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ATENCION

Este documento se refiere al terminal del Altivar
66 sin opciones.

Algunos modos o menus pueden ser modificados
si el variador cuenta con una 0 mas opciones.

Estas modificaciones se indican en la
documentacién adjunta a cada opcion.

Para la instalacién, la conexion y la puesta en
servicio del Altivar, consultar la guia de

explotacion.
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Presentacion

El Altivar 66 dispone de un terminal grafico enchufado en la parte delantera.

Este terminal permite :

- la visualizacion de la identificacion del variador, de los parametros de explotacion o de los fallos,
- retomar los ajustes y la configuracion del Altivar,

- la seleccién del control local desde el teclado.

Parte delantera

Pantalla grafica de cristal liquido (128 x 64 puntos,
es decir, 6 lineas de 21 caracteres) que permite la
visualizacién de curvas, con video inverso para
poder resaltar en pantalla un texto o un valor
numeérico.

& Teclado de 20 teclas

1 tecla ENT (intro)

1 tecla ESC (escape)

2 teclas de direccion A v

11 teclas numéricas (0 a 9 y el [(decimal)

3 teclas de funcion F1, F2, F3

2 teclas RUN y STOP ocultadas por una tapa de
proteccién amovible

Utilizacion
Tecla ENT : - pasa al menu siguiente,
- confirma una seleccién o un ajuste.
Tecla ESC : - vuelve al menu precedente,
- ignora el ajuste que esté realizando y vuelve al valor original.
Teclas A Vv - desplazamiento y seleccion en los menus,

- ajuste de un valor (utilizacién como +y -),
eleccion de una funcion.

Teclas numéricas : entrada de un ajuste o de un valor.

Teclas F1, F2, F3: asignables por el control local. Durante la programacién, F1 permite
acceder al menu de ayuda, F2 permite volver al modo de visualizacion,
y F3 permite el acceso directo a un menu o a un modo seleccionado por
su nuamero.

Teclas RUNy STOP de control local del variador, independientemente de sus entradas : arranque
y paro del motor segln una rampa, si el control local esté activado.

Si el control local no esté activado, la tecla STOP sigue estando activa, y permite el paro del motor
segun la rampa de deceleracion.




Presentacion

Desconexion del terminal

Desenclavar

Cara posterior (terminal desconectado)

Conector SUB-D de nueve puntos para la conexién
al variador.

Para la utilizaciéon a distancia puede conectar el
terminal con un cable de suministro independiente :

- longitud de 3 metros, referencia VW3-A66311

- longitud de 2 metros, referencia VW3-A66312

Conmutador de enclavamiento de acceso para
prohibir o autorizar la programacién (retomar los
ajustes y la configuracién, seleccién del control
local).

Desconectar

1
R

Para mayor comodidad, se sugiere desconectar el
terminal




Principios de acceso a los menus

Ala primera puesta en tension aparece (pagina 67) un mensaje en pantalla que permite escoger

el idioma de didlogo mediante las teclas A y V.

El segundo mensaje permite al operador aceptar o cambiar la configuracion de fabrica del

variador. (Consulte la pagina 12).

Si la puesta en tensién no es la primera, el primer mensaje que aparece es el de modo de
visualizacién en el idioma seleccionado previamente. Si desea cambiar el idioma debe acceder

al menu Dialogue pulsando la tecla ESC.

Si puesta en
tension del control lera puesta
y de la potencia en tension
simultaneamente l
DIALOGO >
AY
ENT
Y
CONFIGURACION
ACTUAL DEL
VARIADOR
ESC
ENT
SELECCION DEL
MODO DE BLOQUEO
Y
IDENTIFICACION
—
DEL VARIADOR
Si puesta en tension
del control solamente
ENT
l ESC ou3s
Y
MODO VISUALISACION >
ESC ENT
Y
MENU PRINCIPAL

aleman
inglés
espafiol
francés
italiano
sueco

Ver pag. 12.

referencia del Altivar 66

par constante/variable

version del software (utilice v para
obtener el indice del software)
calibre (potencia del motor)
intensidad nominal del variador
intensidad maxima del variador
tensién nominal del variador

Si el variador dispone de accesorios,
este menu visualiza la identificacion de
cada uno de ellos y la version del
software (acceso por teclas A V).

Visualizacién de una o varias magnitu-

des de explotacién (consulte la pagina
17), o de un fallo.

Segun la posicion del conmutador de
enclavamiento de acceso en la parte
posterior del terminal, el Menu princi-
pal contendrd 3, 6 6 11 modos
accesibles.
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Principios de acceso al Menu principal

CEE D
b

&)

Conmutador en posicion de enclavamiento

La programacion del variador esta bloqueada, la utilizacion del terminal solo es posible para
visualizar (y para hacer un control local desde el teclado si ha seleccionado y programado este

control).

MENU PRINCIPAL

IMAGEN DE ENTRADAS / SALIDAS
HISTORICO DE FALLOS |
ESTATUS COMUNICACION

Conmutador en posicién de desenclavamiento

(posicién por defecto)

=0 La programacion del variador desde el terminal es parcialmente posible.

=

MENU PRINCIPAL

PARAMETROS DE AJUSTE
IMAGEN DE ENTRADAS / SALIDAS
HISTORICO DE FALLOS
CONFIGURACION DE BASE
NIVEL DE ACCESO

ESTATUS COMUNICACION

La seleccién del acceso total permite acceder a 5 modos de programacién suplementarios en el

Men principal

MENU PRINCIPAL

PARAMETROS DE AJUSTE
IMAGEN DE ENTRADAS / SALIDAS
HISTORICO DE FALLOS
CONFIGURACION PANTALLA
CONFIGURACION CONSOLA
CONFIGURACION DE BASE
CONFIGURACION GENERAL
MODO DIAGNOSTICO
INICIALIZACION

NIVEL DE ACCESO
ESTATUS COMUNICACION

NIVEL DE ACCESO

ACCESO PARCIA

ACCESO LIBRE

NIVEL DE ACCESO

ACCESO PARCIAL

ACCESO LIBRE]




Contenido del Menu principal

1 PARAMETROS DE AJUSTE

VELOCIDAD MINIMA
VELOCIDAD MAXIMA
ACELERACION
DECELERACION
COMPENSACION RI
ESTABILIDAD

| SOBRECARGA

2 IMAGEN DE ENTRADAS / SALIDAS

2.1 IMAGEN ENTRADAS LOGICAS

2.2 IMAGEN ENTRADAS ANALOGICAS
2.3 IMAGEN SALIDAS LOGICAS

2.4 IMAGEN SALIDAS ANALOGICAS

3 HISTORICO DE FALLOS

4 CONFIGURACION PANTALLA

4.1 UNA BARRA GRAFICA
4.2 DOS BARRAS GRAFICAS
CUATRO PARAMETROS

Visualizacion y reglaje de los ajustes principales,
variador parado o en funcionamiento.

Ajuste de la proteccion térmica, con el pardmetro
| sobrecarga.(prereglaje a la | nominal motor)
Ajuste de los parametros de accionamiento segin
eltipo de control que determinalaley de alimentacién
del motor : compensacion RI,"boost" de tension,
ganancia, perfil, estabilidad, ... (consulte la pagina
15).

Visualizacion de la asignacion de las entradas y de
las salidas, asi como su estado (06 1) o su valor (en
%).

Visualizacién de los Ultimos fallos que se han
producido durante el funcionamiento.

Seleccion del modo de visualizacion :

- 1 6 2 magnitudes con grafico de barras,

- 4 tablas a las que puede acceder sucesivamente.
Eleccion de las magnitudes visualizables.

Los menus 5 a 9 son accesibles solo si el variador esté sin orden de marcha y el motor parado.

5 CONFIGURACION CONSOLA

5.1 PROGRAMACION TECLAS DE FUNCION

6 CONFIGURACION DE BASE

6.1 TIPO DE PAR

6.2 TIPO DE COMANDO

6.3 POTENCIA DEL MOTOR
(solo ATV-66U41N4)

Seleccion del control local desde el terminal, y
programacion de las teclas de funcion.

Reajuste de la configuracién del variador :

- segun la aplicacion : par constante, variable o
variable bajo ruido,

- segun el modo de control : 2 hilos o 3 hilos
Altivar ATV-66U41N4 : posibilidad de cambiar la
potencia del motor para adaptar las corrientes del
variador a la potencia real del motor asociado.




Contenido del Menu principal

7 CONFIGURACION GENERAL

7.1 ACCIONAMIENTO

7.2 FUNCIONES DE APLICACION
7.3 ASIGNACION DE LAS SALIDAS
7.4 GESTION DE LOS FALLOS

7.1 ACCIONAMIENTO

7.11 PARAMETROS DEL MOTOR
7.12 PARAMETROS DE CONTROL
7.13 TIPO DE CONTROL

8 MODO DIAGNOSTICO

9 INICIALIZACION

9.1 CONFIGURACION TOTAL DE FABRICA

9.2 CONFIGURACION PARCIAL DE FABRICA
9.3 MEMORIZACION AJUSTES CLIENTE

9.4 CARG. AJUSTES DESDE TARJETA PCMCIA

10 NIVEL DE ACCESO

Procedimiento de acceso directo a un ment numerado

Pulse la tecla F3 : aparecera un mensaje en pantalla
Escriba el nimero utilizando las teclas numéricas, y confirmelo pulsando ENT. 7 . 1]_

Ejemplo aqui presentado : Parametros del motor.

Reajuste de la configuracién general del
variador:

- configuracion y reglaje de los parametros de
accionamiento,

- seleccién de las funciones de aplicacion,

- reasignacion de las salidas I6gicas y analdgicas
- configuracion de los fallos

Parametros del motor : programacién de los
parametros especificos del motor. El contenido
dependera de la configuracion del variador en par
constante o variable y de la eleccién del tipo de
control (consultar la pagina 21).

Parametros de control : ajuste de los parametros
del variador con la extension de las zonas de
regulacién, ajuste de la forma de las rampas y
eleccion de las frecuencias ocultas.

Tipodecontrol :Selecciondelaleyde alimentacion
del motor para adaptar el variador a la aplicacion.

Test del variador :

- autodiagnéstico : control de transistores,
- tests de las entradas y salidas,

- test del microprocesador y de las
alimentaciones internas + 15V.

Retorno total o parcial a los ajustes de fabrica.

Salvaguarda de la configuraciony de los ajustes en
una tarjeta PCMCIA que debe instalarse en el
variador.

Transferencia de la informacion al variador a partir
de una tarjeta PCMCIA previamente cargada.

Seleccién del acceso parcial o total.

IR A
MENU 7

e

Los menus alos que se puede acceder dependen de la posicion del conmutador del terminal y de la seleccién
del enclavamiento de acceso. Si no es posible acceder al menu especificado la pantalla visualizara un

mensaje de advertencia.




Conmutador en posicion de enclavamiento

Puesta en

tension

la puesta en tension

DIALOGLE~LANGLAGE ¥

Deutsch
Endlish

Frangais

-ty ENT

[taliano

Suenska

A

y ENT

Eleccion del idioma de dialogo

CONMFIG. ACTUAL Configuracion original del variador

FAR TIFO ' CONSTRAMTE Tension fijada por el variador segun la

frecuencia de la red en la primera

COMANDD ~ +"2 HILOS" | puesta en tension.
MOT: S@Hz 468-415 1) Visualizacién de la potencia sélo en el
POTENCIA  :2.2kW< 3HA

ATV-66U41N4.

ENT =i OK/F3+cambiar

y |esc  yent

| E3 Procedimiento de modificacion de

[DENTIFICACTION UAR.

ATUeEU41H4 . PC -U3.2
POTEMCIA: 2.2kWs  3HF
In= 35.8R.Imax= 8.8A
ALIM, & 48@-415U

ENT Fara continuar

Esc} Y ENT 635

REFERENCIA DE UEL.

4

tl .4 Hz
IS T 17T

il 'a configuracion (ver pag.12)

ATV66U41N4 = referencia del variador

PC = par constante (PV = par variable, PVB =
variable bajo ruido)

V3.2 = version del programa

Potencia del motor recomendada

Corriente nominal del variador

Corriente maxima del variador

Tensién nominal del variador

II'"'| Visualizacién durante la explotacién, motor en

funcionamiento : consignade lafrecuencia, o delfallo, asi
como del estado del variador (consulte la pagina 10).

Es posible modificar la configuracion del Modo de

‘ visualizacion (consulte la pagina 16).
[CRUN

escd

+ ENT Lectura del Mena principal

MEHL PRINCIPAL

IMAGEN IE E-S
HISTORICO FALLOS

wr* y ENT + seleccidn

Seleccionar con las teclas A v,y abrir el modo con la
tecla ENT (consultar pagina siguiento).

Volver al Modo visualisacién pulsando la tecla ESC.




Conmutador en posicion de enclavamiento

[ MENU PRINCIFAL |
ENT * ESC f

2+ IMAGEN IE E~5
TMAGEN E. LOG.

IMAGEN E. ANALOG.
TMAGEN 5. LOG.

TMAGEN 5. ANALOG.

w:* 4 ENT # seleccidn

Este modo permite visualizar las
pantallas de la 2.1 a la 2.4, que
indican la asignacién de las
entradas y salidas, asi como su
estado (0 o 1) o su valor (en %),
motor parado o en funcionamiento.

[ MENU PRINCIPAL |
A

ENT v ESC

3+ HISTORICO FALLOS

Hombre fallo EST M
FALLO DE FRSE RIY
BRJO-UOLTRGE  RUW
SOBRECARGR MOT.ACC +
ENT + marcar fallo

-

ENT

2. 1+IMAGEN E.LOG.

T A A

E. RASIGNACION 54

LI1 PERMISIVD ARR. 1
12 MARCHA ADELANTE 1
LI3 MARCHA REVERZR @
LI14 JOG @

ESC

2, 2+IMAGEN E. AMALO.

E. ASIGNACION UALX

AI1 REF. LEL.1 33
AIZ REF. UEL.Z @

2. 3+IMAGEN S.L0OG.

Y

i

5. ASIGHACTON 5+

L1 VEL. ALCANZADA 1
LOZ LIM, CORRIEWTE @&
Rl FALLD PRESENTE &
R2 UAR. EN MARCHA 1

2. 4+IMAGEN 5. AWALOD.

5. AASIGNACION UAL%

AO1 VEL. MOTOR 23
AOZ T MOTOR 82

Y

Este modo permite visualizar los dltimos fallos (8 como
mé&ximo) que se han producido durante el funcionamiento,
asicomo el estado delvariador en el momento de producirse

los fallos.

Puede desplazarse por las opciones del menu con las

teclas A v.

El cursor Flecha indica el fallo marcado durante la Gltima
visita de control.




Conmutador en posicion de enclavamiento

Modo de visualizacion en la explotacién

REFER. VEL.

".I.F" 'Il::ll

il

Si el variador esta programado en
control local para el terminal, la
tltima linea de la pantalla
visualizara tres cdédigos que
indicaran las funciones de las
teclas F1, F2, F3 (consulte la

pagina 20).

Visualizacion de la consigna de frecuencia con una
barra gréfica, o de un fallo (consulte la siguiente

pagina).

Puede acceder sucesivamente a las demas
magnitudes visualizables conlasteclas A ¥ (consulte
lalista de la pagina 17). Sino pulsa ninguna de estas
teclaslamagnitud visualizada permanece en pantalla.

Retorno a la visualizacién programada inicialmente
cuando pone en marcha el variador después de un
corte de la alimentacién de control y potencia.

Caodificacion del estado del variador que aparece ala
derecha en la Gltima linea de la pantalla :

NLP ausencia de alimentacion de potencia

NRP funcionamiento no autorizado

RDY variador preparado

RUN en funcionamiento (régimen establecido)

& sentido adelante

2 sentido atras

ACC aceleracion

DEC desaceleracion

DCB frenado por inyeccion de corriente continua

CLI  limitacion de corriente 0 no seguimiento de
rampa

JOG funcionamiento paso a paso
BRK frenado de ralentizamiento sobre resistencia

FLT fallo

La configuracién del Modo de visualizacion puede modificarse en el Menu principal (Enclavamiento
de acceso en acceso total) : Configuracién de la visualizacion, consultar la pagina 16.

Las deméas magnitudes pueden programarse, asi como el modo de visualizacion :

- 1 magnitud o 2 magnitudes con barra gréfica,
- 4 tablas a las que puede acceder sucesivamente con las teclas A V.

