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soluciones.
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respecto a la aplicacion o el uso especificos de dichos productos o dichas
soluciones.

La marca Schneider Electric y cualquier otra marca comercial de Schneider Electric y
sus filiales mencionadas en este documento son propiedad de Schneider Electric o
sus filiales. Todas las otras marcas pueden ser marcas comerciales de sus
respectivos propietarios.

Este documento y su contenido estan protegidos por las leyes de copyright
aplicables, y se proporcionan exclusivamente a titulo informativo. Ninguna parte de
este documento puede ser reproducida o transmitida de cualquier forma o por
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Schneider Electric no otorga ningin derecho o licencia para el uso comercial del
documento o su contenido, excepto por una licencia no exclusiva y personal para
consultarla "tal cual”.

La instalacién, operacion y servicio del equipo eléctrico debe realizarla inicamente
personal cualificado. Schneider Electric no asume ninguna responsabilidad por
cualquier consecuencia derivada del uso de este material.

Schneider Electric se reserva el derecho de realizar cambios o actualizaciones con
respecto a o en el contenido de este documento o con respecto a o en el formato de
dicho documento en cualquier momento sin previo aviso.

En la medida permitida por la ley aplicable, Schneider Electric y sus filiales no
asumen ninguna responsabilidad u obligacién por cualquier error u omisién en
el contenido informativo de este documento o por el uso no previsto o el mal
uso del contenido de dicho documento.
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Informacion de seguridad

Informacion importante

Lea atentamente estas instrucciones y observe el equipo para familiarizarse con el
dispositivo antes de instalarlo, utilizarlo, revisarlo o realizar su mantenimiento. Los
mensajes especiales que se ofrecen a continuaciéon pueden aparecer a lo largo de
la documentacion o en el equipo para advertir de peligros potenciales, o para
ofrecer informacion que aclara o simplifica los distintos procedimientos.

un riesgo de descarga eléctrica, que puede provocar lesiones si no se siguen las

f La inclusion de este icono en una etiqueta “Peligro” o “Advertencia” indica que existe
instrucciones.

de lesiones. Observe todos los mensajes que siguen a este icono para evitar
posibles lesiones o incluso la muerte.

A PELIGRO

PELIGRO indica una situacién de peligro que, si no se evita, provocara lesiones graves o
incluso la muerte.

2 Este es el icono de alerta de seguridad. Se utiliza para advertir de posibles riesgos

A ADVERTENCIA

ADVERTENCIA indica una situacion de peligro que, si no se evita, podria provocar lesiones
graves o incluso la muerte.

A ATENCION

ATENCION indica una situacion peligrosa que, si no se evita, podria provocar lesiones leves
0 moderadas.

AVISO

AVISO indica una situacion potencialmente peligrosa que, si no se evita, puede provocar
dafos en el equipo.

Tenga en cuenta

La instalacién, manejo, puesta en servicio y mantenimiento de equipos eléctricos
deberan ser realizados sélo por personal cualificado. Schneider Electric no se
hace responsable de ninguna de las consecuencias del uso de este material.

Una persona cualificada es aquella que cuenta con capacidad y conocimientos
relativos a la construccion, el funcionamiento y la instalaciéon de equipos eléctricos,
y que ha sido formada en materia de seguridad para reconocer y evitar los riesgos
que conllevan tales equipos.

NVE61647.11
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Cualificacién del personal

Uso previsto

Solo el personal cualificado que esté familiarizado y conozca el contenido de este
manual y toda la documentacién adicional pertinente tiene autorizacion para
trabajar con este producto. Asimismo, debe haber recibido la formacién de
seguridad necesaria para reconocer y evitar los peligros que conlleva. El personal
debe disponer de suficiente experiencia, conocimientos y formacién técnica para
prever y detectar los posibles peligros que puedan surgir como consecuencia del
uso del producto, las modificaciones en los ajustes y el uso del equipo electrénico,
eléctrico y mecanico de todo el sistema en el que se emplee el producto. El
personal que trabaje con el producto debe estar familiarizado con todas las
normas, directivas y regulaciones aplicables sobre prevencion de accidentes
cuando realicen dichos trabajos.

De acuerdo con el manual, este producto esta disefiado para uso industrial.

