr(2), Fr.hr(3) dig(0) B
8.36 | No utilizado
8.37 | No utilizado
8.38 | No utilizado
8.39 | No utilizado
8.40 | No utilizado
n=0(0), At.SP(1), Lo.SP(2), Reiniciar
8.41 | Control de salida digital (terminal B3) {35} hEAL(3), Act(4), ALAr(5), n=0(0) accionamiento
I.Lt(6), At.Ld(7), USEr(8)
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Figura 10-19 Diagrama légico del menu 8B
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Figura 10-20 Diagrama légico del menu 8C
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Todos los parametros presentan los ajustes por defecto
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Los terminales B3 a B7 son cinco terminales de entrada que se pueden programar. Ademas, el terminal B3 también se puede programar como
terminal de salida y el terminal B7 como entrada del termistor del motor. Cuando se necesita aplicar una desconexién externa, uno de los terminales
se tiene que programar para controlar el parametro de desconexion externa (Pr 10.32), con la inversion ajustada en On para que haya que activar el
terminal con el fin de evitar que el accionamiento sufra una desconexion.

Las entradas digitales se configuran en légica positiva solamente. Esta l6gica no se puede cambiar.

Estado de entrada/salida digital de terminal B3

Estado de entrada digital de terminal B4

Estado de entrada digital de terminal B5

Estado de entrada digital de terminal B6

Estado de entrada digital de terminal B7

L Bit [SP| FI [DE|Txt[|VM|DP|[ND|[RA|[NC|NV|PT|[US|RW|BU|PS
Codigo
1 1 1 1
Rango OFF(0) u On(1)
Velocidad de
i g 2ms
actualizacion

0: OFF Inactivo

1: On Activo
Estos parametros indican el estado de las entradas y salidas de los terminales.
Los terminales B4 a B7 corresponden a cuatro entradas digitales programables. El terminal B3 es una salida digital que también se puede programar
como entrada digital mediante Pr 8.31.
Cuando se necesita aplicar una desconexioén externa, uno de los terminales se tiene que programar para controlar el parametro de desconexion externa
(Pr10.32), con la inversién ajustada en On(1) para que haya que activar el terminal con el fin de evitar que el accionamiento sufra una desconexion.

Las entradas digitales se muestrean cada 1,5 ms y la salida digital se actualiza cada 21 ms.

8.06 Parametro no utilizado I
8.07 Estado del relé de estado (terminales T5 y T6)
. Bit [SP| FI [DE|Txt [ VM| DP |[ND|RA|[NC|NV|PT|[US|RW|BU|PS
Codigo
1 1 1 1
Rango OFF(0) u On(1)
Velocidad de
L 2ms
actualizacion

0: OFF Desactivado
1: On Activado
Este parametro indica el estado en que se encuentra el relé de estado del accionamiento.

8as8.10 Parametros no utilizados I

Invertir entrada/salida digital de terminal B3

Invertir entrada digital de terminal B4

Invertir entrada digital de terminal B5

Invertir entrada digital de terminal B6

N Bit | SP| FI |DE|Txt[VM|DP |[ND|[RA|[NC|NV|PT|US|RW]|BU|PS
Codigo
1 1 1

Rango OFF(0) u On(1)
Por defecto OFF(0)
Velocidad de

L, 2ms
actualizacion
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Invertir entrada digital de terminal B7

N Bit [SP| FI |DE|Txt[VM|DP [ND|[RA|[NC|NV|PT|US|RW|BU|PS
Codigo
1 1 1 1

Rango OFF(0) u On(1)
Por defecto On(1)
Velocidad de

. 2ms
actualizacion

El ajuste de estos parametros en On(1) hace que se invierta la direccion de la sefial de entrada en el parametro de destino, o la direccién de la sefial
de salida del origen.

“ Parametro no utilizado I
8.17 Invertir relé de estado
. Bit [SP| FI |DE|Txt[VM|DP [ND | RA|[NC|NV|[PT|US|RW|BU|PS
Codigo
1 1 1
Rango OFF(0) u On(1)
Por defecto OFF(0
Velocidad de
i . 2ms
actualizacion

Cuando se ajusta en On(1), la posicion de los contactos del relé se invierte.

8.18 a 8.19 Parametros no utilizados I

Seiial de lectura de E/S digital

L Bit |SP| FI [DE|Txt[VM|DP|[ND|RA[NC|NV|PT|[US|RW|BU|PS
Codigo

1 1 1 1
Rango 0a95
Veloclf:lad 'c!e Nivel de referencia
actualizacion

Esta sefal permite determinar el estado de la E/S digital mediante la lectura de un parametro.

Pr 8.20 contiene un valor binario “xx”. Este valor depende del estado de Pr 8.01 a Pr 8.07. Por ejemplo, si se activan todos los terminales, el valor
que aparece en Pr 8.20 es la suma de los valores binarios mostrados en la tabla (es decir, 95).

Valor binario de xx E/S digital
1 Terminal B3
2 Terminal B4
4 Terminal B5
8 Terminal B6
16 Terminal B7
64 Terminal T5/T6
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Destino de entrada/origen de salida digital de terminal B3

Introduccion

Destino de entrada digital de terminal B4

Destino de entrada digital de terminal B5

Destino de entrada digital de terminal B6

Destino de entrada digital de terminal B7

. Bit [SP| FI [DE|Txt [ VM| DP |[ND|RA|[NC|NV|PT|[US|RW|BU|PS
Codigo
1 2 1 1 1 1
Ran Destino: Pr 0.00 a Pr 21.51
ango Origen: Pr 0.00 a Pr 21.51
Velocidad de N . .
i . Lectura al reiniciar el accionamiento
actualizacion

Parametro Funcioén Ajuste por Descripcion
defecto
8.21 Destino de entrada/or}gen de salida digital de 10.03 Velocidad cero (salida)
terminal B3
8.22 Destino de entrada digital de terminal B4 6.29 Activacion
8.23 Destino de entrada digital de terminal B5 6.30 Marcha adelante
8.24 Destino de entrada digital de terminal B6 6.32 Marcha atras
8.25 Destino de entrada digital de terminal B7 1.41 Seleccionar referencia A2

La configuracién del terminal se cambia mediante el parametro Pr 6.04.

Los parametros de destino determinan el parametro que va a controlar cada entrada programable. Las entradas digitales programables sélo pueden
controlar parametros que no estan protegidos. Si se programa un parametro no valido, la entrada digital no tiene ningun destino.

Los parametros de origen son los parametros representados por terminales de salida digital. Sélo es posible seleccionar parametros sin proteger
como origen de una salida digital. Si se programa un parametro no valido, la salida digital permanece inactiva.

“ Parametro no utilizado I

8.27 Origen de relé de estado
. Bit | SP| FI |DE|[Txt[VM |[DP [ ND|[RA[NC|NV |PT |[US |RW|BU|PS
Codigo
2 1 1 1 1

Rango Pr 0.00 a Pr 21.51
Por defecto Pr 10.01
Velocidad de - . .

L Lectura al reiniciar el accionamiento
actualizacion

Este parametro determina el parametro al que representa el relé de estado. Sélo es posible seleccionar parametros sin proteger como origen de una
salida de relé. Si se programa un parametro no valido, el relé permanece desactivado.

8.28 a 8.30 Parametros no utilizados I

8.31 Seleccionar modo de terminal B3
. Bit [SP| FI [DE|Txt|VM|DP|[ND|RA|[NC|NV|PT|[US|RW|BU|PS
Codigo
1 1 1 1
Rango in(0), out(1), Fr(2), PuLS(3)
Por defecto out(1)
Velomf:iad _c!e Nivel de referencia
actualizacion

Este parametro permite seleccionar la funcién del terminal B3:

Valor Pantalla Funcion
0 in Entrada digital
1 out Salida digital
2 Fr Salida de frecuencia
3 PuLS Salida PWM

Si se selecciona el modo 1, 2 6 3, se desactiva la funcién de entrada digital del terminal.
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En los modos 0 y 1, el terminal B3 funciona como entrada o salida digital, como se describe en el menu 8.
En los modos 2 y 3, el terminal B3 funciona como salida de frecuencia o como salida PWM, segun lo descrito en el menu 3.

La salida de frecuencia se ajusta automaticamente a escala en funcién del parametro de origen. Por ejemplo, con un parametro de origen Pr 1.21
equivalente a 100 y una frecuencia de salida de 10 kHz (Pr 3.18), la frecuencia de salida es de 5 kHz cuando Pr 1.21 tiene valor 50.

Ejemplos

Por defecto, el ajuste Pr 8.31=Fr genera una salida de 5 kHz con valor de referencia de 50 Hz cuando Pr 8.21=2.01 (con Pr 8.41=USEr). Al ajustar la
escala (Pr 3.17) en 0,01, se obtiene una salida de 50 impulsos/segundo con un valor de referencia de 50 Hz.

Por defecto, el ajuste Pr 8.31=PuLS genera una salida de 24 V con valor de referencia de 50 Hz cuando Pr 8.21=2.01 (Pr 8.41=USEr). Si se introduce esta
salida PWM en una red R/C, se puede obtener una salida de tensién. Esta salida deberia ser proporcional a la salida de frecuencia del accionamiento.

8.32a8.34 Parametros no utilizados I

8.35 Seleccionar modo de terminal B7
L Bit |SP| FI [DE|Txt [VM |[DP |[ND |RA[NC|NV | PT |[US |RW]|BU | PS
Codigo
1 1 1 1
Rango dig(0), th(1), Fr(2), Fr.hr(3)
Por defecto dig(0)

Velocidad de actualizacion | Nivel de referencia

Este parametro permite seleccionar la funcion del terminal B7:

Valor Pantalla Funcion
0 dig Entrada digital
1 th Entrada de termistor
2 Fr Entrada de frecuencia
3 Fr.hr Entrada de frecuencia de alta resolucion

Si se selecciona el modo 1, 2 6 3, se desactiva la funcién de entrada digital de la entrada.
En el modo 0, la entrada digital funciona como se describe en el menu 8.
En el modo 1, la entrada funciona como termistor del motor.
Resistencia de desconexion: 3 kQ
Resistencia de reinicio: 1k8
El accionamiento no se desconecta si se produce un cortocircuito en el termistor.

NOTA

El accionamiento no sufre dafios cuando se produce un cortocircuito en el termistor.

No existe ninguin parametro que indique la temperatura del motor.
Conecte el termistor del motor entre el terminal O V y el terminal B7.
Figura 10-22 Diagrama de conexion

{1} ov
Entrada del
]y termistor del motor

En los modos 2 y 3, el terminal B7 funciona como entrada de frecuencia segun lo descrito en el menu 3.

El parametro de destino de la entrada de frecuencia Pr 8.25 se ajusta a escala en funcién de la frecuencia de referencia maxima (Pr 3.43). Por ejemplo,
al ajustar por defecto Pr 8.25 =1.21 y Pr 3.43=2 kHz, con una entrada de frecuencia de 1 kHz en el terminal B7, Pr 1.21 presenta el valor 25 Hz.

8.36 a 8.40 Parametros no utilizados I
“ Control de salida digital (terminal B3)

. Bit [SP| FI |[DE|Txt[VM|DP [ND|[RA|[NC|NV|PT|US|RW]|BU]|PS
Codigo
1 1 1 1
Rango n=0(0), At.SP(1), Lo.SP(2), hEAL(3), Act(4), ALAr(5), I.Lt(6), At.Ld(7), USEr(8)
Por defecto n=0(0)
Velocidad de actualizacion | Lectura al reiniciar el accionamiento

Este parametro ofrece una forma sencilla de controlar Pr 8.21 para cambiar la funcién de la salida digital.
Se utiliza para ajustar el valor de Pr 8.21 en uno de los parametros siguientes.
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Valor Pantalla Funcién Valor de parametro
0 n=0 A velocidad cero Pr 8.21 = Pr10.03
1 At.SP A velocidad Pr 8.21 = Pr 10.06
2 Lo.SP A velocidad minima Pr 8.21 = Pr 10.04
3 hEAL Accionamiento OK Pr 8.21 = Pr 10.01
4 Act Accionamiento activo Pr 8.21 = Pr10.02
5 ALAr Alarma general de accionamiento Pr 8.21 = Pr10.19
6 I.Lt Limite de intensidad activo Pr 8.21 = Pr 10.09
7 At.Ld Carga al 100% Pr8.21 = Pr10.08
8 USEr Permite que el usuario ajuste Pr 8.21.

Para cambiar la salida digital a otro parametro distinto de los enumerados arriba, primero es necesario programar este parametro en 8.
Pr 8.21 se debe programar después en el parametro de bits deseado.
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10.10 Menu 9: Iégica programable, potencidmetro motorizado y suma binaria
Tabla 10-11 Parametros del menu 9: descripciones de una linea
Parametro Rango Por defecto Ajuste Veloci_d ad.qe
actualizacion
9.01 Salida de funcién logica 1 OFF(0) u On(1) 21 ms
9.02 | Salida de funcion ldgica 2 OFF(0) u On(1) 21 ms
9.03 | Salida de pot. motorizado +100,0% 21 ms
9.04 | Origen 1 de funcion légica 1 Pr0.00 a Pr 21.51 Pr 0.00 Reiniciar
accionamiento
9.05 | Invertir origen 1 de funcion logica 1 OFF(0) u On(1) OFF(0) 21 ms
9.06 | Origen 2 de funcion logica 1 Pr 0.00 a Pr 21.51 Pr 0.00 Reinicio
9.07 | Invertir origen 2 de funcion logica 1 OFF(0) u On(1) OFF(0) 21 ms
9.08 | Invertir salida de funcion légica 1 OFF(0) u On(1) OFF(0) 21 ms
9.09 | Retardo de funcion Iogica 1 +250s 0,0 21 ms
9.10 | Destino de funcion I6gica 1 Pr 0.00 a Pr 21.51 Pr 0.00 Reiniciar
accionamiento
9.1 No utilizado
9.12 | No utilizado
9.13 | No utilizado
9.14 | Origen 1 de funcion logica 2 Pr0.00 a Pr 21.51 Pr 0.00 Reiniciar
accionamiento
9.15 | Invertir origen 1 de funcion logica 2 OFF(0) u On(1) OFF(0) 21 ms
9.16 | Origen 2 de funcion Iégica 2 Pr 0.00 a Pr 21.51 Pr 0.00 Reiniciar
accionamiento
9.17 | Invertir origen 2 de funcion logica 2 OFF(0) u On(1) OFF(0) 21 ms
9.18 | Invertir salida de funcion logica 2 OFF(0) u On(1) OFF(0) 21 ms
9.19 Retardo de funcion légica 2 +250s 0,0 21 ms
9.20 | Destino de funcion l6gica 2 Pr0.00 a Pr 21.51 Pr 0.00 Reiniciar
accionamiento
9.21 Modo de pot. motorizado Oa3 2 BR
9.22 | Seleccionar pot. motorizado bipolar OFF(0) u On(1) OFF(0) 21 ms
9.23 | Tiempo de reaccion del pot. motorizado 0a250s 20 B
9.24 | Factor de escala de pot. motorizado 0,000 a 4,000 1,000 B
9.25 | Destino de pot. motorizado Pr0.00 a Pr 21.51 Pr 0.00 Reiniciar
accionamiento
9.26 | Funcion subir Pot. motorizado OFF(0) u On(1) OFF(0) 21 ms
9.27 | Funcion bajar Pot. motorizado OFF(0) u On(1) OFF(0) 21 ms
9.28 | Reiniciar pot. motorizado OFF(0) u On(1) OFF(0) 21 ms
9.29 | Entrada unos de suma binaria OFF(0) u On(1) OFF(0) 21 ms
9.30 |Entrada dos de suma binaria OFF(0) u On(1) OFF(0) 21 ms
9.31 Entrada cuatros de suma binaria OFF(0) u On(1) OFF(0) 21 ms
9.32 | Salida de suma binaria 0a 255 21 ms
9.33 | Destino de suma binaria Pr 0.00 a Pr 21.51 Pr 0.00 Reiniciar
accionamiento
9.34 | Compensacion de suma binaria 0a248 0 21 ms
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Todos los parametros presentan los ajustes por defecto
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El menu 9 contiene dos funciones de bloque logico programable (que se pueden utilizar para generar cualquier tipo de puerta l6gica de entrada 2,
con o sin retardo), una funcién de potenciémetro motorizado y un bloque de suma binaria.

Las funciones légicas programables sélo estan activas cuando tienen su origen en un parametro valido.

Introduccion

NOTA
Las funciones de potenciémetro motorizado o suma binaria se encuentran activas si el parametro de destino de la salida es un parametro sin
proteger valido. Si Unicamente se necesita el parametro indicador, el parametro de destino debe ser un parametro valido que no se esté usando.

9.01 Salida de funcién légica 1

9.02 Salida de funcioén légica 2
Bit [ SP| FI [DE | Txt[VM|[DP |[ND|RA|NC|NV|PT |US|RW|BU|PS
1 1 1 1

Rango OFF(0) u On(1)

Velocidad de actualizacion |21 ms

Codigo

Indica el estado en que se encuentra la salida de la funcion Idgica programable. Si es necesario, la salida de la funcion légica se puede aplicar a la
salida digital ajustando de forma adecuada el origen de la salida digital en el menu 8.

9.03 Salida de pot. motorizado
L Bit | SP| FI |[DE|Txt [VM |[DP |[ND | RA[NC|NV | PT |[US |RW]|BU | PS
Codigo
1 1 1 1 1
Rango +100,0%

Velocidad de actualizacion |21 ms

Origen 1 de funcion légica 1

N Bit | SP| FI |[DE|Txt [VM |[DP |[ND | RA|[NC|NV | PT [US |RW|BU | PS
Codigo
2 1 1 1 1
Rango Pr0.00 a Pr 21.51
Por defecto Pr0.00

Velocidad de actualizacion | Lectura al reiniciar el accionamiento

Este parametro de origen y Pr 9.14 definen las entradas correspondientes al origen 1 de las funciones légicas programables.
En estas entradas se puede programar cualquier parametro que no esté protegido.
Si una o ninguna de las entradas de la funcién légica se considera valida, la salida I6gica tiene el valor 0.

Invertir origen 1 de funcién légica 1

L Bit [SP| FI |[DE|Txt [VM|DP [ND|[RA|[NC|NV|PT|US|RW|BU]|PS
Codigo
1 1 1
Rango OFF(0) u On(1)
Por defecto OFF(0
Velocidad de actualizacion |21 ms

El ajuste de este parametro y de Pr 9.15 en On(1) hace que se invierta el valor de entrada de las funciones logicas.

Origen 2 de funcion légica 1

L Bit [SP| FI [DE|Txt|[VM|[DP [ND|RA|NC|NV|PT|US|RW|BU|PS
Codigo
2 1 1 1 1
Rango Pr0.00 a Pr 21.51
Por defecto Pr 0.00

Velocidad de actualizacion ] Lectura al reiniciar el accionamiento

Este parametro de origen y Pr 9.16 definen las entradas correspondientes al origen 2 de las funciones légicas programables.
En estas entradas se puede programar cualquier parametro que no esté protegido.
Si una o ninguna de las entradas de la funcién légica se considera valida, la salida l6gica tiene el valor 0.
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.07 Invertir origen 2 de funcién légica 1

N Bit | SP| FI |[DE|Txt [VM |[DP |[ND | RA|[NC|NV | PT |[US|RW]|BU]|PS
Codigo
1 1 1
Rango OFF(0) u On(1)
Por defecto OFF(0)
Velocidad de actualizacién |21 ms

El ajuste de este parametro y de Pr 9.17 en On(1) hace que se invierta el valor de entrada de las funciones légicas.

9.08 Invertir salida de funcién légica 1
L Bit [SP| FI [DE|Txt[VM|[DP [ND|RA|[NC|NV|PT |[US|RW|BU|PS
Codigo
1 1 1
Rango OFF(0) u On(1)
Por defecto OFF(0)
Velocidad de actualizacién |21 ms

El ajuste de este parametro y de Pr 9.18 en On(1) hace que se invierta el valor de salida de las funciones légicas.

Retardo de funcion légica 1

. Bit [SP| FI |[DE | Txt[VM|DP |[ND|[RA|[NC|NV|PT|US|RW]|BU]|PS
Codigo
1 1 1
Rango +250s
Por defecto 0,0

Velocidad de actualizacion |21 ms

Si el parametro de retardo es positivo, el retardo evita que la salida se active durante el tiempo establecido hasta que se de una condicién de
activacion en la entrada, como se muestra.

Entrada

Retardo

Salida

Si el parametro de retardo tiene valor negativo, el retardo mantiene la salida activa durante el intervalo establecido una vez que desaparece la
condicién de activacién, como se muestra. Por consiguiente, una entrada activa que tiene la misma duraciéon o mas que el intervalo de exploracion
genera una salida que dura lo mismo que el retardo, como minimo.

Entrada

Retardo Salida
—

Destino de funcién légica 1

L. Bit [SP| FI [DE|Txt[VM|[DP [ND|RA|NC|NV|PT |[US|RW|BU|PS
Caodigo
2 1 1 1 1
Rango Pr0.00 a Pr21.51
Por defecto Pr 0.00

Velocidad de actualizacion | Lectura al reiniciar el accionamiento

Este parametro de destino y Pr 9.20 definen los parametros que va a controlar la funcion légica. Sélo se pueden programar parametros no
protegidos como destino. Si se programa un parametro no valido, la salida no tiene ningun destino.

Parametros no utilizados I
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L Bit [SP| FI |[DE|Txt [VM|DP [ND|[RA|[NC|NV | PT|US|RW|BU|PS
Codigo
2 1 1 1 1
Rango Pr0.00 a Pr21.51
Por defecto Pr 0.00
Velocidad de actualizaciéon | Lectura al reiniciar el accionamiento

Este parametro de origen y Pr 9.04 definen las entradas correspondientes al origen 1 de las funciones légicas programables.

En estas entradas se puede programar cualquier parametro que no esté protegido.

Si una o ninguna de las entradas de la funcién logica se considera valida, la salida logica tiene el valor 0.

Invertir origen 1 de funcién légica 2

L Bit | SP| FI [DE|Txt [VM |[DP |[ND | RA|[NC|NV | PT |US|RW]|BU | PS
Cédigo
1 1 1
Rango OFF(0) u On(1)
Por defecto OFF(0)
Velocidad de actualizacion |21 ms

El ajuste de este parametro y de Pr 9.05 en On(1) hace que se invierta el valor de entrada de las funciones légicas.

Origen 2 de funcidn légica 2

Bit [ SP| FI [DE | Txt [ VM | DP | ND | RA | NC

NV

BT

us

RW| BU | PS

Codigo

Rango Pr0.00 a Pr 21.51

Por defecto Pr 0.00

Velocidad de actualizacion | Lectura al reiniciar el accionamiento

Este parametro de origen y Pr 9.06 definen las entradas correspondientes al origen 2 de las funciones légicas programables.

En estas entradas se puede programar cualquier parametro que no esté protegido.

Si una o ninguna de las entradas de la funcién légica se considera valida, la salida légica tiene el valor 0.

9.17 Invertir origen 2 de funcion légica 2
L Bit [SP| FI [DE|Txt [VM|[DP [ND|RA|[NC|NV|PT |US|RW|BU|PS
Codigo
1 1 1
Rango OFF(0) u On(1)
Por defecto OFF(0)
Velocidad de actualizacién |21 ms

El ajuste de este parametro y de Pr 9.07 en On(1) hace que se invierta el valor de entrada de las funciones logicas.

Invertir salida de funcién légica 2

N Bit | SP| FI |[DE|Txt [VM |[DP |[ND | RA|[NC|NV|PT |[US|RW]|BU|PS
Codigo
1 1 1
Rango OFF(0) u On(1)
Por defecto OFF(0)
Velocidad de actualizacién |21 ms

El ajuste de este parametro y de Pr 9.08 en On(1) hace que se invierta el valor de salida de las funciones ldgicas.

Retardo de funcién légica 2

. Bit [SP| FI |[DE|Txt [VM|DP [ND|RA|[NC|NV|PT|US|RW]|BU]|PS
Codigo
1 1 1
Rango +250s
Por defecto 0,0
Velocidad de actualizacion |21 ms

Si el parametro de retardo es positivo, el retardo evita que la salida se active durante el tiempo establecido hasta que se de una condicién de

activacion en la entrada, como se muestra.
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Entrada

Retardo

Salida

Si el parametro de retardo tiene valor negativo, el retardo mantiene la salida activa durante el intervalo establecido una vez que desaparece la
condicion de activacion, como se muestra. Por consiguiente, una entrada activa que tiene la misma duracién o mas que el intervalo de exploracion

genera una salida que dura lo mismo que el retardo, como minimo.

Entrada

Retardo Salida
—

“ Destino de funcién légica 2

L Bit [SP| FI [DE|Txt[VM|[DP [ND|RA|[NC|NV|PT |US|RW|BU|PS
Codigo
2 1 1 1 1
Rango Pr 0.00 a Pr21.51
Por defecto Pr 0.00

Velocidad de actualizaciéon | Lectura al reiniciar el accionamiento

Este parametro de destino y Pr 9.10 definen los parametros que va a controlar la funcién légica. Sélo se pueden programar parametros no
protegidos como destino. Si se programa un parametro no valido, la salida no tiene ningun destino.

N Bit [SP| FI |[DE | Txt [VM|DP [ND|[RA|[NC|NV | PT |US |RW|BU | PS
Codigo

1 1 1
Rango 0a3
Por defecto 2

Velocidad de actualizacién | Lectura en segundo plano

En la tabla siguiente se indican los modos de potenciémetro motorizado:

si accionamiento funcionando

funcionando (convertidor activo). El reinicio esta siempre activo.

Pr9.21 Modo Comentarios
Pone el sistema a cero cada vez que se enciende.
0 Cero al encender . N o L .
La funcion subir/bajar y el reinicio estan siempre activos.
s Ajusta el accionamiento en el ultimo valor cuando se enciende.
1 Ultimo valor al encender i o . . .
La funcion subir/bajar y el reinicio estan siempre activos.
. Pone el sistema a cero cada vez que se enciende.
Cero al encender y cambiar solamente - o X o . . .
2 La funcion subir/bajar sélo esta activa cuando el accionamiento esta

Ultimo valor al encender y cambiar Ajusta el accionamiento en el ultimo valor cuando se enciende.
3 solamente si accionamiento La funcion subir/bajar solo esta activa cuando el accionamiento esta
funcionando funcionando (convertidor activo). El reinicio esta siempre activo.

“ Seleccionar bipolar de pot. motorizado

L. Bit [SP| FI [DE|Txt[VM|[DP [ND|RA|NC|NV|PT |US|RW|BU|PS
Caodigo
! T 1
Rango OFF(0) u On(1)
Por defecto OFF(0)
Velocidad de actualizacién |21 ms

Cuando este bit se ajusta en OFF(0), la salida del potenciémetro motorizado sélo puede tener valor positivo (0 a 100,0%). El ajuste de este
parametro en On(1) permite obtener valores negativos (-100,0% a 100,0%).
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9.23 Tiempo de reaccién de pot. motorizado
L. Bit [SP| FI |[DE|Txt [VM|DP [ND|[RA|[NC|NV | PT|US|RW|BU|PS
Codigo
1 1 1
Rango 0a250s
Por defecto 20
Velocidad de actualizacion | Lectura en segundo plano

En este parametro se define el tiempo que tarda el potencidmetro motorizado en acelerar en rampa de 0 a 100,0%. Se necesita el doble de tiempo

para ajustar la salida de -100,0% a +100,0%.