Silavisualizacién programada es de 2 magnitudes con barra gréfica, la visualizacion de las demas
magnitudes mediante las teclas A ¥ sélo afecta a la segunda, mientras que la primera sigue

asignada.

10



Conmutador en posicion de enclavamiento

Visualizacién de un fallo

Ejemplo

MODO UISUALIZACTOM

FALLD

SOBREVOLTRGE LIMERA

[ FLT]

Cuando aparezca un fallo : enclavamiento del variador y
parada libre del motor.

Visualizacion explicita del tipo de fallo y de informacién
complementaria para algunos fallos.

Ver ejemplo aqui presentado.

Lista de fallos

Fallo fase entrada:
Bajo voltaje:

Sobretensién linea:
Sobre temperatura variador:
Sobrecarga motor:
Sobrevoltage bus CC:
Pérdida fase motor:
Corte sefial 4-20 mA:
Corto-circuito:

Fallo interno:

Carga capacitores:

Fallo interno:
Defecto de memoria:

Corte enlace serie:

Comunicacion serie:

Sobrevelocidad:

Transistor en cortocircuito
Transistor abierto
Fallo transistor de frenado

Tiempo secuencia
Tiempo proceso

corte fugitivo de una fase de la red (t 21s)

red demasiado débil o bajada de tension transitoria (t > 200 ms),
resistencia de carga deteriorada,
variador mal alimentado o fusibles fundidos.

red demasiado fuerte.

temperatura del radiador demasiado elevada.
defecto térmico por sobrecarga prolongada.

frenado demasiado brusco o carga de arrastre.

corte de una fase en la salida del variador.

pérdida de la consigna 4-20 mA en la entrada Al2.
corto-circuito entre las fases en la salida del variador.
Corto-circuito fase-tierra en la salida del variador.

fallo del mando del relé de carga de los condensadores, o
resistencia de carga deteriorada,
o resistencia de frenado en corto circuito.

fallo interno o de conexién de la parte control.
error de memorizacion en la EEPROM.

fallo de comunicacién en la conexién serie (tarjeta PCMCIA o toma
consola).

fallo de comunicacién entre el terminal gréafico y el variador.

con retorno tacométrico

« Velocidad del motor superior a 10/9 de HSP,

« Embalamiento del motor o pérdida de la carga sin retorno por
dinamo,

« Velocidad estimada del motor superior a 1,2 veces la frecuencia
maxima,

* Embalamiento.

fallo de un transistor detectado por el autotest automatico en
cada puesta en marcha del variador.

| con la funcién “by-pass” (consulte la pagina 38).

Los demas fallos pueden aparecer si estan programados (consultar las paginas 60 a 64).
El modo de parada del variador también puede modificarse (consultar la pagina 60).

11



f=

Conmutador desenclavado : acceso parcial

Primera puesta en marcha : menu Dialogo

(consultar la pagina 8)

ENT
l Y

COWFIG. ACTUAL
PAR TIPD :CONSTANT
COMANDD "2 RILOS"
MOT: SEHz 48@8-415 U

Después de haber modificado configuracion, este
menu visualiza la nueva configuracion del variador.

Visualizacion de la potencia sélo
para el ATV-66U41N4.

POTENCIA :2.2kW- 3ZHA

ENT =i OK-AF3+cambiar
ENT | F3 ver pég. 8
Conmutador Conmutador Conmutador
en posicion en posicién en posicién

desenclavamiento

'

desenclavamiento

Fara proteder
la confiduracidn
del wariador. usted
Puede
QH + BloYuear acceso

ENT + continuar

Mena Mensaje de aviso
Dialogo en el terminal
ESC T v ENT

[DENTIFICACION UAR.

Identificacién del variador
en la nueva
configuracion

ENT kara continoar
i

ENT
Y63s

REFER. LEL.

...... Hz

||||||||||I||||||||||
RDY

ENT

= m

ESC

)

“'IIIIIIII'E

enclavamiento

{

FARA CAMEIAR LA
CONFIGURACTION

DH«L
o DESELOR. ACCESQ

ENT + continuar

| ENT

y
£+CONFIG. [E BASE
PAR TIFO :CONSTANTE =—
COMANDOD  :'2 HILOS" =—» }gag. 13
MOT: SeHz 486-415 U =—»
POTENCIA :2.2kMs SHR=—
4y ENT + modificar

|ESC

Retorno al mena Config. actual después
de haber modificado la configuracién

ATENCION
Acceso al conmutador : desconectar
el terminal.

Accés au Menu general (ver pag. 14)

12



Conmutador desenclavado : acceso parcial

Retomar la configuracién del variador

Esta operacion s6lo puede realizarse con el variador sin orden

de marcha y el motor parado.

En caso contrario, el terminal visualizara un mensaje de

advertencia.

pag. 12

ENT

Y

ENT
A

/

£.1+TIPO DE PAR

UARTAELE

COMSTANTE ﬂ
UAR. EBAJO RUTTO

IMPOSTELE
COMFIGURAR EL VAR,
EH MARCHA

ESC Para redresar
al mend Princikal

Retorno al modo

Configuracion de base
ENT

&.1+TIPO LE PAR

w:* 4 ENT + modificar
ESC + salirs Fl=auyuda

» CONSTAWTE
LUARIABLE
AR, BAJO

. Y ENT

ESC + =ali

CALIE.VAR.

In= 3.8A

Imax= 3.6A

P=2.2kM
ENT

Seleccionar la configuracién segln la aplicacion y validarla con la tecla ENT :
aparecera una ventana en pantalla que indicara las corrientes del variador y la
potencia del motor recomendable. Confirmar con la tecla ENT.

ENT

———

ENT ENT

\

£.2+TIP0 DE COMAMDO

2 HILOS (Mantenidao
3 HILOS ¢ImPulsos)

(contral arran.Parod
vty ENT + modificar
ESC + salirs Fl=ayuda

Fara adjustar los
Fardmetros del motor
ir al mend T.11

Para acceder al Menu principal y
seleccionar el acceso total del
modo de Enclavamiento de
acceso, consultar la pagina 16.

ENT kara continuar

motor, ver pagina 24.

Para modificar los parametros del

d ——
ENT

Y

Preajuste en el control 2 hilos. Seleccién del
control 3 hilos : comprobar la conexion alas
entradas légicas (consultar la guia de
explotacion del variador).

Caso concreto: ATV-66U41N4 con un motor
de potencia < 2,2 kW (o 3 kW en par varia-
ble) : eleccion de la potencia del motor
asociado.

-
ENT

£, 3+POTENC

IR MOTOR

TakWs 1HP
1.5kWs ZHP
2.2kWs 3HP

J

s v Y ENT =+

modif icar

13



Conmutador desenclavado : acceso parcial

Il (ver pagina 12)

MEHU PRIWCIFAL
PARAM. DE AJUSTE
IMAGEN DE E-S
HISTORICO FALLOS
COWFIG. DE BASE
vty ENT + seleccidn

NIVEL TE ACCESO

Parametros de ajuste .

Seleccionar el modo Parametros de ajuste.

ENTl TESC

1+FARAM, DE AJUSTE

VEL. MINIMA ¢ @.BHz
VEL. MAXIMA @ S@.BHz
ACELERACION : 3.8 =
DECELERACION ¢ 3.8 s
v* 4 ENT + modificar
COMPENS. BRI ¢ 188 %
ESTREILIDAD : 28 %
I SOBRECARGA : 7.8 A

En configuracion par variable, COMPENS. RI : 100% se substituye por PERFIL : 20%.
Consultar los demas casos en la pagina siguiente.

Los ajustes pueden realizarse tanto con el motor parado como con el motor en marcha.
Procedimiento de reglaje :

- seleccionar la linea con las teclas A v,

- oprimir ENT : el valor numérico permanece sombreado,

- ajustar a el valor deseado con las teclas numéricas o las teclas A ¥ en modo + - y validar con
la tecla ENT.

Gamas de ajuste :

- velocidad minima : desde 0 hasta el valor de gran velocidad preajuste O,

- velocidad méxima : desde el valor de velocidad minima hasta la frecuencia maxima

(ver pagina 29) , preajuste 50/60 Hz.

- aceleracion y deceleracion : desde 0,1 hasta 999,9 s, preajuste 3 s.

corresponde al tiempo para pasar de 0 a la frecuencia nominal (preajuste a 50 Hz para una red
de 50 Hz, a 60 Hz para una red de 60 Hz), (menu 7.11 pardmetro motor/F nominal).

Si se exceden las posibilidades de par, los tiempos de rampas se adaptan automaticamente.
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5

Conmutador desenclavado : acceso parcial

Los ajustes siguientes dependen de la eleccion del tipo de control, que determina la ley de
alimentacion del motor (consulte la pagina 21). Es posible que aparezcan otros parametros.

Parametros Par constante Par variable

Tipo de control Normal Alto par Especial Normal NOLD
COMPENS. RI 0-100% 0-100-150% 0-100-800% No No
BOOST VOLTAGE No 0-20-100% 0-20-100% No No
GANANCIA No 0-20-100% No No No
PERFIL No No No 0-20-100% No
ESTABILIDAD 1-20-100% 1-20-100% 1-20-800% 1-20-800% 1-20-100%

Los ajustes originales estan indicados en negrita.

COMPENS, RI : -100% a 0% : disminucién del par disponible a baja velocidad,
-100% a 150% : aumento del par disponible a baja velocidad,
-100% a 800% : adaptacion de la compensacion Rl para aumentar el par
a baja velocidad en el caso de motores especiales o en paralelo.

BOOST VOLTAGE : ajuste de latension del motor a muy baja velocidad para aumentar o disminuir
el tiempo de establecimiento del par.

GANANCIA : ajuste del tiempo de respuesta a un escalén de velocidad o de par.

PERFIL: ajuste de la curva de tensién/frecuencia para obtener un funcionamiento correcto y
silencioso con el minimo de corriente (con el control NOLD este ajuste es permanente y
automatico para minimizar la corriente).

ESTABILIDAD : ajuste de 1% a 100% u 800%, ajuste por defecto del 20%. Ajuste de la estabilidad

en velocidad segun la cinemética de la aplicaciéon: - 20% a 0% en caso de inercia débil,
- 20% a 100% o 800% si la inercia es
fuerte.
Par constante Par variable
U Control normal U Alto par y especial U Control normal
un un un
100%

0

f f f
fn  fmax fn  fmax fn  fmax

| SOBRECARGA : ajuste entre 0,45y 1,36 veces la corriente nominal del variador, ajuste por
defecto de 0,9 veces (para el ATV-66U41N4, esta corriente esté en funcién de la potencia
escogida para el motor, consultar la pagina 13), o el valor del parametro de | nominal si el
reglage ha sido modificado (consultar pagina 24).

Ajustar a la corriente nominal indicada en la placa de caracteristicas del motor.

Para suprimir la proteccion térmica o adaptarla al tipo de motor (autoventilado o ventilado por
motor), pasar al Menu principal con el Enclavamiento de acceso en acceso total (consultar la
pagina 63).

Pueden aparecer otros ajustes :

- aceleracion 2 y desaceleracion 2 si esta seleccionado el pardmetro de doble rampa
(consultar la pagina 31),

- compensacion de deslizamiento en el caso de una aplicacion de par constante si esta
seleccionada la configuracién manual (consultar la pagina 27).
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Acceso total : procedimiento de acceso

Procedimiento de acceso

MEHL PRINCIPAL

FARAM. IE AJUSTE
IMAGEN IE E~S
HISTORICO DE FALLOS
COWFIG. DE BASE

vy ENT + seleccidn

18+NIVEL DE ACCESO
—|ACCESD PRRCIAL |:
ENT |ACCESO LIERE L

" n t bloduear acce,
|

MEHL PRINCIPAL

FARAM. DE AJUSTE
IMAGEN IE E-%
HISTORICO DE FALLOS
COMFIG. PRAWTALLA

Seleccionar el acceso total y volver al Menu
principal, que contendréd 5 modos
suplementarios visualizables de manera
sucesiva mediante las teclas A V.

wr® y ENT + seleccidn

COMFIG, COMSOLA
COMFIG. DE EBRSE
COMFIG. GEMERAL
MODO DIAGNOSTICO
INICIALTZACTON

NIVEL DE ACCESO

Configuracion de la visualizacion

ENT 6 ESC

Seleccione el modo Configuracién pantalla en el Men( principal.

ENTl TESC

4+ CONFIG, PANTALLA |
LINA EARRA GRAF |f\

005 BARRAS GRAF
CUATRD PARAMETROS

wr® y ENT + modificar

ENT

El variador estd preajustado con una magnitud
visualizable con barra gréafica : consigna de
frecuencia.

Seleccione la visualizacion deseada durante la
explotacion en el Modo de visualizacion :

- 1 magnitud o 2 magnitudes con barra graficca,
- 4 tablas con 4 pardmetros que pueden
accederse sucesivamente (pagina 18).

Ver el ejemplo de dos magnitudes con barra grafica
de la pagina siguiente.
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Acceso total : configuracion de la visualizacion

. Regreso al
pag. 1
ag. 16 Menu pricipal
ENT

ESC
Y

4.2+005 BARRAS GRAFI

REFER. LEL. £
FREC. TE SAL.

[ IE SALIDA £
FAR_MOTOR

Seleccionar solo 2

POTENCIA SAL.
UaLT. DE SAL.
UaOLT. TE LIMER
UOLT. BUS CC
TEMP. MOTOR EN X
TEMP. UAR. EN %
UEL. MOTOR

REF. MAC.

UEL. MAE.

Procedimiento

Con lateclas A v colocar el cursor flecha sobre
la visualizacion deseada, y valide la seleccién
con la tecla ENT :

- 1 vez para una magnitud con una barra
grafica,
- 2 veces sucesivas para dos magnitudes.

Casos particulares :

- TEMPERATURA VARIADOR : magnitud
especifia en el Altivar a partir del ATV-66D16N4,
- VELOCIDAD MOTOR : visualizacion de la
velocidad estimada del motor en revoluciones/
minuto (rpm). Dicha velocidad es calculada a
partir del pardmetro VELOCIDAD NOMINAL
(rpm) indicada en el menu 7.11,

- REFERENCIA MAQUINA y VELOCIDAD DE
LA MAQUINA : entre el factor de escala y defina
las unidades.

Esto permite visualizar una unidad especifica de
la aplicacion : 4 caracteres como maximo.

Ejemplo : paquetes/hora
Visualizacion : p/h

=ESC
A DEF. UNIDADES :A__ |
INDICAR ENT
FACTOR -
DE ESCALA
w:* y ENT seleccionar
Fara terminar use END
ESC
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Acceso total : configuracion de la visualizacion

Ejemplo de visualizacion con 4 tablas a los que se puede acceder por desplazamiento a partir de
la seleccion de CUATRO PARAMETROS.

12 tabla

32 tabla

MODID UTSUALIZACTON

[ IE SALIDA
FAR MOTOR

REF. UEL. : Hz
FREC. IE SAL.: Hz

22 tabla

A

MODID UTSUALIZRCTON

FOTENCIA SAL. : kW
UOLT. DE SAL. : X
UOLT. DE LIMER: 1
UaLT. EUS CC & L

| MODD UISUALIZACION

TEMP. MOTOR
HORADATIOR

g

-
-

" 42tabla

A

P

MODID UTSUALIZRCTON

v

UEL. MOTOR

Nota : El estado térmico del variador (TEMP. VAR. en %) aparece unicamente con los calibres :
ATV66 D16 N4 al C19 N4y ATV66 D12 M2 al D46 M2
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Acceso total : configuracion del terminal

Configuracion del terminal

Seleccionar el modo Configuracién consola en el Men( principal.

ATENCION : las siguientes operaciones sélo pueden realizarse con el variador sin orden de
marcha y con el motor parado. En caso contrario aparecera un mensaje de advertencia en el

terminal.

ENTl

T ESC

S+CONFIG. CONSOLA

COMANDO BORMAS
COMANDO COWSOLA

B/C por F2

B/C por LI i-——-

FROG. TECLAS FLMC,

Seleccionar la configuracién deseada, y validarla pulsando
la tecla ENT :

-COMANDO BORNAS (ajuste original) : control del variador
desde las entradas del bornero (consultar la guia de
explotacion),

- COMANDO CONSOLA : control local del variador por
parte del terminal (en este caso no es necesario conectar
las entradas logicas y analdgicas del bornero), sélo la
entrada LI1 tiene que estar conectada al +24V.