El producto solo puede utilizarse si se cumplen todas las regulaciones y directivas
de seguridad, tanto estandar como locales, los requisitos especificados y los datos
técnicos aplicables. El producto debe estar instalado fuera de la zona de peligro
ATEX. Antes de utilizar el producto, debe realizar una evaluacién de riesgos segun
la aplicacion prevista. Basandose en los resultados, debe implantar las medidas
de seguridad apropiadas. Debido a que el producto se utiliza como un
componente de un sistema completo, debe garantizar la seguridad del personal
mediante el disefio de este sistema completo (por ejemplo, el disefio de la
magquina). Queda terminantemente prohibido cualquier uso distinto al permitido de
forma explicita, ya que podria generar situaciones de riesgo.
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Acerca del documento

Objeto

El propdsito de este documento es:

ayudarle a configurar el variador,

mostrarle como programar el variador,

mostrarle los distintos menus, modos y parametros, y
ayudarle a realizar las tareas de mantenimiento y diagndstico.

Campo de aplicacion

NOTA: No todos los productos enumerados en el documento estan
disponibles en el momento de la publicacién de este documento por Internet.
Los datos, ilustraciones y especificaciones de los productos indicados en esta
guia se completaran y actualizaran a medida que evolucionen las
disponibilidades de los productos. Las actualizaciones de la guia estaran
disponibles para su descarga una vez que se presenten los productos en el
mercado.

Las instrucciones y la informacién que se ofrecen en este manual se han escrito
originalmente en inglés (antes de la traduccién opcional).

Esta documentacion es valida para los variadores Altivar Machine ATV340.

Las caracteristicas de los productos descritos en este documento tienen como
objetivo coincidir con las caracteristicas disponibles en www.se.com. Como parte
de nuestra estrategia corporativa de mejora constante, podemos revisar el
contenido con el tiempo con el fin de elaborar documentos mas claros y precisos.
Si ve una diferencia entre las caracteristicas de este documento y las
caracteristicas que aparecen en www.se.com, tenga en cuenta que www.se.com
contiene la informacion mas reciente.

Funcionamiento y ajustes

Las siguientes precauciones son de NEMA Standards Publication ICS 7.1-1995:

(En caso de divergencia o contradiccion entre cualquier traduccion y el original en
inglés, prevalecera el texto original en inglés.)

Aunque se ha extremado la precaucion en el disefio y la fabricacion del
equipo o en la seleccion y las especificaciones de los componentes, existen
riesgos que pueden aparecer si el equipo se utiliza de forma inadecuada.

En ocasiones es posible ajustar de forma errénea el equipo vy, por tanto,
producir un funcionamiento insatisfactorio o inseguro. Use siempre las
instrucciones del fabricante como guia para los ajustes funcionales. El
personal que tenga acceso a estos ajustes debe estar familiarizado con las
instrucciones del fabricante del equipo y con la maquinaria utilizada para los
equipos eléctricos.

El operador solo debe tener acceso a los ajustes operativos que necesita. El
acceso a los demas controles debe restringirse para evitar cambios no
autorizados en las caracteristicas de funcionamiento.

Informacion relativa al producto

Lea y comprenda estas instrucciones antes de realizar cualquier
procedimiento con este dispositivo.

NVE61647.11
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AAPELIGRO

PELIGRO DE DESCARGA ELECTRICA, EXPLOSION O ARCO ELECTRICO

+ Solo estara autorizado a trabajar con este sistema de dispositivo el personal
debidamente formado que esté familiarizado con el contenido de este
manual y el resto de documentacion pertinente de este producto, lo entienda
completamente y haya recibido la formacién necesaria para reconocer y
evitar los riesgos que implica.

+ Lainstalacion, ajuste, reparacién y mantenimiento deben ser realizados por
personal cualificado.

+ Verifique el cumplimiento de todos los requisitos de los codigos eléctricos
locales y nacionales, asi como del resto de reglamentos aplicables
relacionados con la correcta conexién a tierra de todo el equipo.

+ Utilice solamente equipos de medicion y herramientas aisladas
eléctricamente debidamente aprobados.

* No toque los componentes no apantallados ni los borneros cuando haya
tension.

* Antes de realizar cualquier tipo de trabajo en el sistema del dispositivo,
bloquee el eje del motor para impedir que gire.

« Aisle los dos extremos de los conductores no utilizados del cable del motor.

* No cortocircuite entre los terminales del bus CC, los condensadores del bus
CC o los terminales de la resistencia de frenado.

Si no se siguen estas instrucciones, se produciran lesiones graves o la
muerte.