Factor de escala de pot. motorizado

. Bit [SP| FI |[DE|Txt [VM|DP [ND|[RA|[NC|NV|PT|US|RW|BU]|PS
Cédigo
3 1 1 1
Rango 0,000 a 4,000
Por defecto 1,000
Velocidad de actualizacion | Nivel de referencia

Este parametro se puede utilizar para restringir la salida del potenciémetro motorizado, de manera que funcione en un rango limitado y se pueda
utilizar como compensacion, por ejemplo. Como se aplica una escala automatica, cuando este parametro se ajusta en 1,000, un nivel del 100% en el
potenciometro motorizado hace que el parametro de destino programado alcance su valor maximo.

“ Destino de pot. motorizado

Bit | SP| FI | DE | Txt | VM | DP | ND

Codigo

RA | NC | NV

PT | US

RW| BU | PS

1 2

Rango Pr0.00 a Pr 21.51

Por defecto Pr0.00

Velocidad de actualizacion ] Lectura al reiniciar el accionamiento

Esto se debe configurar con el parametro que el potencidmetro motorizado va a controlar. La funcién de potenciémetro motorizado sélo puede
controlar los parametros que no estan protegidos. Si se programa un parametro no valido, la salida no tiene destino. Si va a utilizar el potenciometro
motorizado para controlar la velocidad, es aconsejable que introduzca uno de los parametros de velocidad prefijada.

Funcion subir pot. motorizado

Funcién bajar pot. motorizado

Reiniciar pot. motorizado

N Bit | SP| FI |[DE|Txt [VM |[DP |[ND | RA|[NC|NV|PT |[US|RW|BU|PS
Codigo
1 1 1
Rango OFF(0) u On(1)
Por defecto OFF(0)
Velocidad de actualizacién |21 ms

El potenciémetro motorizado se controla con estos tres bits. Las funciones de subir y bajar aumentan o disminuyen la salida, respectivamente, a la
velocidad programada. Si se activan ambas a la vez, la funcién de conexién prevalece y la salida aumenta. Si la entrada de reinicio se ajusta en
On(1), la salida del potenciometro motorizado se reinicia y se mantiene en el 0,0%.

Los terminales de entrada se deben programar para controlar estos parametros.

9.29 Entrada unos de suma binaria
9.30 Entrada dos de suma binaria
9.31 Entrada cuatros de suma binaria
Codigo Bit | SP| FI [DE|Txt [VM |[DP |[ND | RA|[NC|NV | PT |[US |RW]|BU | PS
1 1 1
Rango OFF(0) u On(1)
Por defecto OFF(0)
Velocidad de actualizacién |21 ms
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9

%y Salida de suma binaria
Bit [SP| FI |[DE|Txt[VM|DP [ND|RA|[NC|NV|PT|US|RW]|BU]|PS

Codigo

Rango 0a 255

Velocidad de actualizacion |21 ms

9.33 Destino de suma binaria
L Bit [SP| FI [DE|Txt [VM|DP [ND|[RA|[NC|NV|PT|US|RW|BU]|PS
Codigo
1 2 1 1 1 1
Rango Pr 0.00 a Pr 21.51
Por defecto Pr0.00

Velocidad de actualizacion | Lectura al reiniciar el accionamiento

Sélo se pueden programar parametros no protegidos como destino.

9.34 Compensacion de suma binaria

N Bit [SP| FI |[DE | Txt [VM|DP [ND|[RA|[NC|NV | PT |US|RW|BU|PS
Codigo

1 1 1
Rango 0a248
Por defecto 0

Velocidad de actualizacion |21 ms

El resultado de la suma binaria se calcula de la forma siguiente:
Entrada de unos+ (2 x entrada de dos) + (4 x entrada de cuatros) + Compensacion

El valor que aparece en el parametro de destino se define como sigue:
Si el valor maximo del parametro de destino es < (7 + compensacion):
El valor del parametro de destino = resultado de la suma binaria (Pr 9.32)
Si el valor maximo del parametro de destino es > (7 + compensacion):
El valor del parametro de destino =
Valor maximo de parametro de destino x resultado de suma binaria (Pr 9.32) / (7 + compensacion)

En la tabla siguiente se muestra cémo funciona la suma binaria con compensacion 0.

Valor en parametro de destino
Entrada | Entrada | Entrada Salida de
unos dos cuatros | suma binaria | Parametro de destino con valor | Parametro de destino con valor
(Pr9.29) | (Pr9.30) | (Pr9.31) (Pr 9.32) maximo de 7 o menos, es decir, maximo superior a 7, es decir,
Pr 6.01 con rango de 0 a 4 Pr 5.23 con rango de 0,0 a 25,0
0 0 0 0 0 0,0
1 0 0 1 1 3,6
0 1 0 2 2 7.1
1 1 0 3 3 10,7
0 0 1 4 4 14,3
1 0 1 5 4 17,8
0 1 1 6 4 21,4
1 1 1 7 4 25,0

Si el parametro al que se dirige el valor de la suma binaria presenta un valor maximo inferior a 7, el parametro de destino se restringe al valor
correcto para este parametro, con independencia del resultado de la suma binaria.

Si el parametro al que se dirige el valor de la suma binaria presenta un valor maximo superior a 7, el resultado de la suma binaria se ajusta a escala
en el rango maximo del parametro de destino.

En la tabla al dorso se muestra como funciona la suma binaria con un valor de compensacion.
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Valor en parametro de destino
Entrada | Entrada | Entrada | Compen- | Salida de Parametro de destino con valor Parametro de destino con
unos dos cuatros | sacién | suma binaria | maximo de (7 + compensacién) | valor maximo superior a 7,
(Pr9.29) | (Pr9.30) | (Pr9.31) | (Pr9.34) (Pr9.32) o menos, es decir, Pr 1.15 con es decir, Pr 5.23 con rango
rangode 0 a 8 de 0,0 a 25,0
0 0 0 3 3 7.5
1 0 0 4 4 10,0
0 1 0 5 5 12,5
1 1 0 3 6 6 15,0
0 0 1 7 7 17,5
1 0 1 8 8 20,0
0 1 1 9 8 22,5
1 1 1 10 8 25,0
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10.11  Menu 10: I6gica de estado e informacion de diagnéstico

Tabla 10-12 Parametros del menu 10: descripciones de una linea

Parametro Rango Por defecto Ajuste Velocl.dad.c’Ie
actualizacion
10.01 | Accionamiento OK OFF(0) u On(1) B
10.02 | Accionamiento activo OFF(0) u On(1) B
10.03 | Velocidad cero OFF(0) u On(1) B
10.04 | Funcionamiento a velocidad minima o menor OFF(0) u On(1) B
10.05 | Por debajo de velocidad fijada OFF(0) u On(1) B
10.06 | A velocidad OFF(0) u On(1) B
10.07 | Por encima de velocidad fijada OFF(0) u On(1) B
10.08 | Carga nominal alcanzada OFF(0) u On(1) B
10.09 .Salida. de accionamiento en limite de OFF(0) u On(1) B
intensidad

10.10 | Regeneracion OFF(0) u On(1) B
10.11 | Freno dinamico activo OFF(0) u On(1) B
10.12 | Alarma de resistencia de frenado OFF(0) u On(1) B
10.13 | Indicador de direccién de la referencia OFF(0) u On(1) B
10.14 | Indicador de direccion de funcionamiento OFF(0) u On(1) B
10.15 | Pérdida de alimentacién principal detectada OFF(0) u On(1) B
10.16 | No utilizado

10.17 | Alarma de sobrecarga OFF(0) u On(1) B
10.18 Alarma de sobretemperatura de OFF(0) u On(1) B

accionamiento

10.19 | Alarma general de accionamiento OFF(0) u On(1) B

En desconexion

10.20 | Ultima desconexién {55} 0a230 . )
de accionamiento

10.21 | Desconexién 1 (56} 02230 En desconexion
de accionamiento

10.22 | Desconexion 2 {57} 0a 230 En desconexion
de accionamiento

10.23 | Desconexion 3 {58} 0a 230 En desconexion
de accionamiento

10.24 | Desconexion 4 02230 En desconexion
de accionamiento

10.25 |Desconexion 5 0a230 En desconexion
de accionamiento

10.26 | Desconexién 6 0a230 En de.scone?qon
de accionamiento

10.27 | Desconexion 7 0a230 En desconexion
de accionamiento

10.28 | Desconexion 8 0a230 En desconexion
de accionamiento

10.29 | Desconexién 9 0a230 En desconexion
de accionamiento

10.30 | Tiempo total de frenado mecanico 0,00 a 320,00 s 0,00 B

10.31 | Intervalo total de frenado mecanico 0,0a1500,0 s 0,0 B

10.32 | Desconexion externa OFF(0) u On(1) OFF(0) B

10.33 | Reiniciar accionamiento OFF(0) u On(1) OFF(0) 21 ms

10.34 | Numero de intentos de reinicio automatico 0ab 0 B

10.35 | Retardo de reinicio automatico 0,0a250s 1,0 B

10.36 Mantener accionamiento en OK hasta Ultimo OFF(0) u On(1) OFF(0) B

intento

10.37 | Accion al detectar la desconexion 0a3 0 B

10.38 | Desconexion de usuario 0 a 255 0 B

10.39 | Acumulador de sobrecarga de energia de frenado 0,0 a 100,0% B

10.40 |Palabra de estado 0 a 32767 B
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L. Bit [SP| FI |[DE|Txt [VM | DP [ND | RA|[NC [NV |PT|[US|[RW|BU/|PS
Caodigo
1 1 1 1
Rango OFF(0) u On(1)
Velocidad de actualizacion | Nivel de referencia

Indica que el accionamiento no se encuentra en estado de desconexion. Si Pr 10.36 se ajusta en On(1) y se aplica un reini
se borra hasta que se realizan todos los intentos de reinicio automatico y se produce la siguiente desconexion.

cio automatico, este bit no

L Bit [SP| FI |[DE|Txt [VM|DP [ND|[RA|[NC|NV|PT|US|RW|BU]|PS
Codigo
1 1 1 1
Rango OFF(0) u On(1)
Velocidad de actualizacion | Nivel de referencia
Indica que la salida del convertidor esta activa.
10.03 Velocidad cero
. Bit [SP| FI |[DE | Txt [VM|DP [ND|RA|[NC|NV | PT|US|RW]|BU]|PS
Codigo
1 1 1 1
Rango OFF(0) u On(1)
Velocidad de actualizacion | Nivel de referencia

Este bit se ajusta en On(1) cuando el valor absoluto de salida de la rampa esta al mismo nivel que el programado en Pr 3

05 o por debajo.

“ Funcionamiento a velocidad minima o menor

L Bit [SP| FI |[DE|Txt [VM|DP [ND|[RA|[NC|NV|PT|US|RW|BU]|PS
Codigo
1 1 1 1
Rango OFF(0) u On(1)
Velocidad de actualizacion | Nivel de referencia

En el modo bipolar (Pr 1.10 = On), este parametro equivale a velocidad cero (Pr 10.03).

En el modo bipolar, este parametro se define cuando el valor absoluto de salida de la rampa es igual o menor que la velocidad minima (+ 0,5 Hz).

La velocidad minima se define en Pr 1.07.
Este parametro soélo se define si el accionamiento esta funcionando.

Por debajo de velocidad fijada

A velocidad

Por encima de velocidad fijada

L. Bit [SP| FI |[DE|Txt [VM|DP [ND|[RA|[NC|NV|PT|US|RW|BU]|PS
Caédigo
1 1 1 1
Rango OFF(0) u On(1)
Velocidad de actualizacién | Nivel de referencia

Estos indicadores dependen del detector de velocidad del menu 3 y sélo se definen cuando el accionamiento esta funcionando.

Consulte Pr 3.06 en la pagina 57.

10.08 Carga nominal alcanzada

. Bit [SP| FI |[DE|Txt [VM | DP [ND | RA|[NC [NV |PT|[US|[RW|BU/|PS
Codigo
1 1 1 1
Rango OFF(0) u On(1)
Velocidad de actualizacion | Nivel de referencia

Indica que el médulo de corriente activa presenta una intensidad mayor o igual que la corriente activa nominal definida en

el menu 4.

Guia avanzada del usuario del Commander SK
52 Edicioén

125



m Introduccion Parxa'.?oetro Dizﬁggigg:e Teclado y pantalla Comu;l(ia(;,‘?:iones CT—"\RA.?SbUS Prog[%n}:gig):rdel CTSoft Menu 0
“ Salida de accionamiento en limite de intensidad
N Bit | SP| FI |[DE|Txt [VM |[DP |[ND |RA|[NC|NV | PT [US|RW]|BU|PS
Codigo
1 1 1 1
Rango OFF(0) u On(1)
Velocidad de actualizacion | Nivel de referencia
Indica que los limites de intensidad normales estan activos.
L Bit [SP| FI [DE|Txt [VM|DP [ND|[RA|[NC|NV|PT|US|RW|BU]|PS
Codigo
1 1 1 1
Rango OFF(0) u On(1)
Velocidad de actualizacién | Nivel de referencia
Indica que se transfiere potencia del motor al accionamiento.
N Bit | SP| FI |[DE|Txt [VM |[DP |[ND | RA|[NC|NV | PT |[US|RW|BU]|PS
Codigo
1 1 1 1
Rango OFF(0) u On(1)
Velocidad de actualizacion | Nivel de referencia

Indica que el IGBT de frenado esta activo. Cuando el IGBT se activa, este parametro se mantiene activo durante al menos 0,5 segundos para que

pueda mostrarse en pantalla.

Alarma de resistencia de frenado

Caodigo

Bit | SP | FI | DE | Txt | VM

DP | ND

RA | NC

NV

PT | US |RW

BU

PS

1

Rango

OFF(0) u On(1)

Velocidad de actualizacion

Nivel de referencia

Este parametro se define cuando el IGBT de frenado esta activo y el acumulador de sobrecarga de energia de frenado presenta un valor superior al
75% (Pr 10.39). Este parametro se mantiene activo durante al menos 0,5 segundos para que sea posible mostrarlo en pantalla.

10.13 Indicador de direccion de referencia
L Bit [SP| FI [DE|Txt [VM|DP [ND|[RA|[NC|NV|PT|US|RW|BU]|PS
Codigo
1 1 1 1
Rango OFF(0) u On(1)

Velocidad de actualizacién

Nivel de referencia

Este parametro se define cuando la referencia anterior a la rampa (Pr 1.03) es negativa (atras) y se restablece cuando la referencia anterior a la

rampa es positiva (adelante).

Indicador de direccion de funcionamiento

Bit | SP | FI | DE | Txt | VM

DP | ND

RA | NC

NV

PT | US |RW

BU

PS

Codigo

1

1

Rango

OFF(0) u On(1)

Velocidad de actualizacion

Nivel de referencia

Este parametro se define cuando la referencia posterior a la rampa (Pr 2.01) es negativa (atras) y se restablece cuando la referencia posterior a la

rampa es positiva (adelante).

Pérdida de alimentacion principal detectada

Codigo

Bit | SP | FI [ DE | Txt | VM

DP | ND

RA | NC

NV

PT | US |RW

BU

PS

1

1

Rango

OFF(0) u On(1)

Velocidad de actualizacion

Nivel de referencia

Indica que el accionamiento ha detectado una pérdida de alimentacion en el nivel de tensién del bus de CC. Este parametro soélo se activa cuando se
selecciona el modo de transferencia o suspensién de pérdida de alimentacion (consulte Pr 6.03 en la pagina 85).
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10.17 Alarma de sobrecarga
L Bit [SP| FI |[DE | Txt [VM|DP [ND|[RA|[NC|NV | PT|US|RW|BU|PS
Codigo
1 1 1 1
Rango OFF(0) u On(1)

Velocidad de actualizaciéon

Nivel de referencia

Este parametro se define cuando la intensidad de salida del accionamiento es mas del 105% de la intensidad nominal del motor (Pr 5.07) y el

acumulador de sobrecarga presenta un valor superior al 75% para advertir que se producira una desconexion por sobrecarga Ixt si no se reduce la
corriente del motor. (Si la intensidad nominal [Pr 5.07] se ajusta por encima de la intensidad nominal del accionamiento [Pr 11.32], se genera una
alarma de sobrecarga cuando la corriente supera el 100% de la intensidad nominal.)

Alarma de sobretemperatura de accionamiento

Cédigo

Bit | SP | FI | DE | Txt | VM

DP | ND

RA | NC | NV

PT | US

RW

BU

PS

1

1

1

Rango

OFF(0) u On(1)

Velocidad de actualizacién

Nivel de referencia

Este indicador se define cuando la temperatura de la unién IGBT calculada con el modelo térmico del accionamiento asciende por encima de 135 °C
o si la temperatura del disipador térmico ha causado un descenso de la frecuencia de conmutacion.

En la tabla siguiente se indica como se controla la frecuencia de conmutacion:

Estado del accionamiento

Accioén

Disipador térmico > 95°C

Desconectar accionamiento

Disipador térmico > 92°C

Reducir frecuencia de conmutacion a 3 kHz

Disipador térmico > 88°C

Reducir frecuencia de conmutacion a 6 kHz

Disipador térmico > 85°C

Reducir frecuencia de conmutacion a 12 kHz

Temp IGBT > 135°C

Reducir frecuencia de conmutacién, a menos que esté
en minimo y se produzca desconexion

La frecuencia de conmutacion y el modelo térmico del accionamiento se actualizan cada segundo. Esta alarma se genera cuando el accionamiento
reduce la frecuencia de conmutacion.

Bit | SP | FI | DE | Txt | VM

DP | ND

RA | NC | NV

PT | US

RwW

BU

PS

Codigo

1

Rango

OFF(0) u On(1)

Velocidad de actualizaciéon

Nivel de referencia

Este indicador se activa cuando se activa cualquier otra alarma del accionamiento, por ejemplo, la alarma de temperatura del accionamiento,

la alarma de sobrecarga o la alarma del freno dinamico.
Pr10.19 = Pr10.18, Pr10.17 o Pr 10.12

Ultima desconexion

Desconexion 1

Desconexion 2

Desconexion 3

Desconexion 4

Desconexion 5

Desconexion 6

Desconexion 7

Desconexion 8

Desconexion 9

Codigo

Bit | SP | FI | DE | Txt | VM

DP | ND

RA | NC | NV

PT | US

RwW

BU

PS

Rango

0a 230

Velocidad de actualizacion

En desconexion de accionamiento
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Contiene las 10 ultimas desconexiones del accionamiento. Pr 10.20 corresponde a la desconexion mas reciente, y Pr 10.29 a la menos reciente.
Cuando ocurre otra desconexion, todos los parametros descienden una posicioén, la desconexién actual aparece en 10.20 y la desconexién menos
reciente desaparece de la parte inferior del registro. Las desconexiones que puede sufrir el Commander SK se muestran en la Tabla 10-13 en la
pagina 128. Todas las desconexiones se guardan en el registro, incluidas las desconexiones HF con numeracion 20 a 30. (Las desconexiones HF
con numeracion entre 1y 19 no se almacenan en el registro de desconexién.) Las desconexiones UU no se guardan a menos que el accionamiento
esté funcionando cuando se produce la desconexién. Las desconexiones se pueden iniciar realizando las acciones descritas o introduciendo el
numero de desconexion correspondiente en Pr 10.38. Cuando se activa una desconexion iniciada por el usuario, se muestra la cadena “txxx”, en la
que xxx es el numero de desconexion.

Tabla 10-13 Indicaciones de desconexién
Numero Cadena Causa de desconexion
1 uu Subtension en bus de CC
Sobretension en bus de CC
2 ou Tensién nominal accionamiento Desconexién instantanea
200V 415V
400 V 830V
3 OlLAC Sobreintensidad instantanea de CA
4 Ol.br Desconexion por corriente instantanea de resistencia de frenado
6 Et Desconexién externa (consulte Pr 10.32 en la pagina 132)
7 0.SPd Sobrevelocidad
18 tunE Autoajuste detenido antes de terminar (consulte Pr 5.12 en la pagina 76)
19 It.br 1%t en resistencia de frenado (consulte Pr 10.31 en la pagina 131)
20 ItAC It en corriente de salida del accionamiento (consulte Pr 4.15 en la pagina 67)
21 O.ht1 Recalentamiento de accionamiento (uniones IGBT) basado en modelo térmico (consulte Pr 5.18 en la pagina 79)
22 0O.ht2 Recalentamiento de accionamiento basado en temperatura de disipador térmico (consulte Pr 7.04 en la pagina 99)
24 th Desconexion del termistor del motor
26 O.Ld1 Sobrecarga en la salida digital o en la fuente de +24 V
Recalentamiento de accionamiento basado en modelo térmico (consulte Pr 7.35 en la pagina 103)
27 0.ht3 El accionamiento intentara detener el motor antes de que se produzca la desconexién. Si el motor no se para en
10 segundos, el accionamiento se desconecta de inmediato.
28 cL1 Modo de intensidad de entrada analdgica 1: indica pérdida del lazo de corriente (consulte Pr 7.06 en la pagina 99)
30 SCL Tiempo limite de comunicaciones serie con teclado externo en puerto de comunicaciones de accionamiento
31 EEF Fallo de EEPF\.’OM.intema Qel accionamiento. Todos los parametros se configuran por defectg. La desconexion solo
se puede eliminar introduciendo una orden de carga por defecto (consulte Pr 11.43 en la pagina 145).
Desequilibrio de fase de alta tensién de entrada o pérdida de fase de entrada. Normalmente se requiere una carga del
32 PH motor de entre el 50 y el 100% del valor nominal del accionamiento para que se active la desconexién. El accionamiento
intentara detener el motor antes de que se produzca la desconexion.
Fallo de medicion de la resistencia durante el autoajuste o al poner en marcha el sistema en el modo vectorial de bucle
33 rS abierto 0 6 3. Se debe a que la resistencia presenta un valor superior al maximo medible o a que no se ha conectado
ningun motor al accionamiento (consulte Pr 5.12 en la pagina 76, Pr 5.14 y Pr 5.17 en la pagina 78).
35 CL.bt Desconexion iniciada a partir de la palabra de control (consulte Pr 6.42 en la pagina 95)
40-89 t?;é)g_ Desconexiones de usuario
90 t090 El programa PLC ladder ha intentado dividir entre cero.
91 t091 El programa PLC ladder ha intentado acceder a un parametro que no existe.
92 t092 El programa PLC ladder ha intentado introducir un valor en un parametro de sélo lectura.
94 t094 El programa PLC ladder a intentado introducir un valor fuera de rango en un parametro.
95 t095 Desbordamiento de pila de memoria virtual del programa PLC ladder
97 t097 Programa PLC ladder activado sin insertar LogicStick o con LogicStick desinstalado
96 t096 Llamada a sistema operativo no valida de programa PLC ladder
98 t098 Instruccion no valida de programa PLC ladder
99 t099 Argumento de bloque de funcién no valido de programa PLC ladder
100 Reinicio de accionamiento (consulte Pr 10.38 en la pagina 133)
Error de datos de tarjeta:
182 C.Err El acceso al archivo esta dafiado.
Pr 11.42 se ajusta en 3 6 4 y el parametro se modifica en el menu 0 antes de que se active el reinicio.
183 C.dAt Datos ?nexistentes: . . .
Se ha intentado transferir datos de una tarjeta vacia o un bloque de datos que no existe.
Fallo de lectura/escritura de tarjeta:
185 C.Acc El accionamiento no se puede comunicar con la tarjeta debido a que esta defectuosa o a que no esta instalada en el
accionamiento. La extraccion de la tarjeta durante el acceso provocara esta desconexion.
Cambio de valor nominal:
186 C.rtig Los parametros introducidos en el accionamiento desde una tarjeta corresponden a un accionamiento de distinta tensién
o intensidad nominal. No se han transferido parametros que dependen de los valores nominales.
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Nuamero Cadena Causa de desconexion

189 O.cL Sobrecarga en entrada de bucle de corriente

199 dESt Conflicto de parametro de destino
Fallo de hardware de médulo de opciones. Puede deberse a que no es posible identificar el médulo, a que el médulo no

200 SL.HF ha indicado que esta funcionando en un plazo de 5 segundos desde que se enciende el accionamiento o a que se ha
producido un fallo de hardware interno en el médulo.

201 SLto Tiempo Ilimite de control de secuenf:ia de mc’)dglo de (?pciones. El médulo ha puesto en marcha gl sistema de control de
secuencia, pero luego no ha actualizado el limite de tiempo en el sistema de control de secuencia.

202 SLEr Error de médulo de opciones. EI médulo ha detectado un error y ha desconectado el accionamiento. La causa del error
se almacena en Pr 15.50.
Médulo de opciones no instalado. El accionamiento identifica el modulo de opciones mediante un cédigo.
El accionamiento guarda los cédigos de los médulos instalados cuando se almacenan los parametros del
accionamiento. Los codigos almacenados se comparan con los cédigos de los modulos durante el encendido.

203 SL.nF . . : ) . .
El accionamiento se desconecta si falta un médulo cuyo codigo se ha almacenado en la memoria EEPROM del
accionamiento con el fin de advertir que debe instalarse. Si el médulo se extrae después de encender el sistema,
el accionamiento sufre esta desconexion en 4 ms.
Instalado un modulo de opciones diferente. El accionamiento identifica el médulo de opciones mediante un cédigo.
El accionamiento guarda los cédigos de los modulos instalados cuando se almacenan los parametros del

204 SL.dF accionamiento. Los cédigos almacenados se comparan con los cédigos de los médulos durante el encendido.
El accionamiento se desconecta si el médulo no corresponde al cédigo guardado en la memoria EEPROM del
accionamiento.

220 a .
230 HF20 - HF30 | Fallos de hardware (consulte la tabla Tabla 10-15 Desconexiones HF)

Las desconexiones se pueden agrupar en las siguientes categorias:

Categoria

Desconexiones

Comentarios

Indican la existencia de problemas serios que no permiten reiniciar el accionamiento.
Tras una de estas desconexiones, el accionamiento permanece inactivo y la pantalla

automatico

Fallos de hardware HFO01 a HF19 o ) . . .
muestra HFxx. Las comunicaciones serie permanecen inactivas y no es posible acceder
a los parametros.
El usuario no puede reiniciar el accionamiento después de una desconexién por
Desconexiones con reinicio uuU subtensién. El accionamiento se reinicia de forma automatica cuando la tensién vuelve a

ser conforme a las especificaciones (consulte la tabla Tabla 10-14 Desconexién por
subtension y niveles de reinicio).

Desconexiones sin
posibilidad de reinicio

HF20 a HF30, SL.HF

No es posible el reinicio. Las comunicaciones serie estan activas y es posible acceder a
los parametros.

Desconexion EEF

EEF

El reinicio no es posible a menos que se carguen parametros por defecto.

Desconexiones normales

Demas desconexiones

Es posible reiniciar después de 1,0 segundos.

Desconexiones normales
con reinicio retardado

OI.AC, Ol.br

Es posible reiniciar después de 10,0 segundos.

Desconexiones de baja
prioridad

O.Ld1, cL1, SCL

Si Pr10.37 se ajusta en 1 6 3, el accionamiento se detiene antes de desconectarse.

Pérdida de fase

PH

El accionamiento se detiene antes de la desconexion si su potencia motriz se reduce de
forma adecuada después de detectar la pérdida de fase durante 500 ms.

Tabla 10-14 Desconexion

por subtension y niveles de reinicio

Tension nominal del Nivel de . L
A . .. Nivel de reinicio UU
accionamiento desconexion UU
200V CA 175V CC 215V CC*
400V CA 330V CC 425V CC*

* Estos son los voltajes de CC absolutos minimos que pueden utilizarse con el accionamiento.
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Tabla 10-15 Desconexiones HF

Codigo de fallo HF Causa de la desconexion
01a03 No utilizado
04 Baja tension del bus de CC al encender
05 Ausencia de sefal de DSP al iniciar
06 Interrupcién inesperada
07 Fallo de control de secuencia
08 Bloqueo de interrupcion (demasiados cédigos)
09a10 No utilizado
1 Fallo al acceder a EEPROM
12a19 No utilizado
20 Fase de potencia: codigo de error
21 Fase de potencia: tamafio de sistema no identificado
22 Fallo E/S al encender
23a24 No utilizado
25 Fallo de comunicaciones DSP
Fallo de cierre de relé de encendido con limitacion de intensidad o de
26 monitor de encendido con limitacion de intensidad, o cortocircuito en
IGBT de frenado al encender el sistema
27 Fallo de fase de potencia de termistor
28 Pérdida de software DSP
29 Fallo de _ventilador (intensidad demasiado alta, s6lo accionamientos
con ventilador)
30 No utilizado

El IGBT de frenado contintia funcionando incluso mientras el accionamiento esta desactivado, y sélo se desactiva cuando ocurre una de las
desconexiones Ol.br o It.br, o cuando existe la posibilidad de que se produzcan si no se ha activado cualquier otra.

