Convertidor de frecuencia serie HV 10
Manual de usuario

HNC eléctrico limitado
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I. Indicadores técnicos y especificaciones de los productos

Categorias HV10 Descripcion

Trifasico (serie G3/G4) 380V 480V, 50/60HZ
Monofaésico y trifasico (G 1/(serie 32) 220 V: 50/60 HZ

Hz Trifasico (serie G3): CA 380-440 (-15%~+10%)
Trifasico (serie G4 ) : (G4 series) : AC 460~480 (-15%~+10%)
MONOFASICOS Y TRIFASICOS (SERIES G1/G2) : AC220V+15%

VOLTAJE SERIE G1/G2 ; 0--220V, serie G3; 0--440V  , serie G4; 0--480 V

CARACTERISTICAS FRECUENCIA 0~999.9HZ

DE SALIDA CAPACIDAD

110% largo plazo ; 150% 1 minuto ; 180% 5 segundos
DE SOBRECARGA

AJUSTES EN Entrada analdgica: 0.1% de la salida maxima en frecuencia

RESOLUCION
Ajustes digitales: 0.1HZ
DE FRECUENCIA
PRECISION DE Entrada analdgica: dentro del 0.2% de la frecuencia de salida maxima

FRECUENCIA Entrada digital: dentro del 0,01% de la salida de frecuencia

1-curva caracteristica de par lineal

CONTROL DE -
2-cuadrada respecto a la curva de caracteristicas de par,
VOLTAJE/FRECUENCIA
3-curva VIF configurada por el usuario
CARACTERISTICAS 0 - 30% de la ratio de salida
DE CONTROL AUMENTO DE Automatico: Lifiing automatico: determina automéaticamente el par
TORSION de refuerzo de acuerdo con la corriente de salida y parametros del

motor

Ya sea en aceleracion, desaceleracién o funcionamiento estable, el
LIMITACION DE estator

CORRIENTE Y del motor la corriente y el voltaje se pueden detectar automdaticamente,
VOLTAJE lo que se puede suprimir dentro del rango permitido de acuerdo con el
AUTOMATICO algoritmo Unico para minimizar la posibilidad de disparo por falla del

sistema

El control de velocidad multietapa programable de 7 etapas y los
multiples modos

de operacion son opcionales.

Controlador PID incorporado (frecuencia preestablecida).
Funcidn de comunicacion RS485 de configuracion estandar,
Se pueden seleccionar multiples protocolos de comunicacion,

con funcidén de control sincrono de enlace

Entrada analdgica 0-10V, 0-20 mA Escalables




Configuracion del panel de operacion, configuracion de la interfaz
RS485, configuracion del

terminal UP/DW y También se pueden realizar varios ajustes
combinados con entrada analdgica.

1 salida OCy 1 salida de relé (TA,TC), con hasta 17 funciones

1 AO, el rango de salida se puede configurar de manera flexible entre 0
~ 20mAo0 ~ 10V,

que puede realizar la salida, como la frecuencia establecida y la
frecuencia de salida, etc.

Segun las necesidades, se pueden seleccionar tres modos:
estabilizacién de voltaje dinamico, estabilizacion de voltaje estatico

y estabilizacidn sin voltaje, para obtener el efecto de operacién mas
estable

0.1S -- 999.9 minutos

Frenado mediante absorcién de energia: La energia diferencial de
frenado

se almacena en los condensadores y se disipa en una resistencia

Freno DC: frecuencia de inicio del frenado de CC durante la parada:
0,00 ~ [00,05] frecuencia limite superior

Tiempo de frenado: 0,0 ~ 30,0s; Corriente de frenado: 0,0 % ~ 50,0

%

de la tensiéon nominal del motor

La frecuencia del troceado es variable desde 2 a 20 KHZ para minimizar

el ruido eléctrico

Integra un contador interno

Configuracion de frecuencia de limite superior e inferior, operacién de
salto de frecuencia,

limite de operacidn inversa, deslizamiento compensacion de
frecuencia, comunicacion RS485,
control de incremento y decremento de frecuencia, fallo operaciéon de

recuperacion automatica, etc.

Frecuencia de salida, corriente de salida, voltaje de salida, velocidad del
motor,

Estado en Run ) ) ) ) »
frecuencia establecida, temperatura del médulo, Configuracién de PID,

retroalimentacion de PID, entrada y salida analdgica, etc.

Pantalla

Registre una serie de parametros operativos, como la frecuencia de
. salida, la frecuencia establecida,

Contenido de alarmas ) ) ) ) )
la corriente de salida, voltaje de salida, voltaje de CCy temperatura del

modulo durante la Ultima falla

Temperatura de -10°C ~ +40°C (Cuando el ambiente supere la temperatura de 40°C
Ambiente

ambiente ~ 50debera reducirla )
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humedad de

ambiente 5% ~ 95% HR, sin condensacién de agua
condiciones del Interior (sin luz solar directa, corrosidn, gas inflamable, neblina de
ambiente aceite, polvo, etc.)

iitud Derrateo para uso por encima de 1000 metros, cada 1000 metros hasta
altitu

un 10% de reduccién

IP20

Estructura . -
Ventilacion forzada con ventilador

1.2 Descripcion del modelo

1.2.1 Regla de denominacion

HVI0O- R75G3

‘ Serie de ‘ 4—' No. Voltaje

1-1 Monofasico 11 0V
No. | Adaptaci 1-2 Fase Unica 22 OV
$ 40 0.4 2 Tres fases 220V
R75 | 0.75kW | —> 3 Tres fases 380V
1 R5 1 .5kW
2R 2,2 No. Tipo de inversor
004 4,0 —» GRA tipo general
5R 5,5 PAG Tipo de bomba de

1.2.2 Placa de identificacion

. —— CE

Model —> " “0‘ HV10-004G3
Power —P1 POWER: 4KW

Input —» INPUT:  3PHAC 380V 50Hz/60Hz

Output —»| OUTPUT: 3PHAC 0~380V 8.5A 0~500Hz
(R RRT T CEERE T R

SN —Pp SN:

k HNC Electric Limited j

1.3 Datos nominales

Capacidad de la fuente

Corriente de entrada motor adaptativo _
Modelo de alimentacion Corriente de salida (A)
(A) (kW cv )
(KVA)
Monofasico: CA220 V (-15 %) ~ 230V (+10 %), 50/60 Hz
HV10-R40G1-2 1.7 6.5 25 0.4 0.5
HV10-R75G1-2 3.0 11.0 4.2 0.75 1
HV10-1R5G1-2 4.8 18.0 8.0 1.5 2
HV10-2R2G1-2 71 27,0 10.0 22 3

Trifasico: CA 220 V (-15 %) ~ 230V (+10 %), 50/60 Hz

HV10-R40G2 1 27 25 0.4 0.5




HV10-R75G2 1.5 4.9 4.2 0.75 1
HV10-1R5G2 3.0 9.0 8.0 1.5 2
HV10-2R2G2 4.0 15.0 10.0 22 3
HV10-004G2 6.0 20.0 16.0 4.0 5
Trifasico: CA380 V (-15 %) ~ 440V (+10 %), 50/60 Hz
HV10-R75G3 1.5 45 2.5 0.75 1
HV10-1R5G3 3.0 55 4.2 1.5 2
HV10-2R2G3 4.0 6.5 5.0 22 3
HV10-004G3 5.9 11.0 8.5 4.0 5
HV10-5R5G3 7.0 16.0 13.0 55 7
1.4 Periféricos
Cable del circuito Cable del circuito
principal del lado Llave de principal del lado Cable de circuito de
MCCB contactor
Modelo de entrada torsion de salida control recomendado
(Un) (Un)
recomendadaaao (N-m) recomendado (mm2) mm2
(mm2) (mm2)
HV10-R40G1-2 10 9 0.75 0.87 0.75 0.5
HV10-R75G1-2 16 12 1.5 0.87 0.75 0.5
HV10-1R5G1-2 32 25 25 0.87 1.5 0.5
HV10-2R2G1-2 40 32 4.0 0.87 25 0.5
HV10-R40G2 10 9 0.75 0.87 0.75 0.5
HV10-R75G2 10 12 1.5 0.87 1.5 0.5
HV10-1R5G2 25 16 25 0.87 25 0.5
HV10-2R2G2 32 25 25 0.87 25 0.5
HV10-004G2 32 32 4.0 0.87 4.0 0.5
HV10-R75G3 10 9 0.75 0.87 0.75 0.5
HV10-1R5G3 10 9 1.5 0.87 0.75 0.5
HV10-2R2G3 10 9 25 0.87 1.5 0.5
HV10-004G3 16 12 4.0 0.87 25 0.5
HV10-5R5G3 25 16 4.0 0.87 4.0 0.5




ll. Instalacion y cableado del inversor

2.1 Asuntos que requieren atencion para la instalacion

A-Peligro

1.

Antes de realizar el cableado, confirme que se ha cortado la fuente de alimentacion de entrada.
Peligro de descarga eléctrica e incendio.
Pregunte a los profesionales de la ingenieria eléctrica por las operaciones de cableado.
Peligro de descarga eléctrica e incendio.
El terminal de puesta a tierra debe estar conectado a tierra de forma fiable.
Peligro de descarga eléctrica e incendio.
Después de conectar el terminal de parada de emergencia, verifique si su accion es efectiva.
Hay peligro de lesiones. (la responsabilidad del cableado correra a cargo del usuario)
No toque el terminal de salida directamente. El terminal de salida del convertidor de frecuencia esta directamente conectado con
el motor. No cortocircuite los terminales de salida.
Peligro de descarga eléctrica y cortocircuito.
Antes de encender, asegurese de instalar la cubierta del terminal. Al retirar la cubierta, siempre desconecte primero la fuente de
alimentacion.
iExiste peligro de descarga eléctrica!
Corte el suministro de energia y espere de 5 a 8 minutos para que la energia restante en la maquina se descargue basicamente
antes de realizar la inspeccion y el mantenimiento.
Peligro de tension residual en el condensador electrolitico.
No realice tareas de inspeccion y mantenimiento para técnicos no profesionales.

iExiste peligro de descarga eléctrica!

A Atencion

Confirme si el voltaje de la fuente de alimentacion de la linea entrante es consistente con el voltaje de entrada nominal del

convertidor de frecuencia.

Existe peligro de lesiones y de incendio.

Conecte la resistencia de frenado o la unidad de frenado de acuerdo con el diagrama de cableado.

Peligro de incendio.

Lo mejor es utilizar un destornillador y una llave con el par especificado para sujetar los terminales.

Peligro de incendio.

No conecte el cable de alimentacion de entrada a los terminales de salida U, Vy W.

La tension aplicada al terminal de salida provocara dafios internos en el convertidor de frecuencia.

No retire la cubierta del panel frontal, solo se debe quitar la cubierta del terminal al realizar el cableado.

Puede causar dafios internos al inversor.




2.2 Dibujo del contorno

a. Dimensiones generales de la base del teclado.

D
“ W > D1 “ Wi >
4 [ A =\ . [2¢ ] ] ] "-'.l']mi
\ i | b ]
H1 ; %
H
) ¥ 1
L
Lado derecho Cara lateral parte tresera
Tamaio de apertura de la base del teclado grosor del teclado
w W1 H H1 H2 D D1
105 mm 100 mm 83 mm 59,5 mm 59,5 mm 19,54 mm 14,64 mm




b. Dimensiones generales de toda la maquina.

i =1=,ﬁ\=

= 0O @

remRSTUVHNG

Hl

Voltaje Esquema de construccion y dimensiones de instalacién (mm) Peso

M odelo

nivel w H1 D w1 H2 Orificio de montaje (d) (kg)

HV10-R40G1-1

HV10-R75G1- 1
1PH 1 20V

HV10-1R5G1-1

HV10-2R2G1- 1

HV10-R40G1-2

HV10-R75G1-2

1PH 2 20V
HV10-1R5G1-2

HV10-2R2G1-2

60 160 134 78 170 4 0.9
HV10-R40G2

HV10-R75G2
3PH 220V

HV10-1R5G2

HV10-2G2G2

HV10-R40G3

HV10-R75G3

HV10-1R5G3

3PH 380V /460V
HV10-2R2G3

HV10-004G3

78 200 152 95 212 4 1.3
HV10-5R5G3




2.3 Cableado de funcionamiento basico

La parte de cableado del convertidor de frecuencia se divide en el circuito principal y el circuito de control. El usuario puede abrir la cubierta de la
terminal de salida/entrada, y la terminal del circuito principal y la terminal del circuito de control se pueden ver en este momento. El usuario debe conectar

correctamente de acuerdo con el circuito de cableado que se muestra a continuacién.

Brake resistance

9, U
P- P+ PB
-
e — R 5 S =
i U a3
N, — Sy 22
P — T@2) : S
5 W =2
oo
S
i DIl i —
9 A DI2 v Open collector output
g 2z J2
—2'. . L o DC 0-10V/0-20mA
: T DIt mmm—orr ===
A DI5 ’ Analog quantity output
J5
—_— GND Vinll__]Cin GND ¢
OP 485+O——
+247 RS485 communication
485- O——
(5]
a +10V
- )TA
% DC 0.0V TAI Relay output
=
g. DC 0-20mA —OTC
g. » QD

2.4 terminal para control de lazo

+10v| Al | AO | D1 | DI2 | DI3 | DI4 | DI5 | TC

GND | 485+(485- | Y [+24V|GND| OP |+24V| TA




Terminal

Funcién descriptiva

Especificacion

DI1
DI2 El valor predeterminado de fabrica es valido cuando DI
DI multifuncional | p)3 (DI1, DI2, DI3, DI4, DI5) y GND estan cortocircuitados | ENTRADA, sefial de nivel 24V, nivel alto activo, 5mA.
DIa cuando OP y 24V estan cortocircuitados.
DI5
La entrada de voltaje/corriente Al, el voltaje y la corriente ) . )
. ) Rango de voltaje de entrada: 0~10V (impedancia de
se seleccionan mediante el puente J 5 , el valor
) s . . entrada: 100KQ),
Al predeterminado de fabrica es el voltaje, si desea . i .
K i . rango de corriente de entrada: 0~20mA (impedancia
corriente, simplemente ajuste la tapa del puente a la
IA/AO L i . de entrada: 500Q).
posicion C2. (Tierra de referencia: GND)
multifuncional AO proporciona voltaje analdgico/salida de corriente, la
corriente se selecciona mediante el puente J 2, el voltaje
OA de salida predeterminado de fabrica, si desea generar | 0~10V DC voltaje/0~20mA corriente.
corriente, simplemente salte la tapa del puente a la
posicion C. (Tierra de referencia: GND)
sjército de TA-TC es NO .
) , Se puede definir como un terminal de salida de relé
Salida de relé reserva p B Clasificacion de contacto : 250 V CA/2 A (COS = 1),
multifuncién.
CT 30V CC/1A.
Se puede definir como un terminal de salida de colector . B
. . . - ) 1. Capacidad de conmutacién: 50mA/30V
salida OC Y multifuncional, que se puede utilizar como salida de . .
. 2. Rango de frecuencia de salida: 0~50kHz
pulsos de alta velocidad.
La fuente de alimentacion comun para el circuito del . . X
+24V i . Corriente maxima de salida 200mA
terminal de entrada de sefal digital
La fuente de alimentacién comun del circuito para . . .
+10V . . . Corriente maxima de salida 20mA
terminales de entrada y salida analégica
Fuente de El valor predeterminado de fabrica estd conectado a
+24V. Cuando se utilizan sefiales externas para controlar . . .
alimentacién Terminal de entrada de fuente de alimentacion
OoP DI1~DI5, el OP debe conectarse a la fuente de 6
externa
alimentacion externa y desconectarse del terminal de
fuente de alimentacion de +24 V.
Sefial analdgica y tierra de referencia de alimentacion de n
TIERRA TIERRA digital
+10 V
485+ RS485 + Interffaz de comunicaciéon estandar RS485, no
L aislada de GND, utilice par trenzado o cable
Comunicacién blindado
485- RS485- indado.

El puente J8 es para la resistencia terminal RS485.




2.5 Asuntos que requieren atencion para el cableado
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Al reemplazar el motor, debe cortar la alimentacién de entrada del inversor.

Cuando el convertidor de frecuencia deja de emitir, el motor se puede cambiar o la frecuencia de alimentacion se puede cambiar.

Para minimizar la influencia de la interferencia electromagnética, cuando los contactores y relés electromagnéticos utilizados estan cerca del
convertidor de frecuencia, se debe considerar el dispositivo de absorcion de sobretensiones.

No conecte la alimentacion de entrada de CA a los terminales de salida U, V y W del convertidor de frecuencia.

La linea de control externa del convertidor de frecuencia debe aislarse o blindarse.

Ademas del blindaje, la conexién de la sefial de comando de entrada debe enrutarse por separado, preferiblemente lejos de la conexién del circuito
principal.

Cuando la frecuencia portadora es inferior a 4 KHz, la distancia maxima entre el inversor y el motor debe ser de 50 metros. Cuando la frecuencia de
la portadora es superior a 4 KHz, esta distancia debe reducirse adecuadamente. Esta conexién se coloca mejor en una tuberia de metal.

Cuando el inversor esté equipado con equipo periférico (filtro, reactor, etc.), la resistencia de aislamiento a tierra debe medirse con un MegaOhmetro
de 1000 voltios para garantizar que no sea inferior a 4 MegaOhmios.

No se pueden instalar condensadores de fase o dispositivos de absorcion de resistencia-capacitancia en los terminales de salida U, V y W del
convertidor de frecuencia.

Si es necesario poner en marcha el variador de frecuencia con frecuencia, no apague la fuente de alimentacion. Debe usar el GND/RUN del terminal
de control para iniciar y detener, para no dafar el puente rectificador.

Para evitar accidentes, el terminal de conexién a tierra G debe conectarse a tierra de manera confiable (la impedancia de conexién a tierra debe ser
inferior a 100 Q), de lo contrario, habra fugas.

Al cablear el circuito principal, elija la especificacion del diametro del cable de acuerdo con las disposiciones pertinentes de las reglamentaciones

eléctricas nacionales.

lll Operacion y visualizacion

3.1 Descripcion del panel de operacién

3.1.1 llustracion del panel de operaciones

FWD REV ALM

S I | I I O

3.1.2 Descripcion clave

Llave Nombre Funcion
PRG Clave de programa Entrar en el menu o salir, modificacién de parametros
INGRESAR Confirmar clave Ingrese al menu y confirme la configuracién del parametro.
A Tecla de incremento  [Incremento de datos o cddigo de funcion
v tecla decremento Decremento de datos o cédigo de funcion

Seleccione el bit de modificaciéon de parametros y el contenido de la

»p Tecla Shift
pantalla
CORRER CORRER EJECUTAR en el modo de funcionamiento del teclado
PARADA ] )
PARADA REPOSICION |PARADA REPOSICION
REPOSICION
FUNCION Teclas multifuncionales |Cambiar la seleccién segun la funcion
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3.1.3 Descripcién del indicador de funcién

Indicador Funcion
RDO Cuando la luz esta encendida, indica operacion inversa.
ADELANTE Cuando la luz esta encendida, indica operacion hacia adelante .
ALM Una luz intermitente rapida indica una condicién de falla.
Hz Frecuencia
A Actual
\% Voltaje

3.1.4 Descripcion de la combinacién de indicadores de funcion:

combinacion Funcion Unidad
Hz+A Velocidad del motor r/min
A+V tiempo (s) s
Hz+V porcentaje del valor real %
Hz+A+V temperatura °C

3.2 Procedimientos operativos

3.2.1 Configuracion de parametros

Los menus de tres niveles son:

1. Numero de grupo de cédigo de funcién (menu de primer nivel);

2. Etiqueta de codigo de funcién (menu secundario);

3. Valor de configuracion del cédigo de funcion (menu de tres niveles).

Nota: Cuando opere en el menu de tercer nivel, presione PRG o ENTER para regresar al menu de segundo nivel. La diferencia entre los dos es:
presione ENTER para guardar los parametros establecidos en el panel de control, luego regrese al menu secundario y transfiera automaticamente al
siguiente cddigo de funcion; presione PRG para volver directamente al menu secundario sin guardar los parametros y mantenga el cédigo de funcién actual.

En el estado del menu de tercer nivel, si el parametro no tiene un bit parpadeante, significa que el cédigo de funcién no se puede modificar. Las

posibles razones son:

1) Este codigo de funcién es un parametro no modificado. Tales como parametros de deteccién reales, parametros de registro en ejecucion, etc.

2) Este codigo de funcion no se puede modificar en el estado de ejecucion y solo se puede modificar después del apagado.

3.2.2 Restablecimiento de fallas

Después de que el inversor falle, el inversor solicitara informaciéon de falla relevante. El usuario puede restablecer la falla a través de la tecla
STOP/RESET en el teclado o la funcién del terminal. Después del restablecimiento de fallas del inversor, se encuentra en un estado de espera. Si el

inversor se encuentra en un estado de falla y el usuario no restablece la falla, el inversor se encuentra en un estado de proteccion en funcionamiento y no

puede funcionar.




IV Protocolo de comunicaciéon

1. Modo y formato RTU

Cuando el controlador se comunica en Modbus en modo RTU, cada byte de 8 bits de la informacion se divide en dos caracteres hexadecimales de 4
bits. La principal ventaja de este modo es que la densidad de caracteres que transmite es mayor que la del modo ASCII a la misma velocidad en baudios,
y cada informacién debe transmitirse continuamente.

1) El formato de cada byte en 1) modo RTU

Sistema de codificacion: binario de 8 bits, hexadecimal 0-9, AF.

Bit de datos: bit de inicio de 1 bit, datos de 8 bits (el bit inferior se envia primero), bit de parada de 1 bit y bit de paridad opcional. (Consulte el marco
de datos RTU como diagrama de secuencia)

Area de comprobacién de errores: comprobacién de redundancia ciclica (CRC).

(2) Diagrama de secuencia de bits de la trama de datos RTU

Con control de paridad

Comenzar 1 2 3 4 5 6 7 8 Par Detener

Sin control de paridad

Comenzar 1 2 3 4 5 6 7 8 Detener

2. Descripcion del cédigo de funcion de lectura y escritura:

Cadigo de funcion descripcién funcional
03 Leer registro
06 Escribir registro

3. Direccion de registro

(2) Mapa de registro DIRECCION
Entrada de comando de control 2000H
Monitoreo de lectura de parametros (D-00 ~ D-30) 1000H~001EH
Ajuste de frecuencia de comunicacion 2001H
Configuracion de parametros de usuario (00.00 ~ 08.06) 0000H~0806H
Configuracion de parametros de fabrica (09.00 ~ 09.10) 0900H~090AH

4. Descripcion de la direccién del parametro del protocolo de

comunicacion:
definicion de
Descripcién funcional o Explicacion del significado de los datos L/E
direccion

0001H: detener
0012H: Marcha adelante

Comando de control de

L 2000H 0013H: Operacion jog adelante w
comunicacion

0022H: Operacion inversa
0023H: Operacién jog inversa
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Direccién de frecuencia de

El rango de frecuencia establecido de comunicacién es -10000 ~ 10000.