AAPELIGRO

PELIGRO DE DESCARGA ELECTRICA, EXPLOSION O DESCARGA DE
ARCO ELECTRICO

Antes de realizar cualquier trabajo en el sistema del dispositivo:

» Desconecte toda la alimentacion eléctrica, incluida la alimentacion del
control externo que pueda estar presente. Tenga en cuenta que el disyuntor
o el interruptor principal no desactiva todos los circuitos.

» Coloque una etiqueta con el mensaje “No encender” en todos los
conmutadores de alimentacion relacionados con el sistema del dispositivo.

* Bloquee todos los interruptores de alimentacién en la posicion abierta.

+ Espere 15 minutos para que los condensadores del bus CC se descarguen.
» Compruebe que no haya tension peligrosa. (1)

Antes de aplicar tensién al sistema del dispositivo:

» Verifique que el trabajo se haya completado y que ninguna parte de la
instalacion pueda provocar riesgos.

« Silas bornas de entrada de la red y las bornas de salida del motor se han
conectado a tierra y cortocircuitado, quite la conexion a tierra y los
cortocircuitos de las bornas de entrada de la red y las bornas de salida del
motor.

» Verifique que las conexiones a tierra sean correctas en todo el equipo.

« Compruebe que todo el equipo de proteccién, como las tapas, las puertas y
las rejillas, esté instalado y/o cerrado.

Si no se siguen estas instrucciones, se produciran lesiones graves o la
muerte.

(1) Consulte Verificacidn de la ausencia de tensién en el Manual de instalacion de
ATV340.
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Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

Los productos o accesorios dafiados pueden causar descargas eléctricas o un
funcionamiento imprevisto del equipo.

A APELIGRO

DESCARGA ELECTRICA O FUNCIONAMIENTO IMPREVISTO DEL EQUIPO
No utilice productos o accesorios dafiados.

Si no se siguen estas instrucciones, se produciran lesiones graves o la
muerte.

Pongase en contacto con la oficina de ventas local de Schneider Electric si detecta
dafios de cualquier tipo.

Este equipo ha sido disefiado para funcionar fuera de cualquier ubicacion
peligrosa. Instale el equipo Unicamente en zonas sin una atmdsfera peligrosa.

APELIGRO

POSIBILIDAD DE EXPLOSION
Instalar y utilizar este equipo Unicamente en ubicaciones no peligrosas.

Si no se siguen estas instrucciones, se produciran lesiones graves o la
muerte.

NVE61647.11 13



Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

Su aplicacion consta de una amplia variedad de componentes mecanicos,
eléctricos y electrénicos interconectados, siendo el dispositivo una de las muchas
piezas de la aplicacion. El dispositivo por si mismo no puede proporcionar todas
las funciones que permiten cumplir los requisitos de seguridad que afectan a su
aplicacién. Segun la aplicacién y la correspondiente evaluacion de riesgos que
realice, se requiere una gran variedad de equipos adicionales, como, entre otros,
codificadores externos, frenos externos, dispositivos de supervision externos,
protecciones, etc.

Como disefador/fabricante de maquinas, debe estar familiarizado con todas las
normas que se apliquen a su maquina y cumplirlas. Debe llevar a cabo una
evaluacion de riesgos y determinar el nivel de rendimiento (PL) y el nivel de
integridad de seguridad (SIL), asi como disefar y fabricar su maquina de
conformidad con todas las normas vigentes. Al hacerlo, debe tener en cuenta la
interrelacion de todos los componentes de la maquina. Ademas, debe
proporcionar instrucciones que permitan al usuario de su maquina realizar
cualquier tipo de trabajo en y con la maquina de forma segura, como su uso y
mantenimiento.

El presente documento supone que conoce perfectamente todos los criterios y
requisitos normativos relacionados con su aplicacién. Dado que el arrancador
progresivo del variador no puede proporcionar todas las funciones relacionadas
con la seguridad para toda la aplicacion, debe asegurarse de que se alcanza el
nivel de rendimiento o de integridad de seguridad requerido instalando todo el
equipo adicional necesario.

A ADVERTENCIA

NIVEL DE RENDIMIENTO O NIVEL DE INTEGRIDAD DE SEGURIDAD
INSUFICIENTES O FUNCIONAMIENTO IMPREVISTO DEL EQUIPO

* Realice una evaluacion de riesgos de acuerdo con la norma EN ISO 12100 y
con las demas normas que correspondan a su aplicacion.

» Use componentes redundantes o rutas de control para todas las funciones
de control criticas identificadas en su evaluacion de riesgos.