Es preciso tener en cuenta que, aunque la desconexién UU funciona de manera similar a las demas, todas las funciones del accionamiento se
mantienen operativas, pero no es posible activar el accionamiento. Los valores de los parametros sélo se recuperan de la memoria EEPROM si la
tension de alimentacién disminuye lo suficiente para que se desconecte la fuente de alimentacion conmutada y luego aumenta para restablecer el
suministro de alimentacion del accionamiento. Las unicas diferencias que existen entre la desconexién UU y las demas son las siguientes:

1. Cuando se activa una desconexion UU, se guardan los parametros que se almacenan al apagar el sistema.

2. Ladesconexion UU se restablece automaticamente cuando la tension del bus de CC aumenta por encima del nivel de tension de reinicio del
accionamiento.

3. silatensién de alimentacion es menor que la tension de reinicio, se inicia una desconexién UU al encender el accionamiento. En este caso,
los parametros no se almacenan al apagarse el sistema. Si se produce otra desconexion durante el encendido, ésta prevalece sobre la
desconexiéon UU. Si se elimina esta desconexion y la tensidon de alimentacion sigue por debajo del umbral de tensién de reinicio, se inicia una
desconexion UU.

Los siguientes avisos de alarma e indicaciones parpadean en la parte derecha de la pantalla cuando se activan.
Tabla 10-16 Avisos de alarma

Pantalla Estado
OUL.d Sob.recarga Ixt (consulte Pr 4.1.5, Pr 4.16 en la pagina 67, Pr4.19 en la
pagina 69 y Pr 10.17 en la pagina 127)
Temperatura de disipador térmico/IGBT demasiado alta (consulte
hot Pr 5.18 en la pagina 79, Pr 5.35 en la pagina 81y Pr10.18 en la
pagina 127)
br.rS Sobrecarga Ixt en resistencia de frenado (consulte Pr 10.12 en la

pagina 126, Pr10.30 y Pr 10.31)

Tabla 10-17 Indicaciones en pantalla

Pantalla Estado
Accionamiento en limite de intensidad (consulte Pr 4.07 en la pagina 64

AC.Lt y Pr10.09 en la pagina 126)
Alimentacién de accionamiento procedente de fuente de reserva de baja
Lo.AC tension (accionamientos de 400 V solamente) (consulte Pr 6.10 en la
pagina 88)
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10.30 Tiempo total de frenado mecanico

N Bit [SP| FI |[DE|Txt [VM|DP [ND|[RA|[NC|NV | PT|US|RW|BU/|PS
Caodigo
2 1 1 1
Rango 0,00 a 320,00 s
Por defecto 0,00

Velocidad de actualizacion | Nivel de referencia

Este parametro establece el intervalo de tiempo que la resistencia de frenado instalada puede soportar el voltaje total de frenado sin sufrir
desperfectos. El ajuste de este parametro permite determinar el tiempo de sobrecarga de frenado.

Tensién nominal del Voltaje total de
accionamiento frenado
200V 390 V
400 V 780V

“ Intervalo total de frenado mecanico

L. Bit [SP| FI |[DE|Txt [VM|DP [ND|[RA|[NC|NV|PT|US|RW|BU]|PS
Cédigo
1 1 1 1
Rango 0,0a1500,0 s
Por defecto 0,0

Velocidad de actualizacion | Nivel de referencia

Este parametro define el intervalo de tiempo que debe transcurrir entre periodos de frenado consecutivos de potencia maxima, segun lo definido en
Pr 10.30. El ajuste de este parametro permite determinar la constante de tiempo térmica la resistencia instalada. Se supone que durante este tiempo
la temperatura disminuye un 99% y, por consiguiente, la constante de tiempo es el valor de Pr10.30 / 5. Si Pr 10.30 o Pr 10.31 se ajusta en O,

la resistencia de frenado no dispone de proteccion.

El accionamiento configura la temperatura de la resistencia de frenado como se muestra a continuacién. La temperatura aumenta en proporcion al
flujo de potencia en la resistencia, y disminuye proporcionalmente a la diferencia entre la temperatura de la resistencia y la temperatura ambiente.

Acumulador
de sobrecarga *°
Pr10.39

100

Pr t
10.30 Pr10.31

Si suponemos que el tiempo total de frenado mecanico es mas corto que el intervalo total de frenado mecanico (como suele ocurrir), los valores de
Pr10.30 y Pr 10.31 se pueden calcular mediante la férmula siguiente:

Flujo de potencia en la resistencia con IGBT de frenado activado, Pon = Voltaje total de frenado? / R
Donde:
El voltaje total de frenado se define en la tabla (consulte Pr 10.30) y R es la resistencia del resistor.
Tiempo total de frenado mecanico (Pr 10.30), Ty, =E/Pg,
Donde:
E es la energia total que puede absorber la resistencia cuando la temperatura inicial es la ambiente.

Por consiguiente, tiempo total de frenado mecanico (Pr 10.30), T, = E x R/ Voltaje total de frenado?

Si se repite el ciclo que aparece en el diagrama anterior, en el que la resistencia se calienta al maximo y luego se enfria a temperatura ambiente:
Potencia media de la resistencia P,y = Pon X Ty, / Tp

Donde:
Tp es el intervalo total de frenado mecanico.
Pon=E/Ton

Entonces P,, =E/Tp

Por consiguiente, intervalo total de frenado mecanico (Pr 10.31) Tp=E / P,,
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Normalmente es posible obtener los valores de resistencia de frenado (R), de energia total (E) y de potencia media (P,,) de la resistencia y
emplearlos en el célculo de Pr10.30 y Pr 10.31.

El acumulador de energia de frenado controla la temperatura de la resistencia (Pr 10.39). Cuando este parametro alcanza el 100%, el accionamiento
se desconecta si Pr 10.37 tiene valor 0 6 1, o si Pr 10.37 esta ajustado en 2 6 3 desactiva el IGBT de frenado hasta que el nivel del acumulador
desciende por debajo del 95%. La segunda opcion corresponde a aplicaciones con buses de CC conectados en paralelo en las que hay varias
resistencias de frenado, ninguna de las cuales puede soportar de forma continuada la tension total del bus de CC. Es probable que la carga de
frenado no se distribuya por igual entre las resistencias debido a los margenes de tolerancia de cada accionamiento en cuanto a mediciones de
tension. No obstante, una vez que la resistencia alcanza la temperatura maxima, su carga se reduce y es absorbida por otra resistencia.

Introduccion

10.32 Desconexion externa

L Bit [SP| FI [DE|Txt [VM|DP [ND|[RA|[NC|NV | PT|US|RW|BU]|PS
Caodigo
1 1 1
Rango OFF(0) u On(1)
Por defecto OFF(0)
Velocidad de actualizacién | Nivel de referencia

Si este indicador esta ajustado en On(1), el accionamiento se desconecta (Et). Cuando se necesita aplicar una desconexion externa, hay que
programar un entrada digital para controlar este bit (consulte seccién 10.9 Ment 8: entradas y salidas digitales en la pagina 104).

10.33 Reiniciar accionamiento

N Bit | SP| FI |[DE|Txt [VM |[DP |[ND |RA|[NC|NV | PT [ US |RW]|BU | PS
Codigo
1 1 1
Rango OFF(0) u On(1)
Por defecto OFF(0)
Velocidad de actualizacion |21 ms

Un cambio de OFF a On en este parametro causa el reinicio del accionamiento. Cuando se requiere un terminal de reinicio en el accionamiento,
es preciso programarlo para controlar este bit.

10.34 Numero de intentos de reinicio automatico
L Bit [SP| FI [DE|Txt [VM|DP [ND|[RA|[NC|NV|PT|US|RW|BU]|PS
Caodigo
1 1 1
Rango Oab
Por defecto 0

Velocidad de actualizacion | Nivel de referencia

10.35 Retardo de reinicio automatico
. Bit [SP| FI |[DE|Txt[VM|DP [ND|[RA|[NC|NV|PT|US|RW]|BU]|PS
Codigo
1 1 1 1
Rango 0,0a250s
Por defecto 1,0

Velocidad de actualizacion | Nivel de referencia

Si Pr 10.34 se ajusta en cero, no se realizan intentos automaticos de reinicio. La programacién de otro valor hara que el accionamiento se reinicie
automaticamente un nimero de veces programado tras una desconexién. Pr 10.35 define el tiempo que transcurre entre la desconexion y el reinicio
automatico (al menos 10 segundos para desconexiones OI.AC, Ol.br, etc.). El tiempo de reinicio s6lo aumenta cuando se produce una desconexiéon
igual a la anterior; de lo contrario, el contador se pone a 0. Cuando se alcanza el valor programado, cualquier otra desconexion con el mismo valor
no causara un reinicio automatico. Si no se produce ninguna desconexién durante 5 minutos, el contenido del contador se borra. Con desconexiones
UU, Et, EEF o HFxx no se produce reinicio automatico. Cuando se produce un reinicio manual, el contador de reinicio se pone a cero.

10.36 Mantener el accionamiento en OK hasta ultimo intento
L Bit [SP| FI |[DE|Txt [VM|DP [ND|[RA|[NC|NV | PT|US|RW|BU/|PS
Caodigo
1 1 1
Rango OFF(0) u On(1)
Por defecto OFF(0)
Velocidad de actualizacién | Nivel de referencia

Si este parametro se ajusta en OFF(0), Pr 10.01 (Accionamiento en perfecto en OK) se borra cada vez que se produce una desconexion, con
independencia de los reinicios automaticos que puedan tener lugar. Cuando se define este parametro, la indicacién “accionamiento en OK” no
desaparece ante una desconexion si se va a producir un reinicio automatico.
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El contador de reinicio se pone a 0 una vez que se produce el reinicio. Para que se active de nuevo se necesita un reinicio manual.

10.37 Accion al detectar la desconexion

N Bit [SP| FI |[DE|Txt [VM|DP [ND|[RA|[NC|NV | PT|US|RW|BU/|PS
Caodigo

1 1 1
Rango 0a3
Por defecto 0

Velocidad de actualizacion | Nivel de referencia

Modo de desconexion de | Parada en desconexiones
IGBT de frenado de baja prioridad
0 Desconexién Numero
1 Desconexién Si
2 Desactivacion No
3 Desactivacion Si

Para obtener informacion detallada sobre el modo de desconexion del IGBT de frenado, consulte Pr 10.31 en la pagina 131.
Si se selecciona la parada en desconexiones de baja prioridad, el accionamiento se detiene antes de desconectarse. Las desconexiones de baja
prioridad son: th, O.Ld1, cL1y SCL.

10.38 Desconexion de usuario

L Bit [SP| FI [DE | Txt VM |[DP [ND|RA|[NC|NV|PT |US|RW|BU|PS
Codigo

1 1 1
Rango 0a 255
Por defecto 0

Velocidad de actualizacion | Nivel de referencia

Este parametro se utiliza para generar desconexiones de usuario a través de las comunicaciones serie. Los codigos de desconexién validos son
numeros sin asignacion alguna dentro del accionamiento, con valor distinto de 100 o 255. La introduccion de un codigo de desconexién que ya existe
causa una desconexion. Las desconexiones generadas por el usuario se indican mediante txxx en el registro de desconexién, donde xxx
corresponde al codigo de desconexion.

Si desea reiniciar el accionamiento a través de las comunicaciones serie, puede conseguirlo introduciendo el valor 100 en este parametro. El registro
de desconexion se borra si introduce el valor 255 en este parametro. Cuando el accionamiento detecta que se ha introducido un valor en este
parametro, vuelve a ajustarlo en cero de inmediato.

NOTA

No es posible generar desconexiones UU, EEF o HF mediante Pr 10.38.

Acumulador de sobrecarga de energia de frenado

- BT TSP [ FT [DE [ TX [VM [ DP [ND [RATNC [NV PT US RW|BU|PS
Codigo T4 1 1 1

Rango 0,0 a 100,0%

Velocidad de actualizacion | Nivel de referencia

Este parametro ofrece una indicacion de la temperatura de la resistencia de frenado basada en un modelo térmico simple (consulte Pr 10.30 y
Pr10.31 en la pagina 131). Cero indica que la temperatura de la resistencia es practicamente la temperatura ambiente, y 100% la temperatura
maxima (nivel de desconexioén). Si el valor de este parametro esta por encima del 75% y el IGBT de frenado esta activo, se genera un aviso br.rS.

L Bit [ SP| FI [DE|Txt[VM|[DP [ND|RA|NC|NV|PT |US|RW|BU|PS
Caédigo

Rango 0a 32767

Velocidad de actualizacion | Nivel de referencia

Los bits de este parametro corresponden a los bits de estado del menu 10.

15 14 13 12 1 10 9 8
.NO Pr10.15 | Pr10.14 | Pr10.13 | Pr10.12 | Pr10.11 Pr10.10 | Pr10.09
utilizado
7 6 5 4 3 2 1 0

Pr10.08 | Pr10.07 | Pr10.06 | Pr10.05 | Pr10.04 | Pr10.03 | Pr10.02 | Pr10.01
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10.12 Menu 11: configuracion general del accionamiento
Tabla 10-18 Parametros del menu 11: descripciones de una linea
Parametro Rango Por defecto | Ajuste Veloci_dad_qe
actualizacion
11.01 | Parametro de configuracion Pr 61 {'71} Pr 0.00 a Pr 21.51 Pr 0.00 B
11.02 | Parametro de configuracion Pr 62 {72} Pr 0.00 a Pr 21.51 Pr 0.00 B
11.03 | Parametro de configuracién Pr 63 {73} Pr0.00 a Pr 21.51 Pr0.00 B
11.04 | Parametro de configuracion Pr 64 {74} Pr0.00 a Pr 21.51 Pr0.00 B
11.05 | Parametro de configuracién Pr 65 {75} Pr0.00 a Pr 21.51 Pr0.00 B
11.06 | Parametro de configuracion Pr 66 {76} Pr0.00 a Pr 21.51 Pr 0.00 B
11.07 | Parametro de configuracion Pr 67 {77} Pr0.00 a Pr 21.51 Pr 0.00 B
11.08 | Parametro de configuracion Pr 68 {78} Pr0.00 a Pr 21.51 Pr 0.00 B
11.09 | Parametro de configuracion Pr 69 {79} Pr 0.00 a Pr 21.51 Pr 0.00 B
11.10 | Parametro de configuracion Pr 70 {80} Pr 0.00 a Pr 21.51 Pr 0.00 B
11.11 | No utilizado
11.12 | No utilizado
11.13 | No utilizado
11.14 | No utilizado
11.15 | No utilizado
11.16 | No utilizado
11.17 | No utilizado
11.18 | No utilizado
11.19 | No utilizado
11.20 | No utilizado
11.21 | Escala definida por el usuario {24} 0,000 a 9,999 1,000 B
11.22 | Parametro mostrado al encender OFF(0) u On(1) OFF(0) n/d
11.23 | Direccion de comunicaciones serie {44} 0a 247 1 B
11.24 | Modo Modbus RTU / serie de usuario 0a3 1 B
1.25 \S/::ic;mdad en baudios de comunicaciones 43} | 2.4(0), 4.8(1), 9,6(2), 19.2(3), 38.4(4) 19,2(3) B
11.26 | Ampliacion de intervalo de silencio 0a 250 ms 2 B
) y . . ALAV(0), AV.Pr(1), AL.Pr(2), Pr(3), Salir del modo
11.27 | Configuracion de accionamiento {05} PAd(4), E(.P)ot(5), tc()r()6), Pid((7)), HLEA)C(S) AlLAV(0) de edicién
11.28 | No utilizado
11.29 | Version de software {45} 0,00 a 99,99 n/d
11.30 | Codigo de seguridad del usuario {25} 0a999 0 B
11.31 | No utilizado
1.32 Iqtensidad nominal maxima de accionamiento con 0,00 a 290,00 A n/d
ciclo duro
11.33 | Tension nominal del accionamiento 0a2 n/d
11.34 | Subversion de software 0a99 n/d
11.35 | Version de software DSP 0,0a9,9 n/d
11.36 | No utilizado
11.37 | No utilizado
11.38 | No utilizado
11.39 | No utilizado
11.40 | No utilizado
11.41 | Tiempo limite de modo de estado 0a250s 240 B
11.42 | Duplicacion de parametro 28} | no(0), rEAA(1), Prog(2), boot(3) n0(0) Salir del modo
de edicion
Salir del modo
11.43 | Carga a valores por defecto {29} no(0), Eur(1), USA(2) no(0) de edicién
. Salir del modo
11.44 | Estado de seguridad {10} L1(0), L2(1), L3(2), LoC(3) L1(0) de edicion
11.45 | Seleccionar parametros de motor 2 OFF(0) u On(1) OFF(0) B
11.46 | Valores por defecto cargados previamente 0a2 0 BW
11.47 | Activar programa PLC ladder {59} 0az2 0 BR
11.48 | Estado del programa PLC ladder {60} -128 a 127 BW
11.49 | No utilizado
11.50 Tiempo maximo de barrido de programa PLC 0 2 65535 ms Programg de
ladder usuario
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Parametro Descripcién de
x.00 parametros

Comunicaciones | CT-Modbus Programacion del

. Descripcion de .
Serie RTU PLC ladder CTSOR Menu 0

Parametro de configuracién Pr 61

Introduccion Teclado y pantalla

Parametro de configuracion Pr 62

Parametro de configuracién Pr 63

Parametro de configuracion Pr 64

Parametro de configuracion Pr 65

Parametro de configuracién Pr 66

Parametro de configuracion Pr 67

Parametro de configuracion Pr 68

Parametro de configuracién Pr 69

Parametro de configuracion Pr 70

L. Bit [SP| FI |[DE | Txt [VM|DP |[ND|[RA|[NC|NV|PT|US|RW]|BU]|PS
Codigo
2 1 1 1 1
Rango Pr 0.00 a Pr 21.51
Por defecto Pr 0.00
Velocidad de actualizacion | Nivel de referencia

Estos parametros permiten determinar qué parametros residen en el area programable del nivel 2 del conjunto de parametros basicos.

Escala definida por el usuario

. Bit [SP| FI |[DE|Txt [VM|DP [ND|[RA|[NC|NV|PT|US|RW|BU]|PS
Codigo
3 1 1 1
Rango 0,000 a 9,999
Por defecto 1,000
Velocidad de actualizacion | Nivel de referencia

Cuando se seleccionan unidades definidas por el usuario como unidades de visualizacion, este parametro permite ajustar a escala el valor de RPM
(Pr 5.04) para proporcionar las unidades de visualizacion. Consulte Pr 5.34 en la pagina 81.

Si no se van a mostrar velocidades de mas de 9.999 rpm, ajuste Pr 11.21 en 0,1 0 0,01.
Ejemplo:
Con velocidad méaxima de 30.000 rpm, ajuste Pr 11.21 en 0,1. 30.000 rpm = 3.000 en pantalla

Parametro mostrado al encender

- Bit [SP| FI |[DE|Txt [VM|DP [ND|[RA|[NC|NV|PT|US|RW|BU]|PS
Codigo 3 3 ]
Rango OFF(0) u On(1)
Por defecto OFF(0)
Velocidad de actualizacion | n/d

0: OFF Velocidad
1: On Carga

Este parametro permite determinar si el parametro que se muestra al encender el sistema es el de velocidad o el de carga. El valor de este
parametro se introduce de forma automatica cuando se mantiene pulsado el botén de modo durante 2 segundos para alternar las indicaciones de
velocidad y carga en el modo de estado de parametro. En este caso, el accionamiento guarda automaticamente el parametro. Si se cambia su valor
mediante el uso de las comunicaciones serie, no se almacena de forma automatica.

11.23 Direccion de comunicaciones serie
- Bit | SP| FI |DE| Txt |VM | DP |[ND | RA|NC | NV | PT |US|RW|BU|PS
Cédigo
1 1 1
Rango 0a 247
Por defecto 1

Velocidad de actualizacion | Nivel de referencia

Este parametro se utiliza para definir una direccion Unica para la interfaz serie del accionamiento. El accionamiento es siempre el sistema
secundario.

En general, la direccion 0 esta asociada a los sistemas secundarios y, por consiguiente, no debe definirse en este parametro.
El puerto de comunicaciones del Commander SK sélo admite el protocolo Modbus RTU. En las “Especificaciones CT MODBUS RTU” se proporciona
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informacion detallada sobre la implementacion CT del protocolo Modbus RTU.

El protocolo ofrece lo siguiente:

* Acceso a parametros del accionamiento con protocolo Modbus RTU basico

» Carga de base de datos de parametros del accionamiento a través de extensiones del protocolo CMP

Las limitaciones especificas de producto son las siguientes:

» Eltiempo de respuesta maximo del dispositivo secundario durante el acceso al accionamiento es de 100 ms.

* El numero maximo de registros de 16 bits en los que el accionamiento puede realizar operaciones de lectura o escritura es 16.
* La memoria intermedia de comunicaciones puede contener un maximo de 128 bytes.

“ Modo Modbus RTU / serie de usuario

. Bit | SP| FI |[DE|Txt [VM |[DP |[ND |RA|[NC|NV | PT [US|RW]|BU|PS
Codigo

1 1 1
Rango 0a3
Por defecto 1

Velocidad de actualizacion | Nivel de referencia

Los modos 0 y 1 corresponden al modo secundario de Modbus. Los modos 2 y 3 permite controlar las comunicaciones mediante un programa de
usuario.

0: modo 0 8 bits de datos y 1 bit de parada sin paridad (compatibilidad con versiones anteriores del Commander SE)
1: modo 1 8 bits de datos y 2 bits de parada sin paridad

2: modo 2 7 bits de datos y 1 bit de parada con paridad par

3: modo 3 8 bits de datos y 2 bits de parada sin paridad

Velocidad en baudios de comunicaciones serie

- Bit [SP| FI [DE|Txt [VM|DP [ND|[RA|[NC|NV | PT|US|RW|BU]|PS
Caodigo
1 1 1 1
Rango 2,4(0), 4,8(1), 9,6(2), 19,2(3), 38,4(4),
Por defecto 19,2(3)
Velocidad de actualizacion | Nivel de referencia

Este parametro se utiliza para seleccionar la velocidad del puerto de comunicaciones en kilobaudios.

Ampliacion de intervalo de silencio

- Bit | SP| FI [DE|Txt [VM |[DP |[ND |RA[NC|NV | PT |[US |RW]|BU | PS
Codigo

1 1 1
Rango 0a250 ms
Por defecto 2

Velocidad de actualizacion [ Nivel de referencia

El protocolo Modbus RTU emplea un sistema de deteccion de intervalo de silencio para identificar el final de un mensaje. Este intervalo suele
coincidir con la longitud de 3,5 caracteres a la velocidad en baudios existente. Sin embargo, se puede ampliar conforme a lo programado en Pr 11.26
en sistemas en los que el tiempo de respuesta de la memoria de comunicaciones no es bastante rapido.

11.27 Configuracion de accionamiento
- Bit | SP| FI [DE|Txt [VM |[DP |[ND |RA[NC|NV | PT |[US |RW]|BU | PS
Caodigo
1 1 1 1 1
Rango ALAV(0), AV.Pr(1), AL.Pr(2), Pr(3), PAd(4), E.Pot(5), tor(6), Pid(7), HUAC(8)
Por defecto ALAV(0)
Velocidad de actualizacion ] Aplicado al salir del modo de edicion o al reiniciar el accionamiento

Este parametro permite configurar automaticamente el area programable por el usuario del conjunto de parametros de nivel 2 en funcién de la
configuracion del accionamiento. Mediante la configuracion del accionamiento se pueden modificar otros valores por defecto. Los parametros se
guardan automaticamente en la memoria EEprom después de un cambio de configuracion. Consulte los cambios de los parametros en la tabla.
Los valores por defecto se cargan antes de que se efectien cambios en la configuracion del accionamiento. Pr 11.46 determina los valores por
defecto que se cargan. Esto sélo ocurre cuando el accionamiento esta inactivo. Si el accionamiento se encuentra activo, el parametro recupera el
valor anterior a la modificacién al salir del modo de edicién o al reiniciar el accionamiento. En los ajustes que se citan al dorso, el relé de estado se
ha configurado como un relé de accionamiento OK.