-conmutacion del control del bornero alterminal y viceversa:
eleccién a partir del bornero reasignando una entrada
I6gica LI3 o LI4 (validar B/C POR LI) o a partir del terminal
seleccionando la tecla F2 (validar B/C POR F2).

Parareasignar una entrada l6gica seguir las instrucciones
que aparezcan en pantalla; consulte el ejemplo de la

pagina 27.

El men( PROG. TECLAS FUNC. visualiza las asignaciones por defecto de las teclas de funcion.
Para modificarlas seleccionar sucesivamente las teclas que hay que reasignar. Consultar el

ejemplo siguiente.

Si la comunicacién B/C POR F2 est4 validada, la tecla F2 no se puede reasignar.

Retorno al menu principal

ENTl TESC

5. 1+PROG. TECLAS FUN. ASIGNAR TECLA & Fi
TECLA  ASIGNACION DIRECCION R INDICAR
F1 DIRECCION » TG JOG » JEL. IE
F2 DESFILE MENU ENT IREARMAR FALLD RST| BNT | JOG:
F3 JOG - DESFILE HMEWU LES
v:* 4 ENT + modificar E'gT Seleccione una y ENT
4 ESC WJEL. PRESEL. 1 UPi
VEL. PRESEL. 2  UPZ > INDICAR
- No asignada - VT | UELOC.
FRESEL.Z2
ENT 6 ESC
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Acceso total : configuracion del terminal

Ejemplo del Modo de visualizacion

REFER. WEL. Asignaciones de las teclas

F1 i

HZ F2: DES
i TES  JOG (RN

Los cddigos de asignacion aparecen en la Gltima linea de la pantalla.

Utilizacién del control desde el terminal

Este modo de control permite el funcionamiento del variador de manera independiente de sus
entradas logicas y analdgicas.

ATENCION : verificar que el accionamiento del motor no represente ningun peligro para el
personal, ya que el variador no tiene en cuenta la seguridad del equipo accionado.

Arranque y parada sobre la rampa del motor

- Arranque al pulsar la tecla RUN,
- parada al pulsar la tecla STOP.

Sentido de marcha al pulsar la tecla asignada “2Z* (ejemplo F1) :
3 = adelante, 2= atras

El sentido de marcha validado aparece subrayado en pantalla.
Cambio de sentido:al pulsar la tecla.

Si ninguna tecla esta asignada al sentido de la marcha, el sentido de rotacién normal del motor
serd hacia adelante.

Consigna de velocidad : pulsando la tecla ¢, visualizaciéon mediante las teclas numéricas y
validacion con la tecla ENT; correccion con las teclas A V.

Funcion DES : presentacion sucesiva de las magnitudes visualizables en el Modo de visualizacion
al pulsar la tecla asignada.

Funcion JOG : control al pulsar latecla asignada, duracion igual al tiempo de pulsacion de la tecla.

Funcion RST : rearme del variador después de una parada debida a un fallo (si éste ha
desaparecido) al pulsar la tecla asignada.

Funciones VP1y VP2 :visualizacién de una consigna de velocidad programada al pulsar la tecla
asignada, correccién posible mediante las teclas a v.

Caso particular : la tecla F2 asignada a la conmutacién bornero/consola. El cédigo B/C se
visualiza en pantalla, y el modo de control seleccionado aparece subrayado.
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Acceso total : configuracion general

Configuracion general

ENTl T ESC

T+CONFIG. GENERAL

ACCIOMAMIENTD

FUMCIONWES DE APLI.
RSIGN. DE SALIDAS
GESTIOW DE FALLOS

w:* Yy ENT #+ seleccidn

Menu Accionamiento

T.1% ACCIONAMIENTO

PARAMETROS DEL MOTOR
FARAM. DE CONTROL
COMTROL TIPO ® MORMAL

wr* y ENT + modificar

Par constante

7. 13+CONTROL TIPO

NORMAL
ALTO PAR CCLIS)
ESPECIAL

w:* y ENT + modificar

Par variable

7. 13+CONTROL TIPO

NORMAL
NOLD |f|

v y ENT #+ modificar

Seleccionar el modo de Configuracién general en el
Menu principal.

Este modo incluye 4 menus para retomar totalmente la
configuracion y los ajustes del variador, la eleccion de
las funciones de aplicacion, laasignacién de las salidas
l6gicas y analégicas y la configuracion de los defectos

Elmenu Pardmetros del motor sirve parala programacion
de los parametros especificos del motor.

Su contenido depende de la configuracion del variador
en par constante o en par variable, asi como de la
eleccion del tipo de control. Consultar pagina siguiente.

Ajuste por defecto : control NORMAL.
Gama de velocidad : 1 a 20.

Cuando se controle un Unico motor, si la aplicacién
necesita mas par a velocidad muy baja y una gama de
velocidades mas amplia (1 a 100), escoja el control
ALTO PAR (control vectorial del flujo sin captador).

Control de motores especiales o de motores en paralelo
: escoja el control ESPECIAL.

Ajuste por defecto : control NORMAL.

Para conseguir un funcionamiento con el consumo de
energia minimo seleccionar la funcién NOLD. Esta
funcién adapta de manera automéatica la formade laley
de tension/frecuencia para minimizar la corriente
absorbida por el motor.

Sihay varios motores en paralelo no utilizar esta funcién.
En caso de que la inercia sea muy fuerte, el
funcionamiento puede ser inestable.
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Acceso total : configuracion general

Contenido del menu de Parametros del motor

Par constante : control NORMAL

Par constante : control ALTO PAR

7.11 PARAM. DEL MOTOR

7.11 PARAM. DEL MOTOR

CORRIENTE NOM.

FRECUENCIA NOMINAL

VOLTAGE NOMINAL

VELOCIDAD NOMINAL (RPM)
COMPENSACION RI

ESTABILIDAD

ROTACION FASES : ABC

LIMITACION DE CORRIENTE
COMPENSACION DE DESLIZAMIENTO
LOGICA DE FRENO

Par constante : control ESPECIAL

7.11 PARAM. DEL MOTOR

CORRIENTE NOMINAL
FRCUENCIA NOMINAL
VOLTAGE NOMINAL
VELOCIDAD NOMINAL (RPM)
COMPENSACION RI

BOOST VOLTAGE
ESTABILIDAD

ROTACION FASES : ABC
LIMITACION DE CORRIENTE
COMPENSACION DE DESLIZAMIENTO
LOGICA DE FRENO

Contenido del menu de Parametros de control

7.12 PARAM. DE CONTROL

FRECUENCIA MAXIMA
VELOCIDAD MINIMA
VELOCIDAD MAXIMA
ACELERACION
DECELERACION
ACELERACION TIPO
DECELERACION TIPO
SEGUNDA RAMPA

FRECUENCIAS OCULTAS

CORRIENTE NOMINAL
FRECUENCIA NOMINAL
VOLTAGE NOMINAL
VELOCIDAD NOMINAL (RPM)
COMPENSACION RI

BOOST VOLTAGE
ESTABILIDAD

GANANCIA

ROTACION DE FASES : ABC
LIMITACION PAR MOTOR
LIMITACION PAR GENERADOR
LIMITACION DE CORRIENTE
COMPENSACION DE DESLIZAMIENTO
SECUENCIA DE FRENO

Par variable

7.11 PARAM. DEL MOTOR

CORRIENTE NOMINAL
FRCUENCIA NOMINAL
VOLTAGE NOMINAL
VELOCIDAD NOMINAL (RPM)
PERFIL (%)

ESTABILIDAD

ROTACION FASES : ABC
LIMITACION DE CORRIENTE

(*) Este parametro no aparece si la funcién
NOLD esta seleccionada : ajuste automatico.

Este menu permite retomar los ajustes del
variador con la extension de las zonas de
ajuste, ajuste de la forma de las rampas y la
supresion de los fenémenos de resonancia
mecénica por las frecuencias ocultas.
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Acceso total : accionamiento

Accionamiento

Procedimiento de ajuste :

- seleccionar el mend Accionamiento,

- escoger, si es necesario, el tipo de control (consultar la pagina 21),
- programar de manera sucesiva los valores deseados en los menus de Pardmetros del motor

y de Parametros de control,

- abandonar el menu Accionamiento y el modo de Configuracion general,
- volver al modo de Parametros de ajuste para poder ajustar los diversos pardmetros con el
motor en funcionamiento (consultar las paginas 14 y 15).

[7.1 + ACCIONAMIENTO |
A

ENT ESC
Y
7. 11+PARAM. DEL MOTOR]
CORRIENTE WOM : A

FREC. MOMINAL : Hz
UOLT. NOMINAL : |
UEL . HOM. CRPHY & 1568

v * y ENT #+ modificar

COMPENS, RI & P
EOOST UOLTAGE : 4
PERFIL : %
ESTREILIDRD %
GAMANCIA : 4

ROTACION FASES: AEC
LIMITACION PAR:

LIMITRCION ¥ s
COMP.DESLIZ. ses
SECUENCIA TE FREND...

e

Parametros del motor

El menu representado en la figura contiene el grupo de
pardmetros que puede visualizar en las diversas
configuraciones descritas en la pagina 22.

Procedimiento de programacién

- seleccionar el parametro utilizando las teclas Ao v
- pulsar ENT, solo la magnitud queda subrayada

- programar al valor deseado mediante las teclas
numeéricas o las teclas A ¥ (en modo + -) y validar
con ENT.
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Acceso total : Parametros del motor

I NOMINAL

Este ajuste permite adoptar el variador al motor. Zona de ajustes: 0,45 a 1,05 veces la corriente
nominal del variador. Ajuste original 0,9 veces.

Entre el valor especificado en la placa de caracteristicas del motor.
El ajuste de este reglaje modifica automaticamente el valor de reglaje de | sobrecarga (consultar

pagina 15).

FREC. NOMINAL

- Elvalorindicado corresponde a la frecuencia de lared detectada en la primera puesta en tension
del variador a después de una configuracion total de fabrica.

Ejemplo

EA Hz Seleccione la frecuencia de 50 Hz 0 60 Hz.

ESFECTAL

En caso de un motor especial entre el valor especifico del motor.
Ajuste : de 25 Hz hasta la frecuencia maxima (ver pagina 29).

Atencion : después de un cambio de red de alimentacion asegurarse que el valor mostrado
corresponde con la frecuencia del motor.

U NOMINAL Elvalorindicado corresponde al voltaje de red detectado
a la primera puesta en tension del variador o luego de
IER ZHEA una configuracion total de fabrica.
Y]] 228 RED 50 Hz : 400 V 6 230 V
415 274 | RED 60 Hz : 460 V 6 230 V
448 248 Si es necesario, seleccione el valor real del voltage del
460 motor.

VELOCIDAD NOMINAL (RPM) corresponde a las rpm del motor a la frecuencia nominal. El
valor a introducir es el que aparece sobre la placa del motor.

Ejemplo : 1500 rpm para un motor de 4 polos alimentado a 50 Hz; y 1800 rpm para un motor
de 4 polos alimentado a 60 Hz

COMPENS. RI (s6lo para el par constante)

BOOST VOLTAJE (s6lo para el par constante : ALTO PAR o ESPECIAL)

PERFIL (sélo para el par variable : NORMAL)

ESTABILIDAD

GANANCIA (s6lo para el par constante : ALTO PAR)

Estos ajustes (en %)permiten adaptar el variador ala aplicacion para optimizar el funcionamiento
en los regimenes transitorios.

Eventualmente puede modificar los ajustes originales.
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Acceso total ;. parametros del motor

ROTACION FASE

'|-'. 1 1-}P|:|R|:||'f|. [|E|_ MDTDE Si es_r}ecesario, puede invertirse el sgntido no_rmal de
. O rotacion del motor (ABC O ACB) sin necesidad de
EE'?E%II]?LIDHD ' “ modificar las conexiones en los borneros del variador
: 4 o del motor.
GANAMCIA

HEC
w:* y ENT + mo| ACE

LIMITACION DE PAR (sélo en par constante : ALTO PAR)

Limitacion por defecto :
-Los pares motoresy generadores son directamente

LIMITACION DE PHE limitados por los valores fijados en los parametros :
LJALOR DE FABRICA PAR MOTOR y PAR GENERADOR.
FOR EMNT.LOG, §=——- Limitacién por LI (entrada légica) :
FOR EMT.AMA.: --- -Si gl eSIFé actic\J/o :los parles mot?resy g?_nedradores
. t t
PAR MOTOR 1268 LIMITACION PAR MOTOR y LIMITACION PAR
. . GENERADOR.
PAR_ GENERADOR :2B@ - Si LI no esta activo : limitacion a 200 % del Par
nominal.

Limitacién por Al (entrada analdgica)

Los pares motor y generador estan limitados por la entrada analdgica Al seleccionada, en valor
absoludo :

Valor minimo Al =0% Mn motor,
= 0% Mn generador,
Valor maximo Al =200 % Mn motor,

=200 % Mn generador,

X % de Al = 2 veces el x % del Mn motor,
=2 veces el x % del Mn generador

Estos dos parametros LIMIT. PAR MOTOR Y

M/ Mn GENERADOR permiten la limitacion del par,
independientemente de la limitacion de corriente,
100% con ajustes separados para los cuadrantes motory
para los cuadrantes generador (variador con

70% resistencia de frenado).

Ejemplo de la figura : ampliaciéon de la zona de
funcionamiento a par constante mas alla de la
velocidad nominal (enlazonade potencia constante)
0 N Mediante la limitacién del par motor a 70% en el
caso de una aplicacién de bajo par resistente.

Nn
Valores en % : Zona de ajuste de 0% a 200% del par motor nominal, ajuste por defecto 200%.

Nota

Con el uso de la funciéon de la limitacion de par es necesario suprimir el control del error de
velocidad con el objeto de evitar el defecto SOBREVELOCIDAD. Enelment 7.4 CONFIGURACION
DE DEFECTOS ajustar la proteccion CONT. ERROR VEL. + en NO.
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Acceso total : parametros del motor

LIMITACION DE CORRIENTE

LIMITACION CORRIENTE

UALOR IE FABRICA [@
FOR NIV FR. : Hz
POR EMT.LOG, i =---

FOR ENT.ANA.: -—-
LIMITACION A: A

Eleccién del modo de control (entre 3) :

Reduccién posible de la limitacion de corriente para
ciertas aplicaciones .

Ajuste inicial : VALOR DE FABRICA.

Escoja el modo de control si es necesario (consulte el
texto siguiente y la pagina siguiente).

Entre el valor de reduccién en amperios (A) : zona de
ajuste de 40% a 136% (0 110% en la configuracion de
par variable) de la corriente nominal del variador. Ajuste
original 136% (o0 110%).

- umbral de frecuencia a determinar (ejemplo : limitacion del par a partir de una determinada
velocidad), ajuste de 0 hasta la frecuencia maxima (ver pagina 29), preajuste 50/60 Hz

(frecuencia de red).

- cambio del estado de una entrada légica a reasignar (ejemplo : corte longitudinal con parada
y mantenimiento de un par en un tope mecéanico),

- variacion de una sefial a determinar en un entrada analdgica a determinar (ejemplo :
bobinadora de regulacién simple a traccion).

La I de LIMITACION esta mandada ya sea por un umbral de frecuencia o bien por una

entrada logica.
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Acceso total : parametros del motor

Procedimiento para reasignar una entrada légica

ENT LIMITACIOW DE I +LI% RERSIGHAR ?
— I3 MARCHA REVERSA ENT LI4 JOG
esc (MEEERE » 1
- LI4 LIMITRCIOW DE I
_ I—— ENT kara confirmar
Seleccionar g ENT ESC Fara abandonar
ENT |

Procedimiento para reasignar una entrada analégica

LIMITACIONW DE I +AI? FERSIGNAR 7
ent HAI1 REF. UEL. 1 ENT AIZ REF. VEL. 2
AlZ? FREF. VEL, 2 — i
esc [BORRAR ASIGNACION AIZ LIMITRACION I
= ENT Fara confirmar
Selecc. entrada y ENT ESC Fara abandonar
Y
IPO DE SEMAL DE RAIZ
F-28 mA ]
Nt d-28 mA ®
- 26-4 mA
H-20 mH.H= 4.8 mA L
vty ENT + seleccidn

Modificar, sies necesario, el tipo de sefial en la entrada Al2. Puede programar X con una definicion
de 0,01 mA. Con el ajuste 0-20 mA, es posible transformar Al2 en una entrada de tensién 0-5 V
mediante el conmutador de la carta control (a la izquierda del bornero J13), posiciéon 1 0 U

COMPENSACION DESLIZ. (sélo par constante)

Ajuste original : AUTOMATICA.