+ Implemente todas las funciones de supervision necesarias para evitar
cualquier tipo de peligro identificado en la evaluacion de riesgos, por
ejemplo, cargas deslizantes o descendentes, en particular si no utiliza el
variador en modo de bucle cerrado, lo que proporciona ciertas funciones de
supervision interna, como BRH3 [BRH b3], BrRH4 [BRH b4] y BrRES [BRH
b5].

» Verifique que la vida util de todos los componentes individuales utilizados en
su aplicacién sea suficiente para la vida util prevista de su aplicacion en
general.

* Realice pruebas amplias de puesta en servicio para conocer todas las
situaciones de error potenciales y verificar la eficacia de las funciones
relacionadas con la seguridad y las funciones de supervision
implementadas; por ejemplo, sin limitacion, la supervision de velocidad por
medio de encoders, supervision de cortocircuito en todo el equipo
conectado, correcto funcionamiento de los frenos y protecciones.

* Realice pruebas exhaustivas de puesta en servicio para conocer todas las
posibles situaciones de error y verifique que la carga pueda detenerse de
manera segura en todas las condiciones.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafos en el equipo.

Hay una nota de aplicacion especifica NHA80973 disponible para maquinas de
elevacion y se puede descargar en se.com.
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Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

El producto puede realizar movimientos inesperados debido a un cableado
incorrecto, ajustes inadecuados, datos incorrectos u otros errores.

AADVERTENCIA

FUNCIONAMIENTO IMPREVISTO DEL EQUIPO

» Instale cuidadosamente el cableado de acuerdo con los requisitos de CEM.
* No utilice el producto con ajustes o datos desconocidos o inadecuados.

* Realice una prueba de puesta en servicio completa.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafos en el equipo.

A ADVERTENCIA

PERDIDA DEL CONTROL

» El disefiador del esquema de control debe tener en cuenta los potenciales
modos de fallo de rutas de control y, para funciones criticas, proporcionar los
medios para lograr un estado seguro durante y después de un fallo de ruta.
Ejemplos de funciones criticas de control son la parada de emergencia, la
parada de sobrerrecorrido, el corte de corriente y el rearranque.

» Para las funciones criticas de control deben proporcionarse rutas de control
separadas o redundantes.

» Las rutas de control del sistema pueden incluir enlaces de comunicacion.
Deben tenerse en cuenta las implicaciones de retardos o fallos de
transmision no anticipados del enlace.

* Respete las normativas de prevencién de accidentes y las directrices locales
de seguridad (1).

» Cada implementacién del producto debe probarse de forma individual y
exhaustiva para comprobar su funcionamiento correcto antes de ponerse en
servicio.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafos en el equipo.

(1) Para Estados Unidos: Para obtener mas informacién, consulte NEMA ICS 1.1
(edicién mas reciente), Safety Guidelines for the Application, Installation, and
Maintenance of Solid State Control, y NEMA ICS 7.1 (edicién mas reciente),
Safety Standards for Construction and Guide for Selection, Installation and
Operation of Adjustable-Speed Drive Systems.

La temperatura de los productos descritos en este manual puede superar los
80 °C (176 °F) durante su funcionamiento.

AADVERTENCIA

SUPERFICIES CALIENTES
» Evite el contacto con superficies calientes.

* No deje los componentes inflamables o sensibles a la temperatura cerca de
superficies calientes.

» Asegurese de que el producto se haya enfriado lo suficiente antes de
manipularlo.

» Compruebe si la disipacion de calor es suficiente; para ello, ejecute una
prueba en condiciones de carga maxima.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafos en el equipo.

NVE61647.11
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Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

Las maquinas, los controladores y los equipos relacionados suelen estar
integrados en redes. Personas sin autorizacion o malware podrian acceder a la
maquina, asi como a otros dispositivos de la red/bus de campo de la maquina y
las redes conectadas, a través de accesos no seguros a software y redes.

A ADVERTENCIA

ACCESO NO AUTORIZADO AL EQUIPO A TRAVES DE SOFTWARE Y
REDES

+ En su analisis de peligros y riesgos, tenga en cuenta todos los peligros que
resultan del acceso y el funcionamiento en una red/bus de campo y
desarrolle un concepto de ciberseguridad apropiado.