75|
l OK '< Fallo )(
T6(d
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Tabla 10-19 Cambio de parametros al modificar la configuracién del accionamiento
Numero de L Configuracion de accionamiento
. Descripcion -
parametro ALAV AV.Pr AlL.Pr Pr PAd E.Pot tor Pid HUAC
71 Parametro configurable 1 Pr9.23 Pr14.10
72 Parametro configurable 2 Pr9.22 Pr14.11
73 Parametro configurable 3 Pr9.21 Pr 14.06
74 Parametro configurable 4 Pr14.13
75 Parametro configurable 5 Pr14.14
76 Parametro configurable 6 Pr14.01
77 Parametro configurable 7
78 Parametro configurable 8
79 Parametro configurable 9
80 Parametro configurable 10
1.14 Seleccionar referencia 0 1 1 3 4 3 0 2 0
7.06 Modo de entrada analdgica 1 4 6 4 6 6 6 4 4 4
71 Modo de entrada analégica 2 0 1 1 1 0 1 0 0 0
714 Destino de entrada analogica 2 Pr1.37 | Pr1.46 | Pr1.46 | Pr1.46 | Pr1.37 | Pr9.27 | Pr4.08 0 Pr1.37
8.25 Destino de entrada digital de Pr1.41 | Pr1.45 | Pr1.45 | Pr1.45 | Pr1.41 | Pr9.26 | Pr4.11 | Pr14.08 | Pr1.43
terminal B7
8.15 Invertir entrada digital de terminal B7 1 0 0 0 1 0 0 0 1
9.25 Destino de pot. motorizado 0 0 0 0 0 Pr1.21 0 0 0
14.03 Origen de referencia PID 0 0 0 0 0 0 0 Pr7.02 0
14.04 Origen de realimentacion PID 0 0 0 0 0 0 0 Pr 7.01 0
14.16 Destino de PID 0 0 0 0 0 0 0 Pr1.37 0
Pr11.27 | Configuracion Descripcion
0 ALLAV Entrada de tensién e intensidad
1 AV.Pr Entrada de tensién y 3 velocidades prefijadas
2 Al.Pr Entrada de intensidad y 3 velocidades prefijadas
3 Pr 4 velocidades prefijadas
4 PAd Control por teclado
5 E.Pot Control por potencidémetro electrénico motorizado
6 tor Operacion de control de par
7 Pid Control de PID
8 HUAC Control de bomba y ventilador
Figura 10-25 Interpretacion de los conmutadores
Interruptor de enclavamiento
.
Interruptor instantaneo
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Figura 10-26 Pr 11.27 = ALLAV
EUR USA
OlT1] ov Ol11] ov
. Entrada de referencia Entrada de referencia Entrada de referencia
- Egt\z?oac%zgeir;gff > Dsz remota de velocidad por de velocidad remota D|T2 remota de velocidad por
intensidad (A1) intensidad (A1)
imentacion de imentacion de
Of 73] Al ion d O] 73| A ion d
referencia +10 V referencia +10 V
10k |:| T4 Entrada de referencia 10k |:| T4 Entrada de referencia
(2kmin) local de velocidad por (2kmin) local de velocidad por
tension (A2) tension (A2)
=\ Salida analégica =\ Salida analdgica
\\_/j gje (velocidad de motor) \\_/j je (velocidad de motor)
. o 4+ ’ i +
24y |:||BZ Alimentacion +24 V w20y |:|| B2| Alimentacion +24 V
< Salida digital < Salida digital
-|_‘ D|B3 (velocidad cero) -|_‘ Dl B3 (velocidad cero)
ov ov
|:||B4 Activar/reiniciar T |:|| B4| Stop NC
accionamiento
i
|:||BS Marcha adelante |:|| B5| Marcha
_T
|:||BG Marcha atras |:|| B6| Velocidad lenta
Ols7 Seleccionar referencia de Ols7 Seleccionar referencia de
velocidad local (A2)/remota (A1) velocidad local (A2)/remota (A1)

Terminal B7 abierto: Entrada de referencia de velocidad de tension local (A2) seleccionada

Terminal B7 cerrado: Entrada de referencia de velocidad de intensidad remota (A1) seleccionada
Figura 10-27 Pr 11.27 = AV.Pr

EUR USA
Ol ov QT ov
Entrada de referencia Entrada de referencia
@ kr;?ni; |:||T2 remota de velocidad por @ kr11(i)ni; |:|| T2 local de velocidad por
intensidad (A1) tension (A2)
O] 73] Alimentacion de O] 73] Alimentacion de
referencia +10 V referencia +10 V
[J]| 14| Seleccionar referencia [ 74| Seleccionar referencia
—\+ Salida analdgica N\ Salida analdgica
\Vj L]B1 (velocidad de motor) \V} )81 (velocidad de motor)
OJs2| Alimentacion +24 v Ols2| Alimentacion +24 v
+24 'V +24 V
P Salida digital <& Salida digital
-|: |:||BS (velocidad cero) -|: Dl B3 (velocidad cero)
oV Activar/reiniciar oV
D|B4 accionamiento T Dl B4] Stop NC
_T
|:||BS Marcha adelante |:|| B5| Marcha
.
|:||BG Marcha atras |:|| B6| Velocidad lenta
[J|B7| Seleccionar referencia [1|B7| Seleccionar referencia
T4 B7 Referencia seleccionada
0 0 A1
0 1 Prefijado 2
1 0 Prefijado 3
1 1 Prefijado 4
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Figura 10-28 Pr 11.27 = Al.Pr
EUR USA
Ol 1] ov O|11] ov
Entrada de R Entrada de referencia Entrada de N Entrada de referencia
referencia de > |:||T2 remota de velocidad por referencia de > |:|| T2| remota de velocidad por
velocidad remota intensidad (A1) velocidad remota intensidad (A1)
O] 3] Alimentacion de O3] Atimentacion de
referencia +10 V referencia +10 V
|:|IT4 Seleccionar referencia |:|IT4 Seleccionar referencia
=\ Salida analdgica =\ Salida analdégica
\\_/j L) 81 (velocidad de motor) \\_// L)1 (velocidad de motor)
w24y |:||BZ Alimentacion +24 V 24V |:|| B2| Alimentacion +24 V
< Salida digital < Salida digital
-|_‘ D|B3 (velocidad cero) -|_‘ D|B3 (velocidad cero)
ov ov
|:||B4 Activar/reiniciar T |:||B4 Stop NC
accionamiento
.
|:||BS Marcha adelante |:||BS Marcha
T
|:||BG Marcha atras |:||BG Velocidad lenta
[1|B7| Seleccionar referencia [1|B7| Seleccionar referencia
T4 B7 Referencia seleccionada
0 0 A1
0 1 Prefijado 2
1 0 Prefijado 3
1 1 Prefijado 4
Figura 10-29 Pr 11.27 =Pr
EUR USA
O] ov O ov
O] 2] No utilizado O[72] No utilizado
O] 73] Alimentacion de O] 73] Alimentacion de
referencia +10 V referencia +10 V
[J]| 14| Seleccionar referencia [J]| 14| Seleccionar referencia
-\t Salida analogica -\t Salida analogica
\VJ Ll|st (velocidad de motor) \VJ Ljst (velocidad de motor)
soay Ols2| Aimentacion +24v O[B2| Atimentacion +24 v
& Salida digital < Salida digital
-|_‘ |:||B3 (velocidad cero) -|_‘ D|83 (velocidad cero)
ov ov
OlB4| Activarfreiniciar T OlB4| stopNC
accionamiento
I
|:||BS Marcha adelante |:||85 Marcha
T
|:||BG Marcha atras |:||B6 Velocidad lenta
[|B7] Seleccionar referencia [1|B7| Seleccionar referencia
T4 B7 Referencia seleccionada
0 0 Prefijado 1
0 1 Prefijado 2
1 0 Prefijado 3
1 1 Prefijado 4
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Figura 10-30 Pr 11.27 = PAd
EUR USA
OlT1] ov O|11] ov
O] 2] No utilizado O] 2] No utilizado
O] 3] Alimentacion de O3] Atimentacion
referencia +10 V de referencia +10 V
[{T4] No utilizado [ T4] No utilizado
=\ Salida analdgica =\ Salida analdégica
\\_/j Ojs (velocidad de motor) \\_// Lje (velocidad de motor)
oy |:||BZ Alimentacion +24 V Y |:|| B2| Alimentacion +24 vV
< Salida digital < Salida digital
-|: DlBS (velocidad cero) -|: Dl B3 (velocidad cero)
ov ov
|:||B4 Activar/reiniciar |:||B4 Activar/reiniciar
accionamiento T accionamiento
OB5| Adelante/atras O[Bs| Adelante/atras
O[s| No utilizado O[ss| No utilizado
[1|B7] No utilizado [|B7] No utilizado
Configuracion de un terminal de marcha adelante/atras en el modo de teclado
En la pantalla del accionamiento:
* Ajuste Pr71en 8.23.
* Ajuste Pr 61 en 6.33.
* Pulse la tecla de parada/reinicio.
El terminal B5 se configura como un terminal de marcha adelante/atras.
Figura 10-31 Pr 11.27 = E.Pot
EUR USA
Ojt1] ov Oft1| ov
O] 2] No utilizado O] 2] No utilizado
O] 3] Alimentacion de O3] Alimentacion de
ferencia +10 V referencia +10 V
_T * _T
[J]| 14| Desconexion [J] 14| Desconexion
=\ Salida analogica =\ Salida analogica
\VJ Lje (velocidad de motor) \\_/j Llje (velocidad de motor)
w24y |:||BZ Alimentacion +24 V 124V |:|| B2| Alimentacion +24 V
< Salida digital < Salida digital
—|_‘ D|B3 (velocidad cero) —|_‘ Dl B3 (velocidad cero)
oV ov
|:||B4 Activar/reiniciar T |:|| B4| Stop NC
accionamiento
.
5 archa adelante 5 archa
[J|B5] Marcha adel [{B5] March
N
archa atras ‘elocidad lenta
[J{B6] March 4 [{Bs] Velocidad I
_T _T 5
[{B7] Conexion [{B7] Conexion

Cuando Pr 11.27 se ajusta en E.Pot, es posible acceder a los parametros siguientes para ajustarlos:

»  Pr9.23: Tiempo de reaccion para subir/bajar consigna del potenciémetro motorizado (s/100%)
*  Pr9.22: Seleccionar bipolar de potenciémetro motorizado (0 = unipolar, 1 = bipolar)
*  Pr9.21: Modo de potenciémetro motorizado:

0 = cero al encender

1
2
3

ultimo valor al encender
cero al encender y cambiar solamente si el accionamiento esta funcionando
= ultimo valor al encender y cambiar solamente si el accionamiento esta funcionando
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Figura 10-32 Pr 11.27 = tor
EUR USA
Oft1| ov O[t1| ov
Entrada de referencial |:||T2 Entrada de referencia Entrada de referencia Dl T2 Entrada de referencia
remota de velocidad remota de velocidad
por intensidad (A1) por intensidad (A1)
|:||T3 Alimentacion de |:|| T3| Alimentacion de
referencia +10 V referencia +10 V
10k Referencia de par (A2) 10k Referencia de par (A2)
(2kmin) DIT4 (2kmin) DIT4
=\ Salida analdgica -\ Salida analdgica
\\_/j L) B1 (velocidad de motor) \\_/j )81 (velocidad de motor)
. . on 4
v2av |:||82 Alimentacion +24 V Y |:|| B2| Alimentacion +24 V
< Salida digital < Salida digital
-|: D|B3 (velocidad cero) -I: Dl B3 (velocidad cero)
ov ov
|:||B4 Activar/reiniciar T |:|| B4| Stop NC
accionamiento
T
|:||BS Marcha adelante |:|| B5| Marcha
i
|:||86 Marcha atras |:|| B6| Velocidad lenta
Ols7 Seleccionar modo de par Ols7 Seleccionar modo de par
Cuando el modo de par se encuentra seleccionado y el accionamiento esta conectado a un motor sin carga, la velocidad del motor puede
. . L. o
aumentar rapidamente hasta la velocidad maxima (Pr 02 +20%).

Figura 10-33 Pr 11.27 = Pid

EUR
a1
’_|Entrad'ajltljje4r_e2aolirrr:]intacwén|_’ |:||T2
O3
’®+ Ofe1
+24V |:||BZ
-|_< Ole3
ov |:||B4
Olss
Ols
[{B7]

USA
ov (|
Entrada de realimentacion
Entrada de '—I PID 4-20 mA |—P |:||T2
realimentacion PID

Alimentacion de
referencia +10 V

Entrada de referencia
PID

Entrada de referencia
PID 0-10 V Ojr4

Oft3

(szll‘gsi;::lggi;aotor) 7®+ e
Alimentacion +24V Ole2
Sacaga s e
Actilvar/reilnictiar ov T |:|| B4
accionamiento

Marcha adelante 1 |:|| B5
Marcha atras 1 |:|| B6
Activar PID [{B7]

Alimentacién +24 V

Velocidad lenta

Activar PID

ov

Entrada de
realimentacion PID

Alimentacion de
referencia +10 V

Entrada de referencia
PID

Salida analdgica

(velocidad de motor)

Salida digital
(velocidad cero)

Stop NC

Marcha

Cuando Pr 11.27 se ajusta en Pid, es posible acceder a los parametros siguientes para ajustarlos:
* Pr14.10: Ganancia proporcional PID
* Pr14.11: Ganancia integral PID
* Pr14.06: Inversion de realimentacion PID
* Pr14.13: Limite superior de PID (%)

* Pr14.14: Limite inferior de PID (%)

* Pr14.01: Salida de PID (%)
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Figura 10-34 Diagrama légico de PID
Referencia del
accionamiento
E?trada 'dePID % Ganancia P % en Hz
referencia ..
+ Conversion|
» > , > > 14.01 de % a
Ganancia | Y frecuencia
Inversion Limit -
-m imite superior
Entrada de ﬁe F_’tlD_ o
realimentacion % H - imite inierior
rea : [ 1414 | 350
»[r2[00] 7.01 mk
7 §
O 1
Activar PID
»[B7|01 > \
Accionamiento > _/
OK
Figura 10-35 Pr 11.27 = HUAC
EUR USA
Ofr1] ov O] ov
Entrada de refere |:||T2 Entrada de referencia Entrada de referencia |:||T2 Entrada de referencia
de velocidad remota remota de velocidad por de velocidad remota remota de velocidad por
intensidad (A1) intensidad (A1)
|:||T3 Alimentacion de |:||T3 Alimentacion de
referencia +10 V referencia +10 V
[ 4] No utilizado [J{ 14| No utilizado
—\* Salida analégica —\+ Salida analdgica
\VJ Ljs (velocidad de motor) \VJ LBt (velocidad de motor)
oy |:||BZ Alimentacion +24 V oy |:||B2 Alimentacion +24 V
1. Salida digital P Salida digital
L DlBS (velocidad cero) L D|83 (velocidad cero)
ov H o ov H
|:||B4 Activar/reiniciar |:||B4 Stop NC
accionamiento H: Contactos en
posicion "manual”,
Marcha |:||85 Marcha adelante |:||BS Marcha control por teclado
auto, A: Contactos en
. OBs| Marcha atras O|ge] Velocidad ~ posicién "auto”,
Contacto manual/ Contacto manual/ lenta entrada de referencia )
apagado/auto Ols7 Seleccionar apagado/auto Cile7 Seleccionar remota de velocidad por intensidad
referencia referencia
NOTA
Sélo con V01.04.00 en adelante.
. Bit [SP| FI |DE | Txt [VM | DP [ND | RA|[NC|NV | PT |US |RW|BU | PS
Codigo
2 1 1 1 1
Rango 0,00 a 99,99
Velocidad de actualizacién |n/d

La version de software del accionamiento consta de tres nimeros (xx.yy.zz). xx.yy aparece en este parametro y zz en Pr 11.34. xx indica un cambio
que afecta a la compatibilidad del hardware, yy un cambio que afecta a la documentacion del producto y zz un cambio que no afecta a la

documentacion del producto.
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11.30 Codigo de seguridad del usuario

Introduccion

o Bit [ SP| FI [DE | Txt [VM | DP |[ND|RA|NC|NV|PT |US|RW|BU|PS
Codigo

1 1 1 1 1
Rango 0a999
Por defecto 0

Velocidad de actualizacion | Nivel de referencia

Cuando se programa un valor distinto de 0 en este parametro, se aplica la seguridad del usuario. Esto impide ajustar cualquier parametro con el
teclado LED, a excepcion de Pr 11.44. Este parametro presenta el valor cero cuando se consulta con el teclado LED mientras la seguridad esta
activada. El cédigo de seguridad se puede modificar a través de las comunicaciones serie, entre otros, si este parametro se ajusta en el valor
deseado, Pr 11.44 se ajusta en 3 y se activa un reinicio mediante el ajuste de Pr 10.38 en 100. La funcion de seguridad sdlo se puede anular
mediante el teclado LED.

11.32 Intensidad nominal maxima de accionamiento con ciclo duro
L. Bit [SP| FI |[DE | Txt [VM|DP |[ND|[RA|[NC|NV|PT|US|RW]|BU]|PS
Codigo
2 1 1 1 1
Rango 0,00 a 290,00 A
Velocidad de actualizacién | n/d

Este parametro indica el valor nominal de corriente industrial continua del accionamiento con ciclo duro. Si se programa en el area de nivel 2,
se utiliza un decimal en la presentacion de cuatro digitos con accionamientos cuya intensidad nominal es superior a 99,99 A.

11.33 Tension nominal del accionamiento
. Bit [SP| FI |[DE|Txt [VM|DP [ND|[RA|[NC|NV|PT|US|RW|BU]|PS
Codigo
1 1 1 1 1
Rango 200(0), 400(1)
Velocidad de actualizacién | n/d

Este parametro puede tener dos valores e indica la tensién nominal del accionamiento.

0: 200 Accionamiento de 200 V
1: 400 Accionamiento de 400 V

Subversion de software
Bit [SP| FI |[DE|Txt [VM|DP [ND|[RA|[NC|NV|PT|US|RW|BU]|PS

Cédigo

Rango 0a99
Velocidad de actualizacién | n/d

Consulte Pr 11.29 en la pagina 142.

Version de software DSP
Bit | SP| FI |[DE|Txt [VM |[DP |[ND|RA|[NC|NV|PT|[US|RW|BU]|PS

Codigo

Rango 0,0a9,9
Velocidad de actualizacién | n/d

Este parametro indica la version del software DSP que hay instalada.

11.36 a 11.40 Parametros no utilizados I

Tiempo limite de modo de estado

- Bit | SP| FI [DE|Txt |VM |[DP |ND | RA|[NC|NV|PT |US |RW|BU|PS
Cédigo

1 1 1
Rango 0a250s
Por defecto 240

Velocidad de actualizacion | Nivel de referencia

Este parametro establece el limite de tiempo (en segundos) para que la pantalla del accionamiento cambie del modo de edicién al modo de estado
cuando no se pulsa ninguna tecla. Aunque se puede ajustar en menos de 2 segundos, el limite de tiempo minimo es de 2 segundos.
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. Bit | SP| FI |[DE|Txt [VM |[DP |[ND |RA|[NC|NV | PT |[US|RW]|BU|PS
Codigo
1 1 1 1
Rango no(0), rEAd(1), Prog(2), boot(3)
Por defecto no(0)
Velocidad de actualizacién | Aplicado al salir del modo de edicion o al reiniciar el accionamiento

El accionamiento solo se comunica con la tarjeta SmartStick cuando recibe una orden de lectura o escritura, lo que significa que la tarjeta se puede
“conectar en caliente”.

Este parametro permite seleccionar el modo de funcionamiento del médulo de duplicacién. Hay 4 opciones disponibles.

Valor Pantalla Funcion
0 no Sin funcién
1 rEAd Lectura de parametros de SmartStick
2 Prog Introduccion de parametros en SmartStick
3 boot Configuracion de SmartStic_k como dispositivo principal
para protegerlo contra escritura

NOTA

Antes de configurar el modo boot (inicio), es preciso almacenar los ajustes del accionamiento en la tarjeta SmartStick mediante el modo de
programacion; de lo contrario, el accionamiento sufrira una desconexién C.Acc al encender el sistema.

Los datos que se programan en la tarjeta SmartStick se toman directamente de la memoria EEPROM del accionamiento. Por tanto, se copia la
configuracion del accionamiento almacenada, en lugar de copiar la configuracion incluida en la memoria RAM del accionamiento. El accionamiento
responde a la orden recibida cuando el usuario sale del modo de edicién de parametros. Para garantizar la compatibilidad con versiones anteriores
del Commander SE y permitir la duplicacion por medio de la interfaz serie, el accionamiento aplica el valor programado durante el reinicio del
accionamiento.

1 rEAd

Los parametros sélo se pueden leer desde la tarjeta SmartStick cuando el accionamiento esta desactivado o desconectado. Si el accionamiento no
se encuentra en uno de estos estados cuando se recibe una orden de lectura, la indicacion FAIL parpadea una vez en la pantalla y Pr 11.42 se ajusta
de nuevo en no. Inmediatamente después de la lectura, el accionamiento vuelve a ajustar Pr 11.42 en no. Cuando se leen los parametros de
SmartStick, el accionamiento los guarda automaticamente en su memoria EEPROM interna.

2 Prog

La introduccién de parametros en SmartStick se puede realizar en cualquier momento. Cuando se envia una orden “Prog”, la tarjeta SmartStick se
actualiza con el conjunto de parametros actuales. Pr 11.42 se ajusta de nuevo en no antes de que se introduzcan los parametros. Si la tarjeta es de
sélo lectura, FAIL parpadea una vez en la pantalla y Pr 11.42 se vuelve a ajustar en no.

3 boot

El modo 3 es parecido al modo 2, pero Pr 11.42 no se restablece en 0 antes de la operacion de escritura. El almacenamiento del modo “boot” en la
tarjeta de duplicacién hace que ésta se convierta en el dispositivo principal. El accionamiento siempre comprueba la existencia de la tarjeta
SmartStick cuando se enciende. Si hay una instalada y se ha programado en el modo “boot”, los parametros de la tarjeta de duplicacion se cargan y
guardan en el accionamiento, lo que permite programar de nuevo una serie de accionamientos de forma rapida y eficaz. La tarjeta se convierte en un
dispositivo de solo lectura cuando se configura en el modo boot. Si la tarjeta ya es de solo lectura, FAIL parpadea una vez en la pantalla y Pr 11.42
se vuelve a ajustar en no.

Valores nominales de accionamiento diferentes

La tarjeta SmartStick se puede utilizar para copiar parametros entre accionamientos con valores nominales diferentes. Sin embargo, algunos de los
parametros que dependen de los valores nominales no se copian en el accionamiento duplicado, sino que se almacenan en la clave de duplicacion.
Al transferir los datos del accionamiento de origen a otro con intensidad o tensiéon nominal diferente, los parametros con cédigo RA no se modifican
y se genera una desconexion C.rtg.

NuUmero de L.
parametro Funcion

2.08 Tension de rampa estandar
4.07, 21.29 Limites de intensidad
5.07, 21.07 Intensidades nominales del motor
5.09, 21.09 Tensiones nominales del motor
5.17,21.12 Resistencias del estator

5.18 Frecuencia de conmutacion
5.23,21.13 Compensaciones de tension
5.24,21.14 Inductancias transitorias

6.06 Intensidad de frenado por inyeccién de CC

NOTA

La pantalla muestra una desconexion C.Acc cuando se activa la duplicacion de parametros sin que haya una tarjeta SmartStick instalada en el
accionamiento.
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11.43 Carga a valores por defecto

Introduccion

. Bit | SP| FI |[DE|Txt [VM |[DP |[ND | RA|[NC|NV|PT |[US|RW|BU]|PS
Codigo
1 1 1 1
Rango no(0), Eur(1), USA(2)
Por defecto no(0)
Velocidad de actualizacién | Aplicado al salir del modo de edicion o al reiniciar el accionamiento

Si este parametro se ajusta en un valor distinto de cero y se sale del modo de edicion o se reinicia el accionamiento cuando esta inactivo, se cargan
automaticamente los parametros por defecto seleccionados. Una vez que se configuran en los valores por defecto, los parametros se guardan
automaticamente en la memoria EEPROM interna del accionamiento. Si el accionamiento esta activo, FAIL parpadea una vez en la pantalla y

Pr 11.43 se ajusta de nuevo en no.

Valor Pantalla Funcion
0 no Sin funcién
1 Eur Cargar valores por defecto para Europa
2 USA Con valores por defecto para EE.UU.

. Bit | SP| FI [DE|Txt |VM |[DP |ND | RA|[NC|NV | PT |[US |RW|BU|PS
Cédigo
1 1 1 1 1 1
Rango L1(0), L2(1), L3(2), LoC(3)
Por defecto L1(0)
Velocidad de actualizacién | Aplicado al salir del modo de edicion

Este parametro de lectura y escritura define el nivel de seguridad del menu 0.

Valor Nivel Acceso permitido
0 L1 Solo es posible acceder a los diez primeros parametros.
1 L2 Se puede acceder a los 70 primeros parametros.
2 L3 Se puede acceder a los 95 primeros parametros.
Clave de seguridad. Es preciso introducir el codigo de seguridad antes de que
3 LoC : . \ - h
sea posible editar un parametro y ajustar el estado de seguridad en L1.

Este parametro puede ajustarse utilizando el teclado LED aunque la seguridad de usuario esté activada.

“ Seleccionar parametros de motor 2

. Bit [SP| FI |[DE|Txt [VM|DP [ND|[RA|[NC|NV|PT|US|RW|BU]|PS
Codigo
1 1 1
Rango OFF(0) u On(1)
Por defecto OFF(0)
Velocidad de actualizacion | Nivel de referencia

Cuando este bit se ajusta en On(1), se activan los parametros del motor 2 del menu 21, en lugar de los parametros equivalentes de otros menus.
Los cambios solo se aplican cuando el accionamiento esta inactivo. En la pantalla se iluminan 2 pequefios guiones cuando los parametros del
motor 2 estan activos. Si se selecciona el plano del motor 1 después de que el plano del motor 2 haya estado activo, en pantalla se ilumina 1 guién
pequefo. Si este parametro se ajusta en On(1) mientras se realiza un autoajuste (Pr 5.12 = 1 6 2), el resultado del autoajuste se introduce en los
parametros equivalentes del motor auxiliar, no en los parametros normales. Cada vez que cambia este parametro, el acumulador de la proteccion
térmica del motor (Pr 4.19) se pone a cero.

NOTA

La eliminacion de la orden de marcha permite cambiar el plano del motor sin que se produzca un retardo de 1 segundo.

“ Valores por defecto cargados previamente

- Bit | SP| FI |[DE|Txt |VM |[DP |ND | RA|[NC|NV|PT |[US |RW|BU|PS
Cédigo

1 1 1 1 1
Rango 0az2
Por defecto 0

Velocidad de actualizacién | Escritura en segundo plano

Este parametro indica el nimero correspondiente al ultimo conjunto de valores por defecto cargados; por ejemplo, 1 Eur, 2 USA.
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m Introduccion Parxa'lr&)e tro Dizﬁgr?]iﬁ‘g:e Teclado y pantalla Comu;l;iieg:iones CT—"\RA.IC_JSbUS Prog[%n}:gig:rdel CTSoft
10.12.1 Programacion de PLC ladder
11.47 Activar programa PLC ladder
o Bit [ SP| FI [DE | Txt|[VM|[DP [ND|RA|NC|NV|PT |US|RW|BU|PS
Codigo
1 1 1
Rango 0az2
Por defecto 0
Velocidad de actualizaciéon | Lectura en segundo plano
El parametro de activacion del programa PLC permite iniciar y detener el programa PLC ladder.
Valor Descripcion
0 Detener el programa PLC ladder del accionamiento
Ejecutar el programa PLC ladder del accionamiento (desconexion de accionamiento
1 si LogicStick no instalado). Cualquier intento de introducir parametros fuera de rango
se impedira, dado que existe una serie de valores maximos y minimos validos para
ese parametro.
Ejecutar el programa PLC ladder del accionamiento (desconexion de accionamiento
2 si LogicStick no instalado). Cualquier intento de introducir parametros fuera de rango
causara una desconexion del accionamiento.
“ Estado del programa PLC ladder
o Bit [ SP| FI [DE | Txt[VM|[DP [ND|RA|NC|NV|PT |US|RW|BU|PS
Codigo
1 1 1
Rango -128 a +127

Velocidad de actualizaciéon | Escritura en segundo plano

El parametro de estado del programa PLC ladder indica al usuario el estado actual del programa (no instalado / funcionando / parado /

desconectado).
Valor Descripcion

El programa PLC ladder ha originado la desconexién del accionamiento a causa de

-n una condicion de error durante la ejecucién del paso n. El nUmero aparece como un
valor negativo en la pantalla.

0 LogicStick instalado sin programa PLC ladder

1 LogicStick instalado, programa PLC ladder instalado pero detenido

2 LogicStick instalado, programa PLC ladder instalado y funcionando

3 LogicStick no instalado

Parametro no utilizado

“ Tiempo maximo de barrido de programa PLC ladder

Codigo

Bit [SP| FI [DE|Txt{VM|DP |[ND|RA|NC [NV |PT

us

RW

BU | PS

1 1 1

Rango

0 a 65535 ms

Velocidad de actualizacién | Intervalo de ejecucion de programa de usuario

El parametro de tiempo maximo de barrido del programa PLC ladder indica la duracion maxima de entre los diez Ultimos barridos realizados por el
programa. Cuando el tiempo de barrido supera el valor maximo que puede tener este parametro, se adapta al valor maximo.