Nota: la frecuencia establecida de comunicacién es un porcentaje de la

configuracion de comunicacion 2001H frecuencia maxima. w
Su rango es -100.00% ~ 100.00%.
Comando de control de 0001H: entrada de falla externa
L 2002H w
comunicacion 0002H: restablecimiento de falla
2102H Establecer la frecuencia (dos decimales) R
2103H Frecuencia de salida (dos decimales) R
2104H Corriente de salida (un lugar decimal) R
2105H Tension de bus (un decimal) R
2106H Voltaje de salida (un lugar decimal) R
2107H Entrada analégica Al (dos decimales) R
2108H Reservado R
2109H Valor de conteo actual R
210AH Velocidad de giro del motor R
210BH Salida analégica AO (dos decimales) R
210CH Reservado R
210DH Temperatura del inversor (un decimal) R
210EH Valor de realimentacion PID (dos decimales) R
210FH Valor de ajuste de PID (dos decimales) R
2110H Reservado R
2111H Entrada de frecuencia de pulso R
Lea la descripcion del parametro
de parada de funcionamiento / 2112 falla actual R
2113H Valor de tiempo actual R
2114H Estado del terminal de entrada R
2115H Estado del terminal de salida R
BITO: Ejecutar/Detener
BIT1: Rotacién adelante/ atras
BIT2: AVANCE
BIT3: frenado CC
BIT4: R eservado
BITS5: Limite de sobretension
BIT6: Reduccion de frecuencia de velocidad constante
2116H BIT7: Limite de sobrecorriente R

Bit8 ~ 9: 00-Velocidad cero /01- Aceleracion /10- Desaceleracion /11-
Velocidad uniforme

BIT10: Prealarma de sobrecarga

Bit12 ~ 13 Ejecutar canal de comando: 00- Panel /01- Terminal /10-
Comunicacion

Bit14 ~ 15 estado de voltaje de bus: 00- normal /01- proteccién de bajo voltaje
/10- proteccion de sobrevoltaje




2101H

Bit0: Operacion

Bit1: Detener

Bit2: AVANCE

Bit3: Adelante

Bit4: Invertir

Bits~ Bit7: Reservado

Bit8: Comunicacion dada

Bit9: Entrada de sefial analégica
Bit10: Canal de comando de operacién de comunicacion
Bit11: Bloqueo de parametros
Bit12: Corriendo

Bit13: Con comando JOG

Bit14 ~ Bit15: Reservado

Lea la descripcion del
cadigo de falla

2100H

00: Sin anormalidad

01: Fallo del médulo

02: Sobrevoltaje

03: Fallo de temperatura

04: sobrecarga del inversor

05: Sobrecarga del motor

06: Fallo externo

07~09: Reservado

10: Sobrecorriente durante la aceleracion
11: Sobrecorriente durante la desaceleracion
12: Sobrecorriente en velocidad constante
13: Reservado

14. Bajo voltaje

15: Reservado

16: falla de comunicacién RS485

17: falla de explosién del tubo

18: Reservado

19: falla de comunicacién de CPU dual
20: Reservado

21: Reservado

22: Fallo de deteccién de corriente

23: Reservado

24: Reservado

25: Salida fuera de fase

5. Modo de funcion de lectura 03 H:

Formato de marco de informacién de consulta:

DIRECCION 01H
Funcién 03H
21H
Direccién de datos inicial

02H
00H

Datos (2 bytes)
02H
CRC CHK Bajo 6FH
CRC CHK alto 07H




Andlisis de estos datos:

01H es la direccion del inversor

03H es el cédigo de funcion de lectura

2102H es la direccion inicial

0002H es el numero de direcciones de lectura, y 2102H y 2103H
076FH es un cédigo de validacién CRC de 16 bits

El formato del marco de informacion de respuesta (marco de retorno)

DIRECCION 01H
Funcién 03H
Numero de datos*2 04H
17H
Datos1[2Byte]
70H
00H
Datos2[2Byte]
00H
CRC CHK Bajo FEH
CRC CHK alto 5 canales
Analisis de estos datos:
01H es la direccion del inversor
03H es el codigo de funcién de lectura
04H es el producto del elemento de lectura *2
1770H lee los datos de 2102H (frecuencia establecida)
0000H es el dato de lectura 2103H (frecuencia de salida)
5CFEH es un codigo de verificacion CRC de 16 bits
6. 06H modo de funcién de escritura
Formato de marco de informacién de consulta:
DIRECCION 01H
Funcion 06H
20H
Direccion de datos inicial
00H
00H
Datos (2 bytes)
01H
CRC CHK Bajo 43H
CRC CHK alto CAH

Andlisis de estos datos:

01H es la direccion del inversor

06H es el cédigo de funcién de escritura
2000H es la direccién de comando de control
0001H es el comando de parada

43CAH es un cddigo de validacion CRC de 16 bits




El formato del marco de informacion de respuesta (marco de retorno)

DIRECCION 01H
Funcién 06H
20H

Direccién de datos inicial
00H
00H

Numero de datos (byte)
01H
CRC CHK Bajo 43H
CRC CHK Alto CAH

Analisis de estos datos: si la configuracion es correcta, devuelve los mismos datos de entrada




V. Excepciones y Manejo

Consulte la tabla 4-2 para conocer los fendmenos anormales comunes y las contramedidas del convertidor de frecuencia en funcionamiento:

Fenémenos anormales

Posibles causas y contramedidas

el teclado no se

muestra

Verifique si hay un corte de energia, si la fuente de alimentacion de entrada esta fuera de fase y
si el cable de alimentacién de entrada esta conectado incorrectamente

El teclado no se
muestra, pero el
indicador de carga
interna esta encendido

Compruebe si hay problemas con el cableado y los enchufes relacionados con el teclado y mida
el voltaje de cada fuente de alimentacion de control para confirmar si la fuente de alimentacion
conmutada funciona normalmente. Si la fuente de alimentacién conmutada no funciona
normalmente, verifique si las tomas de entrada (+, -) de la fuente de alimentacién conmutada
estan bien conectadas, si la vibracion de inicio esta dafiada o si el tubo estabilizador de voltaje es

normal.

El motor no gira -
El motor esta

zumbando

La carga del motor es demasiado pesada, intente reducir la carga

No se encontraron
anormalidades

Verifique si esta en estado de disparo o no se reinicia después del disparo, si esta en estado de
reinicio de apagado, si el teclado se ha reiniciado, si ha ingresado al estado de funcionamiento
del programa, estado de funcionamiento de varias velocidades, estado de funcionamiento
especifico o no. estado de ejecucioén e intente restaurar el valor de fabrica.

Confirme si se dan las instrucciones de operacién

Compruebe si la frecuencia de funcionamiento esta configurada en 0

Ajuste inadecuado del tiempo de aceleracién y desaceleracién, aumente el tiempo de aceleracién
y desaceleracion

Si el valor limite actual se establece demasiado pequefio, aumente el valor limite

La proteccién contra sobrevoltaje actia durante la desaceleracién para aumentar el tiempo de

desaceleracion

Configuracion incorrecta de la frecuencia portadora, sobrecarga u oscilacién

El
suavemente

motor no puede acelerar y desacelerar

Sobrecarga y par insuficiente. Aumente el valor de refuerzo de par en el modo V/F. Si ain no
puede cumplir con los requisitos, puede cambiar al modo de control vectorial. En este momento,
preste atencion al hecho de que los parametros del motor deben ser consistentes con los valores
reales. Si aln no puede cumplir con los requisitos, se recomienda cambiar al modo de control
vectorial avanzado. En este momento, aln debe prestar atencién a si los parametros del motor
son consistentes con los valores reales, y es mejor ajustar los parametros del motor.

La potencia del motor no coincide con la potencia del inversor. Establezca los parametros del
motor en valores reales.

Uno con mas de un motor. Cambie el modo de elevacién de torsién al modo de elevacién manual.

Configuracion inadecuada de los limites de frecuencia superior e inferior

El ajuste de frecuencia es demasiado bajo o el ajuste de ganancia de frecuencia es demasiado
pequefio

Aunque el motor puede girar, no puede ajustar la
velocidad.

Compruebe si el modo de regulacién de velocidad utilizado es consistente con la frecuencia
establecida

Compruebe si la carga es demasiado pesada, si hay un blogueo por sobretensién o si hay un
limite de sobrecorriente

La carga fluctiia con frecuencia, asi que minimice su variacién

La velocidad del motor cambia durante el

El inversor es seriamente inconsistente con la clasificacién del motor. Establezca los parametros

del motor en valores reales.

funcionamiento.

Mal contacto del potenciometro de ajuste de frecuencia o fluctuacion de la sefial dada de
frecuencia. Cambie al modo de transmision de frecuencia digital o aumente la constante de tiempo
de filtrado de la sefial de entrada analégica

Ajuste la secuencia de fase de los terminales de salida u, vy W.

Configure la direccion de marcha (00.12=1) para invertir

El sentido de rotacién del motor es opuesto.

Incertidumbre de direccién causada por falla de fase de salida, verifique el cableado del motor

inmediatamente

Tabla 4-2 Fenémenos anormales comunes y contramedidas
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VI. Instrucciones de parametros

o - Parametros modificables en cualquier estado

x - Parametros que no se pueden modificar en el estado de ejecucion
#- Parametros de deteccion reales, que no se pueden modificar

- Parametros del fabricante, que solo son modificados por el fabricante, y los usuarios tienen prohibido modificarlos.

00 grupos-parametros basicos de funcionamiento

Cadigo de Nombre Contenido Rango de ajuste Ajuste de | Cambia
funcion fabrica r
0: Modelo general
1: Modo de suministro de agua a presion constante de una sola
bomba
2: R d
Definicion de eservado
macro de 3: Reservado
00.00 funcion 4: modo de maquina de grabado 0~10 0 N
5: Reservado
(reservada
temporalmente) 6: Reservado
P 7: Reservado
8: Reservado
9: Reservado
10: Reservado
Motor modo de 0: Control de FV
.01 ~1
000 control 1: Control V/F avanzado 0 0 )
Ejecut
stJ::::Jciegn de 0: Teclado
00.02 1: Terminales 0~2 0 o
canal de .
2: Comunicacién
comando
0: potenciémetro del teclado
1: Digital dado 1, ajuste con las teclas A y ¥ en el panel de
operacion
2: Configuracion digital 2, ajuste con terminal ARRIBA/ABAJO
” 3: Configuracion analégica Al (0 ~ 10 V/0 ~ 20 mA)
Seleccién de . o
00.03 . 4: Ajuste de combinacién 0~7 0 o
frecuencia dada
5: Reservado
6: Comunicacion
7: Reservado
Nota: Cuando se selecciona el tiempo dado de combinacion, el
modo dado de combinacién se selecciona en 01.15.
Frecuencia La frecuencia de salida maxima es la frecuencia mas alta permitida MAX. {50.0,
00.04 maxima de por el inversor, y es el punto de referencia para establecer el [00.05] } ~ 50,0 Hz x
salida tiempo de aceleracion y desaceleracion. 999.9Hz
Frecuencia MAX. 01,
00.05 .. . La frecuencia de operacion no puede exceder esta frecuencia [00.06]1 } ~ 50,0 Hz x
limite superior
[00.041
00.06 Ifre.cut.encie.z La frecueincia de funcionamiento no puede ser inferior a esta 00 ~ freCL.Jencia 0.0 Hz "
limite inferior frecuencia limite superior
Procesamiento . . .
de llegada de 0: Funcionamiento a velocidad cero
00.07 9 R 1: funcionando en la frecuencia limite inferior 0~2 0 X
frecuencia de
o 2: alto
limite inferior
Ajuste digital de 0.0 ~ frecuencia
00.08 la frecuencia de Este valor establecido es el valor inicial de frecuencia digital dado ) 10,0 Hz o

funcionamiento

limite superior




Bits de LED: almacenamiento de apagado
0: tienda

1: no almacenar

LED de diez bits: parada en espera

0: espera

1: no mantener

Control d LED de 100 digitos: ajuste de fi i tiva ARRIBA/ABAJO
00.09 ontrol -e - | ’e. igitos: ajuste de frecuencia negativa 0000~2111 0000
frecuencia digital | O: invalido
1: vélido
LED mil bits: seleccién de superposicion de frecuencia de PID y
PLC
0: invalido
1: 00,03 + PID
2: 00.03+PLC
00.10 Tiempo de Tiempo necesario para que el inversor acelere de 0 Hz a la
’ aceleracion frecuencia de salida maxima 0.1~999.9S .
. Configura
Predeterminado: cion  del
0.4~4.0KW - 7.58 modelo
0011 Tiempo de Tiempo necesario para que el inversor desacelere desde la 5.5~7.5KW - 15.0S
’ desaceleracion frecuencia de salida maxima hasta 0 Hz
Configuracioén de
. d » 0: rotacion hacia adelante 1: rotacién hacia atras 2: rotacion hacia
00.12 la direccién de ) - 0~2 0
atras prohibida
marcha
Configuracion de 0: curva lineal
00.13 a cur?/a VIF 1: curva cuadrada 0~2 0
2: Curva VF multipunto
Elevacion de par manual Configura
00.14 refuerzo de par : P - ) ) ) 0.0~30.0% cion del
Este ajuste es un porcentaje relativo a la tensién nominal del motor.
modelo
Frecuencia de Este ajuste es el punto de frecuencia de corte de elevacién cuando
00.15 | corte del ) P 0.0~50.0Hz 15,0 Hz
se eleva el par manual.
refuerzo de par
. . Cuando se necesita un funcionamiento silencioso, la frecuencia 2.0~16.0KHz X
Configuracion de ) Configura
. portadora se puede aumentar adecuadamente para cumplir con los | 0.4~3.0KW 4.0KHz o,
00.16 la frecuencia de L ) , cion del
requisitos, pero aumentar la frecuencia portadora aumentara el 4.0~ 5.5KW
la portadora o i modelo
poder calorifico del inversor. 3 .0KHz
Frecuencia V/F 0.1~ Valor de
A7 12,5H
0 F1 frecuencia 02 S Hz
Voltage 4
.0 ~ val
00.18 Voltaje V/F V1 0-0 ~ valor de 25,0%
Motor voltaje V2
s
Frecuencia V/F o | Valor de frecuencia
00.19 Fo o | 01 ~ valor de 25,0 Hz
V3 : frecuencia 03
| Valor de voltaje
00.20 Voltaje V/F V2 : vi ~ valor de 50,0%
2 | voltaje V3
Vi | Valor de frecuencia
00.21 Frecuencia V/F ) : 02 ~ frecuencia 375 Hz
F3 | nominal del motor
| [ 04.03]
- L Valor de voltaje
= 3 Max;mutm o
' F1 F2 3 freoc?u’;?\cy Frequency v2 .N 100.9&
00.22 Voltaje V/IF V3 salida (voltaje 75,0%

nominal del motor
[04.00])
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Contrasefia de

Establezca cualquier nimero distinto de cero y espere 3 minutos o

00.23 0~9999 0
usuario REINICIE antes de que surta efecto. °
0:0,1 Hz
1:1H
Seleccién de z
resolucién de Nota:
00.24 visualizacion de Al configurar este parametro, asegurese de verificar los parametros | 0~1 0 o
frecuencia relacionados con la frecuencia, como la frecuencia de salida maxima
(00.04), el limite de frecuencia superior (00.05), la frecuencia
nominal del motor (04.03), etc.
01 grupos- Parametros auxiliares de funcionamiento
Codiao d Unidad minima Ajuste de | Cambia
6digo de -
g. . Nombre Rango de ajuste fabrica r
funcion
Unidad LED: modo de inicio
0: a partir de la frecuencia de inicio
1: frenado de CC primero y luego a partir de la frecuencia de inicio
2: Reservado
01.00 Modo de inicio Diez bits de LED: falla de energia o modo de reinicio anormal 0000~0012 00 x
0: invalido
1: a partir de la frecuencia de inicio
LED de cien bits: reservado
LED mil bits: reservado
. o d Output &
01.01 crecuencia de frequentcy 0.0~50.0Hz 1,0 Hz o
inicio
|
1
|
|
1
Voltaje de : [ Tim.e' 00 ~ 50.0%
01.02 frenado CC | { Voltaje nominal del 0,0% o
inicial Output ! | motor
current A | |
{valid : I
values)
Tiempo inicial de
o103 | z e Time for DC Time | 0.0~30.0s 0.0s o
renado : braking I
Run command | i
0: da de d | i6
01.04 Modo superior parada de cesaceleracion 0~1 0 x
1: parada gratuita
Frecuencia de
inicio del frenado Output 0.0 ~ frecuencia
01.05 0,0H
de CC durante la frequency limite superior Lz °
parada |
I
Tension de : Stop braking start 0.0 ~ 50.0%
01.06 frenado CC de l L freauency.., Voltaje nominal del 0,0% o
parada : ﬁ motor
X Qutput | l
Tiempo de current : |
frenado DC {valid |
01.07 values) : 0.0~30.0s 0.0s x
durante la i i~ T “Farking brake
parada | | |_waiing time
- | DC brake
Tiempo de
espera para el | : ! ! shutdown brak-
01.08 frenado DC Run _{—(— ing time 0,00~99,99 s 0.00s x
durante la comrmang
parada
Frecuencia de
01.09 jog hacia frecuencia de rotacion jog FWD y REV 0.0~50.0Hz 10,0 Hz o
adelante
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Frecuencia de

01.10 Lo
jog inverso
Jog tiempo de
01.11 9 p 0.1~999.98 Configura
aceleracion
Configuracion del tiempo de aceleracion y desaceleracion de JOG 0.4~4.0KW 10.0S cion del
0112 Tiempo de 5.5~7.5KW 15.0S modelo
' desaceleracion
Salto de 0.0 ~ frecuencia
01.13 frecuencia Al configurar la frecuencia y el rango de salto, la frecuencia en el | |imite superior 0.0Hz
convertidor puede evitar el punto de resonancia mecanica de la
01.14 rango de salto carga. 0.0~10.0Hz 0,0 Hz
0: P otenciémetro+frecuencia digital 1
1: Potenciometro +frecuencia digital 2
2: Potenciometro +Al
Modo dado de 3: Frecuenc?a d?g?tal 1+Al
. . 4: Frecuencia digital 2+Al
01.15 combinacion de e . . 0~9 0
frecuencia 5: Frecuencia digital 1+ multivelocidad
6: Frecuencia digital 2+ multivelocidad
7: potenciémetro + velocidad multietapa
8: Al+PLC (superposicion en la misma direccion)
9: Reservado
de LED: control de habilitaciéon de PLC
0: invalido
1: vélido
LED de diez bits: seleccion del modo de funcionamiento
0: ciclo uni
Control de CIC_O unlc.o, .
9 1: Circulacién continua
operacion 2: el valor final se mantiene después de un solo ciclo
1.1 | . ~1221
01.16 progran.@b © LED de cien bits: modo de inicio 0000 0000
(operacion )
simple de PLC) 0: R empezar desde el primer segmento
P 1: Empezar desde la etapa de tiempo de parada (fallo)
2: Inicio desde la etapa y frecuencia del tiempo de parada (fallo)
LED mil bits: opcién de almacenamiento de apagado
0: no almacenar
1: tienda
-frecuencia limite 5,0 Hz
E . L
01.17 rec.uenmla Establecer la frecuencia del segmento de velocidad 1 superlor. e
multivelocidad 1 frecuencia limite
superior
-frecuencia limite 10,0 Hz
F . 1 ~
01.18 rec.uenmla Establecer la frecuencia del segmento de velocidad 2 superlor. L
multivelocidad 2 frecuencia limite
superior
-frecuencia limite 15,0 Hz
Frecuencia superior ~
01.19 .u I, Establecer la frecuencia del segmento de velocidad 3 uper! L
multivelocidad 3 frecuencia limite
superior
-frecuencia limite 20,0 Hz
Frecuencia superior ~
01.20 .u I, Establecer la frecuencia del segmento de velocidad 4 upert o
multivelocidad 4 frecuencia limite
superior
-frecuencia limite 25,0 Hz
Frecuencia superior ~
01.21 . ) Establecer la frecuencia del segmento de velocidad 5 P o
multivelocidad 5 frecuencia limite
superior
-frecuencia limite 37,5 Hz
Frecuencia superior ~
01.22 . ) Establecer la frecuencia del segmento de velocidad 6 P .
multivelocidad 6 frecuencia limite
superior
-frecuencia limite 50,0 Hz
F . 1 ~
01.23 rec.uenmla Establecer la frecuencia del segmento de velocidad 7 superlor. L
multivelocidad 7 frecuencia limite
superior
Tiempo de Configure el tiempo de funcionamiento de la velocidad de segmento
01.24 ejecucion de la 1 (la unidad se selecciona mediante [01.35] y el valor | 0.0~999.9s 10.0s
etapa 1 predeterminado es segundos)
Tiempo de Configure el tiempo de funcionamiento de la velocidad del segmento
01.25 ejecucion de la 2 (la unidad se selecciona mediante [01.35] y el valor | 0.0~999.9s 10.0s

etapa 2

predeterminado es segundos)
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Tiempo de