OMPENS. DE DESLIZAM.

Supresion posible de lacompensacion de deslizamiento
HO (ejemplo : control de un motor asincrono sincronizado)
AUTOMATICA ' '
MAMLIAL Hz Seleccion posible de una compensacion ajustable entre

{A.1 + 1@ Hz 0,1y 10 Hz para adaptar el variador alas caracteristicas

. del motor (ejemplo : motor de deslizamiento muy débil).
Se puede también acceder a este ajuste en el menu
Parametros de ajuste (ver pag.15).
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SECUENCIA DE FRENO (solo en par constante)

SECUENCIA TE FREND | ot

SALIDA FREWO  +L07

FREC. APERTURA: &.8Hz

Y

ESC

L1 VEL. ALCANZADA
LOZ2 LIMITACION I

CORR. APERTURA: @.8 Al
TIEMPO APERTL.: &.8 =
»:* y ENT + modificar

FREC. CIERRE & @.8Hz
TIEMPO CIERRE : 8.8 =
INYECCION CC :7@.8 %
TIEMPO INYEC. ¢ 2.8 =

En la pantalla se visualizan los reglajes
originales.Reasignar una salidalégica para
el control del freno, y a continuacion ajistela
a los valores especificos de la aplicacion :

Frecuencia de apertura =de 0 a velocidad
minima (consultar pag 14)

Corriente de apertura=de O aIn
(intensidad nominal del variador).

Tiempo de apertura=deOa5s.
Frecuencia de cierre = de 0 a (velocidad
minima).

Tiempo de cierre =de 0 ab5s.

Inyeccién de corriente continua = de 50%
a 150% de la corriente nominal del motor
Tiempo de inyeccion de 0 a 30 s.

Estado del freno ¢

Salida R2

t1 = tiempo de subida
t2 = tiempo de caida
tdc = tiempo de inyeccién

| de apertura
del freno 1ac

Frecuencia de apertura I
Frecuencia de cierre

LI2 (LI3) en avance (retroceso)

o r

Recomendaciones :

ENT

w2 UAR. EN MARCHA
BORRAR ASTGHACTOMN

Selecc., salida y ENT

A
ENT ESC

\

REASIGNAR 7

FZ2 UAR. EN MARCHA
4
RZ FREMD MECANICO

ENT Para confirmar
ESC rara abandonar

tdc
f—m!

t

en el mend 7.4 CONFIGURACION DEFECTOS/CONTROL R.F. seleccionar S| para suprimir la
autoadaptacion de la rampa de deceleracion y generar un defecto en caso de sobrepasar las

capacidades de frenado del variador.
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Parametros de control
Seleccione el menl de Parametros de control en el mend Accionamiento.

Retorno al menu Accionamiento.

ENTl T ESC

7. 12+PARAM. CONTROL
FREC. MAXIMA ied.8 Hz

JEL. MINIMA * 8.8 Hz
JEL, MAXIMA :58.8 Hz
ACELERACION ¢ 3.8 =
w:* 4 ENT + modificar
DECELERACION 3.8 =

ACEL. TIPD & LIMEAL
DECEL. TIPOD & LIMEAL
SEGUNDR RAMPA .
FRECLEN, OCULTRS ...

Ajuste a los valores deseados utilizando las teclas A ¥ en modo + -, y valide la entrada con ENT.
Zonas de ajuste :
- frecuencia méaxima :

* en par constante : 25 a 400 Hz para los ATV-66U41N4 a D79N4 y 66U41M2 a 66D46M2
25 a 200 Hz para los ATV 66C10 N4 a C31 N4,

* en par variable : 25 a 75/80 Hz,
« ajuste original : 60/72 Hz,
- velocidad minima : de 0 hasta la velocidad maxima,

- velocidad méaxima : desde la velocidad minima hasta una velocidad que puede ir de 25 Hz hasta
la frecuencia maxima,

- aceleracion y desaceleracion : de 0,1 a 999,9 s.
Nota

Al seleccionar un parametro la pantalla visualiza el ajuste actual : el ajuste original o el valor
programado previamente en el modo de Pardmetros de ajuste (consulte la pagina 14).

Elnuevo valor programado en el mena de pardmetros de control se registra de manera automatica
en el modo de Parametros de ajuste.
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fn

TIPO DE ACELERACION Y DECELERACION.
Por defecto, la forma de las rampas es lineal.

Cada una de las rampas puede seleccionarse independientemente en S o en U.

Aceleracion Deceleracion
Rampa en S Rampa en U Rampa en S Rampa en U
f f f f
fn — fn ~ fn
t t t
t2 t2 t2 t2
t1 t1 t1 t1l

En cada caso, el ajuste de redondeo puede programarse en % del tiempo total t1 ajustado
previamente y que permanece inalterado.

El nuevo tiempo t2 lineal que representa la pendiente de la rampa se visualiza en la pantalla.

Zona de ajuste : 0 a 100% (es decir t2 puede ajustarse entre t1y 0,5 de t1).

Ajustes originales: - 20% para rampa S,
- 50% para rampa U.

ACELER. TIFO DECEL. TIFO |
LINEAL O LINERL ®
S,REDONDED : 28 % S.REDONDED = 28 %
IJ;REDONDED & 58 % U,REDONDED ¢ 58 ¥
Farte lineal: 3.8s Parte lineal: 3.8s
Seleccionar y adustar Seleccionar y ajustar
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fn

LI10

LI20

LI4 0

SEGUNDA RAMPA

Eleccion de un segundo tiempo de rampa en
aceleracion y en deceleracion. En este caso, las
rampas 1 y 2 pasaran a ser lineales de manera
automatica. .

Seleccione eltipo de conmutacion de los dos tiempos

de rampa :
NT

SEGUNDA RAMPA

. ) ) E
- por un umbral de frecuencia a determinar, ajuste de ———»
0 hasta la frecuencia maxima, ajuste original 30 Hz,

ESC
- 0 por el cambio de estado de una entrada l6gica |

a reasignar.

Ajuste los tiempos de rampa : )

NO ;%
FOR HIU. FR & 38 Hz
POR EMT. LOG.:----

ACELERACION 2@ 5.8 =
DECELERACIONZ: 3.8 =

de 0,1 a 999,9 s, ajuste original : 5 s.

Se puede acceder a estos ajustes en el menu
Paramentros de ajuste (ver pag. 15).

Ejemplo de conmutacion por LI4

ACC1

DEC2
ACC2
\ DEC1

t

A
ENT ESC

Y
SEGUNDA RAMPH  +LI%
LI3 MARCHA REVERZA
LI4 JOG

BORRAR ASIGHACION

Selecc, entrada y ENT

ENT

ENT Yesc
Y
REASIGHAR 7
LI4 J0G
4

L14 SEGUNDA RAMPA

ENT Fara confirmar
E5SC rara abandonar

FRECUENCIAS OCULTAS.

Supresién de las velocidades criticas FRECUEMCIRAS

OCULTAS

que conlleven fenémenos de
resonancia mecanica. FREC. OCUL. 1

Elfuncionamiento prolongado del motor
puede estar prohibidoen 1,2 6 3bandas FREC. OCUL. 2
de frecuencia regulables en la gama BAWDA QCUL. 2

EANDA OCUL. 1:

i B.8 Hz
2. Hz -2 Hzlf

i 8.8 Hz 3 Hz

i 2. Hz

de utilizacion, de longitud 2 6 5 Hz.

FO:@ + F/BD:2Z & SHz|<ENL

FREC. OCUL. 3% B.8 Hz
BAMDA OCUL. 3t 2. Hz
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Funciones de aplicacion

Seleccione el menud de Funciones de aplicacién en el modo de Configuracién principal.

ENTl ESC

| T.2+FUNCIONES APLI.

MARCHA REVERSH £
JOG £
+/= JELOCIDAD
MEMORIZAR REFER.

w:* Yy ENT #+ seleccidn

UELOCIDADES PRESEL.
REFER. VUELOCIDAD  +
AUTOMAT ICO-MANUAL
FARD CONTROLADIO

FARD UEL. MIN. TEMP.
EYFASS
CONMUT . MOTORPRRAM.
REGULRIOR FI

Este menU permite seleccionar un cierto nimero de
funciones de aplicacion.

Las tres flechas indican el ajuste original :

- MARCHA REVERSA (entrada LI3),

- JOG (entrada LI4).

- REFER.VELOCIDAD.

La eleccion de funciones esta limitada :

- por el nimero de entradas l6gicas LI reasignables del
variador,

- por laincompatibilidad de ciertas funciones entre ellas,
o con la seleccién de légica de freno en el caso de la
configuracion de par constante

Entradas y salidas necesarias para la seleccion de funciones

Funciones de aplicacion Entradas LI Entradas Al Salidas LO o R2
Marcha reversa 1

JOG (paso a paso) 1

+/— velocidad 2

Memorizacion de consigna 1

Velocidades preseleccionadas 162

Consigna velocidad 0 162

Automatico / manual 162

Paro controlado 061

Paro PV temporizado 0 1
Bornero / consola (1) 061

Bypass 2 1
Conmutacién motor/Param. 162 162

Regulador PI 162

(1) Esta funcién se selecciona en el modo de Configuracion del terminal (consulte la pagina 19).

32



Acceso total : funciones de aplicacion

Tabla de incompatibilidades de las funciones de aplicacion

El signo e indica las
incompatibilidades

La seleccion de una funcién incompatible junto a otra
previamente validada provoca la apariciéon de un
mensaje de advertencia en la pantalla del terminal.

ESTA FUNCIOM NO ES
COMPATIELE CON:

Fi ayuda~ESC + salir

33




Acceso total : funciones de aplicacion

MARCHA REVERSA

MARCHA FEVERSA
M []
I, E. LOG. & LIZ
v y ENT #+ modificar
E5SC + =alir
JOG

JOG

HO []
SI, E. LOG. & LI4
IJEL, DE JOG : 5.8 Hz
CICLO UTIL & 8.3 s
JOG ACTIVOD & ——-

+/- VELOCIDAD

+/= UELOCIDAL |

WO

5I. COM MEMORIA
SI. SIN MEMORIA
i+) UEL. LT &----
(-3 VEL. LT &-—--

Ejemplo con memorizacién de la Gltima consigna

Posibilidad de suprimir esta funcion en el caso de una
aplicacion con un Unico sentido de rotacion del motor.

La entrada LI3 pasa a estar disponible, y puede
reasignarse a otra funcion.

Procedimiento de reasignacion : consulte el ejemplo de
la pagina 27.

Marchaimpulsional rapida con los tiempos de las rampas
al minimo : 0,1 s.

Posibilidad de suprimir esta funcién o de recuperar los
ajustes :

- velocidad JOG : ajuste original 5 Hz, ajuste de 0,2 a
10 Hz,

- ciclo til entre 2 impulso : ajuste original 0,5 s, ajuste
de 0,2a10s.

Posibilidad de asignar una salida légica para sefializar la
validacién de esta funcién (consulte el ejemplo de
reasignacion de la pagina 28).

Aumento o disminucién de la consigna de velocidad a
partir de dos érdenes I6gicas con o sin memorizacion de
la Ultima consigna.

El valor de la consigna de velocidad no podra rebasar la
consigna dada por la suma de Ally Al2.

En este caso, reasigne 2 entradas logicas.

Procedimiento de reasignacion : consulte el ejemplo de
la pagina 27.

N
t
1]
LI2 0 ” t
1]
+velocidad |30 t
1]
- velocidad L4 0 t
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MEMORIZACION REFERENCIA

MEMORIZAR REFRENCIA |

NO
s, E. LOG, &

P

ESC + salir

wr* y ENT + modificar

Seleccién y memorizacién de un nivel de consigna de
velocidad en una entrada de consigna por una orden
I6gica de una duracién superior a 0,1 s.

La memorizacion se mantiene hasta la orden siguiente
o hasta la supresion de la orden de sentido de marcha.

Esta funcién permite controlar la velocidad de varios
variadores con una Unica consigna analégica y una
entrada légica para cada variador.

Parareasignarunaentradaldgica, siga el procedimiento

descrito en la pagina 27.

N

Ejemplo de control para la el

entrada LI4

Frecuencia
Consigna

LI20

LI4 0

miTp—

100 ms 100 ms

VELOCIDADES PRESELECCIONADAS

VELOCIDADES PRESEL.

M N
1 UELOCIDAD PRESEL.
3 UELOCIDAD.PRESEL.

100 ms

Conmutacion por érdenes légicas de consignas de velocidad

preajustadas.

Elecciéon entre 1 6 3 velocidades preseleccionadas para la
reasignacion de 1 6 2 entradas l6gicas.

Ajuste de 0,1 Hz hasta la frecuencia maxima, preajustes:

-1 velocidad : 5 Hz,

- 3 velocidades : 5, 10 y 15 Hz.

Reasignacion de las entradas logicas : siga el procedimiento descrito en la pagina 27.

1 VELOCIDAD PRESEL. 3 VELOCIDAD. PRESEL. Lib|Lla
ENTRADA LOG, ai ---- | |[ENTRRDA LOG. ai --—- Referenciade vel.| 0 | 0
VELOCIDAD 1 :5.8 Hz| |[EMTRADA LOG. ki --——- Velocidad 1 01

VELOCIDAD 1 9.8Hz Velocidad 2 10

VELOCIDAD 2  :1@.FHz Velocidad 3 11
llenar toda la tabla | |llenar toda la tabla

VELOCIDAD 3  :15.6Hz
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REFRENCIA DE VELOCIDAD

REFER. UELOCIDAD
REFER. VEL. 1 &

ALl

LIMITAR SUMA ©-3: 51

»:* y ENT + modificar

Pantallade abajo obtenidapor ENT
después de 2 pantallas.

TIPD DE SEMAL DIE AIZ
B-28 mA

4-28 mA

28-4 mA

#=28 mH. = rmH

MULTIFLICAR

Efectos de la suma :

ENT

Posibilidad de modificar las caracteristicas de la entrada
analdgica en corriente Al2, la entrada de consigna en
tensién All (0 - 10 V) no es modificable.

Las 2 entradas All y Al2 son sumatorias

Ejemplo de aplicacién : equipo en el que la velocidad
esta controlada por unasefial correctora sobre laentrada
Al2.

Ajuste original de Al2 : 4-20 mA.

Ajustes : 0-20 mA, 4-20 mA, 20-4 mA, o bien X-20 mA
programando X de 0 a 20 con una definicién de 0,1 mA,
ajuste original 4 mA.

Con el ajuste de 0-20 mA existe la posibilidad de
transformar Al2 en una entrada de tension de 0-5V por
el conmutador de la carta de control ( a la izquierda del
bornero J13), posicién | - U.

Asignacion posible en negativo de la
HO sefial seleccionando SlI.

Sl En este caso, la consigna Al2 se resta
de la consigna Al1.

- Si (ajuste original) : si Al - Al2 es nulo o negativo, la resultante es la velocidad minima,
- NO : si Al1-Al2 es negativo, se producird una inversion del sentido de rotacion.

AUTO/MANUAL

AUTOMATICO ~MANUAL

MO ’f
sI. E. LOG, & -—--
M-ALTO LI

- Y ENT =
ESC + salir

modif icar

Esquema de conexion
— commutacién para LI4,
— marcha para LI3.

[0
=

Conmutacion de dos consignas analdgicas por orden
l6gica.

Esta funcién evita conmutar sefiales de bajo nivel y
hace que las dos entradas referencia de velocidad 1y
referencia de velocidad 2 sean independientes.

Control manual en local por la referencia de velocidad 1.

Control automatico mediante un regulador (o un
autémata) sobre la referencia de velocidad 2, validada
por la entrada légica en el estado 1. Programe Al2
segun las caracteristicas del regulador en la funciéon
Referencia velocidad (consulte mas arriba).

La tercera linea M-AUTO-LI aparece en pantalla si ha
seleccionado la funcién, y ofrece la posibilidad de
reasignar una entrada légica para controlar la orden de
funcionamiento mediante el regulador con la entrada
LI2 desactivada en posicién automatico.

Esta posibilidad es opcional y no es indispensable para
la aplicacion.

Reasignacion de unaentrada: consulte el procedimiento
descrito en la pagina 27.