NOTA

LogicStick se puede utilizar como una tarjeta SmartStick para almacenar un conjunto de parametros a la vez que un programa PLC ladder.
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10.13 Menu 12: umbral programable y selector de variable
Tabla 10-20 Parametros del menu 12: descripciones de una linea
Parametro Rango Por defecto Ajuste Velou'd ad'c’ie
actualizacion
12.01 | Salida de detector de umbral 1 OFF(0) u On(1) 21 ms
12.02 | Salida de detector de umbral 2 OFF(0) u On(1) 21 ms
12.03 | Origen de detector de umbral 1 Pr 0.00 a Pr 21.51 Pr 0.00 Reiniciar
accionamiento
12.04 | Nivel de detector de umbral 1 0,0 2 100,0% 0,0 21 ms
12.05 | Histéresis de detector de umbral 1 0,0 a25,0% 0,0 21 ms
12.06 | Invertir salida de detector de umbral 1 OFF(0) u On(1) OFF(0) 21 ms
12.07 | Destino de detector de umbral 1 Pr 0.00 a Pr 21.51 Pr 0.00 Reiniciar
accionamiento
12.08 | Origen 1 de selector de variable 1 Pr0.00 a Pr 21.51 Pr 0.00 Reiniciar
accionamiento
12.09 | Origen 2 de selector de variable 1 Pr0.00 a Pr 21.51 Pr 0.00 Reiniciar
accionamiento
12.10 | Modo de selector de variable 1 0a9 0 21 ms
12.11 | Destino de selector de variable 1 Pr 0.00 a Pr 21.51 Pr 0.00 Reiniciar
accionamiento
12.12 | Salida de selector de variable 1 +100,0% 21 ms
12.13 | Escala de origen 1 de selector de variable 1 +4,000 1,000 21 ms
12.14 | Escala de origen 2 de selector de variable 1 +4,000 1,000 21 ms
12.15 | Control de selector de variable 1 0,00 a 99,99 0,00 B
12.16 | No utilizado
12.17 | No utilizado
12.18 | No utilizado
12.19 | No utilizado
12.20 | No utilizado
12.21 | No utilizado
12.22 | No utilizado
12.23 | Origen de detector de umbral 2 Pr 0.00 a Pr 21.51 Pr 0.00 Reiniciar
accionamiento
12.24 | Nivel de detector de umbral 2 0,0 2 100,0% 0,0 21 ms
12.25 | Histéresis de detector de umbral 2 0,0 a25,0% 0,0 21 ms
12.26 | Invertir salida de detector de umbral 2 OFF(0) u On(1) OFF(0) 21 ms
12.27 | Destino de detector de umbral 2 Pr 0.00 a Pr 21.51 Pr 0.00 Reiniciar
accionamiento
12.28 | Origen 1 de selector de variable 2 Pr0.00 a Pr 21.51 Pr 0.00 Reiniciar
accionamiento
12.29 | Origen 2 de selector de variable 2 Pr 0.00 a Pr 21.51 Pr 0.00 Reiniciar
accionamiento
12.30 | Modo de selector de variable 2 0a9 0 21 ms
12.31 | Destino de selector de variable 2 Pr 0.00 a Pr 21.51 Pr 0.00 Reiniciar
accionamiento
12.32 | Salida de selector de variable 2 +100,0% 21 ms
12.33 | Escala de origen 1 de selector de variable 2 14,000 1,000 21 ms
12.34 | Escala de origen 2 de selector de variable 2 +4,000 1,000 21 ms
12.35 | Control de selector de variable 2 0,00 a 99,99 0,00 B
12.36 | No utilizado
12.37 | No utilizado
12.38 | No utilizado
12.39 | No utilizado
12.40 | Indicador de liberacién de freno OFF(0) u On(1) 21 ms
12.41 | Activar controlador de freno (12} dis(0), [JEsLé:()s)d 10(2), dis(0) Sa;'g ‘;g'ic'%‘:]dO
12.42 | Umbral de intensidad para liberar freno {46} 0 a 200% 50% 21 ms
12.43 | Umbral de intensidad para aplicar freno {47} 0 a 200% 10% 21 ms
12.44 | Frecuencia para liberar el freno {48} 0,0a20,0Hz 1,0 21 ms
12.45 | Frecuencia para aplicar el freno {49} 0,02 20,0 Hz 2,0 21 ms
12.46 | Retardo anterior a liberar el freno {50} 0,0a250s 1,0 21 ms
12.47 | Retardo posterior a liberar el freno {51} 0,0a250s 1,0 21 ms
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Figura 10-36 Diagrama légico del menu 12A
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Todos los parametros presentan los ajustes por defecto.
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Figura 10-37 Diagrama légico del menu 12B

Origen 1

Destino

A 4
21.51

Escalado
1213 ll
Entrada 1 Salida
Entrada 2
Escalado
12.14 T
Modos de selector de variable 12.10
0 -12.12 = Entrada 1
1-12.12 = Entrada 2
2-12.12 = Entrada 1 + Entrada 2
3-12.12 = Entrada 1 - Entrada 2
4 -12.12 = (Entrada 1 x Entrada 2) / 100
5-12.12 = (Entrada 1 x 100) / Entrada 2
6-12.12 = Entrada 1/ (12.15s + 1)
Control de 7 -12.12 = Entrada 1 por rampa
selector de variable 8 -12.12 = |Entrada 1|
12.15 9-12.12 = Entrada 1 **

Clave
Terminales Parametro de lectura
> E de entrada y escritura (RW)
Terminales Parametro de sélo
< de salida lectura (RO)

Todos los parametros presentan los ajustes por defecto

Figura 10-38 Diagrama légico del menu 12C
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0 -12.32 = Entrada 1
1-12.32 = Entrada 2
2 -12.32 = Entrada 1 + Entrada 2
3-12.32 = Entrada 1 - Entrada 2
4 -12.32 = (Entrada 1 x Entrada 2) / 100
5-12.32 = (Entrada 1 x 100) / Input 2
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Control de » 7 -12.32 = Entrada 1 por rampa
selector de variable 8-12.32 = |Entrada 1|
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Todos los parametros presentan los ajustes por defecto
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Figura 10-39 Diagrama légico del menu 12D
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Todos los parametros presentan los ajustes por defecto
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El menu 12 incluye dos detectores de umbral que generan sefiales l6gicas dependiendo del nivel de un valor variable relacionado con un umbral, y
dos selectores de variable que permiten seleccionar o combinar dos parametros de entrada para generar una salida variable. Al asociar uno o varios
origenes a un parametro valido, se activa una funcion.

Introduccion

Salida de detector de umbral 1

Salida de detector de umbral 2
Bit [SP| FI |[DE|Txt [VM | DP [ND | RA|[NC|NV | PT|[US|[RW|BU|PS
1 1 1 1

Rango OFF(0) u On(1)

Velocidad de actualizacion |21 ms

Codigo

Este parametro indica si la variable de entrada del umbral tiene un valor por encima (On) o por debajo (OFF) del umbral programado.

12.03 Origen de detector de umbral 1
L Bit [ SP| FI [DE | Txt VM |[DP [ND|RA|NC|NV|PT |US|RW|BU|PS
Cédigo
1 1 1 1
Rango Pr 0.00 a Pr21.51

Velocidad de actualizacion | Lectura al reiniciar el accionamiento

Este parametro y Pr 12.23 determinan qué parametro se introduce en el umbral programable.

Como entrada del comparador de umbral se toma el valor absoluto de la variable de origen. Sdlo es posible programar parametros sin proteger como
origen. Si se programa un parametro no valido, la entrada tiene valor 0.

Nivel de detector de umbral 1
Bit [SP| FI |[DE|Txt [VM|DP [ND|[RA|[NC|NV|PT|US|RW|BU]|PS

Cédigo

Rango 0,0 a 100,0%

Velocidad de actualizacion |21 ms

Este parametro y Pr 12.24 corresponden a los niveles de umbral definidos por el usuario, que se introducen como porcentaje del valor maximo de
origen.

Histéresis de detector de umbral 1

N Bit | SP| FI |[DE|Txt [VM |[DP |ND | RA|[NC [NV | PT [US |RW|BU | PS
Codigo
1 1 1 1
Rango 0,0 a 25,0%
Por defecto 0,0

Velocidad de actualizacion |21 ms

Este parametro y Pr 12.25 definen la banda en la cual no varia la salida.
El limite maximo de conmutacién es: Nivel de umbral + Histéresis/2
El limite minimo de conmutacién es:  Nivel de umbral - Histéresis/2

Invertir salida de detector de umbral 1

L Bit [SP| FI [DE|Txt|[VM|[DP [ND|RA|[NC|NV|PT|US|RW|BU|PS
Codigo
1 1 1
Rango OFF(0) u On(1)
Por defecto OFF(0)
Velocidad de actualizacién |21 ms

Este parametro y Pr 12.26 se utilizan para invertir los estados I6gicos de la salida de umbral, cuando es necesario.

12.07 Destino de detector de umbral 1
L. Bit [SP| FI |[DE|Txt [VM|DP [ND|[RA|[NC|NV|PT|US|RW|BU]|PS
Caédigo
1 2 1 1 1 1
Rango Pr 0.00 a Pr 21.51
Por defecto Pr 0.00
Velocidad de actualizaciéon | Lectura al reiniciar el accionamiento

Este parametro y Pr 12.27 determinan el parametro que va a controlar el parametro de umbral. Sélo los parametros que no estan protegidos se

Guia avanzada del usuario del Commander SK 15_1
52 Edicioén



.. | Parametro Descripcion de Comunicaciones | CT-Modbus Programacion del . Descripcion de
m Introduccion .00 parametros Teclado y pantalla serie RTU PLC ladder CTSoft | Menu 0
pueden utilizar como destino. Cuando se programa un parametro no valido, la salida no tiene ningun destino.
12.08 Origen 1 de selector de variable 1
12.09 Origen 2 de selector de variable 1
L Bit [SP| FI |DE | Txt [VM | DP [ND | RA|[NC |NV | PT |US |RW|BU | PS
Codigo
2 1 1 1 1
Rango Pr0.00 a Pr 21.51

Por defecto Pr0.00

Velocidad de actualizaciéon

Lectura al reiniciar el accionamiento

Estos parametros, junto con Pr 12.28 y Pr 12.29, permiten establecer qué parametros va a conmutar el bloque del selector de variable. Se puede
tratar de variables de bits o no. Si se programa una referencia en la seleccion de un origen de variable cuando la referencia es un porcentaje, el
origen interpreta este porcentaje como un numero entero; por ejemplo, el 50,0% de la referencia = 50,0 Hz. Si se programa una referencia en la
seleccion de un origen de variable cuando la referencia es un nimero entero, el origen interpreta este nimero como un porcentaje; por ejemplo,

5,0 Hz = 10% de la referencia.

“ Modo de selector de variable 1
N Bit | SP| FI |[DE|Txt [VM |[DP |[ND |RA|[NC|NV | PT [ US |RW|BU | PS
Codigo
1 1 1
Rango 0a9
Por defecto 0
Velocidad de actualizacion |21 ms
La salida de la seleccién de variable puede variar segun el modo, como se muestra en la tabla siguiente:
Valor de modo ‘.
(Pr 12.30) Accion Resultado
0 Seleccionar entrada 1 | salida = entrada1
1 Seleccionar entrada 2 | salida = entrada2
2 Sumar salida = entrada1 + entrada2
3 Restar salida = entrada1 - entrada 2
4 Multiplicar salida = (entrada1 x entrada2) / 100,0
5 Dividir salida = (entrada1 x 100,0) / entrada2
6 Constante de tiempo | salida = entrada1 / ((param. control)s + 1)
. salida = entrada1 por rampa con tiempo de rampa de (param.
7 Rampa lineal control) segundos de 0 a 100%
8 Médulo salida = | entrada1 |
salida = entrada1para’m. control (0,01 - 0,03)
_ . aalida = 2
9 Elevar a potencia control = 0,02: salida = entrada1</ 100
control = 0,03: salida = entrada13/ 1002
control con otro valor: salida = entrada 1
“ Destino de selector de variable 1
. Bit [SP| FI [DE|Txt [VM|DP [ND|[RA|[NC|NV|PT|US|RW|BU]|PS
Codigo
1 2 1 1 1 1
Rango Pr0.00 a Pr 21.51

Por defecto Pr0.00

Velocidad de actualizaciéon

Lectura al reiniciar el accionamiento

Define el parametro de destino de la salida del selector de variable 1. Sélo se pueden programar parametros no protegidos como destino. Si se
programa un parametro no valido, la salida no tiene ningun destino.

“ Salida de selector de variable 1

. Bit | SP| FI |[DE|Txt [VM |[DP |[ND | RA|[NC|NV | PT |[US|RW]|BU|PS
Codigo
1 1 1 1
Rango +100,0%
Velocidad de actualizacion |21 ms

Indica el nivel de la sefial de salida del selector de variable.
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12.13 Escala de origen 1 de selector de variable 1
i Bit | SP| FI |[DE|Txt [VM |[DP |[ND | RA|[NC|NV|PT |[US|RW|BU|PS
Codigo
3 1 1
Rango +4,000
Por defecto 1,000
Velocidad de actualizacién |21 ms

Se puede utilizar para ajustar a escala la entrada de origen 1 del selector de variable.

“ Escala de origen 2 de selector de variable 1
o Bit [ SP| FI [DE | Txt [VM|[DP |[ND|RA|NC|NV|PT |US|RW|BU|PS
Codigo
3 1 1
Rango +4,000
Por defecto 1,000
Velocidad de actualizacién |21 ms

Se puede utilizar para ajustar a escala la entrada de origen 2 del selector de variable.

“ Control de selector de variable 1
. Bit | SP| FI |DE|Txt |VM | DP |[ND | RA|NC | NV | PT |[US|RW|BU | PS
Cédigo
2 1 1 1
Rango 0,00 a 99,99
Por defecto 0,00
Velocidad de actualizacion | Nivel de referencia

El parametro de control se puede utilizar para introducir un valor cuando se aplican los modos 6, 7 y 9 del selector de variable. Consulte los modos

del selector de variable en Pr 12.10 en la pagina 152 y Pr 12.30 en la pagina 154.

Parametros no utilizados

Origen de detector de umbral 2
Bit [ SP| FI [DE|Txt[VM | DP |[ND | RA[NC|NV | PT | US

Codigo ]
Pr 0.00 a Pr 21.51
Lectura al reiniciar el accionamiento

RW| BU | PS

Rango

Velocidad de actualizacién
Este parametro y Pr 12.03 determinan qué parametro se introduce en el umbral programable.
Como entrada del comparador de umbral se toma el valor absoluto de la variable de origen. Sélo es posible programar parametros sin proteger como

origen. Si se programa un parametro no valido, la entrada tiene valor 0.

Nivel de detector de umbral 2
Bit [SP| FI |[DE|Txt [VM|DP [ND|[RA|[NC|NV|PT|US|RW|BU]|PS
1 1 1

Codigo

0,0 a 100,0%

Rango

Velocidad de actualizacién |21 ms
Este parametro y Pr 12.04 corresponden a los niveles de umbral definidos por el usuario, que se introducen como porcentaje del valor maximo de

origen.

Histéresis de detector de umbral 2

Txt |VM | DP | ND | RA|NC|NV |PT |US|RW|BU|PS

. Bit | SP | FI | DE
Caédigo ] 1 1 ]
Rango 0,0 a 25,0%
Por defecto 0,0
Velocidad de actualizacién |21 ms

Este parametro y Pr 12.05 definen la banda en la cual no varia la salida.
Nivel de umbral + Histéresis/2

El limite maximo de conmutacion es:
Nivel de umbral - Histéresis/2

El limite minimo de conmutacion es:
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“ Invertir salida de detector de umbral 2
. Bit [SP| FI |[DE|Txt [VM|DP [ND|[RA|[NC|NV|PT|US|RW]|BU]|PS
Codigo
1 1 1

Rango OFF(0) u On(1)

Por defecto OFF(0)

Velocidad de actualizacién |21 ms

Este parametro y Pr 12.06 se utilizan para invertir los estados I6gicos de la salida de umbral, cuando es necesario.

12.27 Destino de detector de umbral 2
. Bit | SP| FI |[DE|Txt [VM |[DP |[ND | RA|[NC|NV | PT |[US|RW]|BU]|PS
Codigo
1 2 1 1 1 1
Rango Pr0.00 a Pr 21.51

Por defecto Pr 0.00

Velocidad de actualizaciéon

Lectura al reiniciar el accionamiento

Este parametro y Pr 12.07 determinan el parametro que va a controlar el parametro de umbral. Sélo los parametros que no estan protegidos se
pueden utilizar como destino. Cuando se programa un parametro no valido, la salida no tiene ningn destino.

Origen 1 de selector de variable 2

Origen 2 de selector de variable 2

Bit | SP

Codigo

FI |[DE|Txt|VM | DP | ND [ RA|[NC [ NV | PT | US |RW

BU

PS

2 1 1 1

Rango

Pr0.00 a Pr 21.51

Por defecto Pr 0.00

Velocidad de actualizaciéon

Lectura al reiniciar el accionamiento

Estos parametros, junto con Pr 12.08 y Pr 12.09, permiten establecer qué parametros va a conmutar el bloque del selector de variable. Se puede
tratar de variables de bits o no. Si se programa una referencia en la seleccion de un origen de variable cuando la referencia es un porcentaje,

el origen interpreta este porcentaje como un numero entero; por ejemplo, el 50,0% de la referencia = 50,0 Hz. Si se programa una referencia en la
seleccion de un origen de variable cuando la referencia es un nimero entero, el origen interpreta este nimero como un porcentaje; por ejemplo,

5,0 Hz = 10% de la referencia.

Modo de selector de variable 2

L Bit [SP| FI [DE|Txt [VM|DP [ND|[RA|[NC|NV|PT|US|RW|BU]|PS
Codigo
1 1 1
Rango 0a9
Por defecto 0
Velocidad de actualizacion |21 ms
La salida de la seleccién de variable puede variar segun el modo, como se muestra en la tabla siguiente:
Valor de modo L.
(Pr 12.30) Accion Resultado
0 Seleccionar entrada 1 | salida = entrada1
1 Seleccionar entrada 2 | salida = entrada2
2 Sumar salida = entrada1 + entrada2
3 Restar salida = entrada1 - entrada 2
4 Multiplicar salida = (entrada1 x entrada2) / 100,0
5 Dividir salida = (entrada1 x 100,0) / entrada2
6 Constante de tiempo | salida = entrada1 / ((param. control)s + 1)
. salida = entrada1 por rampa con tiempo de rampa de (param.
7 Rampa lineal control) segundos de 0 a 100%
8 Mdédulo salida = entrada1
salida = entrada.]parém. control (0,01 - 0,03)
_ . aalida = 2
9 Elevar a potencia control = 0,02: salida = entrada14/ 100
control = 0,03: salida = entrada1®/ 1002
control con otro valor: salida = entrada 1
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12.31 Destino de selector de variable 2
N Bit | SP| FI |[DE|Txt [VM |[DP |[ND|RA|[NC|NV|PT |[US|RW|BU]|PS
Caodigo
1 2 1 1 1 1
Rango Pr0.00 a Pr21.51
Por defecto Pr 0.00
Velocidad de actualizacién | Lectura al reiniciar el accionamiento
Define el parametro de destino de la salida del selector de variable 2.
12.32 Salida de selector de variable 2
N Bit | SP| FI |[DE|Txt [VM |DP |[ND | RA|[NC|NV|PT |[US|RW|BU|PS
Codigo
1 1 1 1
Rango +100,0%
Velocidad de actualizacion |21 ms
Indica el nivel de la sefial de salida del selector de variable.
12.33 Escala de origen 1 de selector de variable 2
L. Bit [SP| FI |[DE|Txt [VM|DP [ND|[RA|[NC|NV|PT|US|RW|BU]|PS
Cédigo
3 1 1
Rango +4,000
Por defecto 1,000
Velocidad de actualizacién |21 ms
Se puede utilizar para ajustar a escala la entrada de origen 1 del selector de variable.
12.34 Escala de origen 2 de selector de variable 2
L Bit [SP| FI |[DE|Txt [VM|DP [ND|[RA|[NC|NV|PT|US|RW|BU]|PS
Codigo
3 1 1
Rango +4,000
Por defecto 1,000
Velocidad de actualizacion |21 ms
Se puede utilizar para ajustar a escala la entrada de origen 2 del selector de variable.
12.35 Control de selector de variable 2
L Bit [SP| FI |[DE|Txt [VM|DP [ND|[RA|[NC|NV|PT|US|RW|BU]|PS
Codigo
2 1 1 1
Rango 0,00 a 99,99
Por defecto 0,00
Velocidad de actualizacién | Nivel de referencia

El parametro de control se puede utilizar para introducir un valor cuando se aplican los modos 6, 7 y 9 del selector de variable. Consulte los modos

del selector de variable en Pr 12.10 en la pagina 152 y Pr 12.30 en la pagina 154.

12.36 a 12.39 Parametros no utilizados
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10.13.1  Funcién de control del freno

La funcion de control del freno se puede utilizar para controlar un freno electromecanico a través de la entradas y salidas digitales del accionamiento.

“ Indicador de liberacion de freno

Bt [SP | FI [DE | Ix{[VM | DP [ND | RA | NC [NV | PT ] US
1 1 1 1
OFF(0) u On(1)

21 ms

Teclado y pantalla

RW | BU | PS
Codigo

Rango

Velocidad de actualizaciéon

Este parametro debe ser el origen de una salida digital si se quiere controlar un freno electromecanico. Se debe configurar en uno para liberar
el freno y en cero para aplicarlo. La entrada y salida digital se puede configurar automaticamente para utilizar este parametro como origen
(consulte Pr 12.41).

“ Activar controlador de freno

Bit [SP| FI [DE|Txt [VM|[DP [ND|RA|NC|NV|PT |[US|RW|BU|PS
1 1 1 1

diS(0), rEL(1), d 10(2), USEr(3)
dis(0)

Aplicado al salir del modo de edicién o al reiniciar el accionamiento

Codigo

Rango

Por defecto

Velocidad de actualizaciéon

Solo surte efecto cuando el accionamiento esta inactivo. Si el accionamiento se encuentra activo, el parametro recupera el valor anterior a la
modificacién al salir del modo de edicién o al reiniciar el accionamiento.

0 diS

El controlador del freno se desactiva y no afecta a otro parametros del accionamiento. Pr 2.03 se ajusta en cero cuando el parametro cambia de un
valor distinto de cero a cero.

1 rEL
El controlador del freno se activa cuando E/S se configura para controlar el freno a través de la salida de relé. La sefial de accionamiento OK se
vuelve a asociar a la E/S digital.

2 dlo
El controlador del freno se activa cuando E/S se configura para controlar el freno a través de la E/S digital.
3 USEr

El controlador del freno se activa, pero no se configuran parametros para seleccionar la salida del freno.

En la tabla siguiente se muestran los cambios que se aplican automaticamente al parametro para configurar la E/S digital y la salida del relé después
de salir del modo de edicién, o de reiniciar el accionamiento cuando se modifica el valor de Pr 12.41.

Valor anterior | Nuevo valor de
de Pr 12.41 Pr12.41 Pr 8.11 Pr8.21 Pr8.31 Pr8.17 Pr 8.27 Pr8.41
Cualquier 1 Salida de accionamiento en perfecto estado Salida de liberacién de freno 3
q OFF | Pr10.01 | 1 OFF | Pr12.40
Salida de liberacién de freno
Disti 1 2
istinto de OFF | Pri240 | 1 Sin cambio | Sin cambio 8
. . L Salida de accionamiento en
1 9 Salida de liberacion de freno perfecto estado 8
OFF | Pr12.40 | 1 OFF | Pr10.01
] . Salida de accionamiento en
1 003 Salida a velocidad cero perfecto estado 0
OFF | Pr10.03 | 1 OFF | Pr10.01
Salida a velocidad cero
2 0o3 0
° OFF | Pr10.03 | 1 Sincambio |  Sin cambio
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Figura 10-40 Diagrama de funcionamiento del freno
Magnitud de
corriente
—*+ Accionamiento
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Umbral de intensidad liberar el freno
para aplicar freno
I 12.46 I
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por usuario
| 12.41 I
Frecuencia para i Activar controlador

Entrada Enclavar Salida
Si la entrada de reinicio es 1, la salida es 0
—]Reinicio Si la entrada de reinicio es 0, la salida se
fija a 1 cuando la entrada tiene valor 1

Figura 10-41 Secuencia de frenado

Pr 12.44 Frecuencia para
liberar el freno

Pr 12.45 Frecuencia para aplicar el freno

Pr 5.01 Frecuencia de salida

T
i

A I

1 ' T

Pr12.42 Uml?ral de inter{sidad para liberar freno
: T

N

Pr 4.01 Corriente aparente

Pr 10.02 Accionamiento activo

Pr 1.11 Referencia activada

==

Pr 12.40 Liberar freno

Pr 2.03 Retencién de rampa

S S SO, S

“—r—>
Pr12.46 Pr12.47

2. Retardo anterior a liberar el freno

3. Retardo posterior a liberar el freno

4. Esperar frecuencia para aplicar el freno
5. Esperar frecuencia cero

PR SN

1. Esperar umbrales de intensidad y frecuencia para liberar el freno

6. 1 s de retardo como en la fase 2 de secuencia de parada (Pr 6.01=1,2 6 3)
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“ Umbral de intensidad para liberar freno

N Bit | SP| FI |[DE|Txt [VM |[DP |[ND |RA|[NC|NV | PT [US|RW]|BU|PS
Codigo

1 1 1
Rango 0 a 200%
Por defecto 50

Velocidad de actualizacion |21 ms

“ Umbral de intensidad para aplicar freno

N Bit | SP| FI |[DE|Txt [VM |[DP |[ND | RA|[NC|NV | PT |[US|RW]|BU]|PS
Codigo

1 1 1
Rango 0 a 200%
Por defecto 10

Velocidad de actualizacion |21 ms

Un comparador con histéresis compara la magnitud de la corriente (Pr 4.01) con un valor de umbral maximo y minimo para determinar el par
existente y las funciones de control de las salidas del accionamiento, respectivamente. Los umbrales de intensidad maximo y minimo se expresan
como porcentaje de la corriente del motor definida en Pr 5.07 (o Pr 21.07 si se selecciona el mapa del motor 2). El umbral maximo (Pr 12.42) se debe
configurar en el nivel de corriente que indica que existe corriente magnetizante y suficiente corriente generadora de par en el motor para producir el
par necesario al liberar el freno. La salida del comparador permanece activa cuando se alcanza este nivel, a menos que la corriente descienda
después por debajo del umbral minimo (Pr 12.43). La corriente deberia establecerse en el nivel necesario para detectar estados de desconexion
del motor del accionamiento. Si el umbral minimo es mayor o igual que el umbral maximo, se aplica este ultimo con una banda de histéresis cero.
Si Pr12.42 y Pr 12.43 se ajustan en cero, la salida del comparador es uno.

“ Frecuencia para liberar el freno

L Bit [SP| FI [DE|Txt[VM|[DP [ND|RA|[NC|NV|PT |[US|RW|BU|PS
Codigo
1 1 1 1
Rango 0a20,0Hz
Por defecto 1,0

Velocidad de actualizacion |21 ms

El comparador de frecuencia se puede utilizar para detectar el momento en que el motor alcanza la frecuencia necesaria para generar el par que
garantiza la rotacion del motor en la direccién indicada cuando se libera el freno. Este parametro se debe ajustar en un nivel ligeramente por encima
de la frecuencia de deslizamiento que puede alcanzar el motor cuando se prevé la aplicacion de cargas mas altas en el motor al liberar el freno.

“ Frecuencia para aplicar el freno

. Bit [SP| FI |[DE|Txt[VM|DP [ND|[RA|[NC|NV|PT|US|RW|BU]|PS
Codigo
1 1 1 1
Rango 0a20,0Hz
Por defecto 2,0

Velocidad de actualizacion |21 ms

El umbral de frecuencia al aplicar el freno garantiza la aplicacion del freno antes de que la frecuencia del motor llegue a cero e impide que el motor
gire (por ejemplo, en direccion contraria a causa de una carga de sobreimpulsion) durante el tiempo que se aplica el freno. Cuando la frecuencia
desciende por debajo de este umbral, pero no es necesario que el motor se pare (es decir, inversiéon de rotacion sin parada), el freno no se aplica si
la referencia definida en Pr 1.11 mantiene el valor uno. Esto impide que el freno se active y desactive cuando el motor pasa por velocidad cero.

“ Retardo anterior a liberar el freno

L Bit [SP| FI [DE|Txt [VM|DP [ND|[RA|[NC|NV|PT|US|RW|BU]|PS
Codigo
1 1 1 1
Rango 0,0a250s
Por defecto 1,0

Velocidad de actualizacion |21 ms

El retardo anterior a la liberacién del freno permite dejar tiempo para que el par motor alcance el nivel adecuado antes de liberar el freno.