Configure el tiempo de funcionamiento de la velocidad del segmento

01.26 ejecucion de la 3 (la unidad se selecciona mediante [01.35] y el valor | 0.0~999.9s 10.0s o
etapa 3 predeterminado es segundos)
Tiempo de Configure el tiempo de funcionamiento de la velocidad del segmento
01.27 ejecucion de la 4 (la unidad se selecciona mediante [01.35] y el valor | 0.0~999.9s 10.0s o
etapa 4 predeterminado es segundos)
Tiempo de Configure el tiempo de funcionamiento de la velocidad del segmento
01.28 ejecucion de la 5 (la unidad se selecciona mediante [01.35] y el valor | 0.0~999.9s 10.0s o
etapa 5 predeterminado es segundos)
Tiempo de Configure el tiempo de ejecucion de la velocidad del segmento 6 (la
01.29 ejecucion de la unidad se selecciona mediante [01.35] y el valor predeterminado es | 0.0~999.9s 10.0s o
etapa 6 segundos)
Tiempo de Configure el tiempo de ejecucion de la velocidad del segmento 7 (la
01.30 ejecucion de la unidad se selecciona mediante [01.35] y el valor predeterminado es | 0.0~999.9s 10.0s o
etapa 7 segundos)
Bit LED: tiempo de aceleracion y desaceleracién de la fase 1
0~1 LED diez bits: Etapa 2 Tiempo de aceleracion y
Stage Select 1 desaceleracion 0~1
ara el tiempo LED de cien bits: Etapa 3 Tiempo de aceleracion y desaceleracion
01.31 Ze aceleraciF:’)n y 0~1 LED de mil bits: Etapa 4 Tiempo de aceleracién y 0000~1111 0000 °
desaceleracion desaceleracion 0~1
Bit LED: tiempo de aceleracién y desaceleracion de la fase 5
0~1
Stage SéleCt 2 LED diez bits: Etapa 6 Tiempo de aceleracion y desaceleracion
01.32 z:rzc‘:;'famci‘;‘; Jloor _ . . 000~111 000 o
» LED de cien bits: Etapa 7 Tiempo de aceleracion y desaceleracion
desaceleracion 0~1
LED mil bits: reservado
01.33 fi\ec:qlsgag'on 0.1~999.95 0.4~
Establecer el tiempo de aceleracion y desaceleracion 2 4.0KW 10.0s 5.5~ 10.0s o
Desaceleracion 7.5KW 15.0s
01.34 .
tiempo 2
Bit LED: unidad de tiempo PID de proceso
LED de diez bits: unidad de tiempo de PLC simple
.. LED de cien bits: unidad de tiempo regular de aceleracion y
Se{:c;l(;n de desaceleracion 000~211 000 x
0135 :ernZo © LED mil bits: reservado
0: 1 segundo
1: 1 minuto
2: 0,1 segundo
23::: ::Ciz:na El tiempo de transicion para que el inversor espere en 0 Hz durante
01.36 . la transicién de la operacion directa a la inversa, o de la operacion 0.0~999.9s 0.0 o
adelante y hacia ) )
A inversa a la directa.
atras
Grupo 02-parametros de entrada y salida analégicos y digitales
COd'g_o, de Nombre Rango de ajuste Unidad minima Ajl,‘St? de | Cambia
funcion fabrica r
Tension de limite
02.00 inferior de entrada 0.00~ [02.01] 0.00v o
Al — — Establezca el voltaje limite superior e inferior de Al
Tension de limite
02.01 superior de entrada [02.01] ~10.00V 10,00 V o
Al
Ajuste
02.02 correspondiente del 0,0% o
limite inferior de Al Configure los limites superior e inferior de Al correspondientes al | -100,0 % ~
Ajuste porcentaje de la frecuencia del limite superior [00.05]. 100,0 %
02.03 correspondiente del 100,0% o
limite superior de Al
02.0 Reservado Reservado Reservado Reservad o
4~02.07 [¢]
::;g;sézngﬁrgzo Este parametro se usa para filtrar las sefiales de entrada de Al y
02.08 el potenciometro del panel para eliminar la influencia de la 0.1~5.0s 0.1s o

de la sefal de
entrada analdgica.

interferencia.
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Limite de

Cuando la sefial de entrada analdgica fluctua con frecuencia

02.09 Z::::Z:;c;?én de cerca de un valor dado, la fluctuacion de frecuencia causada por 0.00~0.10V 0.00v
L. esta fluctuacion puede suprimirse configurando 02.09.
entrada analogica
0: frecuencia de salida
. . 1: corriente de salida 2: velocidad de giro del motor
02.10 Funcion Seleccion | 5. |taje de salida 0~5 0
de terminal AO
4: 1A
5: Reservado
0211 Limite inferior de 0.00v
salida AO h ! - ’ 0.00~10.00V
— . Establecer limite superior e inferior de salida AO
02.12 Limite superior de 0.00~20.00mA 10,00 V
salida AO
0: Terminal de control inactivo
1: Avance JOG
Funcién del 2: JOG inverso
02.13 terminal de entrada | 3: Adelante (FWD) 0~30 3
DI1 4: Marcha atras (REV)
5: Control de operacion de tres hilos
6. Control de parada libre
7: Entrada de sefal de STOP externa (STOP)
8: Entrada de sefal de reinicio externo (RST)
Funcion del 9: Entrada de falla externa normalmente abierta (NO)
02.14 terminal de entrada | 40 Comando de incremento de frecuencia (UP) 0~30 4
bI2 11: Comando de disminucion de frecuencia (DOWN)
13: Seleccién multivelocidad S1
14: Seleccién de velocidad multietapa S2
15: Seleccién de velocidad multietapa S3
16: Ejecutar un canal de comando esta forzado a la terminal
Funcion del 17: Ejecutar un canal de comando es forzado a la comunicacion
02.15 terminal de entrada | 1g8: Comando de frenado de CC cuando se detiene 0~30 0
DI3 19: El comando de frecuencia se cambia a Al
20: El comando de frecuencia se cambia a frecuencia digital 1
21: El comando de frecuencia se cambia a la frecuencia digital 2
Funcion del 22: Reservado
02.16 terminal de entrada | 23: Sefial de borrado de contador 0~30 0
DI4 24: Sefal de disparo de contador
25: Sedal de reinicio del temporizador
26: Sefal de disparo de temporizacion
27: Seleccione el grupo de tiempo de aceleracion y
Funcién del desaceleracion
02.17 terminal de entrada | 28: Pausa de frecuencia del péndulo (parada en la frecuencia 0~30 0
DI5 actual)
29: Restablecimiento de la frecuencia del péndulo (regreso a la
frecuencia central)
30: entrada de sefial externa de parada/reinicio (STOP/RST)
0: Modo de control de dos hilos 1
1: Modo de control de dos hilos 2
02.18 Modo de control de 2: Modo de control de tres hilos 1 0~5 0
terminal FWD/REV 3: Modo de control de tres hilos 2
4: Modo de control de tres hilos 3
5: Reservado
Seleccién de
02.19 ?u?:;)i:oge(jt:rminal 0: Comando de operacioén de terminal no valido al encender 0~1 0

cuando se
enciende

-

: Comando de operacion de terminal valido en el encendido.
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0: Reservado
1: El inversor esta listo para funcionar
2: Inversor en marcha
3. Inversor en marcha a velocidad cero
4: Parada por fallo externo
. . 5: Fallo del variador de frecuencia
0220 Ajuste de salida R 6. Sefial de frecuencia/velocidad de llegada (FAR) 017 5 °
7: Seial de deteccién de nivel de frecuencia/velocidad (FDT)
8: La frecuencia de salida alcanza el limite superior
9: La frecuencia de salida alcanza el limite inferior
10: Prealarma de sobrecarga del inversor
11: Sefal de desbordamiento del temporizador
12: Sefial de deteccion de contador
13: Seiial de reinicio del contador
. 14: Motor auxiliar
21.02 Y ?allda de colector 15: Adelante 017 0 o
abierto 16: Marcha atras
17: Salida cuando la frecuencia llega al nivel de deteccion
velocidad
22.02 Retardo de cierre R
Retardo de Retraso del cambio de estado del relé 0.0~255.0s 0.0s x
0223 apertura R
La frecuencia Cuando la frecuencia de salida estd dentro del ancho de
02.24 alcanza la amplitud deteccion positivo y negativo de la frecuencia establecida, el | 0,0 Hz ~ 15,0 Hz 5,0 Hz o
de deteccion FAR terminal emite una sefial efectiva (nivel bajo).
A OHz ~ ~
0225 | Valordeajustede 3’;3;; l:;ﬁle FDT lag value Sreocuencia limite | 10,0 Hz o
nivel FDT1 it ohediet: . ’
superior
| S
Time
26.02 f;‘;r de retraso ¥ i 0.0~30.0Hz 1,0 Hz o
Time
Tasa de El cédigo de funcion es la tasa de modificacion de frecuencia
modificacién del cuando se configura el terminal ARRIBA/ABAJO como conjunto 0.1 Hz~ 1,0
02.27 terminal de frfacugncia, es det.:ir, el terminal ARRIBA/ABAJO §e 99,9 Hz/segundo Hz/segun o
ARRIBA/ABAJO cortogrcuﬁa con el terminal GND durante 1 s y la frecuencia do
cambia.
Configuracion del 0: indica el modo de disparo de nivel eléctrico
modo de activacion 1: indica el modo de disparo de pulso
02.28 del pulso del Nota: 0~1FH 0 o
terminal de entrada | DI1 ~ DI5 corresponden a 1H, 2H, 4H, 8H y 10H en
(DI1~DI5) hexadecimal.
0: indica logica positiva, es decir, el terminal DI esta conectado a
) ., GND y GND es valido, y la desconexion no es vélida
Configuracion L . . ) X
légica valida del 1: S|gn|.f|ca antilégica, es decir, e! terminal DI no es.;ta conect.ado
02.29 . al terminal GND y GND no es valido, y la desconexién es valida 0~1FH 0 o
terminal de entrada
(DI1~DI5) Nota:
DI1 ~ DI5 corresponden a 1H, 2H, 4H, 8H y 10H en
hexadecimal.
02.30 gﬁeficiente de filtro 09999 5 o
Cosficiente de filtro Se utiliza para establecer la sensibilidad del terminal de entrada.
02.31 DI2 Si el terminal de entrada digital es susceptible a interferencias y 0~9999 5 o
Coeficiente de filtro provoca un mal furl10|onam|ento,leste palr.ametro se lpuede
02.32 DI3 aumentar para mejorar la capacidad antiinterferencias, pero la 0~9999 5 o
— sensibilidad del terminal de entrada se reducira si la
02.33 Coeficiente de filtro configuracion es demasiado grande. 0~9999 5 o
Di4 — 1: representa una unidad de tiempo de exploracion de 2 ms
02.34 Coeficiente de filtro 0~9999 5 o
DI 5
03 grupo -Parametros PID
Codigo de | Nombre . Unidad minima Ajuste de | Cambia
.. Rango de ajuste L.
funcién fabrica r
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Configuracion de la

Bit LED: caracteristicas de regulacion PID
0: Invalido
1: efecto positivo
Cuando la sefial de retroalimentacién es mayor que la cantidad
dada de PID, se requiere que la frecuencia de salida del inversor
disminuya (es decir, reduzca la sefial de retroalimentacion).
2: efecto negativo
Cuando la sefial de retroalimentacion es mayor que la cantidad
dada de PID, se requiere que aumente la frecuencia de salida
del inversor (es decir, reduzca la sefial de retroalimentacion).
LED de diez bits: canal de entrada dado PID
0: potenciémetro del teclado

La cantidad dada de PID se da mediante un potenciometro
en el teclado.
1 Numero dado

La cantidad dada de PID se proporciona mediante nUmeros
y se establece mediante el cédigo de funcién 03.01.

03.00 funcién PID 2 Presién dada (MPa, Kg) 0000~2122 1010
Establezca la presion dada en 03.01 y 03.18.
LED de cien digitos: canal de entrada de retroalimentacion PID
0: 1A
1: Reservado
LED mil bits: seleccion de suefio PID
0: Invalido
1: Suefio normal
Los parametros especificos como 03.10 ~ 03.13 deben
establecerse en este método. 2. Suefio perturbado
La configuracién del parametro es la misma que cuando el modo
dormir se selecciona como 0. Si el valor de retroalimentacion
PID esta dentro del rango del valor establecido de 03.14, se
mantendra el tiempo de retraso para dormir y luego se ingresara
la perturbacion del suefio. Cuando el valor de retroalimentacion
es menor que el umbral de activacién (la polaridad PID es
positiva), despierte inmediatamente.
Use el teclado de operacion para configurar la cantidad dada de
Dada una | control PID. Esta funcién es efectiva solo cuando el canal PID
03.01 configuraciéon dado selecciona digital dado (03.00 diez digitos son 1 0 2). Siel [ 0.0~100.0% 0,0%
numérica digito 03.00 es 2, se usa como referencia de presion y este
parametro es consistente con la unidad de 03.18.
Ganancia del canal | Cuando el canal de retroalimentacion es inconsistente con el nivel
03.02 de del canal establecido, esta funcién se puede usar para ajustarla | 0.01~10.00 1.00
retroalimentacion ganancia de la sefal del canal de retroalimentacion.
Ganancia La velocidad de ajuste del PID se establece mediante dos
03.03 proporcional P parametros: ganancia proporcional y tiempo de integracion. Para 0.01~5.00 2.00
) un ajuste rapido, es necesario aumentar la ganancia proporcional
Tiempo de ) . . ., .
03.04 integracion Ti y reducir el tiempo de integracion; para un ajuste lento, es [ 0.1~50.0s 1.0s
necesario reducir la ganancia proporcional y aumentar el tiempo
de integracion.
03.05 Tiempo derivado Td | Generalmente, el tiempo diferencial no es necesario para | 0.1~10.0s 0.0s
establecer
Cuanto mayor sea el periodo de muestreo, mas lenta sera la
03.06 Periodo de .respuesta,.pero mejor sera el efecto de supresion de la sefial dle 0.1~10.0s 0.0s
muestreo T interferencia, por lo que generalmente no es necesario
configurarlo.
El limite de desviacion es la relacién del valor absoluto de la
03.07 Limitfa - de desviacic')n'entre la cantidad de rfetroalimentacic’).n y la (?ajmtidaq 0.0~20.0% 0.0%
desviacion dada del sistema. Cuando la cantidad de retroalimentacién esta
dentro del limite de desviacién, el ajuste PID no actuara.
Frecuencia 0.0 ~frecuencia
03.08 preestablecida de . X 0,0 Hz
bucle cerrado . . . . . limite superior
- Frecuencia y tiempo de funcionamiento del inversor antes de
Tiempo de . .
L poner en funcionamiento el PID
03.09 retencion de 0.0~999.9s 0.0s
frecuencia
preestablecida
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Coeficiente de

Si el valor de retroalimentacién real es mayor que el valor
establecido, y la salida de frecuencia del convertidor de
frecuencia alcanza la frecuencia limite inferior, el convertidor de

03.10 - . . ) . . 0.0~150.0% 100,0% o
umbral de suefio frecuencia entrara en estado de suspension después del tiempo
de espera definido en 03.12 (es decir, funcionando a velocidad
cero); El valor es un porcentaje del valor establecido de PID.
Si el valor de retroalimentacion real es menor que el valor
- establecido, el convertidor de frecuencia saldra del modo de
Coeficiente de . . . . .
03.11 suspension y comenzara a funcionar después del tiempo de | 0.0~150.0% 90,0% o
umbral de despertar ,_ )
espera definido en 03.13; El valor es un porcentaje del valor
establecido de PID.
Ti d t Configurar el tiempo de retraso del suefio
03.12 lempo de retraso d P 0.0~999.9s 100.0s o
del suefio
Ti d t Configurar el tiempo de retraso de Wake
03.13 'empo de retraso 9 s 0.0~999.9s 1.0s o
de despertar
Desviacién entre la
retroalimentacion y
la presién | Este parametro de funcion solo es valido para el modo de reposo
03.14 ) 0.0~10.0% 0,5% o
establecida al | perturbado
entrar en
suspension
Tiempo de retardo
03.15 de la deteccion de | Establecer el tiempo de retardo de deteccién de tubo reventado 0.0~130.0s 0.0S o
rafagas
Cuando la presion de retroalimentacién es mayor o igual a este
valor establecido, la falla de explosiéon "EPAQ" se informara
Umbral de después de la demora de explosién a las 03:15, y cuando la
03.16 deteccion de alta pu , e exp Y : 0.0~200.0% 150,0% °
resion presion de retroalimentacion es menor que este valor establecido,
P la falla de explosion "EPAO" se informara automaticamente.
reiniciar; El umbral es un porcentaje de la presiéon dada.
Cuando la presion de retroalimentacion es menor que este valor
Umbral de establecido, la falla de explosion "EPAQ" se informara después
del retardo de explosion a las 03.15, y cuando la presion de
03.17 deteccion de baja ) - xplos! . Y P lA 0.0~200.0% 50,0% o
resion retroalimentacion es mayor o igual a este valor establecido, la
P falla de explosion "EPAO" se informara automaticamente.
reiniciar; El umbral es un porcentaje de la presion dada.
Rango de medicion 0.00~99.99
03.18 9 ' Establecer el rango maximo del sensor 10.00MPa o
de los sensores (MPa. Kg)
04 grupo -parametros de funciones avanzadas
Codigo
Ajuste de | Cambia
de Nombre Rango de ajuste Unidad minima j, )
., fabrica r
funcion
L . Configura
04.00 Tension nominal del 0~500V: 380V cion del N
' motor 0~250V: 220V
modelo
Configura
Corriente nominal del
04.01 mot;r ' 0.1~999.9A cion del x
Configuracion de los parametros del motor modelo
Configura
Velocidad inal del
04.02 elocidad nominal de 0~9999RPM cion del x
motor
modelo
Frecuencia nominal 50,0 H x
04.03 uenct : 1.0~999.9Hz oz
del motor
Resistencia del Configura °
04.04 Establecer la resistencia del estator del motor 0.001~20.000Q cion del
estator del motor
modelo
Corriente sin carga Configura *
04.05 g Establecer la corriente sin carga del motor 0.1~ [04.01] cion del
del motor
modelo
0: invalido
04.06 Funcién AVR 1: todo el proceso es efectivo 0~2 0 x
2: invalido solo al desacelerar
04.07 Control del ventilador 0: modo de control automatico 01 0 o
' de enfriamiento 1: funciona todo el tiempo durante el encendido
. Cuando el numero de restablecimientos por falla se establece en
Tiempos de 0, no hay una funcién de restablecimiento automatico y solo se
04.08 | restablecimiento ’ y y 0~10 0 x

automatico de fallas

puede restablecer manualmente. Cuando se establece en 10, el
numero de veces es ilimitado, es decir, innumerables veces.
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Intervalo de

04.09 restablecimiento Establecer el intervalo de restablecimiento automatico de fallas 0.56~25.0s 3.0s
automatico de fallas
Consumo de energia bus de CC interno del convertidor de frecuencia es superior a la
04.10 tension de arranque de | tension de arranque del frenado por consumo de energia, la unidad 330~380/660~800V 350/780V
frenado de frenado integrada actuara. Si se conecta una resistencia de
Relacién de accion de | frenado en este momento, la energia de voltaje aumentada dentro del
04.11 frenado de consumo de | convertidor de frecuencia se liberara a través de la resistencia de 10~100% 100%
energia frenado y la tension de CC caera.
Seleccion de la funcion 0: invalido
04.12 ., . 0~1 0
de sobremodulacion 1: vélido
0: siete segmentos de frecuencia completa
1: cinco segmentos de frecuencia completa
04.13 Modo PWM X X 0~3 0
2: siete segmentos a cinco segmentos
3. Modo de motor asincrono monofasico
La velocidad del motor asincrono disminuira después de ser cargado.
Coeficiente de La compensacion de deslizamiento puede hacer que la velocidad del
04.14 compensacion de motor se acerque a su velocidad sincrona, lo que aumenta la 0~200% 100%
deslizamiento precision del control de velocidad del motor. Este coeficiente solo es
valido para el modo V/F ordinario.
Modo de 0: invalido
04.15 compensacion de 1: compensacion de baja frecuencia 0~1 0
deslizamiento Nota: Este parametro solo es valido para V/F avanzado.
0: invalido
04.16 Autoaprendizaje de | 1:Autoaprendizaje estatico (STAR se muestra inmediatamente cuando 0~1 0
’ parametros motores se inicia. Una vez finalizado, se muestra END y desaparece después
dels
. . Configuraci
Potencia nominal del
04.17 0.0~2000.0KW 6n del
motor
modelo
Resistencia del rotor ) . X . Configuraci
04.18 del motor Después de cambiar la potencia nominal del motor a 04.17, 04.01, 0.00~200.00Q 4n del
04.02, 04.04, 04.05, 04.18 ~ 04.20 se actualizan automaticamente modelo
. como los parametros predeterminados del motor con la potencia Configuraci
Inductancia del estator .
04.19 correspondiente. 0.00~200.00mH 4n del
y rotor del motor.
modelo
Inductancia mutua Configuraci
04.20 entre el estator y el 0.00~200.00mH 4n del
rotor del motor modelo
Lazo de velocidad 1
04.21 . . 1~100 30
Ganancia proporcional
Lazo de velocidad 1
04.22 . . 0.01~10.00S 0.50
Tiempo integral
Punto de conmutacion Los cédigos de funcion 04.21 ~ 04.26 son validos en el modo de
04.23 de baja frecuencia control vectorial. 0.0~10.0Hz 5.0
0424 Lazo de velocidad 2 Al conflg.urar la ganance p.roporcmnal Py el tiempo d.e integracion |, o0 0
. Ganancia proporcional se cambian las caracteristicas de respuesta de velocidad del control
vectorial.
Lazo de velocidad 2
04.25 ) . 0.01~10.00S 1.00
Tiempo integral
Punto de conmutacién
04.26 R [04.23] ~320.0Hz 10.0
de alta frecuencia
En el modo de control vectorial, este parametro se usa para ajustar la
Compensacion de precision de estabilidad de velocidad del motor. Cuando el motor esta
04.27 i K . X i , 50% ~ 200% 100
deslizamiento vectorial sobrecargado y la velocidad es baja, aumente este parametro; de lo
contrario, disminuya este parametro.
constante de tiempo de
04.28 filtro de bucle de Establecer el tiempo de filtrado del bucle de velocidad 0.000~1.000S 0.010
velocidad
04.29 Reservado - - 0
limite de par de bucle
04.30 El valor configurado es un porcentaje de la corriente nominal del motor | 0,0 % ~ 200,0 % 150.0

de velocidad
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05 grupo: Parametros de funcion de proteccion