Ejemplo aqui citado : orden de marcha por el regulador
en automatico sobre la entrada LI3.
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PARO CONTROLADO

MO

POR ENTRADA LOGICA

FOR NIUEL DE FREC.

POR LT ~ NIV, FREC.

PARD COMTROLADO _J

wr® y ENT + modificar

Control por entrada l6gica

PARD COWT. POR LI

ENTRADA LOG. :
ESTRDO ACTIVO: &
TIPD DIE PARD & LIERE

llenar toda la tabla

Ajuste del nivel : de 50% a 150% de la
corriente nominal del motor preajuste : 70 %.
Ajuste del tiempo : de 0 a 30 s preajuste : 2 s.

Otra posibilidad : ajustar el tiempo a 30,1 s.

En este caso, el frenaje es permanente

con un nivel de injeccion igual al

programado, aplicandose durante los
primeros 30 segundos y de 50% el resto

del tiempo.

Control por umbral de frecuencia

ARO COWT. POR M. FRE

NIUEL FREC. d Hz
TIFD DE PARD & LIERE

llenar toda la tabla

Control por entrada l6gica y umbral

Eleccion del control de paro :

- por entrada légica a reasignar,

- por umbral de frecuencia a determinar,
- por utilizaciéon de estos 2 mandos.

En cada caso debe escoger el modo de parada :

- parada en “rueda libre” : enclavamiento del variador y
parada del motor segun la inercia y el par resistente,

- parada rapida : parada frenada con tiempo de rampa de
deceleracion al minimo aceptable sin enclavamiento por
fallo,

- parada frenada por inyeccion de corriente continua
ajustable.

Reasigne unaentradalégica segun el procedimiento descrito
en la pagina 27.

ENT . .
- 5] Escoja el estado de la entrada: activa
> 1 a0oal. Preajuste: 0.

Escoja la parada.
ent |LIERE jalap
RAFIDO . En la inyeccion de corriente
INY. CD:  7@% continua debe ajustar los
b INY.: 2,85 valores

Ajuste el umbral de frecuencia desea
Zona de regulacion : de 0 hasta la frecuencia maxima.

Seleccione la parada (consultar arriba)

Sobre unaorden de parada, el paro controlado seleccionado,
sera activado en el momento que la frecuencia del motor sea
inferior al valor del nivel de frecuencia ajustado.

de frecuencia

ARD CONT. LI & FREC.

ENTRADA LOG.
ESTADO ACTIUO

]
LIERE

NIVEL FREC.
TIFD DE PARO

A Hz

TIPO DE PARD &
! LIERE

Reasigne y fije el estado de la entrada légica tal como se
indica al principio de esta pagina.

El funcionamiento es el siguiente :

- en la primera orden de parada, el modo de parada relativo
a esta orden se valida,

- si se da otra orden de parada, el modo de parada relativo
a esta orden no se valida a menos que sea prioritario en
relacién al primero. Prioridad : “ruedalibre”, rapida, inyeccion
de corriente continua.
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PARO CON VELOCIDAD MINIMA TEMPORIZADA

ARD UEL. MIM. TEMP.

all] [f
51

SALIDA LOG. & ---
RETARTIO 1.8 =

v * Yy ENT #+ modificar

Ejemplo con LO1

Observe : una orden de marcha dada
durante el tiempo de la temporisacién
sera validada hasta el fin de la velocidad

minima.

BYPASS

BYPRSS

N D
S1.IEFINIR E-<S

t. REMAMENTE & Z.8s
TIEMPO SECUEM.: 35.8s
TIEMPO PROCESO: 6@, 8s

A
ENT ESC
Y

E-S  BYPASS

E. SECUENCIA 0K :
E. IE PROCESD  i--——-
5. Cdo CONTACTOR :

llenar toda la tabla

Mantenimiento de la velocidad minima durante un tiempo
ajustable entre 0,1y 60 s. El ajuste original es 1 s.

Sefializacion del fin de funcionamiento a velocidad
minima por el cambio del estado de una salida l6gica.

Ejemplo de aplicacién : estacion de bombeo con control
del cierre de una valvula antes de la parada total de la
bomba.

Reasigne una salida légica (consulte el ejemplo de la
pagina 28) y ajuste el tiempo de la temporizacion.

N
Vel.
Min t
1]
LI20 t
Tiempo Vel. Min
1
LO10 t

Esta funcion permite :

- aislar el motor en ausencia de una orden de
funcionamiento por medio de un contactor entre el
variador y el motor; consulte la pagina siguiente,
- la alimentaciéon en derivacion del motor por
acoplamiento directo a la red; consulte las paginas 40
y4l.

Reasigne dos entradas légicas :

- LI4 para E. SECUENCIA OK,
- LI3 para E. PROCESO si es necesario.

Reasignar la salida al relé R2 para el mando del
CONTACTOR.

Ajustar los valores segun la aplicacion :

- T. REMANENTE. (Desmagnetizacion del motor) :
ajuste de 0,2 a 10 s, ajuste original de 2 s,
- TIEMPO SECUENCIA (debe ajustar la temporizacion
mas all4 del tiempo de accionamiento de KM2) : ajuste
de 0,2 a 300 s, ajuste original de 5 s,
-TIEMPO PROCESO (temporizacion que debera ajustar
eventualmente, consulte la pagina 41) : ajuste de 0,2 a
300 s, ajuste original de 60 s.
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BYPASS : aislamiento del motor

Esta funcién evita las conmutaciones frecuentes en el circuito de potencia aguas arriba del
variador, y debe utilizarse obligatoriamente en caso de ciclos < 60 s con aislamiento del motor en
la parada.

Esguema de conexién (ejemplo con disyuntor)

o -4

F4
=
] of

La entrada LI3 puede ser reafectada, por ejemplo a el comando de marcha reversa.
Funcionamiento
Peticion de parada por supresion de la orden del sentido de marcha en la entrada LI12 o LI3 :

- desconexion del relé R2 cuando la rampa de desaceleracién estéa a cero,
- desconexion del contactor KM2.

Validacion de una orden de sentido de marcha en la entrada LI2 :

- desmagnetizacion del motor (T. REMANENTE),

- accionamiento del relé R2,

- control del accionamiento del contactor KM2 : validacién de la entrada LI4 (SECUENCIA OK)
por el cierre del contacto auxiliar, siné enclavamiento del variador después de la
temporizacion TIEMPO SECUENCIA.
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BYPASS : alimentacion en derivacion

Esquema de conexién (control por conmutador)

111
a4
N W F2 T F4
: — bl
F3 ( >
d d d
KMlj}\\
Ml e ""(:.)'Wﬁgf _______ !
| S T A !
| E £ | J
BRARMRAATEE

KM1

KM3 \ - N\ V- \W KM2 KM2
F1 I: ; ; ] O
S0 S0 20
- R
»— Q1
s2f-7
7:&,‘ J”"*i S3 f--\-—--
o < }
,,,,,,,,,,, & |
KM1 KAL E2\ Fir—f
km3 | kmz2 [ KM1 9 s1E-\
L L

KM1
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Funcionamiento
Acoplamiento del motor directamente en la red en caso de fallo del variador :

- control manual mediante el conmutador S3,

- desconexion de los contactores KM1 y KM2 : aislamiento de la potencia del variador,
- temporizacion del contactor auxiliar KA1 : desmagnetizacion del motor,

- accionamiento del contactor KM3.

Recuperacion de la alimentacion del motor a través del variador después de la desaparicion del
fallo (esta recuperacion puede hacerse sin peticion de parada previa) :

- control manual mediante el conmutador S3,

- desconexién del contactor KM3,

- mando manual mediante pulsador S1,

- accionamiento del contactor KM1 : alimentacion de potencia del variador,

- validacion de las 6rdenes de funcionamiento en las entradas LI1y LI2,

- desmagnetizacion del motor (T. REMANENTE),

- accionamiento del relé R2,

- control del accionamiento del contactor KM2 : validacion de la entrada LI4 (SECUENCIA OK)
por cierre del contacto auxiliar, sino enclavamiento del variador después de la temporizacion
TIEMPO SECUENCIA,

- si es necesario, validacion de la entrada LI3 (PROCESO) por cierre de un contacto de
deteccioén de carga, sino enclavamiento del variador después de la temporizacién TIEMPO
PROCESO (ejemplo : verificacion del caudal o de la presién en una estacion de bombeo).

Otras posibilidades:

- arranque en rampa hasta la frecuencia nominal, después acoplamiento directo a la red,
- recuperacion de la alimentacion a través del variador para una deceleracion controlada.

Aplicaciones : transportadores, arranque de varios motores en cascada.

Cuando la funcién BYPASS se valida, el “fallo de fase motor" no sera tomado en cuenta.

Observacion :

La medida de los parametros de los motores se efectlia en el momento de la puesta bajo tensién
del variador.

Si hay motor presente a la puesta bajo tension: utilizaciéon de los pardmetros medidos.

Si el motor esta ausente a la puesta bajo tension: utilizacion de los parametros tabulados o de los
tltimos parametros medidos.

A fin de obtener las maximas prestaciones en el caso en que el motor esté aislado eléctricamente
del variador a la puesta bajo tensién, es necesario realizar una secuencia de inicializacion (motor
conectado al variador ala puesta bajo tensién) de forma que se midan y memoricen los parametros
del motor al menos una vez.

Esta secuencia permitira obtener las prestaciones 6ptimas.

Si no se efectlia esta secuencia de inicializacion, el variador funcionara con parametros de
motores estandar memorizados en el mismo.
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REGULADOR PI
El regulador PI puede funcionar en modo:

— AUTO. : consigna proceso con regulador PI,
— MANU.: consigna velocidad del motor (fuera de regulacion Pl).

La eleccién AUTO. / MANU. se efectda por entrada l6gica (MENU 7.2 PUNTO AJUSTE MANU)

Alarma
Val. Max
PUNTO DE | -
AJUSTE PI O Cananc Consigna
All a Al4 Val. Min L velocidad
OFFSET Error PI C?r:\f/i‘;gg’” —— | motor
(separacion) HsP AUTO.
Alarma [
Val. Max e B
RETORNO PI n
(medida) Hep MANU.
All a Al4 Val. Min —
PUNTO AJUSTE MANY. [~~~ LLSP,
All a Al4 S Mo
Entrada légica
INVERSION HSP
VELOCIDAD
Entrada l6gica °
AUTO. / MANU.

Posibilidad en modo MANU. :
— INVERSION DE SENTIDO de rotacion del motor por entrada loégica
Posibilidad en modo AUTO.: MENU 7.2 PARAMETRO PI

— Eleccion de la entrada anal6gica para la consigna y el retorno:
(0—>10V,0/4->20mA, -10V + 10V con la tarjeta E/ S).

— Adaptacion de la entrada de consigna al retorno del proceso: GANANCIA y OFFSET.

— CORRECCION PI INVERSA posible (error O velocidad motor O ).
— Reglaje posible de la ganancia integral y proporcional (KI, KP).
— Prohibicion posible de la rotacion del motor en el sentido inverso.

— Velocidad del motor limitada por LSP (pequefia velocidad) y HSP (gran velocidad).

— Alarma sobre salida I6gica de umbral sobrepasado, Max. Min. retorno y error PI.

— Salida analégica para consigna PI, retorno PI, error PI.

Observacion: el modo REVERSA (inversion del sentido de marcha) no esté disponible.
Las rampas de aceleracion y de deceleracion del variador son activadas a la salida del regulador.

— Posibilidad de representar la consigna PI o el retorno Pl en una barra grafica (MENU 4.1 : UNA

BARRA GRAFICA).
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CABLEADO DE LAS ENTRADAS PUNTO DE AJUSTE Pl / PUNTO AJUSTE MANU.,

RETORNO PL.

La entrada deber& cablearse sobre una entrada anal6gica que conviene elegir en funcion de la
tabla siguiente y del tipo de sefial.
Cuidar de respetar los margenes: valor minimo y maximo impuestos por la eleccion de la entrada.

Eleccion de la entrada|  Tipo de sefial Margen de la sefial Disponible
MIN. MAX.
All Tensioén 0 10V Sobre producto de base
Al2 Corriente 0 20 mA Sobre producto de base
4 20 mA
Al3 Tension diferencial -10V +10V Con tarjeta E/S
Al4 Corriente 0 20 mA Con tarjeta E/S
4 20 mA
Vocabulario:

MAX. PROCESO y MIN. PROCESO corresponden al margen de regulacién del cliente en la

unidad cliente.

Ejemplo: regular entre 5 bares y 10 bares,

MAX. PROCESO corresponden a la sefial maxima de la entrada analégica (10 V, 20 mA) elegida

para la consigna P,

MIN. PROCESO corresponde a la sefial minima de la entrada analégica (- 10 V, 0V, 0 mA, 4mA)
elegida para la consigna PI.

PROCESO
MAX. PROCESO
S
o
°
>
[@2]
o
[}
©
c
(]
>
2
: e Punto de
-10Vv / 10V ajuste PI
ov 20 mA
0 mA
4 mA
|
i
/ MIN. PROCESO

Margen de la sefial
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Retorno MIN. y Retorno MAX. corresponden al margen del sensor en la unidad cliente.
Ejemplo: OmA -> 0 bar
20 mA -> 20 bares

Retorno MIN. corresponde a la sefial minima de la entrada analégica (- 10 V, 0V, 0 mA, 4 mA)
elegida para el retorno PI.

Retorno MAX. corresponde a la sefial maxima de la entrada analégica (10 V, 20 mA) elegida para
el retorno PI.
PROCESO
Retorno MAX.
MAX. PROCESO

f Retorno sensor
-10V 10V

oV 20 mA
0 mA
4 mA

MIN. PROCESO

7 Retorno MIN.
Margen de regulacién

Margen del sensor

Nota: el margen de regulacion [MIN PROCESO y MAX PROCESQ] debe estar incluido en el
margen del sensor [RETORNO MIN. y RETORNO MAX.]

REGULADOR PI

EEGULHDDE PI — NO: PI no activo.
i — SI, PUNTO DE AJUSTE: activa, el PI da acceso al
ST.PUNTO DE AJUSTE menu relativo a la consigna PI.
RETORNO — RETORNO: da acceso al mend relativo al retorno PI.
EH:;EEﬁéggTEIMHNUHL —PUNTO AJUSTE MANUAL.: da acceso al men relativo a
la consigna velocidad (a utilizar solamente en caso que se

desee una consigna de velocidad del motor fuera de
regulacién del proceso).

—PARAMETROS PI: daacceso al menu relativo al bucle de
regulacion.

Observacion: AUTO. = bucle en regulacion
MANU. = bucle fuera de regulacién

La eleccion se efectlia por entrada I6gica menu 7.2 regulador PI / punto de ajuste PI
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PUNTO DE AJUSTE PI

FUKTO TE AJUSTE PI
TERMINAL E
Al.

ENTRADA FA
GANANCIR @ #----
OFFSET { g----

w:* y ENT #+ modificar

Observacion :

— TERMINAL: la consigna es enviada directamente por el
terminal gréfico. El valor de consigna puede ajustarse en
el ment 1 PARAM. DE AJUSTE / AJUSTE PI.

0000 corresponde a MIN. PROCESO,
9999 corresponde a MAX. PROCESO.

— ENTRADA ANA.: eleccién de la entrada analégica a la
consigna de regulacién de PI.

—GANANCIA: permite adaptar el retorno del sensor a la
consigna
Ganancia = (MAX. PROCESO - MIN. PROCESQY) 9999,
Retorno Max. - Retorno Min.
Ajustable de - 9999 a + 9999.

— OFFSET: parametro de correccion
OFFSET = MIN. PROCESO - Retorno Mm) X 9999,
Retorno Max. - Retorno Min.
Ajustable de - 9999 a + 9999.

OFFSET y GANANCIA pueden ajustarse en funcionamiento en el ment 1 PARAM. DE AJUSTE.

RETORNO DEL PROCESO

RETORNO
ENT. DE RETRD & RI.
RETORNO MIN ¢ t-——-
RETORNO MAX ¢ t-——-

UAL.MIN ALARM * *--—-

v:* y ENT #+ seleccidn

UAL.MAX ALARM & *--—-

— ENT. DE RETRO: eleccién de la entrada analdgica para
el retorno del sensor del proceso.

— RETORNO MIN.: valor de proceso en unidad cliente
para la sefial minima del sensor. Ajustable de - 9999 a +
9999.

Ejemplo: 0 V corresponde a 2 bares 6 2000 mbares
Entrar el valor 2 6 2000.