Durante este tiempo, el flujo del motor deberia llegar a ser una parte importante del nivel nominal (2 o 3 veces la constante de tiempo del rotor del
motor), y deberia activarse el intervalo de compensacion de deslizamiento (0,5 segundos como minimo). La referencia de frecuencia se mantiene
constante (Pr 2.03 = On) durante el intervalo de retardo anterior a la liberacién del freno.
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12.47 Retardo posterior a liberar el freno

Introduccion

. Bit | SP| FI |[DE|Txt [VM |[DP |[ND|RA|[NC|NV|PT |[US|RW|BU]|PS
Caodigo
1 1 1 1
Rango 0,0a250s
Por defecto 1,0
Velocidad de actualizacién |21 ms

El retardo posterior a la liberacién del freno permite tener en cuenta el intervalo de liberacién del freno. Durante este intervalo, la referencia de
frecuencia se mantiene constante (Pr 2.03 = On) para evitar que la velocidad del motor aumente de forma repentina al soltar el freno.
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10.14 Menu 14: controlador PID
Tabla 10-21 Parametros del menu 14: descripciones de una linea
Parametro Rango Por defecto Ajuste Velocl.d ad'qe
actualizacion
14.01 | Salida de PID +100,0% 21 ms
. . . Reiniciar
14.02 | Origen de referencia principal de PID Pr 0.00 a Pr 21.51 Pr 0.00 ) .
accionamiento
14.03 | Origen de referencia PID Pr 0.00 a Pr 21.51 Pr 0.00 Reiniciar
accionamiento
14.04 | Origen de realimentacion PID Pr 0.00 a Pr 21.51 Pr 0.00 Reiniciar
accionamiento
14.05 | Inversion de origen de referencia PID OFF(0) u On(1) OFF(0) 21 ms
14.06 | Inversion de origen de realimentacion PID OFF(0) u On(1) OFF(0) 21 ms
14.07 Limite dg velocidad de muestreo de 0,0232000's 0,0 B
referencia de PID
14.08 | Activar PID OFF(0) u On(1) OFF(0) 21 ms
14.09 | Origen de activacion de PID opcional Pr 0.00 a Pr 21.51 Pr 0.00 Reiniciar
accionamiento
14.10 | Ganancia proporcional PID 0,000 a 4,000 1,000 21 ms
14.11 | Ganancia integral PID 0,000 a 4,000 0,500 21 ms
14.12 | Ganancia derivada PID 0,000 a 4,000 0,000 21 ms
14.13 |Limite superior de PID 0,0 a 100,0% 100,0 21 ms
14.14 | Limite inferior de PID +100,0% -100,0 21 ms
14.15 |Escala de PID 0,000 a 4,000 1,000 21 ms
14.16 | Destino de salida PID Pr0.00 a Pr 21.51 Pr 0.00 Reiniciar
accionamiento
14.17 | Congelacion de ganancia Integral de PID OFF(0) u On(1) OFF(0) 21 ms
14.18 | Seleccionar limite simétrico en PID OFF(0) u On(1) OFF(0) 21 ms
14.19 | Referencia principal de PID +100,0% 21 ms
14.20 | Referencia de PID +100,0% 21 ms
14.21 | Realimentacion de PID +100,0% 21 ms
14.22 | Error de PID +100,0% 21 ms
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x.00 parametros serie RTU PLC ladder parametros avanzados
Figura 10-42 Diagrama légico del menu 14
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4 E] de entrada lectura y escritura (RW)
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Rl m] de salida lectura (RO)

Todos los parametros presentan los ajustes por defecto.
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NOTA

La funcién PID sélo se encuentra activa si el parametro de destino de la salida es un parametro sin proteger valido. Si Unicamente se necesitan los
parametros indicadores, el parametro de destino debe ser un parametro valido que no se esté usando.

. Bit | SP| FI |[DE|Txt [VM |[DP |[ND |RA|[NC|NV | PT [US|RW]|BU|PS
Codigo
1 1 1 1
Rango +100%
Velocidad de actualizacion |21 ms

Este parametro comprueba la salida del controlador PID antes de que se aplique la escala. La salida de PID esta supeditada a unos limites y se
determina con la formula siguiente:

Salida = Pe + le/s + Des
Donde:

P = ganancia proporcional (Pr 14.10)
| = ganancia integral (Pr 14.11)

D = ganancia diferencial (Pr 14.12)
e = error de entrada de PID (14.22)

s = operador Laplace

Por consiguiente, el término proporcional genera una salida del 100% con un error del 100% y P = 1,00. Con un error del 100% e | = 1,00, la salida

que genera el término integral aumenta el 100% de forma lineal cada segundo. Con un error que aumenta el 100% por segundo y D = 1,00, la salida
que produce el término D es del 100%.

14.02 Origen de referencia principal de PID
14.03 Origen de referencia PID
14.04 Origen de realimentacion PID
L Bit [ SP| FI [DE | Txt [VM|[DP |[ND|RA|NC|NV|PT |US|RW|BU|PS
Codigo
2 1 1 1 1
Rango Pr0.00 a Pr 21.51

Por defecto

Pr0.00

Velocidad de actualizaciéon

Lectura al reiniciar el accionamiento

En estos parametros se definen las variables que se van a utilizar como variables de entrada del controlador PID. Sélo es posible programar
parametros sin proteger como origen. Si se programa un parametro no valido, la entrada tiene valor 0. Todas las variables de entrada de PID se
ajustan automaticamente a escala en variables con rango de £100,0% o de 0 a 100% (del parametro de origen), si son unipolares.

14.05 Inversion de origen de referencia PID
14.06 Inversion de origen de realimentacion PID
L Bit [SP| FI [DE|Txt[VM|[DP [ND|RA|[NC|NV|PT |US|RW|BU|PS
Codigo
1 1 1
Rango OFF(0) u On(1)
Por defecto OFF(0)
Velocidad de actualizacion |21 ms
Estos parametros permiten invertir las variables de referencia y origen de PID, respectivamente.
14.07 Limite de velocidad de muestreo de referencia PID
L. Bit [SP| FI [DE|Txt[VM|[DP [ND|RA|NC|NV|PT |[US|RW|BU|PS
Caodigo
1 1 1 1
Rango 0,0 23200,0s
Por defecto 0,0

Velocidad de actualizacion

Nivel de referencia

En este parametro se define el tiempo que tarda la entrada de referencia en aumentar en rampa de 0,0 al 100,0% tras un cambio gradual de 0 a

100% en la entrada.
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14.08 Activar PID

L Bit | SP| FI [DE|Txt [VM |[DP |[ND | RA|[NC|NV | PT |[US |RW]|BU | PS

Caodigo
1 1 1
Rango OFF(0) u On(1)
Por defecto OFF(0)
Velocidad de actualizacién |21 ms
Este parametro se debe ajustar en On(1) para que el controlador PID funcione. La salida de PID es 0 cuando se ajusta en OFF(0).
“ Origen de activacion de PID opcional
L Bit | SP| FI [DE|Txt VM |[DP |ND | RA|[NC|NV|PT |US |RW|BU|PS
Cédigo
2 1 1 1 1
Rango Pr 0.00 a Pr 21.51

Por defecto Pr 0.00

Velocidad de actualizaciéon

Lectura al reiniciar el accionamiento

Para activar el controlador PID, el accionamiento debe encontrarse en OK (Pr 10.01 = On) y el parametro de activacion de PID (Pr 14.08) debe
ajustarse en On(1). Aunque el origen de activacion opcional (Pr 14.09) sea 00,00 o esté asociado a un parametro que no existe, se puede activar

el controlador PID si Pr10.01 = On y Pr 14.08 = On. Si el origen de activacion opcional es un parametro existente, el parametro de origen debe
ajustarse en On para que resulte posible activar el controlador PID. Cuando el controlador PID esta desactivado, la salida tiene valor cero y el

integrador se ajusta en cero.

“ Ganancia proporcional PID
N Bit [SP| FI |[DE | Txt [VM|DP [ND|[RA|[NC|NV | PT|US|RW|BU|PS
Codigo
3 1 1 1
Rango 0,000 a 4,000
Por defecto 1,000
Velocidad de actualizacién |21 ms
Se trata de la ganancia proporcional aplicada al error de PID.
N Bit | SP| FI |[DE|Txt [VM |[DP |[ND | RA|[NC|NV | PT [US |RW]|BU | PS
Codigo
3 1 1 1
Rango 0,000 a 4,000
Por defecto 0,500
Velocidad de actualizacién |21 ms
Es la ganancia aplicada al error de PID antes de la integracion.
N Bit | SP| FI |[DE|Txt [VM |[DP |[ND | RA|[NC|NV|PT |US|RW|BU |PS
Codigo
3 1 1 1
Rango 0,000 a 4,000
Por defecto 0,000
Velocidad de actualizacién |21 ms
Es la ganancia aplicada al error de PID antes de la diferenciacion.
14.13 Limite superior de PID
L Bit | SP| FI |[DE|Txt [VM |[DP |[ND | RA|[NC|NV | PT |[US |RW]|BU | PS
Cédigo
1 1 1 1
Rango 0,0 a 100,0%
Por defecto 100,0
Velocidad de actualizacién |21 ms

163

Guia avanzada del usuario del Commander SK
52 Edicioén



Comunicaciones | CT-Modbus

.. | Parametro Des
Introduccion
x.00

parametros

cripcion de
Teclado y pantalla serie RTU

N Bit | SP| FI |[DE|Txt [VM |[DP |[ND |RA|[NC|NV | PT [US|RW]|BU|PS
Codigo

1 1 1 1
Rango +100,0 %
Por defecto -100,0

Velocidad de actualizacion |21 ms

salida del controlador PID. El valor del

integrador se mantiene cuando hay algun limite activo.

L Bit | SP| FI [DE|Txt [VM |[DP |[ND |RA[NC|NV | PT |[US |RW]|BU | PS
Caodigo
3 1 1 1 1
Rango 0,000 a 4,000
Por defecto 1,000
Velocidad de actualizacién |21 ms
Este parametro ajusta a escala la salida de PID antes de que se afiada a la referencia principal. Una vez que se afade a la referencia principal,

la salida se ajusta automaticamente a escala otra vez para coincidir con el rango del parametro de destino.

. Bit [SP| FI |[DE|Txt[VM|DP [ND|[RA|[NC|NV|PT|US|RW]|BU]|PS
Codigo
1 2 1 1 1 1
Rango Pr0.00 a Pr 21.51
Por defecto Pr0.00
Lectura al reiniciar el accionamiento

Velocidad de actualizaciéon

velocidad, se recomienda introducir aqui uno de los parametros de velocidad prefijada.

Congelacion de ganacia Integral de PID

Programacion del . Descripcion de
PLC Iadder CTSOﬂ Menu 0

Si Pr 14.18 = OFF(0), el limite superior (Pr 14.13) define el valor de salida maximo positivo del controlador PID y el limite inferior (Pr 14.14), la salida
minima positiva 0 maxima negativa. Si Pr 14.18 = On, el limite superior establece la magnitud maxima positiva o negativa que puede presentar la

El parametro de destino se debe configurar con el parametro que el controlador PID va a controlar. La funcién PID sélo puede controlar parametros
que no estan protegidos. Cuando se programa un parametro no valido, la salida no tiene ningun destino. Si va a utilizar PID para controlar la

14.17
L Bit |[SP| FI [DE|Txt [VM |[DP |[ND |RA[NC|NV | PT [US |RW]|BU | PS
Codigo
1 1 1
Rango OFF(0) u On(1)
Por defecto OFF(0)
Velocidad de actualizacién |21 ms
Cuando este parametro se ajusta en 0, el integrador funciona con normalidad. El ajuste de este parametro en On(1) hace que el valor del integrador

integrador se ponga a cero si el controlador PID se desactiva.

Seleccionar limite simétrico en PID

BU | PS

DP [ND [ RA|[NC [NV | PT | US |RW

Consulte Pr14.13 y Pr14.14 en

L. Bit | SP | FI [ DE | Txt | VM
Caodigo
! T 1
Rango OFF(0) u On(1)
Por defecto OFF(0)
Velocidad de actualizacién |21 ms
las paginas 151 y 152 respectivamente.

Referencia principal de PID

Bit [SP| FI [DE|Txt[VM|[DP [ND|RA|NC|NV|PT |US|RW|BU|PS

Codigo
Rango +100,0%
Velocidad de actualizacion |21 ms

Este parametro visualiza la entrada de referencia principal del controlador PID.

se mantenga el tiempo que PID esté activado mientras el accionamiento se encuentra desactivado. El ajuste de este parametro no impide que el
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Referencia de PID
Bit [SP| FI |[DE|Txt [VM|DP |[ND|RA|[NC|NV|PT|US|RW]|BU]|PS

Introduccién

Caodigo

Rango +100,0%
Velocidad de actualizacion |21 ms

Este parametro visualiza la entrada de referencia del controlador PID.

Realimentacién de PID
Bit [SP| FI |[DE|Txt [VM|DP [ND|[RA|[NC|NV|PT|US|RW|BU]|PS

Cédigo

Rango +100,0%
Velocidad de actualizacién |21 ms

Este parametro visualiza la entrada de realimentacion del controlador PID.

. Bit | SP| FI |[DE|Txt [VM |[DP |[ND | RA|[NC|NV|PT |[US|RW|BU]|PS
Codigo
1 1 1 1
Rango +100,0%
Velocidad de actualizacion |21 ms

Este parametro visualiza el error del controlador PID.
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10.15

Menu 15: configuraciéon del médulo opcional

Figura 10-43 Ubicacion de las ranuras del médulo opcional

El médulo opcional se debe instalar con el accionamiento apagado.

Parametros comunes a todas las categorias

Parametro Rango Por defecto | Velocidad de actualizacion
Pr15.01 | ID del médulo opcional 0a599 Escritura durante el encendido
Pr15.02 | Versién de software del médulo opcional 00.00 a 99.99 Escritura durante el encendido
Pr15.50 | Estado de error del médulo opcional 0a 255 BR
Pr 15.51 Subversion de software del médulo opcional 0a99 Escritura durante el encendido

El ID del modulo opcional indica el tipo de médulo que hay instalado en la ranura correspondiente.
Tabla 10-22 ID del médulo opcional

ID de médulo de resolucién Moédulo Categoria
0 Ninguin médulo instalado
203 SM-/O Timer Automatizacion
207 SM-1/O Lite
403 SM-Profibus DP
404 SM-Interbus
407 SM-Devicenet Bus de campo
408 SM-CANopen
410 SM-Ethernet

NOTA

Cuando se instala por primera un médulo SM-I/O Lite o SM-I/O Timer en el Commander SK, el accionamiento sufre una desconexion SL.dF al
encenderlo. Apaguelo y vuelva a encenderlo. De esta forma, el Commander SK almacena automaticamente la informacion relacionada con el médulo.
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10.15.1 Méobdulos de resolucion SM-I/O Lite y SM-I/O Timer

La funcion de referencia del codificador so6lo se encuentra activa si el parametro de destino de la salida es un parametro sin proteger valido.
Si Unicamente se necesitan los parametros indicadores, el parametro de destino debe ser un parametro valido que no se esté usando.

Tabla 10-23 Parametros de E/S del menu 15: descripciones de una linea

Parametro Rango Por Ajuste | Velocidad de actualizacion
defecto
15.01 Cadigo de identificacién del moédulo opcional 0a599 Co{]:;llate la Escritura durante el encendido
15.02 | Version de software del moédulo opcional 00,00 a 99,99 Escritura durante el encendido
15.03 Indicador de pérdida de bucle de corriente OFF(0) u On(1) Escritura en segundo plano
15.04 | Estado de entrada digital 1 de terminal T5 OFF(0) u On(1) Escritura en segundo plano
15.05 Estado de entrada digital 2 de terminal T6 OFF(0) u On(1) Escritura en segundo plano
15.06 Estado de entrada digital 3 de terminal T7 OFF(0) u On(1) Escritura en segundo plano
15.07 Estado de relé 1 (terminales T21 y T23) OFF(0) u On(1) Escritura en segundo plano
15.08 | No utilizado
15.09 No utilizado
15.10 No utilizado
15.11 No utilizado
15.12 | No utilizado
15.13 | No utilizado
15.14 Invertir entrada digital 1 de terminal T5 OFF(0) u On(1) OFF(0) Lectura en segundo plano
15.15 Invertir entrada digital 2 de terminal T6 OFF(0) u On(1) OFF(0) Lectura en segundo plano
15.16 | Invertir entrada digital 3 de terminal T7 OFF(0) u On(1) OFF(0) Lectura en segundo plano
15.17 Invertir relé OFF(0) u On(1) OFF(0) Lectura en segundo plano
15.18 | No utilizado
15.19 Modo horario de verano de reloj en tiempo real OFF(0) u On(1) OFF(0) Lectura en segundo plano
15.20 | Sefal de lectura de E/S digital 0a120 Escritura en segundo plano
15.21 No utilizado
15.22 No utilizado
15.23 No utilizado
15.24 | Destino de entrada digital de terminal T5 Pr0.00 a Pr 21.51 Pr 0.00 Reiniciar accionamiento
15.25 Destino de entrada digital de terminal T6 Pr 0.00 a Pr 21.51 Pr 0.00 Reiniciar accionamiento
15.26 | Destino de entrada digital de terminal T7 Pr0.00 a Pr 21.51 Pr 0.00 Reiniciar accionamiento
15.27 | Origen de relé terminal T21/T23 Pr0.00 a Pr 21.51 Pr0.00 Reiniciar accionamiento
15.28 No utilizado
15.29 No utilizado
15.30 Modo de actualizacién de reloj en tiempo real 0a2 0 Lectura/escritura en segundo plano
15.31 No utilizado
15.32 | No utilizado
15.33 No utilizado
15.34 Minutos/segundos de reloj en tiempo real 00,00 a 59,59 00.00 Lectura/escritura en segundo plano
15.35 Dias/horas de reloj en tiempo real 1,00 27,23 0.00 Lectura/escritura en segundo plano
15.36 | Mes/fecha de reloj en tiempo real 00,00 a 12,31 00.00 Lectura/escritura en segundo plano
15.37 | Afos de reloj en tiempo real 2000 a 2099 2000 Lectura/escritura en segundo plano
15.38 | Modo de entrada analégica 1 (terminal T2) 0_240_(00)202(2;0(21(3_0442(2522/02'_%2;3) 0-20(0) Al reiniciar accionamiento
15.39 | Modo de salida analdgica 1 (terminal T3) 0-20(0), 20-090)&;2)0(2)’ 20-4(3), 0-20(0) Lectura en segundo plano
15.40 | Nivel de entrada analégica 1 (terminal T2) -100% a +100% Escritura en segundo plano
15.41 Escala de entrada analdgica 1 (terminal T2) 0,000 a 4,000 1,000 Lectura en segundo plano
15.42 Invertir entrada analégica 1 (terminal T2) OFF(0) u On(1) OFF(0) Lectura en segundo plano
15.43 Destino de entrada analégica 1 (terminal T2) Pr 0.00 a Pr 21.51 Pr 0.00 Reiniciar accionamiento
15.44 No utilizado
15.45 | No utilizado
15.46 | No utilizado
15.47 | No utilizado
15.48 | Origen de salida analdgica 1 (terminal T3) Pr 0.00 a Pr 21.51 Pr 0.00 Reiniciar accionamiento
15.49 Escala de salida analdgica 1 (terminal T3) 0,000 a 4,000 1,000 Lectura en segundo plano
15.50 Estado de error del médulo opcional 0a255 Lectura en segundo plano
15.51 Subversién de software del moédulo opcional 0a99 Escritura durante el encendido
15.52 Lineas del encoder del accionamiento por revolucion 512(0), 1024(1), 2048(2), 4096(3) 1024(1) Lectura en segundo plano
15.53 | Cuentarrevoluciones del encoder del accionamiento 0 a 65535 Escritura en segundo plano
15.54 | Posicién del encoder del accionamiento 16 0265535 » Escritura en segundo plano
(1/2'® de una revolucion)
15.55 Regllmengacmn de velocidad del encoder del -32000 a +32000 rpm Escritura en segundo plano
accionamiento
15.56 Referencia maxima del encoder del accionamiento 0 a 32000 rpm 1500 Lectura en segundo plano
15.57 Nivel de referencia del encoder del accionamiento -100% a +100% Escritura en segundo plano
15.58 Escala de referencia del encoder del accionamiento 0,000 a 4,000 1.000 Lectura en segundo plano
15.59 Destino de referencia del encoder del accionamiento Pr0.00 a Pr 21.51 Pr 0.00 Reiniciar accionamiento
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Figura 10-44 Diagrama légico del menu 15A*
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* El menu 15 se representa mediante una x en los cuadros de parametros (p. ej. x.04 = Pr 15.04)
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Figura 10-45 Diagrama légico del menu 15B*
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* El menu 15 se representa mediante una x en los cuadros de parametros (p. €. x.04 = Pr 15.04)
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Figura 10-46 Diagrama légico del menu 15C*
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* El menu 15 se representa mediante una x en los cuadros de parametros (p. €j. x.04 = Pr 15.04)
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.. | Parametro Descripcion de Comunicaciones | CT-Modbus Programacion del . Descripcion de Menu 15
Introduccion x.00 parametros Tecladoy pantalla serie RTU PLC ladder CTSoft | Ment 0 Opciones de E/S
Figura 10-47 Diagrama légico del menu 15D*
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* El menu 15 se representa mediante una x en los cuadros de parametros (p. €. x.04 = Pr 15.04)
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SM-I/O Lite y SM-I/O Timer
Los médulos opcionales SM-I/O Lite y SM-I/0O Timer del Commander SK disponen de una entrada analégica con resolucién de 11 bits en los modos
de tension e intensidad.

La salida analdgica tiene una resolucion aproximada de 13 bits (resolucién de = 1,25 mV en el modo de tension, y de + 2,5 pA en el modo de
intensidad).

Entradas/salidas - Tiempo de exploracion / velocidades de actualizacion

El accionamiento se comunica con el médulo opcional a través de un enlace serie sincrono que funciona a 100 kHz. La velocidad de actualizacion de
E/S depende del nimero de entradas y salidas que se utilizan.

Cuando se necesitan velocidades de actualizacion de E/S altas, hay que utilizar las entradas y salidas del accionamiento o mantener en el minimo la
carga de E/S del mddulo de resolucion.

Descripcion de E/S Intervalo de actualizacion necesario (ms)

Nivel de referencia (obligatorio) 5

Entrada digital 1 2

Entrada digital 2 2

Entrada digital 3/ Entrada de codificador 2

Salida de relé 2

Entrada analégica (10/11 bits) 2/8*

Salida analégica 3

Tiempo total de actualizacion para todo 18/24*

Ejemplo de calculo de la velocidad de actualizacion:
Entrada analdgica (2) + salida analégica (3)+ entrada digital (2) + salida de relé (2) + nivel de referencia (5) = 14 ms

* Cuando la entrada analégica se asocia a parametros de referencia de precision (Pr 1.18 y Pr 1.19) el tiempo de actualizacion es de 4 x 2 =8 ms en
el peor de los casos.

Cadigo de identificaciéon del médulo opcional

L Bit [SP| FI [DE|Txt [VM|DP [ND|[RA|[NC|NV | PT|US|RW|BU/|PS
Caodigo
1 1 1 1
Rango 00599
Por defecto Consulte Tabla 10-22 ID del médulo opcional en la pagina 166
Velocidad de actualizacién | Escritura durante el encendido

El accionamiento almacena automaticamente los nuevos valores de los parametros. Si luego se enciende el accionamiento con un médulo opcional
diferente instalado, o sin ningin médulo opcional (cuando antes lo habia), el accionamiento sufre una desconexion SL.dF o SL.nF.

Versioén de software del médulo opcional
Bit [SP| FI |[DE | Txt [VM|DP [ND|[RA|[NC|NV | PT |US |RW|BU | PS
2 1 1 1 1

Codigo

Rango 00.00 a2 99.99

Velocidad de actualizaciéon | Escritura durante el encendido

Este parametro indica la version de software instalada en el médulo opcional. La subversion del software se muestra en Pr 15.51.
Estos dos parametros indican la version de software de la siguiente manera:
Pr 15.02 = xx.yy

Pr15.51 =zz
15.03 Indicador de pérdida de bucle de corriente
L Bit |SP| FI [DE|Txt [VM |[DP |[ND |RA[NC|NV | PT [|US |RW]|BU | PS
Caodigo
1 1 1 1
Rango OFF(0) u On(1)

Velocidad de actualizacién | Escritura en segundo plano

Este bit se ajusta si la entrada analégica del médulo SM-1/O Lite/ SM-I/O Timer se programa en un modo entre 2 y 5 (consulte Pr 15.38) cuando la
corriente de entrada desciende por debajo de 3 mA. Este bit se puede asignar a una salida digital para indicar que la entrada de corriente es de
menos de 3 mA.

|
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15.04 Estado de entrada digital 1 de terminal T5
15.05 Estado de entrada digital 2 de terminal T6

15.06 Estado de entrada digital 3 de terminal T7

Bit [SP| FI |[DE|Txt[VM|DP |[ND | RA|[NC|NV|PT |US|RW]|BU|PS
1 1 1 1
Rango OFF(0) u On(1)

Velocidad de actualizaciéon | Escritura en segundo plano

0: OFF Inactivo
1: On Activo
Los terminales T5 a T7 corresponden a tres entradas digitales programables.

Introduccion Teclado y pantalla

Codigo

Estos parametros indican el estado de los terminales de entrada digital.

Cuando se necesita aplicar una desconexién externa, uno de los terminales se tiene que programar para controlar el parametro de desconexion
externa (Pr 10.32), con la inversion ajustada en On(1) para que haya que activar el terminal con el fin de evitar que el accionamiento sufra una
desconexion.

NOTA

Las entradas digitales se configuran en légica positiva. Esta l6gica no se puede cambiar.

X Estado de relé 1 (terminales T21 y T23)
DE

Bit | SP | FI Txt [VM | DP [ND | RA|[NC [NV | PT|US |[RW|BU]|PS
1 1 1 1
Rango OFF(0) u On(1)

Velocidad de actualizacién | Escritura en segundo plano

0: OFF Desactivado
1: On Activado
Este parametro indica el estado del relé.

15.08 a 15. Parametros no utilizados I

Invertir entrada digital 1 de terminal T5
Invertir entrada digital 2 de terminal T6
Invertir entrada digital 3 de terminal T7

Codigo

L Bit | SP| FI |[DE|Txt VM |[DP |ND | RA|[NC|NV|PT |[US |RW|BU|PS
Codigo
1 1 1
Rango OFF(0) u On(1)
Por defecto OFF(0)
Velocidad de actualizacién | Lectura en segundo plano

El ajuste de este parametro en On(1) hace que se invierta la sefial de entrada en el parametro de destino.

15.17 Invertir relé 1 (terminales T21 y T23)
Fl t P

L Bit | SP DE | Txt [VM | DP [ND [ RA|[NC|NV | PT [US|RW]|BU | PS
Codigo
1 1 1
Rango OFF(0) u On(1)
Por defecto OFF(0)
Velocidad de actualizacién | Lectura en segundo plano

Cuando se ajusta en On(1), la sefial del relé se invierte.

ol
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“ Modo horario de verano de reloj en tiempo real

L Bit [SP| FI [DE|Txt VM |[DP [ND|RA|[NC|NV|PT |US|RW|BU|PS
Codigo
1 1 1
Rango OFF(0) u On(1)
Por defecto OFF(0)
Velocidad de actualizacién | Lectura en segundo plano

0: OFF Funcionamiento normal de reloj en tiempo real
1: On Reloj en tiempo real + 1 hora

NOTA

El reloj en tiempo real no esta disponible en SM-I/O Lite.