Cadigo de Nombre Rango de ajuste Unidad minima Ajuste de Cambia
funcion fabrica r
Unidad LED: opcion de proteccién de sobrecarga del motor
0: invalido
1. valido
LED diez bits: proteccion de desconexion de retroalimentacion PID
0: invalido
Confi y d 1: accion de proteccion y parada libre
05.00 on |gulraC|on © LED de cien bits: manejo de fallas de comunicacion 485 0000~1211 0001 x
proteccion " ” .
0: accion de proteccion y parada libre
1: alarma, pero mantiene el estado de operacion;
2: alarma y parada en la forma establecida
LED mil bits: supresion de oscilaciones
0: invalido
1: valido
Coeficiente de El coeficiente de proteccion de sobrecarga del motor es el porcentaje
05.01 proteccion de del valor de corriente nominal del motor al valor de corriente nominal | 30% ~ 110% 100% x
sobrecarga del motor de salida del inversor.
Nivel de proteccion | Este cédigo de funcién especifica el voltaje limite inferior permitido del
05.02 ., ) ) 50~280/50~480V 180/360V x
contra subtension bus de CC cuando el inversor funciona normalmente.
Factor de limitacion Est smet il ustar | idad del i
ste parametro se utiliza para ajustar la capacidad del inversor para
05.03 de tension durante la ,p, . P ! s ., P 0: apagado, 1 ~ 255 1 x
-, suprimir la sobretension durante la desaceleracion.
desaceleracion
Nivel limite de El nivel de limite de sobrevoltaje define el voltaje de operacion durante
05.04 ° ! I stvoliaje de op 350~400/660~850V 375/700V x
sobretension la proteccion de bloqueo por sobrevoltaje
Coeficiente limitante
) Este parametro se utiliza para ajustar la capacidad del inversor para | 0: desactivado, 1 ~
05.05 de corriente durante o K . 10 x
., restringir la sobrecorriente durante la aceleracion. 99
la aceleracion
Coeficiente de
limitacion de Este parametro se utiliza para ajustar la capacidad del inversor para
05.06 . o K . 0: apagado, 1 ~ 10 0 x
corriente durante restringir la sobrecorriente en el proceso de velocidad constante.
velocidad constante
El nivel de limitacién de corriente define el umbral de corriente de la
05.07 Nivel limite actual operacion de limitacién de corriente automatica, y su valor establecido | 50% ~ 200% 160% x
es el porcentaje relativo a la corriente nominal del inversor.
Este valor es el porcentaje de la cantidad dada de PID. Cuando el valor
Valor de deteccion de | de retroalimentaciéon de PID es continuamente menor que el valor de
05.08 desconexion de | deteccién de desconexion de retroalimentacion, el inversor realizara | 0.0~100.0% 0,0% x
retroalimentacion las acciones de proteccion correspondientes de acuerdo con la
configuracion de 05.00 y no sera valido cuando 05.08 = 0.0%.
Tiempo de deteccion Tiempo de retardo antes de la accién de proteccion después de la
05.09 de desconexién de po de A a P P 0.1~999.9S 10.0s x
; . desconexion de la realimentacion.
retroalimentacion
Nivel de prealarma | El umbral actual para la accién de advertencia de sobrecarga del
05.10 de sobrecarga del | inversor. El valor configurado es un porcentaje de la corriente nominal | 0~150% 120% o
inversor del inversor.
Retardo de . . . .
El tiempo de retardo entre la corriente de salida del inversor que
prealarma de X . .
05.11 sobrecarga del excede continuamente la amplitud horizontal de la prealarma de | 0.0~15.0s 5.0s x
r
. 9 sobrecarga (05.10) y la salida de la sefial de prealarma de sobrecarga.
inversor
Acti oridad 0: invalido
ctivar priorida
05.12 106 P 1: cuando el inversor esta funcionando, la prioridad de jog es la mas 0~1 0 x
alta
Coeficiente de
05.13 supresion de 0~200 30 o
i En caso de oscilacién del motor, es necesario configurar el valor
oscilaciones
- efectivo de 05.00 mil bits, activar la funcion de supresion de oscilacion
Coeficiente de i X . L
L, y luego ajustarla configurando el coeficiente de supresion de
05.14 supresion de o ) L 0~12 5 o
litud oscilacion. En general, la amplitud de oscilacion es grande, por lo que
amplitu
L f P no es necesario establecer el coeficiente de supresién de oscilaciones
afrecuencia fimite de 05,13, 05,14 ~ 05,16; En el caso de ocasiones especiales, deben
inferior de la .
05.15 usarse juntos del 13 al 16 de mayo. 0.0~ [05.16] 5,0 Hz o

supresion de
oscilaciones
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La frecuencia limite
superior de la

05.16 B [05.15]1 ~ [00.05] 45,0 Hz o
supresion de
oscilaciones
Bit LED: en aceleracién
0: invalido
1: vélido
LED diez bits: en desaceleracién
Seleccion del limite 0: invalido
05.17 de corriente onda por 1: valido 000~111 011 x
onda LED de cien bits: en velocidad constante
0: invalido
1: vélido
LED Mil bits:Reservado
Cuando la relacién del valor maximo al valor minimo en la corriente
Coeficiente de de salida trifasica es mayor que este coeficiente y la duracion supera
05.18 deteccion de pérdida los 6 segundos, el convertidor de frecuencia informa la falla de 0.00~20.00 2.00 o
de fase de salida desequilibrio de corriente de salida EPLI; La proteccién de fase
abierta de salida no es valida cuando 05.18=0.00.
Coeficiente de caida 0: la funcién de
de frecuencia de falla ) . . ) parada instantanea
05.19 i , Establecer el factor de caida de frecuencia de apagado instantaneo L 0 o
instantanea de no es valida
energia 1~9999
Punto de tensién de
" 220 V: 180 ~ 330 V ) .
reduccion de . . . . i Configuraci
05.20 frecuencia de Punto c’le tensién de reduccion de frecuencia de pérdida de potencia 250 V n del N
Lo . instantanea 380V:300~550V
pérdida de potencia modelo
instantanea 450V
06 grupo: Parametros de comunicacion
Cadigo de ) ) L. Ajuste de Cambia
L, Nombre Rango de ajuste Unidad minima .
funcion fabrica r
06.00 Direccion local Configure la direccion local, 0 es la direcciéon de transmision. 0~247 1 x
Bit de LED: seleccion de tasa de baudios
0: 9600BPS
1: 19200BPS
2: 38400BPS
LED diez bits: formato de datos
0: sin paridad
Configuracion de 1: control de paridad par
06.01 comunicacion 2: Comprobacion de paridad impar 0000~0322 0000 x
MODBUS LED de cien bits: modo de respuesta de comunicacion
0: respuesta normal
1: solo responde a la direccién esclava
2: sin respuesta
3: La maquina esclava no responde a la instruccion de parada libre
de la maquina anfitriona en modo de transmisién
LED mil bits: Reservado
Si la maquina no recibe la sefial de datos correcta dentro del
intervalo de tiempo definido por este cédigo de funcién, entonces la
Tiempo de espera de maquina piensa que la comunicacioén ha fallado y el convertidor de
06.02 comunicacién hora de frecuencia decidira si proteger o mantener la operacién actual de 0.1~100.0s 10.0s x
salida acuerdo con la configuracion del modo de accién de falla de
comunicacion; Cuando este valor se establece en 0,0, no se realiza
la deteccién de tiempo de espera de comunicacion RS485.
Este cddigo de funcion define el intervalo de tiempo intermedio entre
Tiempo de retardo de la recepcion de la trama de datos del inversor y el envio de la trama
06.03 respuesta de la de datos de respuesta a la computadora superior. Si el tiempo de 0~200ms 5ms x
maquina local respuesta es menor que el tiempo de procesamiento del sistema,
prevalecera el tiempo de procesamiento del sistema.
Este cddigo de funcion se usa para configurar el coeficiente de peso
de la instruccién de frecuencia recibida por el inversor como esclavo
a través de la interfaz RS485, y la frecuencia operativa real de esta
Coeficiente de enlace maquina es igual al valor de este codigo de funcién multiplicado por
06.04 0.01~10.00 1.00 o

proporcional

el valor de la instruccion de configuracion de frecuencia recibida a
través de RS485 interfaz. En el control de vinculacién, este codigo
de funcion puede establecer la relacion de frecuencia de
funcionamiento de varios inversores.
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06.05 (Reservado) Reservado. 0~3 0 x
Grupo 07- parametros de funciones complementarias de grupo
Cadigo de Ajuste de Cambia
g. , Nombre Rango de ajuste Unidad minima j, )
funcion fabrica r
Bit de LED: procesamiento de llegada de conteo
0: conteo de un ciclo, salida de parada
1: conteo de un ciclo, continuar con la salida
2: Conteo de ciclos, salida de parada
3: Conteo de ciclos, continuar con la salida
Modo de conteo y | LED de diez bits: Reservado
07.00 . . . X . 000~303 103 x
cronometraje LED de cien bits: procesamiento de llegada de tiempo
0: conteo de un ciclo, salida de parada
1: conteo de un ciclo, continuar con la salida
2: Conteo de ciclos, salida de parada
3: Conteo de ciclos, continuar con la salida
LED mil bits: reservado
El ajuste del valor de L
07.01 o Establecer el valor de reinicio del contador [07.02] ~9999 1 o
reinicio del contador
Configuracion del
07.02 valor de deteccion del Establecer el valor de deteccion del contador 0~ [07.01]1 1 o
contador
Ajuste de . . o
07.03 . Establecer el tiempo de sincronizacion 0~9999 s Os o
temporizacion
07.04 ~
Reservado - - 0 o
07.07
Control de frecuencia - .
07.08 i 0: prohibido 1: valido 0~1 0 x
oscilante
0: oscilacion fija
El valor de referencia de oscilacion es la frecuencia de salida
Control de frecuencia maxima (00.04).
07.09 . S . 0~1 0 x
oscilante 1: oscilacion variable
El valor de referencia de la oscilacion es la frecuencia del canal
dado.
Seleccion del modo L , .
. 0: inicio segun el estado memorizado antes de la parada
07.10 de inicio de parada de . 0~1 0 x
. i 1: reiniciar comenzando
frecuencia oscilante
Amplitud de La amplitud de la frecuencia oscilante es un porcentaje de la
07.11 ) . . . " 0.0~100.0% 0,0% o
frecuencia oscilante frecuencia de salida maxima (00.04).
Este cddigo de funcion se refiere a la amplitud de la disminucién
rapida después de que la frecuencia alcance la frecuencia limite
superior de la frecuencia oscilante y, por supuesto, también se
0712 Salto de frecuencia refiere a_Ia amplitud de la sub|c_ja tapldé des_pues de que la . 0.0~50,0% 0.0% 5
frecuencia alcance la frecuencia limite inferior de la frecuencia
oscilante. Este valor es un porcentaje relativo a la amplitud de la
frecuencia de oscilacion (07.11). Si se establece en 0,0%, no habra
saltos repentinos de frecuencia.
Tiempo de aumento Tiempo de ejecucién desde la frecuencia mas baja de la frecuencia
07.13 de la frecuencia de de oscilacion hasta la frecuencia superior de la frecuencia de 0.1~3600.0s 5.0 o
oscilacion oscilacion.
Tiempo de caida de la El tiempo de ejecucién desde la frecuencia de oscilacion superior a
07.14 . . . S 0.1~3600.0s 5.0 o
frecuencia del péndulo | la frecuencia de oscilacion inferior.
Retardo de frecuencia
del limite superior de
07.15 ) 0.1~3600.0s 5.0 o
frecuencia de
oscilacion Configure los retrasos de frecuencia superior e inferior de la
Retardo de frecuencia frecuencia del péndulo.
del limite inferior de
07.16 . 0.1~3600.0s 5.0 o
frecuencia de
oscilacion
Grupo 08-administrar y mostrar parametros
Codigo de Nombre ) ) .. Ajuste de Cambia
., Rango de ajuste Unidad minima .
funcion fabrica r
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Vigilancia de

Por ejemplo: 08.00 = 2, es decir, seleccione el voltaje de salida (D-

parametros . o . .
08.00 o 02), luego el elemento de visualizacion predeterminado en la interfaz 0~30 0 o
principales durante el N L i X
i . de monitoreo principal es el valor actual del voltaje de salida.
funcionamiento
L Por ejemplo: 08.01=3, es decir, se selecciona el voltaje del bus (d-
principales durante la K o . .
08.01 d 03), luego el elemento de visualizacion predeterminado de la interfaz | 0~30 1 o
arada
P de monitoreo principal es el valor actual del voltaje del bus.
Visualizacién de
parametros auxiliares X . . . .
durante el Por ejemplo: 08.02=4, es decir, seleccione la corriente de salida (D-
ul
08.02 K . 02), luego el elemento de visualizacién predeterminado en la interfaz | 0~30 4 o
funcionamiento (solo ) o X i
L de monitoreo principal es el valor de voltaje de salida actual.
valido para teclado de
doble pantalla )
Visualizacién de
parametros auxiliares . . . i
Por ejemplo: 08.03=3, es decir, se selecciona el voltaje del bus (d-
durante la parada . R . .
08.03 L 03), luego el elemento de visualizacién predeterminado de la interfaz | 0~30 3 o
( solo valido para ) L .
de monitoreo principal es el valor actual del voltaje del bus.
teclado de doble
pantalla )
Coeficiente de . . . o
. . Se utiliza para corregir el error de visualizacion de la escala de
08.04 visualizacion de la . . R 0.01~99.99 1.00 o
X velocidad y no influye en la velocidad real.
velocidad del motor
0: Sin operacion
El inversor esta en estado normal de lectura y escritura de
parametros. Valor establecido del cédigo de funcion Si se puede
cambiar depende del estado de configuracion de la contrasefia de
usuario y el estado de funcionamiento actual del inversor.
08.05 Inicializacion del 1: Restaurar la configuracién de fabrica 0~2 0 "
' parametro Todos los parametros de usuario se restablecen a la configuracion
de fabrica segun el modelo.
2: Borrar registro de fallas
Borre el contenido de los registros de fallas (d-19~d-24). Una vez
completada la operacion, este cédigo de funcion se borra a 0
automéaticamente.
0: AVANCE
X . 1: interruptor FWD y REV
Configuracion de la . , .
08.06 tecla FUNG 2: borrar la configuracion de frecuencia de la tecla A/V 0~3 0 x
3: REV (en este momento, la tecla RUN esta predeterminada en
FWD)
Grupo d-grupo de parametros de monitorizaciéon
Codigo de ) L. Ajuste de Cambia
o Nombre Rango Unidad minima L
funcion fabrica r
Frecuencia de salida
d-00 0.0~999.9Hz 0,1 Hz 0,0 Hz *
(Hz)
Establecer frecuencia
d-01 0.0~999.9Hz 0,1 Hz 0,0 Hz *
(Hz)
d-02 Voltaje de salida (V) 0~999V 1V ov *
d-03 de CC (V) 0~999V 1V ov *
Corriente de salida
d-04 0.0~999.9A 0.1A 0.0A *
(A)
X Configuraci
Velocidad del motor )
d-05 0~60000rpm 1rpm 6n del *
(rpm)
modelo
Entrada analdgica Al1
d-06 9 0,00~10,00 V/0,00~20,00 mA 0,01 Vv/0,01 mA 0,00 V/ImA *
(VImA)
d-07 Reservado - 0 0 *
Entrada analégica SA
d-08 0,00~10,00 V/0,00~20,00 mA 0,01 /0,01 mA 0,00 V/imA *
(V/ImA)
d-09 Reservado - - 0 *
Valor de ajuste de 0,00 V/(MPa,
d-10 y y 0.00~10.00V/0.00~99.99(MPa. Kg) 0,01 V/(MPa. Kg) (tPa *
presion PID Kg)
Valor de
. L. 0,00 V/(MPa,
d-11 retroalimentacion de 0,00~10,00 V/0,00~99,99 (MPa, kg) 0,01 V/(MPa, kg) y *
presiéon PID 9
d-12 Valor de conteo actual 0~9999 s 1s Os *

32




Valor de

d-13 temporizacioén actual 0~9999 s 1s Os
(s)
Estado del terminal de
d-14 0~1FH 1h OH
entrada (DI1-DI5)
d-15 Estado de salida (Y/R) | 0~3H 1h OH
Temperatura del
416 modulo (°C) 0.0~132.3°C 0.1°C 0.0
Fecha de
d-17 actualizacién del | 2010~2026 1 2021
software (afio)
Fecha de
d-18 actualizacion de | 0~1231 1 0615
software (dia del mes)
Cadigo de falla
d-19 0~19 1 0
secundario
El ultimo codigo de
d-20 0~19 1 0
falla
Frecuencia de salida
d-21 en la ultima falta (Hz) 0.0~999.9Hz 0,1 Hz 0,0 Hz
Corriente de salida
d-22 durante la dltima falta 0.0~999.9A 0.1A 0.0v
(a)
Tension de barra en la
d-23 Gltima falta (v) 0~999v v ov
Temperatura del
d-24 modulo durante la 0.0~132.3°C 0.1°C 0.0°C
ultima falla (°C)
Tiempo de
funcionamiento
d-25 acumulado del 0~999%h 1h Oh
convertidor de
frecuencia (h)
0~FFFFH
BITO: Ejecutar/Detener
BIT1: RETROCESO / AVANCE
BIT2: AVANCE
BIT3: frenado CC
BIT4: reservado
BITS: limite de sobretensién
BIT6: Reduccion de frecuencia de velocidad constante
BIT7: limite de sobrecorriente
Bit8 ~ 9:
00-Velocidad cero
d-26 Estado del inversor 01- Aceleracion 1h OH
10- Desaceleracion
11- Velocidad uniforme
BIT10: Prealarma de sobrecarga BIT11: Reservado
Bit12 ~ 13 Ejecutar canal de comando:
00-Panel
01-Terminal
10- Reservado
Bit14 ~ 15: estado de voltaje del bus de CC:
00- normal
01- proteccion de bajo voltaje
10- proteccion contra sobretensiones
d-27 Version del software 1.00~99.99 0.01 2.00
Configuraci
d-28 Modelo de potencia 0.10~99.9KW 0.01KW 6n del
modelo
. . 0.0 ~ frecuencia de salida maxima [00.04] Nota: la frecuencia de
d-29 Frecuencia  estimada funcionamiento del motor calculada a partir de la velocidad estimada | 0,1 Hz 0,0 Hz
del motor
del motor
d-30 Par de salida -200~+200% 1% 0%
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Grupo e-codigo de falla

Codigo de . . g : 5di
fall Nombre Posible motivo de averia Contramedidas de falla Codigo
allo
El tiempo de aceleracion es demasiado corto Extendio el tiempo de aceleracion
i Elija un convertidor de frecuencia con un alto nivel de
EOC1 Sobrecorriente en Baja potencia del inversor ) . 1
aceleracion potencia
Configuracion incorrecta de la curva V/F o refuerzo .
Ajuste la curva V/F o el aumento de par
de par
. El tiempo de desaceleracion es demasiado corto Tiempo de desaceleracion extendido
E0C2 Sobrecorriente en
deceleracion i . . Elija un convertidor de frecuencia con un alto nivel de 2
Baja potencia del inversor .
potencia
Baja tension de red Compruebe la fuente de alimentacion de entrada
EOC3 Sobrecorriente en La carga esta mutada o es anormal. Comprobar la carga o reducir la mutacién de carga 3
operacion uniforme
X . . Elija un convertidor de frecuencia con un alto nivel de
Baja potencia del inversor .
potencia
" Voltaje de entrada anormal Compruebe la fuente de alimentacion de entrada
EHUA Sobretension durante
la aceleracion . X . Configurado para comenzar después del frenado de 4
Reiniciar el motor giratorio
CcC
Sobretension durante El tiempo de desaceleracion es demasiado corto Tiempo de desaceleracion extendido
EHU2 L 5
la desaceleracion Voltaje de entrada anormal Compruebe la fuente de alimentacion de entrada
Sobretension en
EHU3 funcionamiento Voltaje de entrada anormal Compruebe la fuente de alimentacion de entrada 6
uniforme
sobretensién durante . . . "
EHU4 la parada Voltaje de entrada anormal Compruebe el voltaje de la fuente de alimentacion 7
ELUO Subtension durante el | El voltaje de entrada es anormal o el relé no esta Verifique el voltaje de la fuente de alimentacion o 8
funcionamiento activado solicite servicio al fabricante
Cortocircuito o puesta a tierra de la salida del
i P Verifique el cableado del motor
inversor
) Sobrecorriente instantanea del convertidor de . .
Fallo del médulo de . Ver contramedidas de sobrecorriente
ESC1 i frecuencia 9
potencia
Panel de control anormal o interferencia grave Busque servicios de fabricantes
Dafios en el dispositivo de alimentacion Busque servicios de fabricantes
La temperatura ambiente es demasiado alta Temperaturas ambiente mas bajas
radiador de . ~ .
E-OH ) Ventilador dafiado Reemplace el ventilador 10
sobrecalentamiento
Conducto de aire obstruido Despeje el conducto de aire
Configuracién incorrecta de la curva V/F o refuerzo .
Ajuste la curva V/F o el aumento de par
de par
EOL1 Sobrecarga del El voltaje de la red es demasiado bajo Verifique el voltaje de la red 1
inversor
El tiempo de aceleracion es demasiado corto Extendio el tiempo de aceleracion
El motor esta sobrecargado Elija un convertidor de frecuencia con mayor potencia
Configuracién incorrecta de la curva V/F o refuerzo .
Ajuste la curva V/F o el aumento de par
de par
El voltaje de la red es demasiado bajo Verifique el voltaje de la red
EOL2 Mator sobrecargado El motor esta bloqueado o la mutacion de la carga " 12
. Verifica la carga
es demasiado grande
El factor de proteccion de sobrecarga del motor no ajustado correctamente Coeficiente de proteccion de
esta configurado correctamente sobrecarga del motor
E-EE Fallo de equipo Terminal de entrada de falla del equipo externo Desconecte el terminal de entrada de falla del equipo 13
externo cerrado externo y borre la falla
Fallo de comunicacién L - .
EPOF Fallo de comunicacion de la CPU Busque servicios de fabricantes 14
de CPU dual
B Circuito de retroalimentacion PID suelto Compruebe la conexion de retroalimentacion
EPID Desconexién de 15
i i6 La cantidad de retroalimentacion es menor que el
retroalimentacion PID L, . g Ajustar el umbral de entrada de deteccion
valor de deteccidn de desconexion
E485 Fallo de comunicacion | No coincide con la tasa de baudios de la Ajustar la tasa de baudios dieciséis
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RS485 computadora superior

Compruebe si la conexion de comunicacién esta

X blindada y si el cableado es razonable. Si es
Interferencia de canal RS485 . . i .
necesario, considere conectar el capacitor del filtro en

paralelo
Tiempo de espera de comunicacion Rever
. Fallo de ajuste del Configuraciéon incorrecta de los parametros del )
ETUN Restablecer los parametros del motor 17
motor motor

Fallo de deteccion de Fallo del circuito de muestreo de corriente N .
ECCF . Busque servicios de fabricantes 18
corriente Fallo de alimentacién auxiliar

EEFROM error de . .
EEEP . Fallo de EEPROM Busque servicios de fabricantes 19
lectura y escritura

Proteccion de pérdida X ; .
EPLI X Las salidas U, V y W estan desfasadas Compruebe el cableado de salida 20
de fase de salida

La presion de retroalimentacion es menor que el " o, i . .
Fallo por rotura de o, o, . Verifique la conexién de retroalimentacion o ajuste el
umbral de deteccion de presion baja o mayor o . ., 22
tubo i o, ) umbral de alta y baja presiéon
igual que el umbral de deteccion de presion alta

EPAO

VI. Descripcion de parametros

00 grupos-parametros basicos de funcionamiento

Definicion de macro de funcién (reservada temporalmente)

00.00
0~10 0

0: Modelo general

1: modo de suministro de agua a presién constante de bomba Unica
2: Reservado

3: Reservado

4: modo de maquina de grabado

5~10: Reservado

Nota: Primero inicialice los parametros y luego configure la funcién de macro.

Motor modo de control

00.01
0~2 -

0: control V/F normal

Cuando es necesario utilizar un solo convertidor para accionar mas de un motor, el método de control utilizado cuando el autoaprendizaje de los
parametros del motor no se puede realizar correctamente o los parametros del motor controlado no se pueden obtener de otra manera . Este método de
control es el método de control de motores mas utilizado. Este método de control se puede utilizar en cualquier ocasién que no requiera un alto
rendimiento de control del motor.

1: control V/F avanzado

mejorar en gran medida la respuesta de par del control del motor en todo el rango de frecuencia y mejorar la capacidad de salida de par del motor a
baja frecuencia. Al mismo tiempo, no es demasiado sensible a los pardmetros del motor como el control vectorial orientado al campo. Este modo de
control es especialmente adecuado para algunas ocasiones que tienen ciertos requisitos de par de arranque (como maquinas trefiladoras, molinos de
bolas, etc.).