— RETORNO MAX:.: valor del proceso en unidad cliente
para la sefial maxima del sensor. Ajustable de - 9999 a
+9999.

Ejemplo: 10 V corresponde a 9 bares 6 9000 mbares
Entrar el valor 9 6 9000.

—VAL. MAX. ALARM.: valor del proceso en unidad cliente mas alla del cual la salida MAX. ALARM.
LO. (menl 7.2 PARAMETROS PI) basculara a 1.

Ejemplo: 9 bares entrar 9.

— VAL. MIN. ALARM.: valor del proceso en unidad cliente por debajo del cual la salida: MIN.
ALARM. LO (mena 7.2 PARAMETROS PI) bascularaa 1.

Ejemplo: 2 bares entrar 2.

Observacion:

RETORNO MIN. < VAL. MIN. ALARM., VAL. MAX. ALARM. £ RETORNO MAX.
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Ejemplo de célculo de GANANCIA y OFFSET.

El usuario desea regular el volumen de una curva entre 100 m  3y10 m3.

El sensor suministra una sefial de corriente

OmA ->5m?
20 mA -> 200 m?
eleccion de la entrada: Al2

sefial min. = 0 mA, sefial max. = 20 mA
busqueda del valor del proceso correspondiente a la sefial min. y max. de la entrada para

definir retorno MIN. y retorno MAX.

Sefial impuesta por la entrada Al2

Valor del proceso correspondiente

Sefial MIN. 0 mA
Sefial MAX. 20 mA

5 m? = retorno MIN.
200 m? = retorno MAX.

@ El usuario elige una entrada de consigna de tensién 0 -> 10 V

eleccion de la entrada: All
sefial min. =0V, sefial max. =10 V.

El usuario desea regular entre 100 m®y 10 m?.

Sefial impuesta por la entrada All

* Valor del proceso correspondiente

Sefial MIN. 0 V
Sefial MAX. 10 V

100 m? = consigna MIN. PROCESO
10 m® = consigna MAX. PROCESO

@ Puesta en escala.

GANANCIA = (1200(')_1%0) X 9999 = - 0,4615 x 9999 = - 4615

OFFSET = (%'g) X 9999 = 0,4871 x 9999 = 4871

* Esta configuracion ha sido utilizada para mostrar las posibilidades de la funcion; el uso mas

corriente seria:
— MIN PROCESO =10 m®
— MAX PROCESO = 100 m?
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PUNTO AJUSTE MANU. :

Velocidad motor

PUNTO AJUSTE MAMLU HSP
TERMINAL I;I

E-AJUSTE-MAN
AUTO/MANUAL - & —---

INUER,SENTIDO: ———-
vt Y ENT + modificar Lsp |
oVv 10y Consigna
-10Vv 20 mA
0 mA
4 mA

—TERMINAL: la consigna es enviada directamente por el terminal grafico. El valor de la consigna
puede ajustarse en el meni 1 (ajuste AJUSTE PI directamente en Hz).
Ajustable de pequefia velocidad a gran velocidad.

— E-AJUSTE/MAN.: eleccion de la entrada analdgica para la consigna velocidad.

Observacion: si se elige la entrada (-10V, +10V),
-10V—>LSP
+10V —> HSP

— AUTO./ MANU.: eleccién de la entrada légica para el paso del modo AUTO. (regulacién del
proceso) o del modo MANU. (regulacion de la velocidad).

LI. en estado alto: AUTO.

LI. en estado bajo: MANU.

— INVER.SENTIDO : eleccién de la entrada l6gica para invertir el sentido de marcha.
LI. en estado alto: marcha atras !
LI. en estado bajo: marcha adelante &

Observacién: para configurar esta funcion, es obligatorio programar una entrada analégica y
una entrada ldgica.
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PARAMETROS PI

PARAMETROS PI

CTE.FROPOR, & 188 X

CTE. INTEGRAL : @
UALOR MEGAT. = NO
PI INUERSD &= NO

v:* y ENT # seleccidn

RATIO ERR. PI: 16@.8%

COMSIGHA PT & AO,
RETORNOD FI & AO.
ERROR FI ! AO.
INTEGRADOR PI: AO.
5. ERROR PI & LO.
5. ALARM MAX = L0,
5. ALARM MIM = L0,

—CTE. PROPOR. : ganancia proporcional:
ajustable de 0 a 9999.
La ganancia proporcional actlia sobre larapidez del bucle.
Ajuste de fabrica: 100 (100 = ganancia de 1)

— CTE. INTEGRAL: ganancia integral:
ajustable de 0 a 9999.
La ganancia integral actta sobre la precision de la
regulacion.
Ajuste de fabrica: 0 (1 = 1s?)

— VALOR NEGAT.:
Si: El motor puede girar en sentido inverso (< ™ posible).
No: el motor no puede girar en sentido inverso (2 posible).

—PIINVERSO :
No: El aumento del error Pl provoca el aumento de la
velocidad del motor.
Si: El aumento del error Pl provoca la disminucion de la
velocidad del motor.

— RATIO ERR. PI : ratio del error Pl en %.
La Ratio del error Pl esta dada en % del margen del sensor = % (Retorno MAX. - Retorno MIN.).
Cuando el error real llega a ser superior o igual al valor ajustado, la salida l6gica configurada en
error PI LO [mentd PARAMETRO PI] bascula a 1.

Ajustable de [- 0 % a 100 %].

— CONSIGNA PI : configuracién de una salida analégica en consigna PI.
MIN. PROCESO —> 0(0—>20mA) 64 (4—>20mA)

MAX. PROCESO —> 20 mA.

— RETORNO PI : configuracion de una salida anal6gica en retorno PI.
MIN. PROCESO —> 0(0—>20mA) 64 (4—>20mA)

MAX. PROCESO —> 20 mA.

— ERROR PI : configuracion de salida analégica en ERROR PI, este error esta dado en % del
margen del sensor = % (Retorno Max - Retorno Min).
- 5% —> 0(0—>20mA) 64 (4—>20 mA)

+5% —> 20 mA.

— INTEGRADOR PI : configuracién de una salida anal6gica sobre la integral del error
LSP —> 0(0—>20mA) 6 4 (4 —> 20 mA)

HSP —> 20 mA.

corresponde a la frecuencia anotada en régimen establecido.

—S. ERROR PI : configuracién de la salida l6gica indicando que el error (retorno MAX. - retorno
MIN.) en % ha sobrepasado el valor ajustado en RATIO ERR. Pl en estado alto: error > RATIO ERR.PI.

—S. ALARM MAX : configuracién de la salida légica indicando que el retorno del proceso ha
sobrepasado el valor ajustado en VAL. MAX ALARM. menu 7.2 Parametro PI / RETORNO en
estado alto: Retorno del proceso = VAL. MAX ALARM.

—S. ALARM MIN : configuracion de la salida I6gica indicando que el retorno del proceso es inferior
al valor ajustado en VAL. MIN. ALARM. menu 7.2 Parametro Pl / RETORNO en estado alto:
Retorno del proceso < VAL. MIN. ALARM.
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CONFIGURACION DE LA VISUALIZACION

—MENU 4. CONFIG. PANTALLA: relativo al PI, es posible configurar una magnitud visualizable :

menl UNA BARRA GRAF con eleccion posible: punto de ajuste Pl o retorno PI.

La eleccion de la unidad cliente se efectiia por el mismo menu, conviene parametrar cada letra

(4 como maximo).

4. 1+UNA BARRA GRAF

»:* 4 ENT + modificar

FTO AJUSTE PI ENT
RETORND FI ENT
i
ESC

\

IEF. UNIDADES : A

w:* Yy ENT +seleccionar
kara terminar use ENI

PARAMETRO DE AJUSTE

A fin de facilitar el acceso al ajuste de los pardmetros mas corrientes, algunos de los parametros
PI han sido afiadido al mend 1. PARAM. DE AJUSTE.

Se trata de:

1+PARAM. DE AJUSTE

GAMANCIA 1+9999
OFFSET 1@
CTE. PROPOR. 1865

RATIO ERELFI & 168,85

CTE. INTEGRAL = &

AJUSTE PI -—==
AJUSTE PI MAM:--—-- Hz

— GANANCIA Y OFFSET : puesta en escala de la punto de

ajuste PI.

— CTE. PROPOR, CTE. INTEGRAL : ajuste de la ganancia

proporcional e integral.

— RATIO ERR. PI : ajuste del ratio error PI :
% (Retorno MAX. - Retorno MIN.).

— AJUSTE PI : punto de ajuste Pl dada por el terminal
gréafico. Este punto de ajuste es tomado en cuenta cuando
en elment 7.2 REGULADOR PI/PUNTO DE AJUSTE PI,

la eleccion del punto de ajuste ha sido: TERMINAL.
0000 corresponde a MIN. PROCESO,
9999 corresponde a MAX. PROCESO.

— AJUSTE PI MAN : consigna de velocidad dada por el
terminal gréfico ajustar en Hz. Esta consignaestomadaen
cuenta cuando en el ment 7.2 REGULADOR PI/PUNTO
AJUSTE MANU., la eleccién del punto de ajuste manual

ha sido: TERMINAL.
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CONMUTACION DE MOTOR Y DE PARAMETROS

CONMUT, MOTOR-PARAM 5:)215‘;1(;13 gé)fl:lmMcLiJéTn.:MOTOR / PARAM permite acceder a
1 MOTOR — la funcién conmutacion de motor
? MOTORES — la funcién conmutacién de pardmetros para el mismo
2 JUEGOS PARAM. motor:
5 MOTORES CONMUTACION DE PARAMETROS
5 JUEGOS PHRAM. — En funcionamiento con conmutacion de parametros, s6lo

pueden conmutarse los parametros de control. El ajuste
de los parametros se efectiiaenelmenu 7.1 Accionamiento
Parametro de control 1, 2 6 3.

CONFIG. GENERAL

l MENU 7.1 i MENU 7.2
ACCIONAMIENTO FUNCION APLICACION

l

CONMUT. MOTOR / PARAM

l l l i

PARAM. PARAM. CONTROL 1 motor 2 3
MOTOR CONTROL TIPO parametros parametros
-------- 3 . - . L
________ 2 Asignacion Asignacion
I B B N 1 Lla Llay LIb

La seleccion de bloque de pardametros 1, 2 6 3 puede hacerse en funcionamiento con la seleccién
por entrada l6gica Lla o LIb.
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CONFIGURACION:

Menu: 7.2 Funcién APLICACION / CONMUT. MOTOR / PARAM

CONMUT . MOTOR-FARAM
1 MOTOR
2 MOTORES
2 JUEGOS PARAM.
3 MOTORES
3 JUEGOS PARAM,

[ 2 PARAMETROS |

CONMUT. 2 PARAM,
LIa SELECC.:-—-

FAR1  PARZ
LIa @ 1

[ 3 PARAMETROS |

COMMUT, 3 PARAM.
LIa SELECC.:-—-
LIb SELECC.:-—-
PAR1 FPARZ PARS
LIa @ 1 ]

LIk @ @ 1

Eleccion: del numero de bloques de parametros a
seleccionar.

1. Motor: funcionamiento estandar.

2. Parametros: 2 bloques (necesidad 1 entrada logica).

3. Parametros: 3 bloques (necesidad 2 entradas logicas)

1 MOTOR: la selecciéon 1 motor desconfigura la funcién
CONMUTACION de motory de parametro. El funcionamiento
es entonces estandar.

2 PARAMETROS:

— Puede seleccionar 2 bloques de parametros.

— Asignar la entrada I6gica que permite elegir el bloque de
parametros.

— Anotar la combinacion de las entradas Lla, LIb en el mena
para la seleccion de los parametros.

3 PARAMETROS:

— Pueden seleccionarse 3 blogues de parametros.

— Asignar las 2 entradas légicas que permiten elegir el
bloque de parametros.

— Anotar lacombinacion de las entradas Lla, LIb en el menu
para la seleccion de los parametros.

Observacion:

Lla = Llb =1: sin conmutacion.

AJUSTES DE LOS BLOQUES DE PARAMETROS

T.1% ACCIONAMIENTO

PARAM. DEL MOTOR
PARAM. CONTROL 1
PARAM. CONTROL 2
PARAM. CONTROL 3

v * Yy ENT # modificar

CONTROL TIPO:NORMAL

Entrar en el MENU 7.1 ACCIONAMIENTO.

Sélo los pardmetros de controles pueden ser objeto de 1, 2
6 3 configuraciones. Los parametros motor y tipo de control
guedan comunes para todas las selecciones.

— Seleccionar entonces:
PARAM. CONTROL 1 para la 12 configuracién

PARAM. CONTROL 2 para la 2% configuracién
PARAM. CONTROL 3 para la 3™ configuracion.
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ACCIONAMIENTO

l l

PARAM. MOTOR CONTROL TIPO

| PARAM. CONTROL 3 J
| PARAM. CONTROL 2

PARAM. CONTROL1 —

!

FRECUENCIA MAX.
VEL. MINIMA

VEL. MAXIMA
ACELERACION
DECELERACION
ACEL. TIPO

DECEL. TIPO
SEGUNDA RAMPA
FRECUEN. OCULTAS

REDUCCION DE U

— Ajustar los parametros utilizando la guia de programacion, capitulo Parametros de control.

CONMUTACION DE MOTORES

Introduccién

El variador no puede comandar mas que un sélo motor a la vez. La selecciéon del motor debe
realizarse con el motor parado.

Esta funcion impone la utilizaciéon de una secuencia de contactores situada entre el variador y el
motor.

Imposiciones de utilizacion

Entradas / salidas:

Las entradas légicas, analégicas, las salidas légicas y analégicas y los comandos de relé no son
multimotor. Conservan su configuracién cualquiera que sea la selecciéon de motor. Por contra
estan asignadas al motor seleccionado, pudiendo asi cambiar de estado en el momento de la
conmutacion.

En ciertos casos puede ser necesario una secuencia externa.

Leyes de gobierno:

La configuracion de la ley de fuerte par del menu 7.13 no es posible mas que en el motor 1.
Fallo térmico:

La proteccion térmica esta asignada al motor identificado: MOTOR 1 en la configuracién.

El célculo es incrementado cuando se selecciona el motor 1 y es disminuido cuando se
seleccionan los motores 2 6 3.
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Medida de los parametros del motor:

La medida de los parametros del motor no se efectia mas que sobre el motor 1 a condicién de
gue este motor sea conectado al variador al menos una vez a la puesta bajo tension. Por tanto es
posible obtener las prestaciones maximas sobre el motor 1.

Sobre los motores 2 y 3, el variador utiliza pardmetros tabulados de los motores comerciales
estandar.

Conmutacion de los motores:

La conmutacién de los motores debe efectuarse con el motor parado.

El motor conmutado sobre el variador por la secuencia externa debera en todo momento estar
conforme con el estado de Lla y LIb (Select. MOT) configurado en el menu 7.2 Funcién de
aplicacion/CONMUT MOTOR/PARAM.

Modo de ajuste:
En funcionamiento multimotor, los pardmetros de control, los parametros de los motores, y el tipo

de control pueden ser conmutados.
El ajuste de los parametros se efecttia en el ment 7.1 ACCIONAMIENTO

CONFIG. GENERAL

|

i MENU 7.1 l MENU 7.2

ACCIONAMIENTO FUNCION APLICACION

|

CONMUT. MOTOR

l l l l

Motor 1 Motor 2 Motor 3 1 Motor 2 Motores 3 Motores

i l l l i

| | | Asignacion Asignacion
| | | Lla Llaet Llb

| PARAM. MOTOR
PARAM. CONTROL
CONTROL TIPO

La funcion tipo de par (Menu 6.1) par constante, par variable, par variable poco ruido no es
multimotor. La configuracion sera la misma para los tres motores.
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Configuracion:

Menu: 7.2 Funcién APLICACION / CONMUT. MOTOR / PARAM.

COMMUT . MOTOR-PARAN

1 MOTOR

2 MOTORES

2 JUEGOS PARAM.
3 MOTORES

3 JUEGODS PARAM,

| 2 MOTORES

COMMUT, 2 MOTORES

LIa SELECC. MOT:---

MOTL  MOTZ
LIz & 1
I 7 MOTORES

COMMUT, 3 MOTORES

LIa SELECC. MOT:---
LIb SELECC. MOT:---

MOT1 MOTZ MOT3
LIa @ 1 @
LIb @ d 1

Eleccion: del nimero de motores a seleccionar.
1. Motor : 1 s6lo motor
2. Motores : 2 motores
3. Motores : 3 motores

1 MOTOR: la seleccion 1 Motor desconfigura la funcion
CONMUT. MOTOR/PARAM. Elfuncionamiento es entonces
estandar.

2 MOTORES:

— Pueden seleccionarse 2 configuraciones de motor.