Senal de lectura de E/S digital
Bit |[SP| FI [DE|Txt [VM |[DP |[ND |RA[NC|NV | PT |[US |RW]|BU|PS

Codigo

Rango 0a120

Velocidad de actualizaciéon | Escritura en segundo plano

Esta sefal permite determinar el estado de la E/S digital mediante la lectura de un parametro.

Pr 15.20 contiene un valor binario “xx”. Este valor depende del estado de Pr 15.04 a Pr 15.07. Por ejemplo, si se activan todos los terminales, el valor
que aparece en Pr 15.20 sera la suma de los valores binarios mostrados en la tabla (es decir, 120).

Valor binario de xx E/S digital
1
2
4
8 Terminal T5
16 Terminal T6
32 Terminal T7
64 Terminales T21y T23
128

15.21 a 15.23 Parametros no utilizados I

Destino de entrada digital 1 de terminal T5

Destino de entrada digital 2 de terminal T6

Destino de entrada digital 3 de terminal T7

N Bit [SP| FI |[DE | Txt [VM|DP [ND|[RA|[NC|NV | PT |US |RW|BU | PS
Codigo
1 2 1 1 1 1
Rango Pr0.00 a Pr21.51
Por defecto Pr 0.00

Velocidad de actualizacion | Lectura al reiniciar el accionamiento

Los parametros de destino determinan el parametro que va a controlar cada entrada programable. Las entradas digitales programables sélo pueden
controlar parametros que no estan protegidos. Si se programa un parametro no valido, la entrada digital no tiene ningun destino.

15.27 Origen de relé 1 terminal T21/T23
. Bit | SP| FI |[DE|Txt [VM |[DP |[ND |RA|[NC|NV | PT |[US|RW]|BU]|PS
Codigo
1 2 1 1 1 1
Rango Pr0.00 a Pr21.51
Por defecto Pr 0.00
Velocidad de actualizacién | Lectura al reiniciar el accionamiento

Este parametro determina el parametro al que representa el relé de estado. Solo es posible seleccionar parametros sin proteger como origen de la
salida de relé. Si se programa un parametro no valido, el relé permanece en el tltimo estado conocido.
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15.28 a 15.29 Parametro no utilizado I
“ Modo de actualizacion de reloj en tiempo real
L Bit [SP| FI [DE | Txt[VM|[DP [ND|RA|NC|NV|PT|US|RW|BU|PS
Cédigo
1 1
Rango O0az2
Por defecto 0
Velocidad de actualizaciéon | Lectura/escritura en segundo plano
0: Parametros de reloj en tiempo real controlados por reloj en tiempo real
1: Parametros de reloj en tiempo real controlados por usuario
2: Lectura de parametros de reloj y ajuste de Pr 15.30 en O por reloj en tiempo real
El reloj en tiempo real no esta disponible en SM-I/O Lite.
15.31a15.33 Parametros no utilizados I
“ Minutos/segundos de reloj en tiempo real
L Bit [ SP| FI [DE | Txt [VM|[DP |[ND|RA|NC|NV|PT |US|RW|BU|PS
Codigo
2 1 1 1
Rango 00.00 a 59.59
Por defecto 00.00
Velocidad de actualizacién | Lectura/escritura en segundo plano
15.35 Dias/horas de reloj en tiempo real
L. Bit [SP| FI [DE | Txt [VM|[DP [ND|RA|[NC|NV|PT |US|RW|BU|PS
Codigo
2 1 1 1
Rango 1.00 a7.23
Por defecto 00.0
Velocidad de actualizaciéon | Lectura/escritura en segundo plano
“ Mes/fecha de reloj en tiempo real
L Bit [ SP| FI [DE | Txt[VM|[DP [ND|RA|NC|NV|PT |US|RW|BU|PS
Cédigo
2 1 1 1
Rango 00.00 a 12.31
Por defecto 00.00
Velocidad de actualizaciéon | Lectura/escritura en segundo plano
15.37 Afos de reloj en tiempo real
L Bit [ SP| FI [DE | Txt [VM|[DP |[ND|RA|NC|NV|PT |US|RW|BU|PS
Codigo
1 1 1
Rango 2000 a 2099
Por defecto 2000
Velocidad de actualizaciéon | Lectura/escritura en segundo plano

Cuando se instala un modulo con reloj en tiempo real, el médulo controla los parametros Pr 15.34 a Pr 15.37.

NOTA

Pr 15.34 a Pr 15.37 no se encuentran disponibles en SM-1/O Lite.
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“ Modo de entrada analdgica 1 (terminal T2)

L Bit [SP| FI [DE|Txt [VM|DP [ND|[RA|[NC|NV|PT|US|RW|BU]|PS
Codigo
1 1 1
Rango 0-20(0), 20-0(1), 4-20(2), 20-4(3), 4-0,20(4), 20-0,4(5), VoLt(6)
Por defecto 0-20(0)
Velocidad de actualizacion ] Al reiniciar accionamiento

El terminal T2 es una entrada de referencia de tensién/intensidad. Mediante el ajuste de este parametro se configura el terminal en el modo necesario.

Valor Pantalla Funcion

0 0-20 0a20mA

1 20-0 20a0mA

2 4-20 4 a 20m A con desconexion por pérdida
3 20-4 20 a 4 mA con desconexién por pérdida
4 4-.20 4 a 20 mA sin desconexion por pérdida
5 20-.4 20 a 4 mA sin desconexion por pérdida
6 VoLt -10 a +10 voltios

En los modos 2 y 3 se genera una desconexién con pérdida del bucle de corriente, como SL.Er, cuando entrada de corriente desciende por debajo
de 3 mA. En ese caso, Pr 15.50 se ajusta en 2.

Si se selecciona el modo 4-0,20 o 20-0,4, Pr 15.03 cambia de OFF a On para indicar que la referencia de corriente es de menos de 3 mA.

NOTA

Cuando se requiere el funcionamiento bipolar, hay que generar la referencia de -10 V a partir de una fuente de alimentacion externa.

15.39 Modo de salida analégica 1 (terminal T3)

L Bit |[SP| FI [DE|Txt [VM |[DP |[ND |RA[NC|NV | PT [|US |RW]|BU | PS
Codigo
1 1 1
Rango 0-20(0), 20-0(1), 4-20(2), 20-4(3), VoLt(4)
Por defecto 0-20(0)
Velocidad de actualizacién | Lectura en segundo plano

El terminal T3 es una salida de tension/intensidad. Mediante el ajuste de este parametro se configura el terminal en el modo necesario.

Valor Pantalla Funcién
0 0-20 0a20mA
1 20-0 20a0mA
2 4-20 4a20mA
3 20-4 20a4 mA
4 VoLt 0Oa+10V

“ Nivel de entrada analégica 1 (terminal T2)

Bit [SP| FI [DE|Txt|VM|DP |[ND|RA|NC|NV|PT |US|RW|BU|/|PS
1 1 1 1

Codigo

Rango -100% a +100%

Velocidad de actualizaciéon | Escritura en segundo plano

Este parametro indica la intensidad de la sefial analégica presente en la entrada analégica 1.
En el modo de tensién es una entrada de tension bipolar con rango de entrada entre -10 V a +10 V.

En el modo de intensidad es una entrada de corriente unipolar, con valor de entrada maximo que se puede medir de 20 mA. El accionamiento se puede
programar para convertir la corriente medida en valores de los rangos definidos en Pr 15.38. El rango seleccionado se convierte en 0 - 100,0%.

|
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Escala de entrada analégica 1 (terminal T2)

Introduccion

. Bit [SP| FI |[DE|Txt [VM|DP [ND|[RA|[NC|NV|PT|US|RW|BU]|PS
Cédigo
3 1 1 1
Rango 0,000 a 4,000
Por defecto 1,000

Velocidad de actualizacién | Lectura en segundo plano

Este parametro se utiliza cuando se quiere ajustar a escala la entrada analégica. En la mayoria de los casos no es necesario, ya que cada entrada
se ajusta automaticamente a escala, de manera que los parametros de destino (definidos mediante el ajuste de Pr 15.43) presentan el valor maximo
con el 100,0%.

Invertir entrada analégica 1 (terminal T2)

L Bit [ SP| FI [DE | Txt[VM | DP |[ND|RA|NC|NV|PT |US|RW|BU|PS
Codigo
1 1 1
Rango OFF(0) u On(1)
Por defecto OFF(0)
Velocidad de actualizacion | Lectura en segundo plano

Este parametro se puede utilizar para invertir la referencia de la entrada analdgica (multiplicando por -1 el resultado de ajustar a escala la entrada).

15.43 Destino de entrada analégica 1 (terminal T2)
L Bit [SP| FI |[DE|Txt [VM|DP [ND|[RA|[NC|NV|PT|US|RW|BU]|PS
Codigo
2 1 1 1 1
Rango Pr 0.00 a Pr21.51
Por defecto Pr 0.00
Velocidad de actualizacién | Lectura al reiniciar el accionamiento

Las entradas analégicas Unicamente pueden controlar los parametros que no estan protegidos. Si se programa un parametro no valido en el destino de
una entrada analdgica, la entrada no tiene ningun destino. Después de modificar este parametro, el destino sélo cambia cuando se aplica un reinicio.

15.44 a 15.47 Parametros no utilizados I

Origen de salida analoégica 1 (terminal T3)

L Bit [SP| FI [DE|Txt[VM|[DP [ND|RA|NC|NV|PT|US|RW|BU|PS
Codigo
2 1 1 1 1
Rango Pr 0.00 a Pr 21.51
Por defecto Pr 0.00

Velocidad de actualizacion ] Lectura al reiniciar el accionamiento

En este parametro se debe programar el parametro que la salida analdgica debe interpretar como una sefial analdgica en el terminal T3. Soélo es
posible programar parametros que no estan protegidos como origen. Si se programa un parametro no valido como origen, la salida se mantiene en
cero. Después de modificar este parametro, el origen sélo cambia cuando se aplica un reinicio.

Escala de salida analégica 1 (terminal T3)

L. Bit [SP| FI |[DE | Txt [VM|DP |[ND|RA|[NC|NV|PT|US|RW]|BU]|PS
Codigo
3 1 1 1
Rango 0,000 a 4,000
Por defecto 1,000

Velocidad de actualizaciéon | Lectura en segundo plano

Este parametro se utiliza cuando se quiere ajustar a escala la salida analégica. En la mayoria de los casos no es necesario, ya que cada salida se ajusta
automaticamente a escala, de manera que la salida analdgica presenta el valor maximo cuando el parametro de origen se ajusta en el maximo.

Estado de error del médulo opcional
Bit | SP| FI |[DE|Txt [VM |[DP |[ND | RA|[NC|NV | PT |US |RW]|BU | PS
1 1 1 1

Caédigo

Rango 0a 255

Velocidad de actualizacion | Escritura en segundo plano

Cuando se detecta un error en el médulo opcional, el accionamiento sufre una desconexién SL.Er. La causa de la desconexion se almacena en
Pr 15.50.
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Tabla 10-24 Codigos de error
c°::f’:rde Motivo del fallo
0 Sin error
1 Cortocircuito en salida digital
2 Entrada de intensidad demasiado alta o demasiado baja
3 Sobreintensidad de alimentacion del encoder
4 Error de comunicaciones serie de SM-1/O Lite / SM-1/O
5 Error de reloj en tiempo real (sélo SM-I/O Timer)
74 Exceso de temperatura de PCB de SM-1/O Lite / SM-I/O Timer

El accionamiento también puede sufrir desconexiones SL.xx relacionadas con el médulo opcional. Consulte la tabla 9-13, Indicaciones de
desconexion en la Guia avanzada del usuario del Commander SK.

Los médulos opcionales SM-I/O Lite y SM-I/O Timer incluyen un circuito de control de la temperatura. Si la temperatura de PCB es superior a 65°C,
se obliga al ventilador de refrigeracion del accionamiento a funcionar durante un minimo de 20 segundos. El ventilador se apaga cuando la
temperatura de PCB desciende por debajo de 65°C. Sin embargo, el accionamiento sufre una desconexién SL.Er y el parametro de estado de error
se ajusta en 74 si la temperatura de PCB supera los 70°C.

“ Subversion de software del médulo opcional

L. Bit |[SP| FI [DE|Txt [VM | DP [ND |RA|[NC [NV |PT [US|[RW|BU|PS
Codigo 5 1 3 3 1

Rango 00a99

Velocidad de actualizaciéon | Escritura durante el encendido

Este parametro indica la subversion de software instalada en el médulo opcional. Consulte Pr 15.02.

Lineas del encoder del accionamiento por revoluciéon

L Bit [ SP| FI [DE | Txt [VM|[DP |[ND|RA|NC|NV|PT |US|RW|BU|PS
Codigo
1 1 1 1
Rango 512(0), 1024(1), 2048(2), 4096(3)
Por defecto 1024(1)
Velocidad de actualizacién | Lectura en segundo plano

Indica el nimero de lineas por revolucion del encoder.

Valor Pantalla Descripcion
0 512 512 lineas del encoder por revolucion
1 1024 1024 lineas del encoder por revolucion
2 2048 2048 lineas del encoder por revoluciéon
3 4096 4096 lineas del encoder por revolucién

NOTA

Los cambios que se introducen en este parametro sélo surten efecto cuando el accionamiento se para, desconecta o desactiva.

15.53 Cuentarrevoluciones del encoder de accionamiento
L Bit [ SP| FI [DE | Txt [VM|[DP |[ND|RA|NC|NV|PT |US|RW|BU|PS
Codigo
1 1 1 1 1
Rango 0 a 65535 revoluciones
Velocidad de actualizaciéon | Escritura en segundo plano

Este parametro indica las revoluciones de la referencia del encoder.

NOTA

El cuentarrevoluciones se pone a cero cuando se da una orden de reinicio.

“ Posicion del encoder del accionamiento

L Bit | SP| FI |DE|Txt |VM |DP |[ND |RA|NC [NV | PT |[US [RW|BU | PS
Codigo

1 1 1 1 1
Rango 0 a 65535 (1/2'8 de una revolucion)

Velocidad de actualizacién | Escritura en segundo plano

Este parametro indica la posicién de la referencia del encoder.
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Realimentaciéon de velocidad del encoder del accionamiento

Introduccion

N Bit | SP| FI |[DE|Txt [VM |[DP |[ND | RA|[NC|NV | PT [US |RW|BU | PS
Codigo

1 1 1 1
Rango -32000 a + 32000 rpm

Velocidad de actualizaciéon | Escritura en segundo plano

Este parametro muestra la velocidad del codificador en rpm si los parametros de configuracion del encoder de referencia son correctos.

Referencia maxima del encoder del accionamiento

L Bit [ SP| FI [DE|Txt[VM|[DP [ND|RA|NC|NV|PT |US|RW|BU|PS
Cédigo
1 1 1
Rango 0 a 32000 rpm
Por defecto 1500

Velocidad de actualizacién | Lectura en segundo plano

Este parametro limita el rango de referencia de velocidad del encoder que se utiliza.

15.57 Nivel de referencia del encoder del accionamiento
L. Bit [SP| FI [DE|Txt[VM|[DP [ND|RA|NC|NV|PT |US|RW|BU|PS
Codigo
1 1 1
Rango -100% a +100%
Velocidad de actualizacién | Escritura en segundo plano

En este parametro se muestra el porcentaje del nivel de referencia del encoder que se utiliza.

Escala de referencia del encoder del accionamiento

L. Bit [SP| FI [DE | Txt [VM|[DP [ND|RA|NC|NV|PT |US|RW|BU|PS
Codigo
3 1 1 1
Rango 0,000 a 4,000
Por defecto 1,000

Velocidad de actualizaciéon | Lectura en segundo plano

Este parametro ajusta a escala la referencia del encoder antes de que se envie a su destino.

Destino de referencia del encoder del accionamiento

N Bit | SP| FI |[DE|Txt [VM |[DP |[ND | RA|[NC|NV | PT [US |RW]|BU | PS
Codigo
1 2 1 1 1 1
Rango Pr0.00 a Pr 21.51
Por defecto Pr0.00

Velocidad de actualizacion ] Lectura al reiniciar el accionamiento

Este parametro se puede asociar a un parametro del accionamiento no protegido.
Después de modificar este parametro, el destino sélo cambia cuando se aplica un reinicio.

NOTA

Para obtener mas informacién sobre SM-I/O Lite y SM-1/O Timer, consulte las guia del usuario correspondientes.

Sl
©
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Menua 15 Introduccion Parametro
SM-DeviceNet x.00

Descripcion de
parametros

Teclado y pantalla

Comunicaciones
serie

CT-Modbus
RTU

Programacion del
PLC ladder

CTSoft Menti 0 ,Descrlpmon de
parametros avanzados

10.15.2 SM-DeviceNet
Tabla 10-25 Parametros de SM-DeviceNet del menu 15: descripciones de una linea
Parametro Rango Por defecto Ajuste Velou.d ad.c’Ie
actualizacion
15.01 | Codigo de identificacion del médulo opcional 0a599 407 Escritura durante
el encendido
15.02 | Version de software del modulo opcional 00,00 a 99,99 Escritura durante
el encendido
15.51 | Subversion de software del médulo opcional 0a99 Escritura durante
el encendido

NOTA

Consulte la descripcion completa de los parametros en la guia del usuario del SM-Devicenet.
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Parametro Descripcion de Teclado v pantalla Comunicaciones | CT-Modbus Programacion del CTSoft | Menuo Descripcion de Menu 15
x.00 parametros yP serie RTU PLC ladder parametros avanzados SM-Ethernet
10.15.3 SM-Ethernet

Tabla 10-26 Parametros de SM-Ethernet del menu 15: descripciones de una linea

Introduccion

Parametro Rango Por defecto Ajuste Velou.d ad.c’Ie

actualizacion
15.01 | Codigo de identificacion del médulo opcional 0a 599 410 Escritura durante

el encendido
15.02 | Version de software del modulo opcional 00,00 a 99,99 Escritura durante

el encendido
15.51 | Subversion de software del médulo opcional 0a99 Escritura durante

el encendido

Consulte la descripcion completa de los parametros en la guia del usuario del SM-Ethernet.
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Menu 15 Introduccion Parametro Descripcion de Teclado v pantalla Comunicaciones | CT-Modbus Programacion del CTSoft Menti 0 Descripcion de
SM-CANopen x.00 pardmetros yP serie RTU PLC ladder parametros avanzados
10.15.4 SM-CANopen

Tabla 10-27 Parametros de SM-CANopen del menu 15: descripciones de una linea

Parametro Rango Por defecto Ajuste Velou.d ad.c’Ie
actualizacion
15.01 | Codigo de identificacion del médulo opcional 0a599 408 Escritura durante
el encendido
15.02 | Version de software del modulo opcional 00,00 a 99,99 Escritura durante
el encendido
15.51 | Subversion de software del médulo opcional 0a99 Escritura durante
el encendido
Consulte la descripcion completa de los parametros en la guia del usuario del SM-CANopen.
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Introduccion Parametro Descripcion de Teclado v pantalla Comunicaciones | CT-Modbus Programacion del CTSoft | Menuo Descripcion de Menu 15
x.00 parametros yP serie RTU PLC ladder parametros avanzados SM-Interbus

10.15.5 SM-Interbus

Tabla 10-28 Parametros de SM-Interbus del menu 15: descripciones de una linea

Parametro Rango Por defecto Ajuste Velou.d ad.c’Ie
actualizacion
15.01 | Codigo de identificacion del médulo opcional 0a 599 404 Escritura durante
el encendido
15.02 | Version de software del modulo opcional 00,00 a 99,99 Escritura durante
el encendido
15.51 | Subversion de software del médulo opcional 0a99 Escritura durante
el encendido
Consulte la descripcion completa de los parametros en la guia del usuario del SM-Interbus.
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10.15.6 SM-Profibus DP
Tabla 10-29 Parametros de SM-Profibus DP del menu 15: descripciones de una linea
Parametro Rango Por defecto Ajuste Velou.d ad.c’Ie
actualizacion
15.01 | Codigo de identificacion del médulo opcional 0a599 403 Escritura durante
el encendido
15.02 | Version de software del modulo opcional 00,00 a 99,99 Escritura durante
el encendido
15.51 | Subversion de software del médulo opcional 0a99 Escritura durante
el encendido

NOTA

Consulte la descripcion completa de los parametros en la guia del usuario del SM-Profibus DP.
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Introduccion Par)(ég()e tro D:f;igiﬁgse Teclado y pantalla Comu;ieti:';e;ciones CT_"\RA.l?SbUS Proglr-acn]zgiggrdel CTSoft Menu 0

10.16 Menu 18: Menu de aplicaciones 1

Tabla 10-30 Parametros del menu 18: descripciones de una linea

Parametro Rango Por defecto | Ajuste Ve|OCI.d ad.v.?e
actualizacion

18.01 | Entero guardado al apagar en menu de aplicaciones 1 -32768 a 32767 0 n/d
18.02 | Entero de solo lectura de menu de aplicaciones 1 -32768 a 32767 0 n/d
18.03 | Entero de solo lectura de menu de aplicaciones 1 -32768 a 32767 0 n/d
18.04 | Entero de sélo lectura de menu de aplicaciones 1 -32768 a 32767 0 n/d
18.05 | Entero de solo lectura de menu de aplicaciones 1 -32768 a 32767 0 n/d
18.06 | Entero de solo lectura de menu de aplicaciones 1 -32768 a 32767 0 n/d
18.07 | Entero de solo lectura de menu de aplicaciones 1 -32768 a 32767 0 n/d
18.08 | Entero de solo lectura de menu de aplicaciones 1 -32768 a 32767 0 n/d
18.09 | Entero de solo lectura de menu de aplicaciones 1 -32768 a 32767 0 n/d
18.10 | Entero de sélo lectura de menu de aplicaciones 1 -32768 a 32767 0 n/d
18.11 | Entero de lectura-escritura de menu de aplicaciones 1 -32768 a 32767 0 n/d
18.12 | Entero de lectura-escritura de menu de aplicaciones 1 -32768 a 32767 0 n/d
18.13 | Entero de lectura-escritura de menu de aplicaciones 1 -32768 a 32767 0 n/d
18.14 | Entero de lectura-escritura de menu de aplicaciones 1 -32768 a 32767 0 n/d
18.15 | Entero de lectura-escritura de menu de aplicaciones 1 -32768 a 32767 0 n/d
18.16 | Entero de lectura-escritura de menu de aplicaciones 1 -32768 a 32767 0 n/d
18.17 | Entero de lectura-escritura de menu de aplicaciones 1 -32768 a 32767 0 n/d
18.18 | Entero de lectura-escritura de menu de aplicaciones 1 -32768 a 32767 0 n/d
18.19 | Entero de lectura-escritura de menu de aplicaciones 1 -32768 a 32767 0 n/d
18.20 | Entero de lectura-escritura de menu de aplicaciones 1 -32768 a 32767 0 n/d
18.21 | Entero de lectura-escritura de menu de aplicaciones 1 -32768 a 32767 0 n/d
18.22 | Entero de lectura-escritura de menu de aplicaciones 1 -32768 a 32767 0 n/d
18.23 | Entero de lectura-escritura de menu de aplicaciones 1 -32768 a 32767 0 n/d
18.24 | Entero de lectura-escritura de menu de aplicaciones 1 -32768 a 32767 0 n/d
18.25 | Entero de lectura-escritura de menu de aplicaciones 1 -32768 a 32767 0 n/d
18.26 | Entero de lectura-escritura de menu de aplicaciones 1 -32768 a 32767 0 n/d
18.27 | Entero de lectura-escritura de menu de aplicaciones 1 -32768 a 32767 0 n/d
18.28 | Entero de lectura-escritura de menu de aplicaciones 1 -32768 a 32767 0 n/d
18.29 | Entero de lectura-escritura de menu de aplicaciones 1 -32768 a 32767 0 n/d
18.30 | Entero de lectura-escritura de menu de aplicaciones 1 -32768 a 32767 0 n/d
18.31 | Bit de lectura-escritura de menu de aplicaciones 1 OFF(0) u On(1) OFF(0) n/d
18.32 | Bit de lectura-escritura de menu de aplicaciones 1 OFF(0) u On(1) OFF(0) n/d
18.33 | Bit de lectura-escritura de menu de aplicaciones 1 OFF(0) u On(1) OFF(0) n/d
18.34 | Bit de lectura-escritura de menu de aplicaciones 1 OFF(0) u On(1) OFF(0) n/d
18.35 | Bit de lectura-escritura de menu de aplicaciones 1 OFF(0) u On(1) OFF(0) n/d
18.36 | Bit de lectura-escritura de menu de aplicaciones 1 OFF(0) u On(1) OFF(0) n/d
18.37 | Bit de lectura-escritura de menu de aplicaciones 1 OFF(0) u On(1) OFF(0) n/d
18.38 | Bit de lectura-escritura de menu de aplicaciones 1 OFF(0) u On(1) OFF(0) n/d
18.39 | Bit de lectura-escritura de menu de aplicaciones 1 OFF(0) u On(1) OFF(0) n/d
18.40 | Bit de lectura-escritura de menu de aplicaciones 1 OFF(0) u On(1) OFF(0) n/d
18.41 | Bit de lectura-escritura de menu de aplicaciones 1 OFF(0) u On(1) OFF(0) n/d
18.42 | Bit de lectura-escritura de menu de aplicaciones 1 OFF(0) u On(1) OFF(0) n/d
18.43 | Bit de lectura-escritura de menu de aplicaciones 1 OFF(0) u On(1) OFF(0) n/d
18.44 | Bit de lectura-escritura de menu de aplicaciones 1 OFF(0) u On(1) OFF(0) n/d
18.45 | Bit de lectura-escritura de menu de aplicaciones 1 OFF(0) u On(1) OFF(0) n/d
18.46 | Bit de lectura-escritura de menu de aplicaciones 1 OFF(0) u On(1) OFF(0) n/d
18.47 | Bit de lectura-escritura de menu de aplicaciones 1 OFF(0) u On(1) OFF(0) n/d
18.48 | Bit de lectura-escritura de menu de aplicaciones 1 OFF(0) u On(1) OFF(0) n/d
18.49 | Bit de lectura-escritura de menu de aplicaciones 1 OFF(0) u On(1) OFF(0) n/d
18.50 | Bit de lectura-escritura de menu de aplicaciones 1 OFF(0) u On(1) OFF(0) n/d
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El menu 18 contiene parametros que no afectan al funcionamiento del accionamiento. Se trata de parametros generales destinados a utilizarse con
el bus de campo y en la programacién del accionamiento por el usuario. Los pardmetros de lectura-escritura de este menu se pueden guardar en el

accionamiento.