2: Control vectorial (sensibilidad de los parametros del motor)

Un verdadero método de control de vectores. Ademas del alto rendimiento de salida de par del método de control de flujo magnético, este método de
control también tiene el efecto de una salida de par flexible. Puede describirse como rigido y flexible, pero este método de control es mas sensible a los

parametros del motor. Uselo después de habilitar el autoaprendizaje de los parametros del motor, de lo contrario, el efecto sera deficiente.

35




Ejecutar seleccion de canal de comando

00.02
0~2 0

Este codigo de funcién selecciona el canal fisico en el que el inversor acepta comandos de operacién como marcha y parada.
0: El panel de operacion ejecuta el canal de comando

El control de la operacién se implementa mediante las teclas (_RUN_ ), (ror/rEseT)(M-FUNC Jy otras teclas del panel de operaciones.
1: Canal de comando de operacion de terminal

El control de la operacién se implementa mediante terminales multifuncion definidos como FWD, REV, rotacion hacia adelante JOG, rotacion hacia atras
JOG y otras funciones.
2: canal de comando de operacion de comunicacion

El control de operacion es implementado por el controlador superior a través de la comunicacioén.

Seleccion de fuente de frecuencia principal A
0~7 0

00.03

0: Ajuste del potenciémetro del panel
La frecuencia de operacion se ajusta operando el potenciémetro en el teclado, y el rango de frecuencia de ajuste del potenciémetro se fija desde 0 hasta la frecuencia

de salida maxima [00.04].

1: Configuracién digital 1, panel
El valor inicial de la configuracion de frecuencia es 00.08, que se puede ajustar con las teclas del panel de operaciones -o el codificador digital. El valor de
frecuencia modificado se almacenara en 00.08 después de un corte de energia (si desea que esta frecuencia no se almacene, puede configurar 00.09 bits en 1 para
lograrlo).

2: Configuracion digital 2, ajuste de terminal ARRIBA/ABAJO

El valor inicial de la configuracién de frecuencia es 00.9, y la frecuencia de funcionamiento se cambia mediante el encendido/apagado del terminal multifuncién definido
externamente como la funcién ARRIBA/ABAJO (consulte el nimero de funcién del elemento de incremento y decremento de frecuencia de la DI terminal en el grupo
02 para mas detalles), cuando el terminal UP y el terminal GND estan cerrados, la frecuencia aumenta; cuando el terminal DOWN se cierra con el terminal GND, la
frecuencia cae; cuando el terminal UP/DOWN esta cerrado o desconectado con el terminal GND al mismo tiempo, la frecuencia permanece sin cambios. Si configura
la frecuencia que se almacenara cuando se apague, el valor de frecuencia modificado se almacenara en 00.9 después del apagado. La velocidad a la que el terminal
ARRIBA/ABAJO modifica la frecuencia de operacion puede configurarse mediante el cédigo de funcién 02.27.

3: Ajuste analdgico Al (0~10V/20mA)

La configuracién de frecuencia esta determinada por el voltaje/corriente analégico del terminal Al, el rango de entrada:

Para los ajustes relacionados con CC 0~10V/20mA, consulte la definicion de la funcion 02.00~02.03.

4: Combinacion dada

Cuando se da la combinacion, el modo de ajuste de combinacion se selecciona en 01.15.

5: reservado

6: Configuraciéon de comunicacion

Cambie la frecuencia establecida a través del comando de configuracién de frecuencia del puerto serie. Para mas detalles, consulte los parametros de comunicacion

del Grupo 06.
7: Reservado
Frecuencia maxima de salida
00.04
MAX {50.0, [00.05] } ~ 999.9Hz ’ 50.00
Frecuencia limite superior
00.05
MAX.{0.1Hz, [00.06]1} ~ [00.04] ’ 50.00
Frecuencia limite inferior
00.06
0.0Hz~ [00.05] ‘ 0.00
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La frecuencia de salida maxima es la frecuencia mas alta que el convertidor permite emitir y es la base para el ajuste del tiempo de aceleracion y
desaceleracion, como se muestra en la siguiente figura, fmax;

La frecuencia basica de operacion es la frecuencia minima cuando el inversor entrega la tension mas alta, generalmente la frecuencia nominal del motor, como
se muestra en la siguiente figura fb; la tensién de salida maxima Vmax es la tensién de salida correspondiente cuando el inversor emite la frecuencia operativa
basica, generalmente la tensién nominal del motor; Vmax como se muestra en la siguiente figura; fH y fL se definen respectivamente como la frecuencia

limite superior y la frecuencia limite inferior, como se muestra en la Fig. 00-1:

T

-

-
To I tTH  tmex
Fig. 00-1 Diagrama esquematico de tension y frecuencia
Accioén cuando la frecuencia establecida es inferior a la frecuencia limite inferior
00.07
0~2 0

0: funcionamiento a velocidad cero

Cuando la frecuencia establecida es inferior al valor establecido de frecuencia limite inferior (00.0 6 ), el inversor funciona a velocidad cero.

1: Ejecutar en el limite de frecuencia inferior

Cuando la frecuencia establecida es menor que el valor de configuracion de frecuencia limite inferior (00.0 6 ), el inversor funcionara en la frecuencia
limite inferior.

2: Después del cierre

Cuando la frecuencia establecida es inferior al valor establecido de frecuencia limite inferior (00.0 6 ), el inversor se detendra.

Ajuste digital de la frecuencia de funcionamiento

00.08
0.00Hz~ [00.051 50.00

Cuando el canal de frecuencia se define como referencia digital, este parametro de funcién es la referencia de frecuencia digital del panel inversor y

la frecuencia de configuracion inicial de ARRIBA/ABAJO.

Ajuste de frecuencia digital 1 control
00.09

0000~2111 0000

Unidades LED: almacenamiento de apagado

0: tienda

Cuando se enciende el inversor, el incremento de frecuencia del panel se inicializa al valor guardado en la EEPROM en el dltimo apagado.
1: No almacenar

Cuando se enciende el inversor, el incremento de frecuencia del panel se inicializa a 0.
LED de diez digitos: dejar de mantener

0: seguir parado

Cuando el inversor se detiene, el valor de ajuste de frecuencia es el valor modificado final.
1: no mantener

Cuando el inversor se detiene, la frecuencia establecida se restablece a 00.08.

Cientos de LED: ajuste de frecuencia negativa

0: invalido
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1: efectivo

Cuando la seleccioén es valida, operar las teclas del teclado A puede realizar el ajuste positivo y negativo de la frecuencia.
Miles de LED: PID, seleccion de superposicion de frecuencia de PLC

0: invélido

1:00.03+PID

El canal dado de frecuencia principal y la frecuencia PID se suman como la frecuencia dada final del inversor.

2:00.03+PLC

El canal dado de frecuencia principal se suma a la frecuencia del PLC como la frecuencia dada final del inversor.

Tiempo de aceleracion

00.10 0.1~999.9S Configuracion

del modelo

Tiempo de desaceleraciéon

00.11 0.1~999.9S Configuracion

del modelo

El tiempo de aceleracion se refiere al tiempo requerido para que el inversor acelere desde la frecuencia cero hasta la frecuencia maxima de salida,
como se muestra en t1 en la figura a continuacion. El tiempo de desaceleracién se refiere al tiempo requerido para que el inversor desacelere desde la
frecuencia de salida maxima hasta la frecuencia cero, como se muestra en t2 en la figura a continuacion.

Hay dos conjuntos de parametros de tiempo de aceleracion y desaceleracion para esta serie de inversores. El tiempo de aceleracion y
desaceleracion del otro grupo se define en el cédigo de funcién 01.33~01.34. El tiempo de aceleracion y desaceleracion predeterminado de fabrica esta
determinado por el modelo. Si desea seleccionar otros grupos de tiempo de aceleracion y desaceleracion, seleccione mediante el terminal multifuncion

(consulte el cédigo de funcion 02.13~02.17). El tiempo de aceleracion y desaceleracion durante la operacion jog se definen por separado en 01.11 01.12

Output frequency ‘

Max Output frequency L----e----=

P

et e t2 ] e

Figura 00-2 Diagrama esquematico del tiempo de aceleracion y el tiempo de desaceleracion

Configuracién de la direccion de rotacion
00.12

0~2 0

0: adelante

Cuando se selecciona este modo, la secuencia de fase de salida real del inversor es consistente con la secuencia de fase predeterminada del sistema. En
este momento, las funciones de las teclas (RN Jen el panel y la terminal FWD se convierten en control de rotacién hacia adelante.

1:inversa

Cuando se selecciona este modo, la secuencia de fase de salida real del inversor sera opuesta a la secuencia de fase predeterminada del sistema. En
este momento, las funciones de las teclas (RN Jen el panel y la terminal FWD se convierten en control inverso.

2: La reversion esta prohibida

En cualquier caso, el motor solo puede funcionar hacia adelante. Esta funcion es adecuada para ocasiones en las que la operacion inversa puede traer
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peligro o dafios a la propiedad. Dado un comando de marcha atras, el inversor funciona a velocidad cero.

Configuracién de la curva V/F

00.13
0~2 0

Este grupo de codigos de funcion define el modo de configuracion de la curva V/F del motor para cumplir con los requisitos de diferentes caracteristicas
de carga. Segun la definicion de 00.13, se pueden seleccionar curvas fijas y una curva personalizada.

0: curva lineal

La curva lineal es adecuada para la carga de par constante ordinaria, y el voltaje de salida tiene una relacion lineal con la frecuencia de salida.

1: curva cuadrada

La curva cuadrada es adecuada para cargas de par cuadrado como ventiladores y bombas de agua para lograr el mejor efecto de ahorro de energia. El
voltaje de salida y la frecuencia de salida tienen una relacién de curva cuadrada.

2: Curva V/F multipunto (determinada por 00.17~00.22)

Cuando 00.13 selecciona 2, el usuario puede personalizar la curva V/F a través de 00.17~00.22 y definir la curva V/F agregando (V1, 01), (V2, F2), (V3,

F3) y el origen y Puntos de maxima frecuencia. La curva F es adecuada para caracteristicas de carga especiales.

Ajuste de refuerzo de par

00.14 Configuracién  del
0,0~30,0% Tension nominal del motor
modelo
Frecuencia de corte del refuerzo de par
00.15
0.0~50Hz 15.00

Para compensar las caracteristicas de par de baja frecuencia, se puede realizar alguna compensacion de refuerzo en el voltaje de salida. Cuando este
codigo de funcion se establece en 0,0%, es un refuerzo de par automatico. Cuando se establece en cualquier valor que no sea 0,0 %, se trata del modo

de refuerzo de par manual. 00.15 define el punto de frecuencia de corte de refuerzo fz durante el refuerzo de par manual, como se muestra en la Figura

00-4.
A
Vi an
Vi
Aumento de par manual Vb
Figura 00-4 Diagrama esquematico del refuerzo de par
ﬁAviso:
1: En el modo de control V/F normal, el modo de aumento de par automatico no es valido.
2: El refuerzo de par automatico solo es valido en el modo de control V/F avanzado.
Configuracién de la frecuencia de la portadora
00.16
1.0~16.0KHz Configuracién del modelo
0.4~2.2KW 4,0 KHz 1.0~16.0KHz
4.0~5.5KW 3,0 KHz 1.0~16.0KHz
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Este codigo de funcién se utiliza para configurar la frecuencia portadora de la salida de onda PWM del inversor. La frecuencia portadora afectara el
ruido cuando el motor esté funcionando. Para ocasiones que requieran un funcionamiento silencioso, la frecuencia de la portadora se puede aumentar
adecuadamente para cumplir con los requisitos. Sin embargo, el aumento de la frecuencia portadora aumentara la generacion de calor del inversor y, al
mismo tiempo, aumentara la interferencia electromagnética hacia el mundo exterior.

Cuando la frecuencia portadora excede el valor de configuracién de fabrica, el inversor debe reducirse para su uso. En general, la corriente del

inversor debe reducirse en aproximadamente un 5 % por cada aumento de 1 KHz en la onda de descarga.

Valor de frecuencia V/F F1

00.17
0.00~Valor de frecuencia F2 | 12,5 Hz
V/F Valor de tension V1

00.18
0.0~Valor de voltaje V2 | 25,0%
Valor de frecuencia V/F F2

00.19
Valor de frecuencia F1~Valor de frecuencia F3 I 25,0 Hz
V/F Valor de tension V2

00.20
Valor de tensién V1~Valor de tension V3 I 50,0%
Valor de frecuencia V/F F3

00.21
Valor de frecuencia F2~Frecuencia nominal del motor [04.03] I 37,5 Hz
V/F Valor de tension V3

00.22
Valor de voltaje V2~100.0%*voltaje nominal del motor [04.00] | 75,0%

El diagrama esquematico de voltaje y frecuencia es el siguiente:

Voltage ‘

Maximum
output [ __
voltage

|
VI e — — — |
V2 -——— [
|
I

¥l - — |

| 1 | 1

-
Fi F2 F3 Maximum
output Frequency

frequency

Figura 00-5 Diagrama esquematico de la configuracion del usuario de la curva V/F

Contrasefia de usuario
0~9999 0

00.23

La funcion de configuracion de contrasefia de usuario se utiliza para prohibir que el personal no autorizado vea y modifique los parametros de la
funcion.

Al configurar la contrasefia de usuario, ingrese cualquier nimero distinto de cero, presione la tecla para confirmar y la contrasefia entrara
en vigencia automaticamente después de 3 minutos.

Cuando necesite cambiar la contrasefia, seleccione el cédigo de funcién 00.23 y presione la tecla para ingresar al estado de verificacion de
contrasefia. Después de que la verificacion de la contrasefa sea exitosa, ingrese el estado de modificacion, ingrese la nueva contrasefia y presione la
tecla para confirmar, el cambio de contrasefa se realizé correctamente y la contrasefia entrara en vigencia automaticamente después de 3
minutos.

Por favor, mantenga la contrasefia correctamente. Si lo olvida, solicite servicio al fabricante.

Seleccién de resolucién de visualizacion de frecuencia
0~1 0

00.24

0: 0,1 Hz (0,0 ~ 999,9 Hz)
1: 1 Hz (0 ~ 999 Hz)

Grupo 01-parametros auxiliares de funcionamiento
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Método de inicio

01.00

00~12 00

Unidades LED: modo de inicio

0: Empezar desde la frecuencia de inicio

Comience de acuerdo con la frecuencia de inicio establecida (01.01).

1: frenado CC + inicio de frecuencia de inicio

Realice primero el frenado de CC (consulte 01.03) y luego comience de acuerdo con el modo 0.

2: reservado

LED de diez digitos: modo de reinicio después de un corte de energia o anormal

0: invalido

Cuando se enciende la alimentacion después de un corte de energia, el inversor no funcionara automaticamente.
1: Comience desde la frecuencia de inicio

Cuando se enciende la alimentacion después de un corte de energia, si se cumplen las condiciones de inicio, el inversor comenzara a funcionar

automaticamente desde el punto de frecuencia inicial.

Frecuencia de inicio

01.01

0.00~50.00Hz 1.00

La frecuencia de inicio se refiere a la frecuencia inicial cuando el inversor arranca. Para algunos sistemas con un par de arranque relativamente
grande, establecer una frecuencia de arranque razonable puede superar eficazmente el problema de las dificultades de arranque.

01.02 Corriente de frenado CC inicial
: 0.0~150.0% *Corriente nominal del motor | 0,0%
Iniciar el tiempo de frenado de CC
01.03
0.0~100.0s | 0.0

El ajuste de la corriente de frenado DC inicial es el porcentaje relativo a la corriente nominal de salida del inversor.
Cuando el tiempo de frenado de CC inicial es 0,0 s, no hay proceso de frenado de CC. Los detalles se muestran en la siguiente figura.

Output Frequency

Current output
(effective values)

'
DC braking
capacity

DC braking time
| 1 Time

Run Command

Figure 01-2 Diagram of starting DC brake

Fig. 01-1 Diagrama esquematico del arranque del frenado DC

Modo de parada
0~1 0

01.04

0: desacelerar para detener

Después de recibir el comando de parada, el inversor reducird gradualmente la frecuencia de salida de acuerdo con el tiempo de desaceleracion y
se detendra después de que la frecuencia caiga a cero. Si la funcién de frenado CC de parada es vélida, después de alcanzar la frecuencia de inicio del
frenado CC de parada (segun la configuracion 01.05, puede haber un tiempo de espera para el frenado CC de parada), se ejecutara el proceso de
frenado CC y la maquina detener.

1: parada libre

Después de que el inversor recibe el comando de parada, inmediatamente finaliza la salida y la carga se detiene libremente de acuerdo con la

inercia mecanica.

Frecuencia de inicio del frenado de CC durante la parada

01.05
0.0~ [00.05] frecuencia limite superior 0.00

Detener el voltaje de frenado de CC
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01.06 0.0~150.0%* Tension nominal del motor ‘ 0,0%

Tiempo de frenado DC durante la parada

01.07
0.0~30.0S | 0S

Tiempo de espera para el frenado DC durante la parada

0,0: el frenado de CC no funciona 0,1 ~ 99,99 s 0.0

01.08 ‘

El valor de consigna de la corriente de frenado CC de parada es el porcentaje relativo a la corriente nominal del inversor. Cuando el tiempo de

frenado en la parada es 0,0 s, no hay proceso de frenado de CC. Como se muestra abajo.

current
(valid
values)

Output
frequency

|
|
: Stop braking start
: frequency
t Ll
I

Output }
|
|

I T “Parking brake
| wyaiting time
DC brake
| | ! ! shutdown brak-
Run ing time

command

Fig. 01-2 Diagrama esquematico del frenado DC en la parada

Frecuencia de jog hacia adelante
01.09
0.00~ [00.051 ‘ 10.00
Frecuencia de jog inverso
01.10
0.00~ [00.051 ‘ 10.00
Jog tiempo de aceleracion
01.11 0.1~999.9s Configuracion del
modelo
Tiempo de desaceleracion manual
01.12 0.1~999.9s Configuracién del
modelo

01.09~01.12 define los parametros relevantes durante la operacion jog. Como se muestra en la Figura 01-3, t1 y t3 son los tiempos reales de
aceleracion y desaceleracion; t2 es el tiempo de jog; f1 es la frecuencia de operacion jog directa (01.09); f2 es la frecuencia de operacion jog inversa
(01.10). El tiempo real de aceleracion jog t1 se determina de acuerdo con la siguiente formula:

t1=01.09*01.11/00.04

De la misma manera, el tiempo real de deceleracion jog t3 también se puede determinar de la siguiente manera:

t3=01.10*01.12/00.04

Entre ellos, 00.06 es la frecuencia maxima de salida.

Output
f1

! [

' [

! I t1 -t t2 } t3 |
I P = = f | -
[T T tz [ t3 'td [ | Time
[ ' [
I I I | I
| | | {
) . | | f2 |
Forward jog command Reverse jog command

Figura 01-3 Diagrama de operacién Jog
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Salto de frecuencia
01.13
0.0~Frecuencia limite superior ‘ 0.0
rango de salto
01.14
0.0~Frecuencia limite superior ‘ 0.0

Los codigos de funcién anteriores son funciones configuradas para hacer que la frecuencia de salida del inversor evite el punto de frecuencia de
resonancia de la carga mecénica. La frecuencia establecida del inversor se puede dar saltando cerca de algunos puntos de frecuencia de acuerdo con la
siguiente figura. Su significado especifico es que la frecuencia del inversor nunca funcionara de manera estable dentro del rango de frecuencia de salto,

sino que pasara por este rango durante la aceleracién y la desaceleracion.

Combinacién de fuente de frecuencia método dado
00.15

0~8 0

Potenciémetro+frecuencia digital 1
Potenciémetro +frecuencia digital 2
Potenciémetro + Al

Frecuencia digital 1+Al

Frecuencia digital 2+Al

Frecuencia digital 1+ multivelocidad
Frecuencia digital 2+ multivelocidad
potenciémetro + velocidad multietapa

AI+PLC (superposicion en la misma direccion)

PN RN 2O

Control de operacion programable (operacion simple de PLC)

01.16
0000~1221 00000

Unidades LED: control de habilitacion de PLC

0: invalido

1: efectivo

LED de diez digitos: selecciéon del modo de funcionamiento

0: bucle Unico

Después de que el inversor complete un solo ciclo, se detendra automaticamente. En este momento, necesita dar el comando de ejecucion
nuevamente para comenzar. Si el tiempo de ejecucién de una determinada etapa es 0, omita esta etapa mientras se ejecuta y vaya directamente a la
siguiente etapa. Como se muestra abajo:

PLC command

T1 T2 T4 TE~T7

|
i
'
T
|
i
|
i
|
i
|
|
i
T
'
'
i

RUN command

Figura 01-4 Diagrama esquematico del apagado del PLC después de un solo ciclo
1: circulacién continua
Después de que el inversor complete un ciclo, comenzara automaticamente el siguiente ciclo y no se detendra hasta que se emita un comando de
parada. Como se muestra abajo:
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First cycle Second cycle

H

'

|

'

|

'
' '
i i
| |
| '
| |
' '
H |
| '
H |
' |
' |
I |
| V

i
'
'
|
|
'
i
H

RUN command

Figura 01-5 Diagrama de ciclo continuo del PLC

2: Mantener el valor final después de un solo ciclo
Después de que el inversor completa un solo ciclo, automaticamente mantiene la frecuencia de operacion y la direccion del ultimo segmento de
operacion. Como se muestra abajo:

PLC command

TI_l T2 T2 1 T4 Te~T7

RUN command

Fig. 01-6 El diagrama esquematico de la retencion del PLC después de un solo ciclo

Cientos de LED: modo de inicio

0: reiniciar desde el primer segmento

Pare durante la operacion (causado por un comando de parada, falla o corte de energia) y comience a funcionar desde la primera etapa después del
reinicio.