— Asignar la entrada légica que permite elegir la
configuracion.

— Anotar la combinacién de las entradas Lla y Lib en el
menu para la seleccién de los motores.

3 MOTORES:

— Puede seleccionarse 3 configuraciones de motor.

— Asignar las entradas légicas que permiten seleccionar el
motor.

— Anotar las combinacion de las entradas Llay LIb para la
seleccion de los motores.

Observacion:

Lla = LIb =1: sin conmutacion.

CONFIGURACION DE LOS PARAMETROS DE LOS MOTORES 1,2Y 3

T+ CONFIG.GENERAL

ACCIONAMIENTO

MOTOR 3

ENT + modificar

Entrar en el MENU 7. CONFIGURACION GENERAL.
Seleccionar el ment 7.1 ACCIONAMIENTO.
Aparece una ventana:

— Motor 1 para los parametros del motor 1,
— Motor 2 para los parametros del motor 2,
— Motor 3 para los parametros del motor 3.
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La seleccion del motor en la ventana da acceso a los pardmetros de arrastre del motor

correspondiente:

MOTOR 1

¢

7. 1+ACCIONAMIENTOCHT 3

FARAM. DEL MOTOR
FARAM. CONTROL
COMTROL TIPO:NORMAL

ENT + modificar

MOTOR 3

¢

7. 1+ACCIONAMIENTOCHS 2

FARAM. DEL MOTOR
FARAM. CONTROL
COMTROL TIPO:NORMAL

ENT + modificar

CORRIEMTE

M2 EUN
}

MOTOR 2

!

7. 1+HCCIONAMIENTO M2 2
FARAM. DEL MOTOR
FARAM. CONTROL
COMTROL TIPO:NORMAL

ENT + modificar

Seleccionar: PARAM. MOTOR, delmotor correspondiente.
0 PARAM. CONTROL.
0 CONTROL TIPO.
Después ajustar segln los capitulos de la guia de
programacion correspondiente.
Fuerte par no disponible en M2 y M3.

Observacién: en larepresentacion de la consola, en modo
visualizacion, aparece unaidentificacion del motor sefialado:

M1 : Motor 1 P1: Parametros 1
M2 : Motor 2 P2 : Parametros 2
M3 : Motor 3 P3: Parametros 3
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Secuencia preconizada:

1 1
7& § F2 TL F4
= ( .

d

1
Q1 -
KM1 \——N\—— KAl‘KAl
VI
o o

Al

KM2

KM3 \(——\(——

F2 F3 i i I

l DA A a
QL KAl o) !
& 1

F2 N
/11 |

Bpe | /T -

P
g
<
S a
_/n_

ATE- M1 ’\cd)z TM3
S\ lKMZ lKM3 KM4
KA1 (1s)
MALA KM3 g KM2 g KM2 g
o : KM4 KM4 KM3
Bl |
7777777777 (L[ L[L [1 [L
 ololpl b ol
KAL KML KM2 KM3 KM4

R2 configurado como variador en marcha. Hay que cortar la orden de marcha para
cambiar de motor, porque el relé R2 en esta configuracién no cambia de estado para
una referencia nula si la orden de marcha no es invalidada.

Proteccién térmica inicamente en el motor 1.
& Verificar la concordancia entre la potencia de los contactos R1y R2 y la de la

bobina de los contactores.

56



Acceso total : funciones de aplicacion

Ejemplo de secuencia de frenado:

KM1
A ol
A1 2 | R3 mando
& |
|
|

de freno

|

KM22 KM32 KM42

Frenos
motor 1 motor 2 motor 3
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Asignacion de las salidas

ENT ESC Seleccione el menl de Asignacién de salidas en el
modo de Configuracién general.

3#ASIGN. TE SALIDAS Este menu le permite :
SALIDAS LOGICAS o o .
SALIDAS ANALOGICAS - visualizar las asignaciones de las salidas l6gicas y

analdgicas,
- reasignar las salidas disponibles que no estén
reasignadas previamente.

v Yy ENT + seleccidn

SALIDAS LOGICAS

Lista de las funciones asignables a las salidas ldgicas.

FUNC. DE SALIDAS LOG.

WARIADOR LISTO Las funciones asignadas estan marcadas con unaflecha: ajuste
UAR. EN MARCHA ‘ original, o reasignacion realizada previamente.

LEL. ALCAMZADA £ Observaciones :

MARCH. RADELANTE - -lafuncién FALLO PRESENTE esté asignada alrelé R1y no es
_— Y ENT + seleccidn posible reasignarla.

MARCHA REVERZA -lafuncion PREALARMA TERMICA VARIADOR esta disponible
BOR, ~COHSOLA s6lo en los Altivar a partir del ATV-66D16N4.

AUTO, #MANUAL .

LINL CORRIENTE ¢ CORres20mh, OPERACION J0G aparecen en esta partalia
FI:lLLI:I FRESENTE + unicamente si las funciones han sido validadas anteriormente.

PREAL. TERM. VAR.
PERIODA 4-28 mA
NIVEL FREC.

NIVEL CORR. . AJUSTAR EL‘ EnT NIUEL TERM, =L07
NIUEL TERH, - ~| NIVEL qhm

Ejemplo de reasignacion de una salida l6gica

5  ENT % L02 LIM. CORRIENTE
LPERACION UG B+ 208 k2 UAR. EN MARCHA
=+ ALARM MR EORRAR_ASIGNACION
=« ALARIM MIN <————felecc, salida y ENT
ESC \
4
-~ ENT ESC
Y
Observacion : RERSIGHAR
- si la salida escogida esta asignada a una ENT L0l LEL. ALCAMNZADA
funcién aparecera un mensaje de advertencia 4
en pantalla, LO1 NIVEL TERM.
- es posible asignar la misma funcién a EHNT Fara confirmar
diferentes salidas l6gicas. ESC para sbandonar
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SALIDAS ANALOGICAS

UWC. TE SALIDAS ANA

[ MOTOR £
UEL. MOTOR £
FOTENCIA MOTOR
FAR_MOTOR

v y ENT + seleccidn

Tere. HoToR

Lista de las funciones asignables a las salidas
analégicas.

Las funciones asignadas originalmente estadn marcadas
con una flecha.

Ejemplo de reasignacion de una salida analdgica

SALIDA RAMFA =
CONSIGHNA PI TEMF. MOTOR  +A0?
FETORNO PI ENT
ERROR PI ADZ I MOTOR
INTEGRADOR PI
i
Selecc, salida y ENT
ENT “ESC
|
REASIGHNACION
ENT SELELCC. L e A1 LEL. TDTDR
4-28mA Ifl A0l TEMP. MOTOR
ENT rara confirmar
fieanawsan9ambw ESC Para abandonar
a sefial de salida : ajuste

original de 0-20 mA.

Caso particular : modificacion de la sefial de una salida asignada

FUMC. TE SALIDAS ANA
I MOTOR £

LVEL. MOTOR

FTEHCIA MOT

FAR MOTOR

vty ENT + seleccidn

Caracteristicas :

-1 MOTOR : 20 mA = 200% de la

enr | _SELECE.

K-2HmH
4-2EmA

Modifique la sefial de salida y valide la
seleccién pulsando ENT.

corriente nominal del variador,

- VEL. MOTOR : 20 mA = 100% de la velocidad maxima, 0 mA o 4 mA = velocidad cero,
- POTENCIA MOT. : 20 mA = 200% de la potencia del motor que se asociara al variador en

configuracion de par constante,

- PAR MOTOR : 20 mA = 200% del par nominal,
- TEMP. MOTOR. : 20 mA = 200% del estado térmico nominal del motor,
- SALIDA RAMPA : 20 mA = 100% de la alta velocidad, 0 mA 6 4 mA = baja velocidad.
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Configuracion de los fallos

Modos de parada por fallo

- Por razones de seguridad, algunos fallos accionan una parada en “rueda libre” : enclavamiento
del variador y parada del motor segun la inercia y el par resistente.

- El defecto debido a la temperatura de la resistenciad de frenado conlleva una parada de tipo
normal (segin rampa de deceleracion).

Los demas fallos tienen un modo de parada programable :

- parada normal segln la rampa de deceleracion,

- parada rapida con el tiempo de rampa de deceleracién al minimo aceptable para no
provocar una sobretension en el bus continuo,

- parada en “rueda libre” : ajuste por defecto.

Sélo es posible una eleccién para todos los fallos de este tipo.
Modos de rearranque :

« Para los defectos rearmables :

- manual después de intervencién para eliminar el defecto, ya sea mediante utilizacion de
entradaldgica afectada a REARME de FALLO ya sea por corte y reconexién de la parte de
potencia L1, L2, L3.

- automatico sin intervencion - seleccionar la funcion.

« Para los defectos no rearmables :
- reinicializar el variador por corte después de la reconexién de la parte de potencia L1, L2, L3
y control CL1, CL2.

Fallos que accionan una parada en “rueda libre”

No rearmables de manera automatica Rearmables con rearranque automético
Cortocircuito entre fases Sobrevelocidad

Cortocircuito a tierra Subtensién

Precarga de las capacidades Sobretension de la red

Fallo interno Sobretension del bus continuo

Fallo de la memoria Tiempo de aislamiento (con “by-pass”)

Fallo de la resistencia de frenado (fallo
configurable)

Transistor en cortocircuito

Transistor abierto

Fallo del transistor de frenado

Fallos con modo de parada programable

No rearmables de manera automatica Rearmables con rearranque automatico

Corte conexioén serie

Corte de fase
Sobrecalentamiento del variador
Sobrecarga del motor

Fallo de fase motor

Corte de 4-20 mA

Tiempo proceso (con “by-pass”)
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Seleccione el menu de Configuracién de los fallos en el modo de Configuracién principal.

ENTl

RECUF.

ESC El menu indica los ajustes originales.
T.4+GESTION FALLOS TIPO PARD Eleccién del modo de parada
TIPD DE PARD ¢ LIBRE == HORMAL para los fallos relacionados
PERDIDA ALIM.: LIERE RAPIDO pnolie fa fta de fapagina
RE-ARR. AUTO. & ND LIERE |@

AUTD. : RAMPA

w:* y ENT + modificar

ADAFT.

SOBRECARGR MOTOR  --—-
FALLA IE FASE TIFD FARD
CORTE 4-28 mA

REARME FALLO
FALLO FRENADO

Ajuste original : LIBRE.

: g% LIERE E
' FAMPA
LIM. I I
O
i HO Funcionamiento en caso de corte de la red :

FROT.RESIST.FREN., ——- - envlavamiento del variador

FALL FASE ®OT | - mgntznilr}wtjento d(:,_ la alimentacion del control por
io del bus continuo,

ERROR UEL. ¢+ | Tgearantia de la salvaguarda de las salidas l6gicas

ADAPT. LIM. | aparece solo en
configuracién par variable.

durante 1 segundo,

- rearranque con la reaparicion de la red si se han
mantenido la alimentacion de potencia y las
6rdenes de control.

Si la energia cinética almacenada por el equipo en movimiento es importante (inercia
fuerte y par resistente débil), la seleccion de la parada RAMPA permite asegurar una
deceleracion controlada en caso de corte de la red.

Funcionamiento :

- cuando la tensién del bus continuo llega al 80% de su valor inicial la deceleracion
se realiza segln la rampa que depende de la energia cinética almecenada,

- fin de la parada en “rueda libre” en el momento del enclavamiento del variador
cuando al tensién del bus continuo es demasiado débil. Para activar esta funcion,
es necesario desactivar el fallo "corte de fase"

RE-ARRANQUE AUTOMATICO

Laseleccién de Sivalidalafuncién de rearranque automatico después del enclavamiento
por fallo : consulte los fallos relacionados en la pagina 60.

La alimentacion de potencia y las érdenes de control deben mantenerse.

Aplicaciones : equipos que funcionan sin control y en los que el rearranque no
representa ningun peligro ni para el personal ni para el material.

Funcionamiento y ajustes : consulte la pagina 62.
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Funcionamiento del rearranque automatico :

- en caso de producirse un fallo, el variador se enclava durante un tiempo ajustable, y a
continuacion el motor vuelve a arrancar si el fallo ha desaparecido y si las demés condiciones

de funcionamiento lo permiten,

- si el fallo persiste, la secuencia “enclavamiento + orden de rearranque” se repite (de 1 a5
intentos) antes del enclavamiento definitivo.

RE-ARRAKBUE AUTO.

] ’f
51, INTENTOS @ 3
FERIODO ! 3.6

1-5 re-arr Periodo 1-
REA=s # ESC + salir

RECLUP. AUTOMATICA

TIFD DE RECUP.

FAMPA o

LIN.I
]

Seleccione el nimero de rearranques : de 1 a 5, ajuste
original a 5.

Entre el tiempo de reposo : ajuste de 1 a 600 s, ajuste
original a 30 s.

Valide la entrada con la tecla ENT.

FUNCION RAMPA

La velocidad del motor se calcula gracias el campo
remanente en el motor. En el caso de corte de la
alimentacion o de fallo rearmable y si la orden de
marcha est& presente (control a 2 Hilos), el variador
activara larampa de aceleracion a partir de la velocidad
estimada del motor.

En el caso de control a 3 hilos, es necesario dar una
orden de marcha para efectuar la recuperacion
automatica.

FUNCION LIMITACION DE CORRIENTE (LIM.I)

La recuperacion automatica quedara activa a la puesta
en tension del control y la potencia simultaneamente.
Si la orden de marcha esta presente (control a 2 6 3
hilos). En este caso, la referencia de velocidad actual,
serd tomada en cuenta sin ninguna rampa.

Aplicacién : Maquinas a puerte inercia a débil campo
remanente.

FUNCION NO
La recuperacién automatica no se activa nunca.
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SOBRECARGA MOTOR.

SOERECARGR MOTOR

MOT. AUTOUEMTILADO (@
UEWTILA FORZADA
AJUSTE MANUAL
DESACTIVAR PROT.

[ SOBRECARGA: A

FROT. SOEREC. MAMUAL

VEL, min a In & 5@
Im&x 3 @ UEL. 5A

- e

llenar toda la tabla

FALLO FASE DE LINEA

Eleccion de la proteccién térmica del motor :

- adaptacion al motor : autoventilado (ajuste original) o
ventilacion forzada,

- supresion de la proteccion,

- ajuste manual con programaciéon de la velocidad
minima del motor con la corriente nominal, y de la
corriente maxima a velocidad nula (en % de los valores
nominales), ajustes de 0 a 100 % ajuste original 50 %.

| SOBRECARGA : ajuste originala0,9 veces la corriente
nominal del variador. Si no ha realizado este ajuste en
el modo de Parametros de ajuste, ajustelo a la corriente
nominal : consulte la pagina 15.

Suprima este defecto seleccionando NO en el caso en que el variador esta alimentado mediante
un bus continuo en las bornas +y - 0 en el caso de seleccionar paro sobre rampa en la funcién

falla de fase.

CORTE 4-20 mA
NO ®
IR A: 8.8 Hz
FALLO

En caso de corte de la consigna de velocidad 4-20
mA en la entrada Al2, escoja entre :

- NO : no deteccion del corte,

- IR A : programacion de una consigna de velocidad
en Hz,

- La funcién se activa unicamente si Al2 es la
consigna de velocidad Unica (para desactivar All ver
la pagina 36)

- FALLO : enclavamiento del variador.
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ADAPT. LIM. |

Esta funcién aparece si el variador esta configurado en par variable .

La seleccion de Si valida esta funcién, que es

P S L 1/1TH
especificaparalas aplicaciones de ventilacion /

1,05
La disminucién de la densidad del aire por la

elevacion de latemperatura permite aumentarel 1 @) .7
caudal. El motor funciona a sobrevelocidad. "

Aire frio
Para evitar el fallo por sobrecarga del motor si la
curva de carga evoluciona, esta funcion adapta - .
Aire caliente

de manera automatica la corriente de limitacion.