“ Entero guardado al apagar en menu de aplicaciones 1
L Bit | SP| FI [DE|Txt [VM |[DP |[ND |RA[NC|NV | PT |[US |RW]|BU | PS
Codigo
1 1 1
Rango -32768 a 32767
Por defecto 0
Velocidad de actualizacién | n/d
18.02 a 18.10 Entero de sélo lectura de menu de aplicaciones 1
L Bit | SP| FI [DE|Txt [VM |[DP |[ND |RA[NC|NV | PT |[US |RW]|BU | PS
Caodigo ]
Rango -32768 a 32767
Por defecto 0
Velocidad de actualizaciéon | n/d
18.11 a 18.30 Entero de lectura-escritura de menu de aplicaciones 1
N Bit | SP| FI |[DE|Txt [VM |[DP |[ND | RA|[NC|NV | PT |[US|RW]|BU]|PS
Codigo
1 1
Rango -32768 a 32767
Por defecto 0
Velocidad de actualizaciéon |n/d
18.31 a 18.50 Bit de lectura-escritura de menu de aplicaciones 1
N Bit | SP| FI |[DE|Txt [VM |[DP |[ND | RA|[NC|NV | PT |[US|RW]|BU]|PS
Codigo
1 1 1
Rango OFF(0) u On(1)
Por defecto OFF(0)
Velocidad de actualizacién |n/d
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Introduccion Parf!lr&)e tro Dzz‘:g;‘iﬁg:e Teclado y pantalla Comu;i;ié;ciones CT-”\?A.T_)SbUS ProgrLale:gié)grdel CTSoft Menu 0 m
10.17 Menu 20: menu de aplicaciones 2
Tabla 10-31 Parametros del menu 20: descripciones de una linea
Parametro Rango Por Ajuste Velou'dadf!e
defecto actualizacion

20.00 | No utilizado

20.01 | No utilizado

20.02 | No utilizado

20.03 | No utilizado

20.04 | No utilizado

20.05 | No utilizado

20.06 | No utilizado

20.07 | No utilizado

20.08 | No utilizado

20.09 | No utilizado

20.10 | No utilizado

20.11 | No utilizado

20.12 | No utilizado

20.13 | No utilizado

20.14 | No utilizado

20.15 | No utilizado

20.16 | No utilizado

20.17 | No utilizado

20.18 | No utilizado

20.19 | No utilizado

20.20 | No utilizado

20.21 | Entero largo de lectura-escritura de menu de aplicaciones 2 -231 5 2314 0 n/d
20.22 | Entero largo de lectura-escritura de menu de aplicaciones 2 231532319 0 n/d
20.23 | Entero largo de lectura-escritura de menu de aplicaciones 2 231 52311 0 n/d
20.23 | Entero largo de lectura-escritura de menu de aplicaciones 2 231 52311 0 n/d
20.24 | Entero largo de lectura-escritura de menu de aplicaciones 2 231 32314 0 n/d
20.25 | Entero largo de lectura-escritura de menu de aplicaciones 2 2231 5 2314 0 n/d
20.26 | Entero largo de lectura-escritura de menu de aplicaciones 2 231 52311 0 n/d
20.26 | Entero largo de lectura-escritura de menu de aplicaciones 2 231 52311 0 n/d
20.27 | Entero largo de lectura-escritura de menu de aplicaciones 2 231 542311 0 n/d
20.28 | Entero largo de lectura-escritura de menu de aplicaciones 2 231 32314 0 n/d
20.29 | Entero largo de lectura-escritura de menu de aplicaciones 2 23132314 0 n/d
20.30 | Entero largo de lectura-escritura de menu de aplicaciones 2 -231 5 2314 0 n/d

El menu 20 contiene parametros que no afectan al funcionamiento del accionamiento. Se trata de parametros generales que sélo se utilizan con el
bus de campo y en la programacién del accionamiento por el usuario. Los parametros de lectura-escritura de este menu no se pueden guardar en el
accionamiento.

pOKVEWI W Parametros no utilizados

20.21 a 20.30 Entero largo de lectura-escritura de menu de aplicaciones 2
L Bit | SP| FI [DE|Txt [VM |[DP |[ND | RA|[NC|NV | PT |[US |RW]|BU | PS
Codigo
1 1
Rango 231 3 2811
Por defecto 0
Velocidad de actualizacién [ n/d
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Introduccion Paf?()e fro D;ejz(;al'rir‘:]ﬂ?rgsde Teclado y pantalla Comu;;iie;ciones CT_"\RA.?SbUS ProgrLaleggié)grdel CTSoft Menu 0
10.18 Menu 21: plano del motor auxiliar
Tabla 10-32 Parametros del menu 21: descripciones de una linea
Parametro Rango Por defecto Ajuste Velocl.d ad.cile
actualizacion
21.01 | Velocidad maxima f-ijada del motor 2 0,0 a550,0 Hz 50(EUR), 60(USA) B
21.02 | Velocidad minima fijada del motor 2 0,0 aPr1.06 0,0 B
. A1.A2(0), A1.Pr(1), A2.Pr(2),
21.03 | Selector de referencia del motor 2 Pr(3), PAJ(4), Prc(5) A1.A2(0) 5ms
21.04 | Rampa de aceleracion del motor 2 0,0 a 3200,0 s/100 Hz 5,0 5ms
21.05 | Rampa de deceleracion del motor 2 0,0 a 3200,0 s/100 Hz 10,0 5ms
21.06 | Frecuencia nominal del motor 2 0,0 a550,0 Hz 50,0(EUR), 60,0(USA) B
21.07 | Intensidad nominal del motor 2 0a INTENSIDAD_ Integilgii?\;;:zlnrzl o B
’ NOMINAL_MAX A
{Pr11.32}
21.08 | rpm nominal del motor 2 con carga 0 a 9999 rpm 1500(EUR), 1800(USA) B
Accionamiento de
. . 0 a AJUSTE_TENSION_CA .200 V:.230
21.09 | Tensién nominal del motor 2 M_AX Vv - = Accionamiento de 128 ms
400 V: 400(EUR)
460(USA)
21.10 | Factor de potencia del motor 2 0,00 a 1,00 0,85 B
21.11 | Numero de polos del motor 2 Auto(0), 2P§31P),(;1)P(2), 6P(3). Auto(0) B
21.12 | Resistencia del estator del motor 2 0,00 a 65,000 Q 0,00 B
21.13 | Compensacion de tensiéon del motor 2 0,0a250V 0,0 B
21.14 | Inductancia transitoria del motor 2 (cLg) 0,00 a 320,00 mH 0,00 B
21.15 | Motor 2 activo OFF(0) a On(1) OFF(0) B
21.16 | Constante de tiempo térmica del motor 2 0a250 89 B
21.17 | No utilizado
21.18 | No utilizado
21.19 | No utilizado
21.20 | No utilizado
21.21 | No utilizado
21.22 | No utilizado
21.23 | No utilizado
21.24 | No utilizado
21.25 | No utilizado
21.26 | No utilizado
21.27 | No utilizado
21.28 | No utilizado
- . . S 0 a LIMITE_INTENSIDAD_MAX_
21.29 | Limite de intensidad simétrica del motor 2 MOTOR2% 165,0 B
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.. | Pardmetro Descripcion de Comunicaciones | CT-Modbus Programacion del . Descripcion de
Introduccion x.00 parametros Teclado y pantalla serie RTU gLC ladder CTSoft | Menu 0 m
“ Velocidad maxima fijada del motor 2
L Bit [SP| FI |[DE|Txt [VM|DP [ND|[RA|[NC|NV | PT|US|RW|BU/|PS
Caodigo
1 1 1 1

Rango 0,0 a 550,0 Hz

EUR: 50,0
Por defecto USA: 60.0
Parametro de primer motor |Pr 1.06

Velocidad de actualizaciéon

Nivel de referencia

Este parametro establece un limite simétrico en ambas direcciones de rotacion.

Define la referencia de frecuencia maxima absoluta del accionamiento. La compensacién de deslizamiento y el limite de intensidad pueden hacer
que la frecuencia del motor aumente aun mas.

“ Velocidad minima fijada del motor 2

L Bit | SP| FI [DE|Txt [VM |[DP |[ND | RA|[NC|NV | PT |[US |RW]|BU | PS
Codigo
1 1 1 1 1
Rango 0,0 a 550,0 Hz
Por defecto 0,0
Parametro de primer motor |Pr1.07

Velocidad de actualizaciéon

Nivel de referenci

ia

Se utiliza en el modo unipolar para definir la velocidad minima fijada del accionamiento. Se puede anular si el parametro de bloqueo de la velocidad
maxima fijada Pr 21.01 se ajusta por debajo de Pr 21.02. Inactivo durante la marcha lenta.

21.03 Selector de referencia del motor 2

N Bit | SP| FI |[DE|Txt [VM |[DP |[ND | RA|[NC|NV|PT|[US|RW|BU]|PS
Codigo
1 1 1 1
Rango A1.A2(0), A1.Pr(1), A2.Pr(2), Pr(3), PAd(4), Prc(5)
Por defecto A1.A2(0)
Parametro de primer motor |Pr1.14
Velocidad de actualizacién |5 ms

NOTA

Cuando se selecciona el motor 2 (Pr 11.45 = On), la referencia de velocidad se debe ajustar correctamente mediante el parametro Pr 21.03.

0: A1.A2 Referencia analégica 1 6 2 seleccionada por entrada de terminal
1: A1.Pr Referencia analdgica 1 (corriente) 6 3 velocidades prefijadas seleccionadas por entrada de terminal
2: A2.Pr Referencia analdgica 1 (tension) 6 3 velocidades prefijadas seleccionadas por entrada de terminal
3: Pr 4 velocidades prefijadas seleccionadas por entrada de terminal
4: PAd Referencia de teclado seleccionada
5: Prc Referencia de precision seleccionada
Con valores por defecto para Europa (EUR)
Destin Destin
Pr21.03 Ter:1isr:anB4 Ter:'n?rtlaloB7 Pr1.49
A1.A2(0) Pr 6.29 Pr1.41 Seleccionado ppr entrada
de terminal
A1.Pr(1) Pr1.45 Pr1.46 1
A2.Pr(2) Pr1.45 Pr1.46 2
Pr(3) Pr1.45 Pr1.46 3
PAd(4) 4
Prc(5) 5
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Mena 21 Introduccion Parametro Descrlp(:lon de Teclado y pantalla Comunlc_a\uones CT-Modbus Programacion del cTSoft | Menao ’Descrlpmon de
x.00 parametros serie RTU PLC ladder parametros avanzados

Con valores por defecto para EE.UU. (USA)

Pr1.14 Te?;?::IOBG Te?r:?::IoB7 Pr1.49
A1.A2(0) Pr 6.31 Pr1.41 Se'ecc'ggig‘r’nf’i‘;;f”"ada
A1.Pr(1) Pr1.45 Pr 1.46 1
A2.Pr(2) Pr1.45 Pr1.46 2

Pr(3) Pr1.45 Pr 1.46 3

PAd(4) 7

Prc(5) 5

Cuando este parametro se ajusta en 0, la referencia seleccionada depende del estado de los parametros de bits Pr 1.41 a Pr 1.44. Estos bits van a
estar controlados por entradas digitales para que sea posible seleccionar esas referencias mediante control externo. Cuando se ajusta cualquiera de
los bits, se selecciona la referencia apropiada (indicada por Pr 1.49). Si se ajusta mas de un bit, se concede prioridad al de numeracién mas alta.
En los modos 1y 2 se selecciona una velocidad prefijada en lugar de la tensién o la intensidad cuando la referencia prefijada elegida es una
velocidad prefijada distinta de la velocidad prefijada 1. Esto ofrece al usuario la posibilidad de elegir entre la intensidad, o la tensién, y 3 referencias
prefijadas con dos entradas digitales solamente.

Pr1.41 Pr 1.42 Pr1.43 Pr1.44 Referencia seleccionada Pr1.49
0 0 0 0 Referencia analdgica 1 (A1) 1
1 0 0 0 Referencia analogica 2 (A2) 2
X 1 0 0 Referencia prefijada (Pr) 3
X X 1 0 Referencia de teclado (PAd) 4
X X X 1 Referencia de precision (Prc) 5

Referencia de teclado
Si la referencia de teclado esta seleccionada, el secuenciador del accionamiento se controla directamente con las teclas del teclado y el parametro
de referencia de teclado (Pr 1.17) se selecciona. Los bits de secuencia, Pr 6.30 a Pr 6.34, no producen efecto y la velocidad lenta se desactiva.

NOTA

El teclado del accionamiento no dispone de botdn de avance/retroceso. Cuando necesite el avance/retroceso en el modo de teclado, consulte la
forma de configurarlo en Pr 11.27.

Para usuarios actuales del Commander SE:
En el Commander SE, Pr 21.03 (Pr 1.14) se corresponde con Pr 05.
En el Commander SK, Pr 11.27 corresponde a Pr 05.

Si se utiliza Pr 05 o Pr 11.27 en una configuracion del sistema determinada y luego se usa Pr 21.03 (Pr 1.14) para cambiar esta configuracion,
aunque se mantengan los mismos valores de Pr 05 y Pr 21.03 (Pr 1.14), el valor mostrado que refleja la configuracién de Pr 05 (Al.AV, AV.Pr etc.)
no cambiara al ajuste de Pr 21.03 (Pr 1.14).

Rampa de aceleraciéon del motor 2

. Bit [SP| FI |[DE|Txt[VM|DP [ND|[RA|[NC|NV|PT|US|RW|BU]|PS
Codigo
1 1 1 1
Rango 0 a 3200,0 s/100 Hz
Por defecto 5,0

Parametro de primer motor |Pr 2.11

Velocidad de actualizacion |5 ms

Define la rampa de aceleracion del motor 2.
Se puede expresar en s/10 Hz o s/1000 Hz. Consulte Pr 2.39 en la pagina 53 para obtener informacion detallada.

Rampa de deceleraciéon del motor 2

L Bit [SP| FI [DE|Txt [VM|DP [ND|[RA|[NC|NV|PT|US|RW|BU]|PS
Codigo
1 1 1 1
Rango 0 a 3200,0 s/100 Hz
Por defecto 10,0

Parametro de primer motor |Pr2.21

Velocidad de actualizacion |5 ms

Define la rampa de deceleracion del motor 2.
Se puede expresar en s/10 Hz, s/100 Hz o s/1000 Hz. Consulte Pr 2.21 en la pagina 52 para obtener informacion detallada.
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N Bit [SP| FI |[DE|Txt [VM|DP [ND|[RA|[NC|NV | PT|US|RW|BU/|PS
Caodigo
1 1 1 1
Rango 0,0 a 550,0 Hz
Por defecto EUR: 50,0, USA: 60,0

Parametro de primer motor | Pr 5.06

Velocidad de actualizacion | Nivel de referencia

Los parametros de frecuencia nominal y tensién nominal del motor (Pr 21.09) permiten definir la caracteristica de tensién a frecuencia aplicada al
accionamiento (consulte Pr 21.09). Si se combina con el valor rpm del motor a plena carga, la frecuencia nominal también permite calcular el
deslizamiento nominal para la compensacién de deslizamiento (consulte Pr 21.08 en la pagina 191).

21.07 Intensidad nominal del motor 2

L. Bit [SP| FI [DE|Txt[VM|[DP [ND|RA|NC|NV|PT |US|RW|BU|PS
Codigo
1 2 1 1 1 1
Rango 0 a Intensidad_nominal_max A
Por defecto Intensidad nominal de accionamiento (Pr 11.32)

Parametro de primer motor |Pr 5.07

Velocidad de actualizacion | Nivel de referencia

La intensidad nominal del motor se debe ajustar en el valor de intensidad nominal indicado en la placa de datos de la maquina.
Este valor se utiliza en lo siguiente:

» Limite de intensidad (consulte Pr 21.29 en la pagina 195)

« Sistema de proteccion del motor (consulte Pr 21.16 en la pagina 194)

» Compensacion de deslizamiento (consulte Pr 21.08)

» Control de tension en modo vectorial (consulte Pr 21.09)

« Control de V/f dinamica (consulte Pr 5.13 en la pagina 77)

“ RPM nominal del motor 2 a plena carga

. Bit [SP| FI |[DE|Txt [VM|DP [ND|[RA|[NC|NV|PT|US|RW|BU]|PS
Cédigo

1 1 1
Rango 0a 9999
Por defecto EUR: 1500, USA: 1800

Parametro de primer motor | Pr 5.08

Velocidad de actualizacion | Nivel de referencia

El parametro de rpm nominal a plena carga y la frecuencia nominal del motor, junto con el nimero de polos del motor, permiten calcular el
deslizamiento nominal de las maquinas de induccién en Hz.

Comp. nominal = Frequencia nominal — (Num. de parejas de polos x RPM Motor a plena carga/60) = Pr 21.06 - [(Pr 21.11/2) x (Pr 21.08/60)]

El deslizamiento nominal se emplea en la ecuacién siguiente para calcular el ajuste de frecuencia necesario para compensar el deslizamiento:

Compensacion de deslizamiento = Compensacion nominal x Corriente activa/Corriente activa nominal

Cuando se requiere compensacion de deslizamiento, es preciso ajustar Pr 5.27 en On(1) y este parametro en el valor de la placa de datos,

que deberia corresponder a las revoluciones por minuto correctas de una maquina con elevada temperatura.

Como el valor de la placa de datos podria ser inexacto, es posible que tenga que ajustarse durante la puesta en servicio del accionamiento.

La compensacién de deslizamiento es eficaz con velocidades inferiores a la nominal y dentro de la regién de debilitamiento de campo.
Normalmente se utiliza para corregir la velocidad del motor e impedir que la velocidad varie con la carga. Las revoluciones por minuto con carga
nominal pueden definirse en un valor mas alto que la velocidad sincrona para provocar un descenso de velocidad intencionado, que podria contribuir
a distribuir la carga entre los motores mecanicos acoplados.

NOTA

Si Pr 21.08 se ajusta en 0 o en la velocidad sincrona, la compensacion de deslizamiento se desactiva.

Si la velocidad del motor a plena carga es superior a 9999 rpm, hay que desactivar la compensacion de deslizamiento. Esto se debe a que no
es posible introducir valores superiores a 9999 en Pr 21.08.
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N Bit | SP| FI |[DE|Txt [VM |[DP |[ND |RA|[NC|NV | PT [US|RW]|BU|PS
Codigo

1 1 1 1 1
Rango 0 a AJUSTE_TENSION_CA MAXV

Accionamiento de 200 V nominal: 230 V
Accionamiento de 400 V nominal: EUR: 400 V, USA: 460 V

Parametro de primer motor |Pr 5.09

Por defecto

Velocidad de actualizacion ]| 128 ms

La tensién nominal, usada con la frecuencia nominal del motor (Pr 21.06), permite definir la caracteristica de tension/frecuencia aplicada al motor.
Para definir la caracteristica tensién/frecuencia del accionamiento se emplean los métodos seleccionados mediante Pr 5.14.

Modo vectorial de bucle abierto: Ur S, Ur A, Uro Ur

Se utiliza una caracteristica lineal de 0 Hz a la frecuencia nominal, seguida de una tension constante por encima de la frecuencia nominal. Cuando el
accionamiento funciona entre las frecuencias nominales 50 y 4, se aplica compensacion vectorial completa basada en la resistencia del estator (Rs).
Sin embargo, al activar el accionamiento se produce un intervalo de 0,5 segundos durante el cual sélo se aplica la compensacion vectorial parcial
para permitir el aumento de la tension en la maquina. Cuando el accionamiento funciona entre las frecuencias nominales 4 y 2, la compensacion Rs
se reduce gradualmente a cero conforme aumenta la frecuencia. Para que los modos vectoriales funcionen correctamente es preciso ajustar de
forma adecuada la resistencia del estator (Pr 21.12), el factor de potencia del motor (Pr 21.10) y la compensacion de tensién (Pr 21.13).

Modo de aumento fijo: Fd

Se utiliza una caracteristica lineal de 0 Hz a la frecuencia nominal, seguida de una tensioén constante por encima de la frecuencia nominal. Se aplica
un aumento de tension a baja frecuencia segun el valor definido en Pr 5.15, como se muestra.

Tension Caracteristicas de tension de salida

de salida 4

Pr 21.09

Pr21.09/2

Aumento de
tension Pr 5.15

»
»

Pr21.06/2 Pr21.06 Frecuencia
de salida

Modo de tension cuadratica: SrE

Se utiliza una caracteristica de tension cuadratica de 0 Hz a la frecuencia nominal, seguida de una tension constante por encima de la frecuencia
nominal. El aumento de tension a baja frecuencia produce un incremento en el punto inicial de la caracteristica de tension cuadratica segun se
muestra a continuacion.

Pr21.09 - - - oo oo

Pr 5.15 + [(frec./Pr 21.06)’ x (Pr 21.09 - Pr 5.15)]

Pr 5.15 T

Pr 21.06
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“ Factor de potencia del motor 2

Codigo Bit | SP| FI |[DE|Txt [VM |[DP |[ND|RA|[NC|NV|PT |[US|RW|BU]|PS

2 1 1 1

Rango 0,00 a 1,00

Por defecto 0,85

Parametro de primer motor |Pr 5.10

Velocidad de actualizacién | Nivel de referencia

El factor de potencia corresponde al auténtico factor de potencia del motor; es decir, el angulo entre la tension y la intensidad del motor. Junto con la
intensidad nominal del motor (Pr 21.07), el factor de potencia permite calcular los valores nominales de corriente activa y magnetizante del motor.
La corriente activa nominal sirve principalmente para controlar el accionamiento y la corriente magnetizante se aplica en la compensacién Rs de
modo vectorial, de ahi la importancia de configurar este parametro correctamente.

NOTA

Pr 21.10 se debe ajustar en el factor de potencia del motor antes de realizar un autoajuste.

Numero de polos del motor 2

L Bit [ SP| FI [DE | Txt [VM | DP |[ND|RA|NC|NV|PT |US|RW|BU|PS
Codigo
1 1 1 1
Rango Auto(0), 2P(1), 4P(2), 6P(3), 8P(4)
Por defecto Auto(0)
Parametro de primer motor | Pr 5.11

Velocidad de actualizacion

Nivel de referencia

Polos por texto
(valor en pantalla)

Parejas de polos

(valor de comunicaciones

serie)
Auto 0
2P 1
4P 2
6P 3
8P 4

Este parametro sirve para calcular la velocidad del motor y permite aplicar la compensacion de deslizamiento adecuada. Cuando se seleccione auto,
el numero de polos del motor se calcula automaticamente a partir de la frecuencia nominal (Pr 21.06) y del valor rpom nominal con carga (Pr 21.08).

El nimero de polos resulta de multiplicar 120 por el valor de rpm/frecuencia nominal y redondearlo al nimero par mas préximo.

“ Resistencia del estator del motor 2

Codigo

Bit | SP | FI | DE

Txt

VM

DP | ND

RA | NC | NV

PT

us

RW|BU | PS

3

Rango

0,000 a 65,000 ©

Por defecto

0,000

Parametro de primer motor

Pr5.17

Velocidad de actualizacion

Nivel de referencia

Este parametro contiene la resistencia del estator de la maquina correspondiente al funcionamiento en el modo vectorial de bucle abierto.

Cuando el accionamiento no puede alcanzar los niveles de intensidad necesarios para medir la resistencia del estator durante el autoajuste (es decir,
no hay ningun motor conectado al accionamiento), se produce una desconexion rS y el valor de Pr 21.12 no varia. Si se alcanzan los niveles de
intensidad requeridos pero la resistencia calculada supera el valor maximo permitido en un accionamiento de tamafo determinado, se produce una

desconexioén rS y Pr 21.12 incluye el valor maximo permitido.

“ Compensacion de tension del motor 2

L. Bit [SP| FI |[DE|Txt [VM|DP [ND|[RA|[NC|NV|PT|US|RW|BU]|PS
Codigo
1 1 1 1 1
Rango 0,0a250V
Por defecto 0,0
Parametro de primer motor |Pr 5.23
Velocidad de actualizacion | Nivel de referencia

Dados los efectos que produce en el conjunto convertidor-motor, es preciso compensar la tensién antes de aplicar flujos de corriente. Para garantizar un
rendimiento 6ptimo a baja frecuencia con tensién reducida en los terminales de la maquina, es preciso tener en cuenta la compensacién de tension.
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El valor mostrado en Pr 21.13 es la compensacion expresada en voltios rms linea a linea. Como la medicidn de esta tension presenta dificultades, se
debe utilizar el procedimiento de medicién automatica (consulte Pr 5.14 en la pagina 78).

“ Inductancia transitoria del motor 2 (cLg)

L Bit [SP| FI [DE|Txt [VM|DP [ND|[RA|[NC|NV|PT|US|RW|BU]|PS
Codigo
2 1 1 1
Rango 0,00 a 320,00 mH
Por defecto 0,00

Parametro de primer motor |Pr 5.24

Velocidad de actualizacion | Nivel de referencia

En el diagrama siguiente, la inductancia transitoria se define como sigue:
obs =L+ (Lol /(L2 + L)

4 Ry }—{ L jwlo

jwlm Ro/s

Circuito equivalente de un motor de
induccion (por fase) en estado estable

La inductancia transitoria se obtiene a partir de los parametros normalmente asociados al circuito equivalente del motor para analizar los transitorios,
es decir, Lg = L4 + L, L, = Ly + L, mediante el célculo siguiente:

ols =L - (Lm?/Ly)

La inductancia transitoria se considera una variable intermedia que interviene en el calculo del factor de potencia.

. Bit [SP| FI |[DE|Txt[VM|DP [ND|[RA|[NC|NV|PT|US|RW|BU]|PS
Codigo
1 1 1 1
Rango OFF(0) u On(1)
Por defecto OFF(0)
Velocidad de actualizacion | Nivel de referencia

Cuando este parametro se ajusta en On(1), el mapa del motor auxiliar (2) esta activo.

Este parametro se puede programar en una salida digital con el fin de enviar una sefial de cierre del contactor del motor auxiliar a un circuito externo
cuando se activa el mapa del motor 2.

“ Constante de tiempo térmica del motor 2

L. Bit [SP| FI [DE|Txt [VM|[DP [ND|RA|NC|NV|PT |[US|RW|BU|PS
Caodigo

1 1 1
Rango 0a250s
Por defecto 89

Parametro de primer motor |Pr4.15

Velocidad de actualizacion | Nivel de referencia

Pr 21.16 se utiliza con Pr 4.16 y Pr 4.25. Aunque los modos de proteccion del motor 1 configurados en Pr 4.16 y Pr 4.25 se aplican al motor 2,
la constante de tiempo térmica del motor auxiliar se define en Pr 21.16.

Consulte Pr 4.16 en la pagina 67 y Pr 4.25 en la pagina 70 para obtener informacién detallada.

21.17 a 21.28 Parametros no utilizados I
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“ Limite de intensidad simétrica del motor 2

L Bit [SP| FI |[DE|Txt [VM|DP [ND|[RA|[NC|NV | PT|US|RW|BU/|PS
Caodigo
1 1 1 1 1 1
Rango 0 a Limite_intensidad_max_motor2 %
Por defecto 165,0

Parametro de primer motor |Pr 4.07

Velocidad de actualizacion | Nivel de referencia

Este parametro define el limite de intensidad como porcentaje de la corriente activa nominal. Cuando la intensidad nominal del motor se ajusta por
debajo de la intensidad nominal del accionamiento, el valor maximo de este pardametro aumenta para permitir sobrecargas mayores.

Por tanto, si la intensidad nominal del motor se ajusta en un valor menor que la intensidad nominal del accionamiento, existe la posibilidad de
establecer un limite de intensidad de mas del 165%. Se aplica un limite de intensidad maximo absoluto del 999,9%.

En el modo de control de frecuencia (Pr 4.11 = OFF), la frecuencia de salida del accionamiento se modifica cuando es necesario para mantener la
corriente activa dentro de los limites de intensidad, como se muestra:

Rampa Referencia
P —>®—> posterior a rampa
Limite de
intensidad |79
activo 1 0
Limite de +
corriente P Pr4.13
activa h | Pr4.14
Corriente
activa

El limite de la corriente activa se compara con la corriente activa y, si supera el limite, el valor de error se transfiere al controlador Pl para obtener un
componente de frecuencia, que sirve para modificar la salida de rampa. La direccion de la modificacién tiene por objeto reducir a cero la frecuencia
si la corriente activa es como motor, 0 aumentar la frecuencia al maximo si la corriente es de regeneracion. Como la rampa sigue aplicandose incluso
cuando el limite de intensidad esta activo, se necesitan valores de ganancia proporcional e integral (Pr 4.13 y Pr 4.14) lo bastante altos para
contrarrestar los efectos de la rampa. Consulte el método de ajuste de las ganancias en Pr 4.13 y Pr 4.14 en la pagina 66.

En el modo de control de par, la demanda de corriente esta limitada por el limite de corriente activa. Para obtener informacion sobre el
funcionamiento de este modo, consulte Pr 4.11 en la pagina 65.
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