1: Empezar desde el escenario en el momento del apagado (fallo)

Si el inversor se detiene durante el funcionamiento (causado por un comando de parada, falla o corte de energia), el inversor registrara
automaticamente el tiempo de funcionamiento de la etapa actual. Después de reiniciar, entrard automaticamente en esta etapa y continuara funcionando
por el tiempo restante a la frecuencia definida en esta etapa, como se muestra en la siguiente figura:

Interrupt signal
Output fi o l I
u requenc
P q Yy ~ dz |
‘ al | |
I -
| I az |
i i Sllagei | I Ti -
elapse ime
| Stage 1 | tifme | |Stage 2 remaining time |
|
al: Stage 1 Acceleration Time f1: Stage 1 Frequency
a2: Stage 2 Acceleration Time f2: Stage 2 Frequency
a3: Stage 3 Acceleration Time f3: Stage 3 Frequency

d2: Stage 3 deceleration time

Figura 01-7 Modo de inicio de PLC 1
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2: Comience desde la etapa y la frecuencia del tiempo de apagado (fallo)

En caso de apagado durante el funcionamiento (causado por un comando de apagado, falla o corte de energia), el inversor no solo registra automaticamente

el tiempo de funcionamiento en la etapa actual, sino que también registra la frecuencia de funcionamiento en el momento del apagado y luego recupera la

frecuencia de funcionamiento en el tiempo de parada después de volver a arrancar, y el resto de fases del recorrido de frecuencia, como se muestra en la

siguiente figura:

Interrupt signal

f1 \

Output frequency

A

ai

f3

-

al: Stage 1 Acceleration Time
a2: Stage 2 Acceleration Time
a3d: Stage 3 Acceleration Time
d2: Stage 3 deceleration time

Stage 2 ‘ [ .'
elapsed
Stage 1 fime H ‘Stage 2 remaining time

I

1

I

| Time
e |

f1: Stage 1 Frequency
f2: Stage 2 Frequency
f3: Stage Frequency

Figura 01-8 Modo de inicio de PLC 2

Miles de LED: opciones de almacenamiento de apagado

0: no almacenar

El estado de funcionamiento del PLC no se memoriza cuando esta apagado y comienza a funcionar desde la primera etapa después del encendido.

1: almacenamiento

El estado de funcionamiento del PLC se memoriza cuando se desconecta la alimentacion, incluida la etapa en el momento del apagado, la frecuencia

de funcionamiento y el tiempo de funcionamiento. Reinicie después del encendido, entrara automaticamente en esta etapa y continuara funcionando

durante el tiempo restante a la frecuencia definida en esta etapa.

Frecuencia multivelocidad 1

01.17
- Frecuencia limite superior ~ + frecuencia limite superior ‘ 5.0
Frecuencia de varias velocidades2

01.18
- Frecuencia limite superior ~ + frecuencia limite superior ‘ 10.0
Frecuencia multivelocidad 3

01.19
- Frecuencia limite superior ~ + frecuencia limite superior ‘ 15.0
Frecuencia multivelocidad 4

01.20
- Frecuencia limite superior ~ + frecuencia limite superior ‘ 20.0
Frecuencia multivelocidad 5

01.21
- Frecuencia limite superior ~ + frecuencia limite superior ‘ 25.00

Frecuencia multivelocidad 6

01.22
- Frecuencia limite superior ~ + frecuencia limite superior ‘ 375
Frecuencia multivelocidad 7

01.23
- Frecuencia limite superior ~ + frecuencia limite superior ’ 50.0

El signo de multivelocidad determina la direccion de operacion y negativo significa operacién en la direccion opuesta. El comando de arranque y

parada se establece en 00.02.
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Tiempo de ejecucion de la etapa 1 (la unidad se selecciona mediante [01.35] y el valor predeterminado es segundos)
o124 0.0~999.9 segundos ‘ 10.0
Escenario 2 tiempo de ejecucién (la unidad se selecciona mediante [01.35] y el valor predeterminado es segundos)
0129 0.0~999.9 segundos ‘ 10.0
Escenario 3 tiempo de ejecucién (la unidad se selecciona mediante [01.35] y el valor predeterminado es segundos)
0120 0.0~999.9 segundos 10.0
Escenario 4 tiempo de ejecucion (la unidad se selecciona mediante [01.35] y el valor predeterminado es segundos)
o2t 0.0~999.9 segundos 10.0
Escenario 5 tiempo de ejecucién (la unidad se selecciona mediante [01.35] y el valor predeterminado es segundos)
0128 0.0~999.9 segundos 10.0
Escenario 6 tiempo de ejecucion (la unidad se selecciona mediante [01.35] y el valor predeterminado es segundos)
0129 0.0~999.9 segundos 10.0
Escenario 7 tiempo de ejecucién (la unidad se selecciona mediante [01.35] y el valor predeterminado es segundos)
0130 0.0~999.9 segundos ‘ 10.0

El cédigo de funcion anterior se utiliza para configurar el tiempo de funcionamiento de la multivelocidad programable. El tiempo de ejecucion de 7

segmentos se puede configurar por separado mediante el tiempo de ejecucion del segmento X.

Stage Select 1 para el tiempo de aceleracion y desaceleracion

01.31
0000~1111 0000

Bit LED: tiempo de aceleracion y desaceleracion de la etapa 1

0~1

LED diez bits: Etapa 2 Tiempo de aceleracion y desaceleracion 0~1
LED de cien bits: Etapa 3 Tiempo de aceleracion y desaceleracién 0~1
LED mil bits: Etapa 4 Tiempo de aceleracion y desaceleracién 0~1
Nota:

0: Tiempo de aceleracion y desaceleracion 1 [00.10~00.11]

1: Tiempo de aceleracion y desaceleracion 2 [01.33~01.34]

Stage Select 2 para el tiempo de aceleracion y desaceleracion

01.32
0000~1111 0000

Bit LED: Etapa 5 tiempos de aceleracién y desaceleracion

0~1

LED diez bits: Etapa 6 un tiempo de aceleracién y desaceleracion 0~1
Cien bits LED: Etapa 7 un tiempo de aceleracion y desaceleracién 0~1

LED mil bits: Reservado

Tiempo de aceleracion 2

01.33 0,1~999,9 s ‘ 10.0
Tiempo de desaceleracion 2

01.34 0,1~999,9 s ’ 10.0

Se pueden definir dos grupos de tiempo de aceleracion/desaceleracion, y se puede seleccionar el tiempo de aceleracién/desaceleracién 1~2 durante
la operacion del inversor a través de diferentes combinaciones de terminales de control. Consulte la definicion de la funcién de terminal de tiempo de

aceleracion/desaceleracion en 02.13~02.17.
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Seleccion de unidad de tiempo

01.35
000~211 000

Bit LED: unidad de tiempo PID de proceso

LED de diez bits: unidad de tiempo de PLC simple

LED de cien bits: unidad de tiempo regular de aceleracién y desaceleracion
LED mil bits: reservado

0: 1 segundo

1: 1 minuto

2: 0,1 segundo

Este codigo de funcién define la dimension del tiempo de aceleracion y desaceleracion.

Tiempo muerto de avance y retroceso

01.36
0.0~999.9s 0.0

El tiempo de espera para que el inversor haga la transicion de funcionamiento directo a funcionamiento inverso, o de funcionamiento inverso a
funcionamiento directo, es t1, como se muestra en la siguiente figura.

Output - ‘
frequency

Time

et

Figure 01-7 Schematic diagram of forward and reverse dead time

Figura 01-9 Diagrama esquematico del tiempo muerto directo e inverso

Grupo 02-parametros de entrada y salida analégicos y digitales

Tension de limite inferior de entrada Al
02.00
0.00V/0.00mA~ [02.011] 0.00
Tension de limite superior de entrada Al
02.01
[02.00]1 ~10.00V/20.00mA ‘ 10.00
Ajuste correspondiente del limite inferior de Al
02.02
-100,0 %~100,0 % 0,0%
Ajuste correspondiente del limite superior de Al
02.03
-100,0 %~100,0 % 100,0%
02.04
Reservado Reservado
~02.07
La constante de tiempo de filtrado de la sefial de entrada analdgica.
02.08 0.1~5.0s 0.1

Los cédigos de funcion anteriores definen el rango de entrada del canal de voltaje de entrada analégica Al y su porcentaje de cantidad fisica correspondiente y
constante de tiempo de filtro. Se puede seleccionar como entrada de voltaje/corriente a través del puente J5, y su configuracion digital se puede configurar de
acuerdo con la relacion de 0~20mA correspondiente a 0~10V. La configuracién especifica debe determinarse de acuerdo con la situacion real de la sefial de entrada.

La constante de tiempo del filtro de entrada Al se utiliza principalmente para filtrar la sefial de entrada analégica para eliminar la influencia de la interferencia.

Cuanto mayor sea la constante de tiempo, mayor sera la capacidad anti interferente y mas estable el control, pero mas lenta la respuesta; por el contrario, cuanto
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menor sea la constante de tiempo, mas rapida sera la respuesta, pero cuanto mas débil sea la capacidad anti interferencia, el control puede ser inestable. Si el valor

optimo no se puede determinar en aplicaciones practicas, el valor de este parametro debe ajustarse adecuadamente segun si el control es estable y el retraso de

respuesta.

Limite de desviacion antivibracion de entrada analdgica

02.09

0.00V~10.00V

0.10

Cuando la sefial de entrada analdgica fluctia con frecuencia cerca del valor dado, puede configurar 02.09 para suprimir la fluctuacién de frecuencia causada por

esta fluctuacion.

Seleccion de funcion de terminal de salida analégica multifuncional AO

02.10

0-5

Los cddigos de funcién anteriores determinan la relacion correspondiente entre el terminal de salida analégica multifuncion AO y cada cantidad fisica, como se

muestra en la siguiente tabla:

Colocar Funcion OA Rango

0V/OmA~AQ limite superior 0~Frecuencia de salida maxima

0 Frecuencia de salida
2V/4mA~AO limite superior 0~Frecuencia de salida maxima
0V/OmA~AO limite superior 0~2 veces la corriente nominal

1 Corriente de salida
2V/4mA~AO limite superior 0~2 veces la corriente nominal
0V/OmA~AO limite superior 0~Velocidad sincrona del motor

2 Velocidad del motor
2V/4mA~AQ limite superior 0~Velocidad sincrona del motor
0V/OmA~AQ limite superior 0~1,2 veces el voltaje de salida nominal

3 El voltaje de salida
2V/4mA~AQ limite superior 0~1,2 veces el voltaje de salida nominal
0V/OmA~AOQ limite superior 0V/OmA~10V/20mA

4 Al
2V/4mA~AQ limite superior 0V/OmA~10V/20mA

5 reserva d - -

Limite inferior de salida AO1
02.11
0.00~10.00V 0.00
Limite superior de salida AO
02.12 £
0.00~10.00V 10,00 V

El cédigo de funcién anterior define la relacion correspondiente entre el valor de salida y la salida analdgica. Cuando el valor de salida excede la salida maxima

establecida o el rango de salida minimo, se calculara como la salida del limite superior o la salida del limite inferior.

Funcién del terminal de entrada DI1

02.13
0~30 3
Terminal de entrada DI 2 funcion

02.14
0~30 4
Terminal de entrada DI 3 funcion

02.15
0~30 0
Terminal de entrada DI 4 funcion

02.16
0~30 0
Terminal de entrada DI 5 funcion

02.17
0~30 0

0: Reservado

1: Control de jog hacia adelante

48




Si el terminal esta cortocircuitado con GND, el inversor funcionara en modo jog directo, que solo es valido cuando 00.02=1.
2: control de marcha atras
Si el terminal esta cortocircuitado con GND, el inversor funcionara en modo jog inverso, que solo es valido cuando 00.02=1.
3: Marcha adelante (FWD)

Si el terminal esta en cortocircuito con GND, el inversor funcionara hacia adelante, lo que solo es valido cuando 00.02 = 1.

4: Operacion inversa (REV)

Si el terminal esta cortocircuitado con GND, el inversor funcionara en reversa, lo cual solo es valido cuando 00.02=1.

5: control de operacion de tres lineas

Consulte 02.18 para la descripcion de la funcién del modo de operacion 2, 3, 4 (modo de control de tres hilos 1, 2, 3).

6: control de parada libre

Esta funcion tiene el mismo significado que la parada de funcionamiento libre definida en 01.04, pero aqui la realiza el terminal de control, lo cual es conveniente
para el control remoto.

7: Entrada de sefial de parada externa (STOP)

Esta funcion se utiliza en situaciones de parada de emergencia, el terminal se cortocircuita con GND y la parada se desacelera por el tiempo de deceleracion
(00.11).

8: Entrada de sefial de reinicio externo (RST)

Cuando ocurre una falla en el inversor, la falla se puede restablecer a través de este terminal. Su funcion es la misma que la de la llave. E™/RESET) Esta funcion

es valida bajo cualquier canal de comando.

9: Fallo del equipo externo, entrada normalmente abierta

Através de este terminal, se puede ingresar la sefial de falla del equipo externo, lo cual es conveniente para que el inversor monitoree la falla del equipo
externo. Después de que el inversor reciba la sefial de falla del equipo externo, mostrara "E-EF", es decir, la alarma de falla del equipo externo, y la sefial de falla
puede adoptar el modo de entrada normalmente abierto.

10: Comando de incremento de frecuencia

Cuando el terminal esta cortocircuitado con GND, la frecuencia aumentara. Solo es valido cuando el canal de ajuste de frecuencia es el ajuste digital 2 (ajuste de
terminal ARRIBA/ABAJO).

11: instruccién de disminucién de frecuencia

Si el terminal esta cortocircuitado con GND, la frecuencia disminuira. Solo es valido cuando el canal de ajuste de frecuencia es el ajuste digital 2 (ajuste de
terminal ARRIBA/ABAJO).

13: Seleccion multivelocidad S1

14: Seleccion multivelocidad S2

15: Seleccion multivelocidad S3

Al seleccionar la combinacién ON/OFF de estos terminales de funcién, se pueden seleccionar hasta 7 velocidades. Los detalles se muestran en la siguiente

tabla:

Velocidad de
S3 S2 S1
etapa

APAGADO APAGADO EN 1
APAGADO EN APAGADO 2
APAGADO EN EN 3

EN APAGADO APAGADO 4

EN APAGADO EN 5

EN EN APAGADO 6

EN EN EN 7
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16: El canal de comando de ejecucion estéa forzado a ser un terminal

Cuando este terminal es valido, el comando de ejecucion se convierte a la fuerza del canal actual al control del terminal, desconecta el terminal y vuelve al canal
de comando de ejecucién anterior.

17: El canal de comando de ejecucion estéa forzado a ser comunicacion

Cuando este terminal es valido, el comando de ejecucion se convierte a la fuerza del canal actual al control de comunicacion, desconecta el terminal y vuelve al
canal de comando de ejecucion anterior.

18: Detener el comando de frenado de CC

Cuando este terminal es valido, el inversor cambia directamente al estado de frenado de CC.

19: Cambio de frecuencia a Al

Cuando este terminal es valido, el interruptor de ajuste de frecuencia del inversor Al.

20: cambio de frecuencia a frecuencia digital 1

Cuando este terminal es valido, la configuracion de frecuencia del inversor cambia a la frecuencia digital 1.

21: cambio de frecuencia a frecuencia digital 2

Cuando este terminal es valido, la configuracion de frecuencia del inversor cambia a la frecuencia digital 2.

22: Reservado

23: Sefial de borrado de contador

El terminal se cortocircuita con GND para borrar el contador interno y usarlo junto con la funcién 24.

24: Sefal de disparo de contador

El puerto de entrada de pulsos de conteo del contador interno recibe un pulso, el valor de conteo del contador aumenta en 1 (si el modo de conteo es conteo
regresivo, entonces disminuye en 1), y la frecuencia méaxima del pulso de conteo es de 200 Hz.

25: sefial de borrado del temporizador

El terminal se cortocircuita con GND para borrar el temporizador interno y usarlo junto con la funcién No. 26.

26: sefal de activacion del temporizador

El puerto de activacién del temporizador interno.

27: Seleccion del tiempo de aceleracion y desaceleracion

Al seleccionar estos terminales de funcién para que sean validos, seleccione el segundo tipo de tiempo de aceleracion y desaceleracion.

28: Pausa de frecuencia oscilante (parada en la frecuencia actual)

Cuando el terminal esta cortocircuitado con GND, el inversor suspende el modo de operacién de frecuencia oscilante, la frecuencia del inversor deja de
funcionar a la frecuencia actual; la operacion de frecuencia oscilante continia después de que este terminal no sea valido.

29: Restablecimiento de la frecuencia de oscilacion (regreso a la frecuencia central)

Cuando se selecciona esta funcion, ya sea en modo de entrada automatica o manual, al cerrar este terminal se borrara la informacién del estado de frecuencia
oscilante almacenada en el inversor. Después de desconectar este terminal, la frecuencia oscilante se reinicia (si hay una frecuencia preestablecida, ejecute primero
la frecuencia preestablecida).

30: Entrada de sefial externa de parada/reinicio (STOP/RST)

En cualquier modo de control (control de panel, control de terminal, control de comunicacién), este terminal se puede utilizar para desacelerar y detener el
inversor.

Utilice el terminal para realizar la funcion de restablecimiento de fallas. Tiene la misma funcion que la tecla RESET del teclado. Utilice esta funcion para realizar

un restablecimiento remoto de fallas.

Modo de control de terminal FWD /REV

02.18
0~5 0

Este codigo de funcion define cuatro formas diferentes de controlar el funcionamiento del inversor a través de terminales externos.

0: modo de control de dos hilos 1

Xm: Comando de rotacion hacia adelante (FWD), Xn: Comando de rotacién hacia atras (REV), Xm y Xn representan dos terminales cualesquiera de DI1-DI5
definidas como funciones FWD y REV respectivamente. En este modo de control, K1 y K2 pueden controlar de forma independiente el funcionamiento y la direccion

del inversor.
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— Xn(FwD)

| Xn(REV)

—COM

Ejecutar
K2 K1 Comando
0 0 DETENER
0 1 ADELANTE
1 0 RDO
1 1 RDO

Figura 02-1 Diagrama esquematico del modo de control de dos hilos 1

1: modo de control de dos hilos 2

Xm: Comando de rotacion hacia adelante (FWD), Xn: Comando de rotacion hacia atras (REV), Xm y Xn representan dos terminales cualesquiera de DI1-DI5

definidas como funciones FWD y REV respectivamente. En este modo de control, K1 es el interruptor de funcionamiento y parada, y K2 es el interruptor de direccion.

K1

Xm(FWD)

Xn(REWV)

COM

K2 K1 Run command
0 0 STOP
0 1 FWD
1 0 STOP
1 1 REV

—4 Xm(FWD)
4 Xn(REV)

cualesqu—1% COM

no son v

3: modo de control de tres hilos 2

ura 2-2 Diagrama esquematico del modo de control de dos hilos 2

(FWD), Xn: Comando de rotacion hacia atras (REV), Xx: Comando de parada, Xm, Xn, Xx representan 3 terminales
REV y funciones de control de operacién de tres hilos respectivamente. Antes de conectar K3, los K1 y K2 conectados

/a K1, el inversor gira hacia adelante; K2 se dispara, el inversor invierte; K3 esta desconectado, el inversor se detiene.

Ejecutar
K3 K2 K1

comando
0 0 0 DETENER
1 0 1 ADELANTE
1 1 0 RDO
0 1 1 DETENER

Figura 2-3 Diagrama esquematico del modo de control de tres hilos 1

Xm: comando de marcha, Xn: seleccién de direccién de marcha, Xx: comando de paro, Xm, Xn, Xx representan 3 terminales cualesquiera de DI1-DI5 definidas

como FWD, REV y funciones de control de operacion de tres hilos. Antes de conectar K3, los K1y K2 conectados no son validos. Cuando se conecta K3, se activa

K1y el inversor gira hacia adelante; K2 se activa por separado, lo que no es valido; después de que K1 se activa para funcionar, K2 se activa nuevamente para

cambiar la direccién de funcionamiento del inversor; K3 se desconecta y el inversor se detiene.
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K
kT XnFWD) K3 K2 K1 Run command
K3 T < 0 0 0 STOP
X
1 0 1 FWD
| K2 - Xn(REV)
1 1 1 REV
COM
0 1 1 STOP

Figura 2- 4 Diagrama esquematico del modo de control de tres hilos 2

Seleccion de deteccion de funcién de terminal cuando se enciende

02.19

0~1 0

0: el comando de ejecucion del terminal no es valido cuando se enciende

Durante el proceso de encendido, incluso si el inversor detecta que el terminal de comando de ejecucioén es valido (cerrado), el inversor no arrancara. El inversor
solo puede arrancar cuando el terminal se desconecta y se vuelve a cerrar.

1: El comando de ejecucion del terminal es valido cuando esta encendido

Durante el proceso de encendido, el inversor detecta que el terminal de comando de ejecucion del terminal es valido (cerrado), y el inversor puede arrancar.

Ajuste de salida R
02.20
0~17 ‘ 5
Y Salida de colector abierto
21.02
0~17 ‘ 0
0: Reservado.

1: El inversor esta listo para funcionar.

Cuando el encendido esta listo, es decir, el inversor no tiene fallas, el voltaje del bus es normal, el terminal del inversor prohibido para funcionar no es valido y se
puede iniciar directamente aceptando el comando de funcionamiento (excluyendo el funcionamiento del inversor), el terminal emitira una sefial de indicacion.

2: Elinversor esta funcionando.

Cuando el inversor esta en estado de funcionamiento hacia adelante y hacia atras, la sefial del indicador de salida.

3: El inversor esta funcionando a velocidad cero.

La frecuencia de salida del inversor es de 0,00 Hz, pero es la sefial de salida de indicacion cuando todavia esta en funcionamiento.

4: Apagado por falla externa.

Cuando el inversor tiene una falla externa, la sefial del indicador de salida.

5: Falla del inversor.

Cuando el inversor tiene una falla, la sefial del indicador de salida se refiere a la configuracioén del terminal de entrada multifuncion.

6: Sefial de llegada de frecuencia/velocidad (FAR).

Consulte la descripcion de la funcion del parametro 02.24.

7: Sefal de deteccion de nivel de frecuencia/velocidad (FDT).

Consulte la descripcion de la funcién del parametro de 02.24~02.25.

8: La frecuencia de salida alcanza el limite superior.

Cuando la frecuencia de salida del inversor alcanza la frecuencia limite superior, la sefial del indicador de salida.

9: La frecuencia de salida alcanza el limite inferior.

Cuando la frecuencia de salida del inversor alcanza la frecuencia limite inferior, la sefial del indicador de salida.

10: Prealarma de sobrecarga del inversor.
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Cuando la corriente de salida del inversor supera el nivel de prealarma de sobrecarga (05.10), la sefial del indicador de salida después del tiempo de retardo de
alarma (05.11) ha transcurrido. A menudo se utiliza para la prealarma de sobrecarga.

11: Sefial de desbordamiento del temporizador.

Cuando el tiempo de temporizacion real es 207.03 (tiempo de temporizacion establecido), se emite la sefial del indicador.

12: Sefial de deteccién de contador.

Cuando se alcanza el valor de deteccién de conteo, la sefial del indicador de salida se borrara hasta que se alcance el valor de reinicio de conteo. Consulte la
descripcion del codigo de funcion 07.02.

13: Senfal de puesta a cero del contador

Cuando se alcanza el valor de reinicio de conteo, se emite una sefial de indicacion, consulte la descripcion del cédigo de funcion 07.01.

14: Motor auxiliar.

El médulo de funcion PID del proceso de coordinacion de la funcién del terminal y del motor auxiliar puede realizar una funcién simple de suministro de agua a
presién constante de uno a dos.

15: Adelante

Cuando el inversor esta en el estado de avance, la sefial del indicador de salida.

16: marcha atras

Cuando el inversor esta en el estado de funcionamiento inverso, la sefial del indicador de salida.