Consulte las curvas de la figura. f (Hz)
50

REARME FALLO (1) limitacion de corriente

RERMAR FALLO

NO E La seleccion de Si ofrece la posibilidad de rearmar el

variador después del enclavamiento por fallo (si el
SI. E. LOG, @ fallo ya desaparecit) mediante una entradalogica que
debera reasignar y que esté activa en el estado 1
(sobre el frente montante).

v * y ENT #+ modificar
ESC + =alir

FALLO FRENADO

Variador con resistencia de frenado : la seleccion de Si permite controlar la resistencia y la
conexion, con fallo en caso de corte.

PROTECCION RESISTENCIA DE FRENADO

PROT. RESIST. FREM.

WO O

51 La seleccion de Si permite la proteccion térmica de
aHMS . 0 la resistencia de frenado.

POTENCIA MNOM & 1 Programe las caracteristicas de la resistencia.

llene la tabla y ESC

FALLO FASE MOTOR

El variador tomara en cuenta o no el fallo de fase del motor, ajuste original Sl.

ERROR VEL. (+)

El variador tiene en cuenta o no el control de embalamiento del motor (velocidad del motor mas

rapida que la rampa deseada). El defecto es sefialado como SOBREVELOCIDAD. La condicién
del control es que la velocidad del motor y la de la consigna sean del mismo signo. Preajuste : SI.
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Modo diagndstico

La utilizacion del Modo diagnéstico precisa de las siguientes condiciones :

- ausencia de tension de potencia en las bornas L1, L2 y L3,

- capacitores de filtrado descargados (tension del bus continuo inferior a 18 V)
- presencia de tensién de control en las bornas CL1y CL2,

- motor parado.

Si no se cumplen estas condiciones aparecerd un mensaje de error en el terminal.

UOLTAGE DEL EUS LE CC
MUY ELEVADIO

IMPOSSIELE
COMFIGURAR EL UAR.
o EN MARCHA

ESC rara redresar
al mend Princiral

Atencion : en el control por medio de un disyuntor debe conectar temporalmente las bornas CL1
y CL2 a la red de alimentacion para poder utilizar el Modo de diagnéstico.

Seleccione el Modo diagnéstico en el Menu general.

ENTl ESC

8+M0D0 DIAGHOSTICA

AUTODIAGHOSTICO
FRUEEA EWTRADAS LOG.
FRUEEA EWTRALDAS ANA.
PRUEBA SALIDAS LOG.
v:* 4 ENT Para lanzar

FRUEEA SALIDIAS AMA.

AUTODIAGNASTICO

MEM.*13 y FREC. ALIM.
PRUEEA TRANSISTORES

»:* 4 ENT Para lanzar
ESC Para salir

Este modo incluye varios tests :

- autodiagnaéstico del variador,
- test de las entradas y salidas, con forzado de las
salidas.

Seleccione el autodiagndéstico para verificar el variador
y poder localizar el elemento que provoca el fallo eventual
en caso de parada con visualizacién de uno de los
siguientes errores :

- cortocircuito entre fases,
- cortocircuito a tierra,

- fallo interno,

- transistor en cortocircuito,
- transistor abierto.

Eleccion de los tests :

- la seleccion de la primera linea permite comprobar la
memoria ROM del variador, verificar la alimentacion de
+/-15 V y detectar la frecuencia de la red,

- la segunda linea permite probar los transistores.
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Resultados de los tests de autodiagnéstico

AUTODIAGNOSTICA Test de control
MEMORIA IWTERNA & OK Ejemplo de la pantalla de la figura :
I:ILIN ' i 15” : DK - OK si el test es positivo,
DET. FREC. LINER @ & - X si el resultado del test no es satisfactorio o el
0k o ¥=fallo elemento comprobado es defectuoso.
ESC para salir
AUTODIRGHOSTICD Test de los transistores
PRLEERA ' FINALIZADA E’L\Jlrapnéeé)lgéjseguiiénddel test Ig rllrtim?ra linea \glsualiza
. . . . La duracién del test es variable y no
L]i: EE ¥E: gl{ ¥g: DE aparece ninguna indicacion hasta que no hafinalizgdo.
|:||{: M=fal 1::,; . Al final del test la primera linea visualiza FINALIZADA
K y se indica el estado de cada transistor; consulte el
ESC+=alir ejemplo de la pantalla de la figura :

- OK si el transistor es correcto,
- X si el transistor es defectuoso.

Test de entradas y salidas

La seleccion de los tests en la pantalla del Modo de diagnéstico provoca la aparicion de pantallas
similares a las obtenidas en el modo Imagen de entradas/salidas (consulte la pagina 9) :
visualizacion de la asignacion de las entradas y salidas, asi como de su estado o de su valor.
Para probar las entradas, cambie su estado sucesivamente verificando su estado en el terminal.

En el caso de las salidas, la seleccion de la linea de test visualiza siempre un estado 0, sea cual
sea su estado real.

Para forzar su estado pulse latecla 1y seguidamente pulse ENT : la visualizacion pasara a 1 para
una salida I6gica o a 100 para una salida analégica.

La verificacion del cambio de estado precisa la utilizacion de un aparato de medicién que debera
conectar a la salida que compruebe.

ATENCION : asegurarse que el forzado de una salida no represente ningdn peligro.

La verificacién de cambio de estado requiere la utilizacién de un equipo de medicién a cablear a
la salida probada.
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Inicializacién

Seleccione el modo de Archivo de ajustes en el Menu principal.

l T La utilizacion de este modo debe realizarse con el motor
ENT ESC parado

93 IMICIALIZACION Este modo permite recuperar los ajustes originales :
CONFIG.TOT.IE FRERICA| 4o manera total

COMFIG.FARCIAL FRERI. - de manera parcial.

ATUEE+memoria PCMCIA g . o

X Este modo también permite telecargar la configuracion
memoria PCHCIA+ATUGE y los ajustes en una tarjeta PCMCIA virgen que debera
instalar en el variador.

Después de la instalacion de una tarjeta PCMCIA telecargada este modo le permitiré transferir la
informacion al variador.

Volver a los ajustes originales

Retorno total

9, 1+CONF. TOT. FRERICA ESTA ACCIOW BORRA LA
Desea ud. cambiar COWFIGURACION Y LOS
todos los Parametros ENT »| AJUSTES ACTUALES
a valores de fabrica?

ENT Fara confirmar iEsta ud. seduro P
ESC Fara abandonar ENT Fara confirmar

. Mensaje de advertencia
Retorno parcial

9. 2+CONF.PRRCIAL FRAE ESTH RCCIOW BORRA LA
COWFIG. PRANTALLA COWFIGURACION % LOS
COWFIG. COWSOLA ENT »| AJUSTES ACTUALES DE:
COWFIG. GEMERAL
Seleccionar blodue a tEsta ud, seduro 7
inicializar y ENT ENT Fara confirmar

Mensaje de advertencia con
indicacion del modo seleccionado
Seleccionar el modo escogido
para regresar a los ajustes
originales

Observacion : al ajustar el variador a la configuracion total de fébrica, lo regresa al estado que se
encontraba antes de la primera puesta en tensién (consultar paginas 4 y 8).
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Salvaguarda de los ajustes en una tarjeta PCMCIA

. Mensaje de advertencia para la insercién de la tarjeta

Par 'I:.'E"":":'P inzerte PCMCIA en el conector : siga las instrucciones de la
la tarieta MEMORIA nota que se entrega con la tarjeta.

e el conector PCMCIA Si . . e
i el conector dispone de una tarjeta de “aplicacion

aparecera un mensaje en pantalla paraindicarle que es

necesario que la extraiga.

ENT cuando este listo

9, 3HEMORIZAR COKWF. MEMORIZAND0 COMFIG.

1 ] 91 13 FAGINA

zEj 5E3 1@Ej 14Ej ||ty — [ [AL]

3 T 11 15 Transferencia o BE

4 ald 120 18 Memoria
SELECCIONE PAGIMA: 11 ENT Fara confirmar

La tarjeta puede contener hasta 16 configuraciones (1 por variador).
Los cuadros negros se corresponden con las configuraciones cargadas en la tarjeta.
Seleccione un cuadro en blanco para la transferencia; en el ejemplo es el nimero 11.
Valide la transferencia pulsando la tecla ENT. En cuanto se haya efectuado la carga aparecera
un mensaje en la Ju(ltima linea de la pantalla : TRANSFERENCIA OK.
En caso de error aparece el mensaje TRANSFERENCIA FALLIDA.

Recuperar los ajustes del cliente

Transfiera la informacién contenida en una tarjeta PCMCIA telecargada : si esta tarjeta no esta
instalada aparecera un mensaje para indicarle que debe insertarla en el conector.

La transferencia de ajustes se realiza unicamente entre variadores de la misma referencia.

9. 4+LLAMAR CONFIG. DIRECTORIO
Esta funcidn remplaza 1 ] O] 13
la CONFIG. ACTUAL For ENT ol 2 B | 16 14
la COWFIG DEL CLIENTE 3 Tl 11 [ 15
ENT Para confirmar 4 el 1201 15
ESC rara abandonar SELECCIONE PAGIMNA: 1@

Seleccione un cuadro negro para la transferencia; en el

ejemploeselcuadro 10. Valide latransferencia pulsando
MEMORTZANDO_CONFIG. elem)
FRGINA Una vez se haya realizado la transferencia aparecera
ATU | —3 un mensaje en la Gltima linea de la pantalla :
BE - TRANSFERENCIA OK,

Memoria - 0 bien MALA TRANSFERENCIA.

i En caso de error en el nimero aparecera el siguiente
Para cont 1rmar

mensaje :

- PAGINA INCOMPATIBLE
- 0 bien PAGINA VACIA.
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Memorizacion configuracion y ajustes

1-PARAM. DE AJUSTE

Preajuste de fabrica

Ajuste cliente

VEL. MINIMA 0,0 Hz
VEL. MAXIMA 50,0 Hz
ACELERACION 30s
DECELERACION 30s
COMPENS. RI 100 %
ESTABILIDAD 20 %

| SOBRECARGA 0,9 In.Var.

2 - IMAGEN DE E/S
2.1 - IMAGEN E.LOG.
E. ASIGNACION

LI1

PERMISIVO ARR.

LI2

MARCHA ADELANTE

LI3

MARCHA REVERSA

Li4

ook v

JOG

2.2 - IMAGEN E. ANALO.
E. ASIGNACION
All

(VAL%)

REF. VEL. 1

Al2

REF. VEL. 2

2.3 - IMAGEN S.LOG.
S. ASIGNACION
LOI1

VEL. ALCANZADA

LOI2

LIM. CORRIENTE

R1

FALLO PRESENTE

R2

[ (=) (=][=N]

VAR. EN MARCHA

2.4 - IMAGEN S. ANALO.
S. ASIGNACION
AO1

(VAL%)
53

VEL. MOTOR

AO2

82

| MOTOR

HISTORICO FALLOS

3-—
1
2
3
4
5
6
7
8

4 — CONFIG. PANTALLA
UNA BARRA GRAF

REFER. VEL.

DOS BARRAS GRAF

CUATRO PARAMETROS

5 — CONFIG. CONSOLA
COMANDO BORNAS

COMANDO CONSOLA

B/C POR LI

B/C POR F2

PROG. TECLAS FUNC.

6 — CONFIG. DE BASE
PAR TIPO

CONSTANTE

COMANDO

2 HILOS

MOT

POTENCIA
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7 — CONFIG. GENERAL
7.11 — PARAM. DEL MOTOR
CORRIENTE NOM.

Preajuste de fabrica

Par constante/Normal
0,9 In. Var

Ajuste cliente

FREC. NOMINAL

VOLT. NOMINAL

VELOCIDAD NOMINAL (RPM)

1500

COMPENS. RI

100 %

BOOST VOLTAGE

PERFIL

ESTABILIDAD

20 %

GANANCIA

ROTACION FASES

ABC

LIMITACION DE PAR

VALOR DE FABRICA

LIMITACION | VALOR DE FABRICA
COMP. (DESLIZ.) AUTOMATICA
SECUENCIA FRENO
SALIDA
FREC. APERTURA 0
CORR. APERTURA 0
TIEMPO APERTU. 0
FREC. CIERRE 0
TIEMPO CIERRE 0
INYECCION CC 70,0 %
TIEMPO INYEC. 20s
7.12 — PARAM. CONTROL
FREC. MAXIMA 60/72 Hz
VEL. MINIMA 0,0 Hz
VEL. MAXIMA 50/60 Hz
ACELERACION 30s
DECELERACION 30s
ACEL. TIPO LINEAL
TYPE DECEL. LINEAL
SEGUNDA RAMPA NO
POR NIV. FR
POR ENT. LOG
ACELERACION 2
DECELERACION 2
FRECUENCIAS OCULTAS NO
FREC. OCUL. 1 0,0 Hz
BANDA OCUL. 1 2 Hz
FREC. OCUL. 2 0,0 Hz
BANDA OCUL. 2 2 Hz
FREC. OCUL. 3 0,0 Hz
BANDA OCUL. 3 2 Hz

7.13 - CONTROL TIPO
NORMAL

ALTO PAR (CVS)

ESPECIAL

NOLD (par variable)

7.2 - FUNC. APLIC.
MARCHA ATRAS

JOG

SI,E. LOG

VELOCIDAD JOG

TIEMPO MUERTO

SALIDA JOG
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Preajuste de fabrica

Ajuste cliente

+/— VELOCIDAD

NO

SI, CON MEMORIA

SI, SIN MEMORIA

(+) VEL. LI

(=) VEL. LI

MEMORIZAR REFRENCIA

NO

SILE.LOG.

VELOCIDAD PRESEL.

NO

ENTRADA LOG. a

ENTRADA LOG. b

VELOCIDAD 1

VELOCIDAD 2

VELOCIDAD 3

REFER. VELOCIDAD

REFER. VEL. 1

REFER. VEL. 2

LIMITAR SUMA

AUTOMATICO/MANUAL

SILE.LOG.

M-AUTO LI

PARO CONTROLADO

NO

POR ENTRADA LOGICA

POR NIVEL DE FREC.

POR LI/NIV. FREC.

ESTADO ACTIVO

TIPO DE PARO

NIVEL FREC.

TIPO DE PARO

PARO VEL. MIN. TEMP.

NO

SALIDA LOG.

RETARDO

BYPASS

NO

t.REMANENTE

TIEMPO SECUEN.

TIEMPO PROCESO

CONMU. MOTOR/PARAM.

1 MOTOR

2 MOTORES

2 PARAMETROS

3 MOTORES

3 PARAMETROS

PARAMETROS PI

CTE. PROPOR.

100 %

CTE INTEGRAL

0

VALOR NEGAT.

NO

PIINVERSO

NO

RATIO ERR. PI

100.0 %

CONSIGNA PI

RETORNO PI

ERROR PI

INTEGRADOR PI

S. ERROR PI

S. ALARM MAX

S. ALARM MIN
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7.3 — ASIGN. DE SALIDAS
SALIDAS LOGICAS

Preajuste de fabrica

Ajuste cliente

VARIADOR LISTO

VAR. EN MARCHA

VEL. ALCANZADA

MARCH. ADELANTE

MARCHA REVERSA

BOR./CONSOLA

AUTO/MANUAL

LIM. CORRIENTE

FALLO PRESENTE

PREAL. TERM. VAR

PERDIDA 4-20 mA

NIVEL FREC.

NIVEL CORR.

NIVEL TERM.

OPERACION JOG

S. ALARM MAX

S. ALARM MIN

SALIDAS ANALOGICAS

| MOTOR

VEL. MOTOR

POTENCIA MOTOR

PAR MOTOR

TEMP. MOTOR

SALIDA RAMPA

CONSIGNA PI

RETORNO PI

ERROR PI

INTEGRAL PI

7.4 — GESTION FALLOS
TIPO DE PARO

PERDIDA ALIM.

RE-ARR. AUTO.

NO

SI, INTENTOS

PERDIDO

RECUP. AUTOM.

SOBRECARGA MOTOR

MOT. AUTOVENTILADO

VENTILA FORZADA

AJUSTE MANUAL

DESACTIVAR PROT.

VEL. minaln

50 %

I'max a0 VEL.

50 %

| SOBRECARGA

0,9 In. Var.

FALLO FASE DE LINEA

CORTE 4-20 mA

NO

IRA

FALLO

ADAPT. LIM. | (par variable)

REARME FALLO

NO

FALLO FRENADO

PROT. RESIST. FREN.

NO

OHMS

POTENCIA NOM

FALL FASE MOT

SI

ERROR VEL. (+)
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