17: sefial de indicacién de salida cuando la frecuencia de salida cae al nivel de deteccién de velocidad

Cuando la frecuencia de salida del inversor cae al nivel de deteccion de velocidad [02.25], se emite una sefial de indicacion.

Retardo de cierre R

22.02
0.0~255.0s ‘ 0.0

Retardo de apertura R

02.23

0.0~255.0s ‘ 0.0

Este codigo de funcién define el retraso desde el cambio de estado del relé hasta el cambio de la salida.

La frecuencia alcanza la amplitud de deteccion FAR

02.24
0,0 Hz~ 15,0 Hz ‘

5.0

Cuando la frecuencia de salida esta dentro del ancho de deteccién positivo y negativo de la frecuencia establecida, el terminal emite una sefial efectiva (nivel bajo).

)

Setfrequency

Time

Figura 02-5 Diagrama esquematico de llegada de frecuencia

Valor de ajuste de nivel FDT1
02.25
0.0Hz~Frecuencia limite superior ‘ 10.0
valor de retraso FDT
26.02
0.0~30.0Hz ‘ 1.0

Cuando la frecuencia de salida del inversor aumenta y excede el valor establecido del nivel FDT, emite una sefial valida (sefial de colector abierto, nivel bajo
después de que se eleva la resistencia), cuando la frecuencia de salida cae por debajo de la sefial FDT (valor establecido- valor de histéresis), se emite una sefial no

vélida (estado de alta impedancia). Como se muestra a continuacion:
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FDT1 level 4
setting value FDT lag value

=

P

Time

"

Time

Figura 02-6 Diagrama esquematico de la deteccion del nivel de frecuencia

Tasa de modificacién del terminal ARRIBA/ABAJO
02.27

0,0 Hz~99,9 Hz/seg. 1.0

El cédigo de funcion es la tasa de modificacion de frecuencia cuando se configura el terminal ARRIBA/ABAJO como conjunto de frecuencia, es decir, el terminal

ARRIBA/ABAJO se cortocircuita con el terminal GND durante 1 sy la frecuencia cambia.

Configuracion del modo de activacion del pulso del terminal de entrada (DI1~DI5)

02.28

0~1FH 0

0: indica el modo de disparo de nivel eléctrico
1: indica el modo de disparo de pulso
Nota:

DI1 ~ DI5 corresponden a 1H, 2H, 4H, 8H y 10H en hexadecimal.

Configuracion légica valida del terminal de entrada ( DI1~DI5 )

02.29

0~1FH 0

0: indica légica positiva, es decir, el terminal DI esta conectado a GND y GND es valido, y la desconexién no es vélida
1: significa antilégica, es decir, el terminal DI no esta conectado al terminal GND y GND no es valido, y la desconexion es valida
Nota:

DI1 ~ DI5 corresponden a 1H, 2H, 4H, 8H y 10H en hexadecimal.

Coeficiente de filtro DI1

02.30
0~9999 ‘ 5
DI2 coeficiente de filtro

02.31
0~-9999 ‘ 5
DI3 coeficiente de filtro

02.32
0~-9999 ‘ 5
Dl4 coeficiente de filtro

02.33
0~-9999 ‘ 5
Coeficiente de filtro DI5S

02.34
0~9999 ‘ 5

Se utiliza para establecer la sensibilidad del terminal de entrada. Si el terminal de entrada digital es susceptible a interferencias y provoca un mal
funcionamiento, este parametro se puede aumentar para mejorar la capacidad antiinterferencias, pero la sensibilidad del terminal de entrada se reducira si la
configuracion es demasiado grande.

1: representa una unidad de tiempo de exploracion de 2 ms

03 grupo -Parametros PID

Configuracion de la funcién PID

veiey 0000~2122 1010
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Bit LED: caracteristicas de regulaciéon PID

0: invalido

1: efecto positivo

Cuando la sefal de retroalimentacion es mayor que la cantidad dada de PID, se requiere que la frecuencia de salida del inversor disminuya (es decir, reduzca la
sefial de retroalimentacion).

2: efecto negativo

Cuando la sefal de retroalimentacion es mayor que la cantidad dada de PID, se requiere que aumente la frecuencia de salida del inversor (es decir, reduzca la sefal
de retroalimentacion).

Drive part Controlled
object

Setting value

Feedback

Feedback quaniity
regulation

LED de diez bits: canal de entrada dado PID

0: potencidmetro del teclado

La cantidad dada de PID se da mediante un potenciémetro en el teclado.

1 N Umero dado

La cantidad dada de PID se proporciona mediante nimeros y se establece mediante el cédigo de funcion 03.01.

2 presion dada (MPa, Kg)

Establezca la presién dada en 03.01 y 03.18.

LED de cien digitos: canal de entrada de retroalimentacion PID

0: 1A

1: reservado

LED mil bits: seleccién de suefio PID

0: invalido

1: suefio normal

Los parametros especificos como 03.10 ~ 03.13 deben establecerse en este método. 2. Suefio perturbado

La configuracion del parametro es la misma que cuando el modo dormir se selecciona como 0. Si el valor de retroalimentacion PID esta dentro del rango del
valor establecido de 03.14, se mantendra el tiempo de retraso para dormir y luego se ingresara la perturbacién del suefio. Cuando el valor de retroalimentacion es
menor que el umbral de activacion (la polaridad PID es positiva), despierte inmediatamente.

Dada una configuracién numérica

0.0~100.0% 0.0

03.01

Cuando se usa retroalimentacion analégica, este cédigo de funcion realiza la configuracién del control de bucle cerrado con el panel de operacién. Esta funcion
es valida solo cuando el canal de configuracion de circuito cerrado selecciona la configuracion digital (el lugar de las decenas de 03.00 es 0).

Ejemplo: En el sistema de control de circuito cerrado de suministro de agua a presion constante, la configuracién de este cédigo de funcion debe considerar
completamente la relacion entre el rango del manédmetro remoto y su sefial de retroalimentacién de salida. Por ejemplo, el rango del manémetro es de 0~10MPa,
correspondiente a una salida de voltaje de 0~10V. Necesitamos una presién de 6 MPa, luego la cantidad digital dada se puede establecer en 6,00 V, de modo que
cuando el ajuste PID sea estable, la presion requerida es de 6 MPa.

Ganancia del canal de retroalimentacion
0.01~10.00 1.00
Cuando el canal de retroalimentacion es inconsistente con el nivel del canal establecido, esta funcién se puede usar para ajustar la ganancia de la sefial del

03.02

canal de retroalimentacion.

Ganancia proporcional P

03.03
0.01~5.00 | 200
Tiempo de integracion Ti

03.04
0.1~500s | 10
Tiempo derivado Td

03.05
0.1~10.0s 0.0

Ganancia proporcional (Kp):
Esto determina la intensidad de ajuste de todo el regulador PID. Y cuanto mayor es P, mayor es la intensidad de ajuste. Pero si en un estado demasiado grande, es
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facil producir oscilacion.

Cuando la retroalimentacion se desvia del valor establecido, la desviacion y la salida se convierten en el valor de regulacion de la proporcion. Si la desviaciéon es
constante, el valor de regulacion también es constante. El ajuste proporcional puede mostrar rapidamente los cambios de retroalimentacion, pero es imposible lograr
un control sin errores solo con el control proportional. Cuanto mayor sea la ganancia proporcional, mas rapida sera la velocidad de ajuste del sistema, pero si es
demasiado grande, se producira una oscilacién. El método de ajuste consiste en establecer el tiempo de integracion para un Tiempo mas largo, y el tiempo de
diferenciacion para cero, luego use el control proporcional para hacer que el sistema funcione. Al cambiar el tamafio de la cantidad dada, puede observar la desviacion
estable (diferencia estatica) entre la sefial de retroalimentacion y el valor establecido. Si la diferencia estatica cambia en la direccion del valor establecido (por ejemplo,
si el valor establecido aumenta y el valor de retroalimentacién siempre es menor que el valor establecido después de que el sistema se estabilice), entonces aumentando
la ganancia proporcional continuar S. De lo contrario, reduzca la ganancia proporcional y repita el proceso anterior hasta que la diferencia estatica sea relativamente
pequenia (es dificil hacerlo sin errores estaticos)

Tiempo integral (ti):

Determinar la velocidad de los reguladores PID para realizar el ajuste integral de la desviacion.

Cuando la retroalimentacion se desvia del valor establecido. el valor de ajuste de salida debe acumularse continuamente. Y si la desviacion persiste, el valor de ajuste
aumenta continuamente hasta que no haya desviacion. El regulador integral puede eliminar validamente la diferencia estatica. Si el regulador integral es demasiado
fuerte, se repetira el sobreimpulso, lo que hara que el sistema oscile. Generalmente, el ajuste de los parametros del tiempo de integracion es de grande a pequefio, y
el tiempo de integracion se ajusta gradualmente, mientras se observa el efecto del ajuste del sistema, todo hasta que la velocidad estable del sistema cumpla con los
requisitos.

Tiempo diferencial (Td):

Determine la fuerza del regulador PID para ajustar la tasa de desviacién cambiar.

Cuando la retroalimentacién cambia con el establecer desviacion, la tasa de cambio de desviacién y la salida se convierte en el valor regulador de la proporcion,
que solo esta relacionado con la direccién y la magnitud del cambio de desviacién, pero no tiene nada que ver con la direccién y la magnitud de la desviacion en si.
cuando la sefial de retroalimentacion cambia, la funcién del ajuste derivado es ajustarse de acuerdo con la tendencia cambiante de la misma. para restringir el cambio
de la misma. Por favor use regulador derivado con precaucion, porque el regulador derivado es facil de amplificar la interferencia del sistema, especialmente la
interferencia de gran cambio de frecuencia.

Periodo de muestreo T
0.1~10.0s 0.0

03.06

Cuanto mayor sea el periodo de muestreo, mas lenta sera la respuesta, pero mejor sera el efecto de supresion de la sefial de interferencia, por lo que generalmente

no es necesario configurarlo.

Limite de desviacion
0.1~20.0% 0.0

03.07

El limite de desviacion es la relacién del valor absoluto de la desviacion entre la cantidad de retroalimentacion del sistema y la cantidad dada a la cantidad dada.
Cuando la cantidad de retroalimentacion esta dentro del limite de desviacion, el ajuste PID no funcionard. Como se muestra en la figura a continuacion, establecer un

limite de desviacion razonable puede evitar que el sistema alcance el objetivo. El ajuste frecuente cerca del valor ayudara a mejorar la estabilidad del sistema.

A

Feedback ' '
quantity | ] !
——————— N JAy, R ———— L .
Given ] ! i %Dewat\on limit
quantity T T T *
-
Time
Output
frequency
Lol
Time

Figura 03-2 Diagrama esquematico del limite de desviacion

03.08 Frecuencia preestablecida de bucle cerrado
) 0.0 ~frecuencia limite superior | 0.0
Tiempo de retencion de frecuencia preestablecida
03.09 2 2
0.0-999.9s [ 00

Este codigo de funcion define la frecuencia y el tiempo de funcionamiento del inversor antes de que el PID se ponga en funcionamiento cuando el control PID es
vélido. En algunos sistemas de control, para que el objeto controlado alcance un valor predeterminado rapidamente, el inversor se configura de acuerdo con este
codigo de funcién para forzar la salida de un cierto valor de frecuencia de 03.08 y un tiempo de retencioén de frecuencia de 03.09. Es decir, cuando el objeto de

control esta cerca del objetivo de control, se activa el controlador PID para mejorar la velocidad de respuesta. Como se muestra abajo:
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Output frequency &

Preset frequency  [——-—— —/\/\—

P

Preset frequency Ti
ime

Holding time

Figura 03-2 Diagrama esquematico de la operacién de frecuencia preestablecida de bucle cerrado

Coeficiente de umbral de suefio

03.10
0.0~150.0% ‘ 100.0
Coeficiente de umbral de despertar

03.11
0.0~150.0% ‘ 90,0
Tiempo de retraso del suefio

03.12
0.0~999.9s ‘ 1.0
Tiempo de retraso de despertar

03.13
0.0~999.9s ‘ 1.0

03.10 define el limite de retroalimentacion cuando el inversor ingresa al estado de reposo desde el estado de funcionamiento. Si el valor real de
retroalimentacién es mayor que el valor establecido, y la frecuencia de salida del inversor alcanza la frecuencia limite inferior, el inversor entrara en el estado de
suspension (es decir, funcionando a velocidad cero) después del tiempo de espera definido en 03.12.

03.11 define el limite de retroalimentacién del inversor desde el estado de suspension hasta el estado de funcionamiento. Cuando se selecciona la polaridad PID
como caracteristica positiva, si el valor real de retroalimentacion es menor que el valor establecido (o cuando se selecciona la polaridad PID como caracteristica
negativa, si el valor real de retroalimentacion es mayor que el valor establecido), el inversor pasa el valor definido de 03.13 Después de retrasar el tiempo de espera,

sale del estado de suspension y comienza a funcionar.

PID feedback i
Sleep min value !

PID settings
Wake up min value
Output frequency

Lower rate frequency

—

Zero frequency 1/
Wake-up
Sleep detection Wake-up
time detection time
T

Figura 03-3 Diagrama esquematico del primer modo de suspensién normal
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Figura 03-4 Diagrama esquematico del segundo modo de suefio perturbado

Desviacion entre la retroalimentacion y la presion establecida al entrar en suspension

03.14
0.0~999.9s 1.0

Este parametro de funcién solo es valido para el modo de reposo perturbado

Tiempo de retardo de la deteccion de rafagas

03.15
0.0~130.0s 0.0

Cuando la presién de retroalimentaciéon es mayor o igual a este valor establecido, la falla de explosién de tuberia "EPAQ" se informara después del retardo de
explosion de 03.15. Cuando la presion de retroalimentacion es menor que este valor establecido, la falla de rotura de tuberia "EPAQ" se restablecera

automaticamente; el umbral es el Porcentaje de presion dado.

Umbral de deteccién de alta presion

03.16
0.0~200.0% ‘ 150,0%

Umbral de deteccion de baja presion

03.17

0.0~200.0% ‘ 50,0%

Cuando la presién de retroalimentaciéon sea mayor o igual a 03.16, la falla de explosién "EPAOQ" se informara después del retraso de explosion a las 03.15, y
cuando la presion de retroalimentacion sea menor que este valor establecido, la falla de explosién "EPAQ" se restablecera automaticamente; El umbral es un
porcentaje de la presién dada.

Cuando la presién de retroalimentaciéon es menor que 03.17, la falla de explosién "EPAQ" se informara después del retraso de explosién a las 03.15, y cuando
la presion de retroalimentacion es mayor o igual a este valor establecido, la falla de explosién "EPAQ" se restablecerd automaticamente; El umbral es un porcentaje

de la presién dada.

Rango de medicién de los sensores

03.18
0,00~99,99 (MPa. Kg) 10.00MPa

Establecer el rango méaximo del sensor

04 grupo -parametros de funciones avanzadas

Tension nominal del motor

04.00 Configuracion del
0~500V
modelo

04.01 Corriente nominal del motor
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Configuracion del
0.1~999.9A
modelo
Velocidad nominal del motor
04.02 Configuracion del
0~9999RPM
modelo
Frecuencia nominal del motor
04.03 Configuracion del
1.0~999.9Hz
modelo

Los cédigos de funcién anteriores deben configurarse de acuerdo con los parametros de la placa de identificacion del motor. Configure el motor
correspondiente de acuerdo con la potencia del inversor. Si la diferencia de potencia es demasiado grande, el rendimiento de control del inversor se reducira

significativamente.

Resistencia del estator del motor

04.04 Configuracién del
0.001~20.000Q
modelo
Corriente sin carga del motor
04.05 Configuracién del
0.1~ [04.01]
modelo

Los anteriores son los parametros del motor asincrono. Estos pardmetros generalmente no estan en la placa de identificacion del motor y deben ser ajustados
automaticamente por el inversor.

Si no es posible ajustar el motor asincrono en el sitio, puede ingresar el c6digo de funcién correspondiente arriba de acuerdo con los parametros
proporcionados por el fabricante del motor.

Funcién AVR
0~2 0

04.06

0: invalido
1: todo el proceso es efectivo

2: invalido solo al desacelerar

AVR es la funcion de ajuste automatico de voltaje. Cuando hay una desviacién entre la tension de entrada del inversor y el valor nominal, esta funcién se
utiliza para mantener constante la tensién de salida del inversor para evitar que el motor funcione en un estado de sobretension. Esta funcién no es valida cuando el
voltaje de comando de salida es mayor que el voltaje de alimentacion de entrada. En el proceso de desaceleracion, si el AVR no actla, el tiempo de desaceleracion
es corto, pero la corriente de funcionamiento es grande; el AVR actla, el motor desacelera suavemente, la corriente de funcionamiento es pequefia, pero el tiempo
de desaceleracion es mas largo.

Control del ventilador de enfriamiento

04.07

0~1 0

0: modo de control automéatico

1: r uns todo el tiempo durante el encendido

Tiempos de restablecimiento automatico de fallas

04.08
0~10 ‘ 0

Intervalo de restablecimiento automético de fallas

04.09

0.5~25.0s ‘ 3.0

Después de que ocurre una falla durante la operacion, el inversor detiene la salida y muestra el cédigo de falla. Después del intervalo de restablecimiento
establecido por 04.09, el inversor restablece automaticamente la falla y reinicia la operacién de acuerdo con el modo de inicio establecido.

El numero de restablecimientos automaticos de fallas se establece en 04.08. Cuando los tiempos de restablecimiento de fallas se establecen en 0, no hay una
funcién de restablecimiento automatico y solo se puede restablecer manualmente. Cuando 04.08 se establece en 100, significa que la cantidad de veces es ilimitada,
es decir, innumerables veces.
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Para fallas de IPM, fallas de dispositivos externos, etc., el inversor no permite la operacion de reinicio automatico.

Consumo de energia tensién de arranque de frenado

04.10 220V: 340~380V 360V Configuracién  del

380V: 660~760V 680V modelo

Relacién de accion de frenado de consumo de energia

04.11

10~100% 100%

bus de CC interno del convertidor de frecuencia es superior a la tensién de arranque del frenado por consumo de energia, la unidad de frenado integrada
actuard. Si se conecta una resistencia de frenado en este momento, la energia de voltaje aumentada dentro del convertidor de frecuencia se liberara a través de la

resistencia de frenado y la tension de CC caera.

Seleccion de la funcién de sobremodulacion

04.12

0~1 0

0: invalido
1: valido
La funcién de sobremodulacion significa que el inversor aumenta la tension de salida ajustando la tasa de utilizacién de la tension del bus. Cuando la

sobremodulacién es efectiva, los armoénicos de salida aumentaran. Si la operacion a largo plazo de bajo voltaje y carga pesada o el par de operacion de alta
frecuencia (mas de 50 HZ) es insuficiente, esta funcion se puede activar.

Modo PWM
04.13 |7 .
0: siete bandas de frecuencia completa

La salida de corriente es estable y el tubo de potencia de banda completa genera mucho calor.
: cinco bandas de frecuencia completa

-

La salida de corriente es estable y el tubo de alimentacién genera una pequefia cantidad de calor.
siete segmentos a cinco segmentos

N

La salida de corriente es estable, el tubo de potencia de baja frecuencia se calienta mas y el tubo de potencia de alta frecuencia se calienta menos.
Modo de motor asincrono monofasico

@

Se debe quitar el capacitor del motor asincrono monofasico, y luego se debe conectar el terminal comun al inversor W, y las otras dos fases se deben
conectar ala Uy V del inversor.

Coeficiente de compensacién de deslizamiento

T 0~200% 100%

Después de cargar el motor asincrono, la velocidad disminuira. El uso de compensacion de deslizamiento puede hacer que la velocidad del motor se acerque
a su velocidad sincrona, de modo que la precision del control de velocidad del motor sea mayor. Este coeficiente es solo para el modo V/F ordinario.

Modo de compensacién de deslizamiento

0415 |- = 5

0: invalido
1: compensacion de baja frecuencia
Nota: Este parametro solo es valido para V/F avanzado.

Autoaprendizaje de parametros motores

0416 | 5

0: invalido
1: Autoaprendizaje estatico.
Configure los parametros correctos del motor en 04.00/01/02/03, luego configure 00.02 = 0, luego configure 04.16 = 1, presione " RUN “, STAR se muestra
inmediatamente. Una vez finalizado, se muestra END y desaparece después de 1 s.

Potencia nominal del motor

Ci 0.0~2000.0KW Configuracién del

modelo

Resistencia del rotor del motor

04.18 0.00~200.00Q Configuracion del
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modelo

Inductancia del estator y rotor del motor.

: Confi ion del
04.19 0.00—200.00mH onfiguracion de
modelo

Inductancia mutua entre el estator y el rotor del motor

3 Configuracién del
0520 0.00~200.00mH <

modelo

Después de cambiar la potencia nominal del motor a 04.17, 04.01, 04.02, 04.04, 04.05, 04.18 ~ 04.20 se actualizan automaticamente como los parametros
predeterminados del motor con la potencia correspondiente.

Lazo de velocidad 1 Ganancia proporcional

0421 0 [ 30
Lazo de velocidad 1 Tiempo integral

222 0.01~10.00S | 050
Punto de conmutacién de baja frecuencia

0423 I 0100z [ 50
Lazo de velocidad 2 Ganancia proporcional

ks 1~100 [ 20
Lazo de velocidad 2 Tiempo integral

0425 I o1~ 10008 [ 1.00
Punto de conmutacion de alta frecuencia

04.26

[04.23] ~320.0Hz [ 10.0

En vectores modo, las caracteristicas de respuesta de velocidad del control vectorial se modifican ajustando la ganancia proporcional p y el tiempo de
integracion i del regulador de velocidad.
La composicién del regulador de velocidad (ASR) se muestra en la Figura F4-1. En la figura, KP es la ganancia proporcional P, Tl es el tiempo integral |
Frequency (speed)

command
+ Speed error

el
- TS

Torque

F

current

Qutput given +
filter —

Actual

speed Torque limit

Fig. 04 -1 Diagrama simplificado del regulador de velocidad

Compensacion de deslizamiento vectorial

04.27
50%~200%

100

En el modo de control vectorial, este parametro se usa para ajustar la precision de estabilidad de velocidad del motor. Cuando el motor esta sobrecargado y la

velocidad es baja, aumente este parametro; de lo contrario, disminuya este parametro.

Constante de tiempo del filtro de lazo de velocidad

04.28
0.000~1.000S 0.010
Establecer el tiempo de filtrado del bucle de velocidad
Limite de par del lazo de velocidad
04.30
0,0% ~ 200,0 % 150%
El valor configurado es un porcentaje de la corriente nominal del motor
05 grupo - Parametros de funcion de proteccion
Configuracién de proteccion
05.00
0000~1211 0001

Unidad LED: opcién de proteccion de sobrecarga del motor
0: invalido
No hay proteccion de sobrecarga del motor (usar con precaucion).

1: vélido

Como el efecto de disipacion de calor de los motores ordinarios empeora a baja velocidad, el valor de proteccién térmica del motor correspondiente también

debe ajustarse adecuadamente. La caracteristica de compensacion de baja velocidad mencionada aqui es solo

61




Es para bajar el umbral de proteccion de sobrecarga del motor cuya frecuencia de operacion es inferior a 30Hz.
LED diez bits: proteccion de desconexion de retroalimentacion PID
0: invélido

1: accion de proteccion y parada libre

LED de cien bits: manejo de fallas de comunicacion 485

0: accion de proteccién y parada libre

1: alarma pero mantiene el estado de operacion;

2: alarma y parada en la forma establecida

LED mil bits: supresién de oscilaciones

0: invéalido

1: valido

Cuando la supresion de oscilaciones es efectiva, el modo PWM se fuerza a cinco etapas.

Coeficiente de proteccion de sobrecarga del motor

05.01
30%~110% 100%

Para implementar una proteccion de sobrecarga efectiva para diferentes tipos de motores de carga, es necesario establecer razonablemente el coeficiente de
proteccién de sobrecarga del motor y limitar el valor maximo de corriente que puede generar el inversor. El factor de proteccién de sobrecarga del motor es el
porcentaje del valor de corriente nominal del motor al valor de corriente nominal de salida del inversor.

Cuando el inversor impulsa un motor con un nivel de potencia coincidente, el coeficiente de proteccion de sobrecarga del motor se puede configurar al 100%.

Como se muestra abajo:

Current ‘

80% 100%

200% f--—--

Motor overload protection
coefficient

160% feoeemeee—e o

—

1 minute )
Time

Figura 05-1 Curva de proteccién de sobrecarga del motor

Cuando la capacidad del inversor es mayor que la del motor, para implementar una proteccion de sobrecarga valida para motores de carga de diferentes

especificaciones, es necesario establecer el coeficiente de protecciéon de sobrecarga del motor razonablemente como se muestra en la siguiente figura:

Time ‘

8§0% 100%
1hour | ——-—— — .
Motor overload protection
coefficient
iminute | - L __ __J__ > _ _ _ __ ___"= -
1 I | |
I I
| | i 1
i I | |
1 1 M H h‘
120% 150% 160% 200%
Current

Figura 5-2 Diagrama esquematico del ajuste del coeficiente de proteccion de sobrecarga del motor
El coeficiente de proteccion de sobrecarga del motor se puede determinar mediante la siguiente formula:

Coeficiente de proteccion de sobrecarga del motor = corriente de carga maxima permitida/corriente nominal de salida del inversor x 100 %

Generalmente, la corriente de carga méaxima se refiere a la corriente nominal del motor de carga. Ajuste del valor de proteccion en linea.
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05.02

Nivel de proteccion contra subtension

220V: 50~280V 180V Configuracion  del

380V: 50~480V 360V modelo

Este cédigo de funcion especifica el voltaje limite inferior permitido del bus de CC cuando el inversor funciona normalmente.

Cuando el voltaje de la red es demasiado bajo, el par de salida del motor caera. Para cargas de potencia constante y cargas de par constante, un voltaje de red

demasiado bajo aumentara la corriente de entrada y salida del inversor, lo que reducira la confiabilidad de la operacion del inversor. Por lo tanto, cuando se ejecuta

durante mucho tiempo con un voltaje de red bajo, la potencia del inversor debe reducirse para su uso.

05.03

Factor de limitacién de tension durante la desaceleracion

0: OFF, 1~255 1

Este parametro se utiliza para ajustar la capacidad del inversor para suprimir la sobretensién durante la desaceleracion.

05.04

Nivel limite de sobretension

220V: 350 ~400V 375V Configuracion  del

380 V: 660 ~ 850 V 700 V modelo

El nivel de limite de sobretensién define la tension de funcionamiento de la proteccién contra pérdida de tension.

05.05

Coeficiente de limitacion de corriente durante la aceleracion

0: APAGADO, 1 ~ 99 10

Este parametro se utiliza para ajustar la capacidad del inversor para suprimir la sobrecorriente durante la aceleracion. Durante la aceleracion, cuanto mayor sea

el valor, mayor serd la capacidad para suprimir la sobrecorriente.

05.06

Coeficiente de limitacion de corriente durante velocidad constante

0: APAGADO, 1 ~ 99 0

Este parametro se utiliza para ajustar la capacidad del inversor para restringir la sobrecorriente en el proceso de velocidad constante.

05.07

Nivel limite actual

50% ~200% 160%

El nivel de limitacion de corriente define el umbral de corriente de la operacién de limitaciéon de corriente automatica, y su valor establecido es el porcentaje

relativo a la corriente nominal del inversor.

05.08

Valor de deteccién de desconexion de retroalimentacion

0.0~100.0% 0.0%

Este valor es el porcentaje de la cantidad dada de PID. Cuando el valor de retroalimentacién de PID es continuamente menor que el valor de deteccion de

desconexion de retroalimentacion, el inversor realizara las acciones de proteccion correspondientes de acuerdo con la configuracion de 05.00 y no sera valido

cuando 05.08 = 0.0%.

05.09

Tiempo de deteccién de desconexion de retroalimentacion

0.1~999.98 10.0s

Tiempo de retardo antes de la accién de proteccion después de la desconexién de la realimentacion.

63



Closed-loop

feedback
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e - ——
05.08 | | |
I l |
| l Loss does l
| Loss | I Loss |
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] | 1 L >

>
Time

Figura 05-3 Diagrama de tiempo de deteccién de pérdida de retroalimentacion de bucle cerrado

Nivel de prealarma de sobrecarga del inversor

05.10
0~150% 120%

La prealarma de sobrecarga monitorea principalmente la condicion de sobrecarga del inversor antes de que se active la proteccion contra sobrecarga. El nivel
de prealarma de sobrecarga define el umbral de corriente de la accion de prealarma de sobrecarga, y su valor configurado es el porcentaje relativo a la corriente

nominal del inversor.

Retardo de prealarma de sobrecarga del inversor

05.11
0.0~15.0s 5.0s

El retardo de prealarma de sobrecarga define el tiempo de retardo desde que la corriente de salida del inversor es continuamente superior al nivel de prealarma

de sobrecarga (05.10) hasta la salida de la sefial de prealarma de sobrecarga.

Activar prioridad JOG

05.12
0~1 0

0: invalido

1: cuando el inversor esta funcionando, la prioridad de jog es la mas alta

Coeficiente de supresion de oscilaciones
05.13
0~200 ‘ 30
Coeficiente de supresion de amplitud
05.14
0~12 ‘ 5
La frecuencia limite inferior de la supresion de oscilaciones
05.15
0.0~ [05.16] ‘ 5,0 Hz
La frecuencia limite superior de la supresion de oscilaciones
05.16
[05.15]1 ~ [00.05] ‘ 45,0 Hz

En caso de oscilacién del motor, es necesario configurar el valor efectivo de 05.00 mil bits, activar la funcién de supresion de oscilacion y luego ajustarla
configurando el coeficiente de supresién de oscilacion. En general, la amplitud de oscilacién es grande, por lo que no es necesario establecer el coeficiente de supresion

de oscilaciones de 05,13, 05,14 ~ 05,16; En el caso de ocasiones especiales, deben usarse juntos del 13 al 16 de mayo.

Seleccion del limite de corriente onda por onda

05.17
000111 011
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Bit LED: en aceleracién

0: invélido

1: valido

LED diez bits: en desaceleracion

0: invélido

1: valido

LED de cien bits: en velocidad constante

0: invélido

1: vélido

LED Mil bits:Reservado

Coeficiente de deteccion de pérdida de fase de salida

05.18
0.00~20.00 2.00

Cuando la relacién del valor maximo al valor minimo en la corriente de salida trifasica es mayor que este coeficiente y la duracion supera los 6 segundos, el

convertidor de frecuencia informa la falla de desequilibrio de corriente de salida EPLI; La proteccion de fase abierta de salida no es vélida cuando 05.18=0.00.

Coeficiente de caida de frecuencia de falla instantanea de energia
05.19 0: la funcién de parada instantanea no es valida
1 ~9999 °
Punto de tension de reduccion de frecuencia de pérdida de potencia instantanea
05.20 220V:180~330V 250V Configuracién ~ del
380V:300 ~550V 450V modelo

Si el voltaje del bus del inversor cae por debajo de 05.20 * voltaje nominal del bus y el control de parada instantanea es valido, la parada instantdnea comienza

a actuar.

06 grupo: parametros de comunicacion

Direccion local

06.00
0~247 1

0: direccion de difusién B.

1~247:. Esclavo

Configuracién de comunicacion MODBUS

06.01
0000~0322 0000

Bit de LED: seleccion de tasa de baudios

0: 9600BPS

1: 19200BPS

2: 38400BPS

Este cddigo de funcion se utiliza para definir la tasa de transmision de datos entre la computadora host y el inversor. La velocidad en baudios establecida por
la computadora host y el inversor debe ser la misma, de lo contrario, la comunicacion no se puede llevar a cabo. Cuanto mayor sea el ajuste de velocidad en baudios,

mas rapida sera la comunicacion de datos. Establecer demasiado la conferencia afecta la estabilidad de la comunicacion.
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LED diez bits: formato de datos

0: sin paridad

1: control de paridad par

2: Comprobacion de paridad impar

El formato de datos establecido por la computadora host y el inversor debe ser consistente; de lo contrario, la comunicaciéon normal no sera posible.
Cientos de LED: método de respuesta de comunicacion

0: respuesta normal

1: solo responde a la direccion del esclavo

2: Sin respuesta

3: El esclavo no responde al comando de parada libre del maestro en el modo de transmision

Miles de LED: reservados

Hora de salida del tiempo de espera de comunicacion

06.02
0.1~100.0s 10.0s

Si la maquina no recibe la sefial de datos correcta dentro del intervalo de tiempo definido por este cédigo de funcion, entonces la maquina piensa que la
comunicacion ha fallado y el convertidor de frecuencia decidira si proteger o mantener la operacion actual de acuerdo con la configuracién del modo de accion de falla

de comunicacion; Cuando este valor se establece en 0,0, no se realiza la deteccion de tiempo de espera de comunicacion RS485.

tiempo de retardo de respuesta del dispositivo local

06.03
0~200ms 5ms

Este cédigo de funcion define el intervalo de tiempo intermedio entre la recepcion de la trama de datos del inversor y el envio de la trama de datos de respuesta

a la computadora superior. Si el tiempo de respuesta es menor que el tiempo de procesamiento del sistema, prevalecera el tiempo de procesamiento del sistema.

Coeficiente de enlace proporcional

06.04

0.01~10.00 1.00

Este codigo de funcion se usa para configurar el coeficiente de peso de la instruccion de frecuencia recibida por el inversor como esclavo a través de la interfaz
RS485, y la frecuencia operativa real de esta maquina es igual al valor de este codigo de funcién multiplicado por el valor de la instruccién de configuraciéon de
frecuencia recibida a través de RS485 interfaz. En el control de vinculacion, este codigo de funcién puede establecer la relacion de frecuencia de funcionamiento de

varios inversores.

R eservado

06.05

R eservado ‘ 0

07- parametros de funciones complementarias de grupo

Modo de conteo y cronometraje

07.00

000~303 ‘ 103

Bit de LED: procesamiento de llegada de conteo
0: conteo de un ciclo, salida de parada

1: conteo de un ciclo, continuar con la salida

2: Conteo de ciclos, salida de parada

3: Conteo de ciclos, continuar con la salida

Cuando el valor de conteo del contador alcance el valor establecido por el codigo de funcién 07.01, el convertidor ejecutara la accién correspondiente.
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LED de diez bits: Reservado

LED de cien bits: procesamiento de llegada de tiempo

0: conteo de un ciclo, salida de parada

1: conteo de un ciclo, continuar con la salida

2: Conteo de ciclos, salida de parada

3: Conteo de ciclos, continuar con la salida

Cuando el tiempo del temporizador alcance el valor establecido por el cédigo de funcién 07.03, el convertidor ejecutara la accion correspondiente.

LED mil bits: reservado

El ajuste del valor de reinicio del contador

07.01
[07.02] ~9999 ‘ 1

Configuracion del valor de deteccién del contador

07.02
0~ [07.01] ‘ 1

Este codigo de funcion define el valor de reinicio de conteo y el valor de deteccién del contador. Cuando el valor de conteo del contador alcanza el valor establecido
por el codigo de funcion 07.01, el terminal de salida multifuncion correspondiente (salida de sefial de reinicio del contador) emite una sefial efectiva y el contador se
borra.

Cuando el valor de conteo del contador alcanza el valor establecido por el cédigo de funcion 07.02, se emite una sefal efectiva en el terminal de salida multifuncion
correspondiente (salida de sefial de deteccidn de contador). Si continda contando y excede el valor establecido por el cddigo de funciéon 07.01, cuando se borra el
contador, la sefial valida de salida se cancela.

Como se muestra en la siguiente figura: configure la salida de relé programable como salida de sefial de restablecimiento, la salida de colector abierto Y como
salida de deteccion de contador, 07.01 como 8 y 07.02 como 5. Cuando el valor de deteccion es "5", Y emite una sefial efectiva y la mantiene; cuando alcanza el valor

de reinicio "8", el relé emite una sefial efectiva con un periodo de pulso y borra el contador. Al mismo tiempo, Y y el relé cancelan la sefial de salida.

pr [y JzL [s1 Jal [sl Jel J71 [l [sL

Relay

11

Figura 07-1 Diagrama esquemético de configuracion de reinicio de contador y configuracion de deteccién de contador

Ajuste de tiempo

07.03
0~9999 s 0

Establecer el tiempo de sincronizacién

Control de frecuencia oscilante

07.08
0~1 0

0: prohibido

1: valido
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Control de frecuencia oscilante

07.09
0~1 0

0: oscilacion fija
El valor de referencia de oscilacion es la frecuencia de salida méaxima (00.04).
1: oscilacién variable

El valor de referencia de la oscilacién es la frecuencia del canal dado.

Seleccion del modo de inicio de parada de frecuencia oscilante

07.10
0~1 0

0: inicio segun el estado memorizado antes de la parada

1: reiniciar comenzando

Amplitud de frecuencia oscilante

07.11

0,0~100,0% 0,0%

La amplitud de la frecuencia oscilante esta determinada por 07.09. Si 07.09=0, entonces la amplitud de oscilacién
AW = Frecuencia maxima de salida*07.11
Si 07.09=1, entonces el swing

AW=frecuencia de canal dada*07.11.

Salto de frecuencia

07.12

0,0~50,0% 0,0%

Este cédigo de funcién se refiere a la amplitud de la disminucion rapida cuando la frecuencia alcanza la frecuencia limite superior de la frecuencia transversal
durante el proceso de oscilacion de la frecuencia. Por supuesto, también se refiere a la amplitud del aumento répido después de que la frecuencia alcanza la frecuencia
limite inferior de la frecuencia transversal. Este valor es relativo al porcentaje de amplitud de frecuencia de oscilacién (07.11).

Si se establece en 0,0%, no hay salto de frecuencia repentino.

Tiempo de aumento de la frecuencia de oscilacion

07.13
0.1~3600.0s ‘ 5.0
Tiempo de caida de la frecuencia del péndulo

07.14
0.1~3600.0s ‘ 5.0
Retardo de frecuencia del limite superior de frecuencia de oscilacion

07.15
0.1~3600.0s ‘ 5.0
Retardo de frecuencia del limite inferior de frecuencia de oscilaciéon

07.16
0.1~3600.0s ‘ 5.0

Este cédigo de funcién define el tiempo de ejecucion desde la frecuencia del limite inferior de la frecuencia de oscilacién hasta la frecuencia del limite superior de
la frecuencia de oscilacién durante el funcionamiento de la frecuencia de oscilacién, y el tiempo de ejecucion y el retraso desde la frecuencia del limite superior de la
frecuencia de oscilacién hasta alcanzar la frecuencia del limite inferior de la frecuencia de oscilacion durante la operacién de frecuencia de oscilacion.

El control de frecuencia oscilante es adecuado para industrias textiles, de fibras quimicas y otras, y en ocasiones que requieren funciones transversales y de
bobinado. Su trabajo tipico se muestra en la Figura 07-2. Por lo general, el proceso de frecuencia de oscilacién es el siguiente: primero acelere la frecuencia central
de la frecuencia de oscilacion de acuerdo con el tiempo de aceleracién, y luego presione la amplitud de frecuencia de oscilacion establecida (07.11), frecuencia de
salto repentino (07.12), tiempo de aumento de frecuencia de oscilacién (07.13) y tiempo de caida de frecuencia de oscilacién (07.14) ) Circule en marcha hasta que

haya un comando de parada para desacelerar y detenerse de acuerdo con el tiempo de desaceleracion.
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Figura 07-2 Diagrama esquematico de la frecuencia de oscilacion

Grupo 08-administrar y mostrar parametros

Vigilancia de parametros principales durante el funcionamiento

08.00

0~30 0

Por ejemplo: 08.00 = 2, es decir, seleccione el voltaje de salida (D-02), luego el elemento de visualizacién predeterminado en la interfaz de monitoreo principal es

el valor actual del voltaje de salida.

Vigilancia de parametros principales durante la parada

08.01
0~30 1

Por ejemplo: 08.01=3, es decir, se selecciona el voltaje del bus (d-03), luego el elemento de visualizacién predeterminado de la interfaz de monitoreo principal es

el valor actual del voltaje del bus.

Visualizacion de parametros auxiliares durante el funcionamiento (solo valido para teclado de doble pantalla)

08.02

0~30 ‘ 4

Visualizacion de parametros auxiliares durante la parada (solo valido para teclado de doble pantalla)

08.03

0~30 ‘ 3

ilgual que los parametros [08.00] y [08.01]!

Coeficiente de visualizacién de la velocidad del motor

08.04
0.01~99.99 1.00

Se utiliza para corregir el error de visualizacién de la escala de velocidad y no influye en la velocidad real.

Inicializacién del parametro

08.05

0~2 0

0: Sin operacién
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El inversor esta en estado normal de lectura y escritura de pardmetros. El valor establecido del codigo de funcién si se puede cambiar depende del estado de
configuracion de la contrasefia de usuario y el estado de funcionamiento actual del inversor.
1: Restaurar la configuracion de fabrica
Todos los pardmetros de usuario se restablecen a la configuracion de fabrica segtn el modelo.

2: Borrar registro de fallas

Borre el contenido de los registros de fallas (d-19~d-24). Una vez completada la operacién, este cédigo de funcién se borra a 0 automéaticamente.

Configuracion de la tecla FUNC

08.06

0~3

0: EMPUJONCITO
1: interruptor FWD y REV
2: Borrar configuracion de frecuencia de tecla A/Y

3: REV (en este momento, la tecla RUN esta predeterminada en FWD)
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Apéndice: Seleccidn de la resistencia de frenado:

Cuando el variador esta desacelerando con una gran carga de inercia o necesita ser desacelerado rapidamente, el motor estara en el estado de generacion de
electricidad y la energia de la carga se transferird al enlace de CC del variador a través del puente inversor, haciendo que el bus voltaje del variador aumente. Cuando
exceda un cierto valor, la unidad informara. Fallo de tensién, para evitar que se produzca este fenémeno, se recomienda configurar una resistencia de frenado.

Aviso:

1. Seleccione la resistencia y la potencia de la resistencia de frenado de acuerdo con los datos proporcionados por nuestra empresa.

2. La resistencia de frenado aumentara el par de frenado del variador. La siguiente tabla es la potencia de resistencia disefiada de acuerdo con el 100 % del
par de frenado, el 10 % de tasa de utilizacién de frenado, el 50 % de tasa de utilizacion de frenado y el 80 % de tasa de utilizacién de frenado. El usuario puede elegir

el sistema de frenos de acuerdo con las condiciones de trabajo especificas.

Potencia de la | Potencia de la Potencia de la
Valor de la resistencia de resistencia de | resistencia de resistencia de
Resistencia de
frenado frenado (kW) | frenado (kW) frenado (kW)
Modelo frenado minima
(Q) (10% (50 % de la (8 0%
permitida (Q)
(100% par de frenado) capacidad de | capacidad de capacidad de
frenado) frenado) frenado)
HV10-R40G1-1 361 0.06 0.3 0.48 100
HV10-R75G1-1 192 0.11 0,56 0.9 100
HV10-1R5G1-1 96 0.23 1.1 1.8 60
HV10-2R2G1-1 sesenta y cinco 0.33 1.7 2.6 40
HV10-R40G1-2 361 0.06 0.3 0.48 100
/G2
HV10-R75G1-2 192 0.11 0,56 0.9 100
/G2
HV10-1R5G1-2 96 0.23 1.1 1.8 60
/G2
HV10-2R2G1-2 sesenta y cinco 0.33 1.7 2.6 40
/G2
HV10-R75G3 653 0.11 0.6 0.9 240
HV10-1R5G3 326 0.23 1.1 1.8 170
HV10-2R2G3 222 0.33 1.7 2.6 130
HV10-004G3 122 0.6 3 4.8 80
HV10-5R5G3 89 0.75 41 6.6 60
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Acuerdo de garantia

1 El periodo de garantia de este producto es de 18 meses (sujeto a la informacion del codigo de barras del fuselaje). Durante el periodo de garantia, si el producto
se rompe o se dafia con el uso normal de acuerdo con el manual de instrucciones, nuestra empresa es responsable del mantenimiento gratuito.
2 Durante el periodo de garantia, si el dafio es causado por las siguientes razones, se cobrara una determinada tarifa de mantenimiento:
A. dafios a la maquina causados por errores en el uso y reparacion o modificacion propias sin autorizacion.
B. dafios a la maquina causados por incendios, inundaciones, voltaje anormal, otros desastres naturales y desastres secundarios.
C. dafios en los hardware causados por caidas provocadas por el hombre y transporte después de la compra.
D. dafios a la maquina causados por no operar de acuerdo con el manual del usuario proporcionado por nuestra empresa.
E. fallas y dafios causados por obstaculos que no sean maquinas (por ejemplo, factores externos del equipo).
3 En caso de falla o dafio del producto, complete el contenido de la Tarjeta de garantia del producto correctamente y en detalle.
4. El cobro de las cuotas de mantenimiento estara sujeto a la tarifa de mantenimiento recién ajustada por nuestra empresa.
5 Esta tarjeta de garantia no se volvera a emitir en circunstancias normales. Guarde esta tarjeta y muéstrela al personal de mantenimiento durante la garantia.

6. Si hay algun problema en el proceso de servicio, comuniquese con nuestro agente o nuestra empresa a tiempo.
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Edicion: V8.1

Gracias por elegir el producto HNC.

Cualquier soporte técnico, no dude en ponerse en contacto con nuestro equipo de soporte
Teléfono: (+34) 986 872 010

URL: https://www.egasen.com/es/

Correo electronico: egasen@egasen.com
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