+ Verifique que la infraestructura de hardware y la infraestructura de software
en la que se integra la maquina, asi como todas las medidas y reglas
organizativas que cubren el acceso a esta infraestructura, tienen en cuenta
los resultados del analisis de peligros y riesgos y se implementan de acuerdo
con las mejores practicas y normas que cubren la seguridad informatica y la
ciberseguridad (como: serie ISO/IEC 27000, Criterios comunes para la
evaluacion de la seguridad de las tecnologias de la informacion, ISO/ IEC
15408, IEC 62351, ISA/IEC 62443, NIST Cybersecurity Framework,
Information Security Forum - Standard of Good Practice for Information
Security, SE recommended Cybersecurity Best Practices®).

» Verifique la efectividad de sus sistemas de seguridad de Tl y ciberseguridad
mediante métodos comprobados y apropiados.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafios en el equipo.

(*): Se recomienda Cybersecurity Best Practices puede descargarse en SE.com.

A ADVERTENCIA

PERDIDA DEL CONTROL

Lleve a cabo una prueba de puesta en servicio exhaustiva para verificar que la
supervision de la comunicacion detecta de forma adecuada las interrupciones
de comunicacion.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafos en el equipo.

AVISO

DESTRUCCION DEBIDO A UNA TENSION DE RED INCORRECTA

Antes de encender y configurar el producto, verifique que esté aprobado en la
tension de red.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse dafos en el

equipo.
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Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

Informacion general sobre ciberseguridad

En los ultimos afos, el creciente nimero de equipos y plantas de produccion
conectados a la red ha aumentado de la mano del potencial de las amenazas
cibernéticas, como el acceso no autorizado, violaciones de datos e interrupciones
operativas. Por lo tanto, es recomendable considerar todas las medidas de
ciberseguridad posibles con el fin de ayudar a proteger los activos y los sistemas

de dichas amenazas.

Para mantener sus productos de Schneider Electric seguros y protegidos, es
conveniente que implemente las practicas recomendadas de ciberseguridad que
se indican en el documento Cybersecurity Best Practices.

Schneider Electric proporciona informacion y asistencia adicionales:

» Suscribase al boletin de seguridad de Schneider Electric .

+ Consulte la pagina web de Cybersecurity Support Portal para:

o Buscar notificaciones de seguridad.

o Notificar vulnerabilidades e incidentes.

» Consulte la pagina web de

Schneider Electric Cybersecurity and Data Protection Posture para:

o Acceder a la perspectiva de ciberseguridad.

o Obtener mas informacion sobre la ciberseguridad en la academia de

ciberseguridad.

o Explorar los servicios de ciberseguridad de Schneider Electric.

Datos ambientales

El Programa de datos medioambientales es un
marco para medir, clasificar y comparar los
atributos medioambientales y la huella de
nuestros productos.

Utilizando una metodologia rigurosa y basada
en hechos, el programa proporciona datos
medioambientales de todo el ciclo de vida del
producto.

Cinco categorias de datos a lo largo del ciclo de
vida del producto

Materiales y sustancias

G

Documentos relacionados

Utilizar mejor: Sostenibilidad de un producto:
huella medioambiental, materiales y sustancias,
envasado y eficiencia energética.

Usar mas tiempo: Coémo prolongar eficazmente
la vida util de un producto en términos de
reparabilidad y capacidad de actualizacion.

Usar de nuevo: Como se puede reutilizar un
producto, desde el desmontaje y la refabricacion
hasta el reciclado y la recogida por el fabricante.

Gracias a estos datos transparentes y
verificados, los clientes y socios pueden tomar
decisiones medioambientales conscientes y
evaluar e informar con precision sobre los
resultados en materia de sostenibilidad.

Todas nuestras ofertas de hardware tienen unos
datos medioambientales asociados disponibles
en las paginas de productos de se.com.

Consulte Environmental Data Program si desea
obtener mas informacion.

Utilice su tableta o PC para acceder rapidamente a informacion extensa y
detallada sobre todos nuestros productos en www.se.com.

En este sitio web encontrara la informacion que necesita sobre los productos y las

soluciones:

» Todo el catalogo con caracteristicas detalladas y guias de seleccion,

NVE61647.11
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Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

* Los archivos de CAD para ayudarle con el disefio de su instalacion, y

disponibles en mas de 20 formatos distintos,

» Todo el software y el firmware para mantener actualizada su instalacion,

* Una gran cantidad de libros blancos, documentos ambientales, soluciones de
aplicaciones, especificaciones, etc., para comprender mejor nuestros equipos
y sistemas eléctricos o de automatizacion,

* Y, por ultimo, todas las Guias de usuario relacionadas con el variador, y que
se indican a continuacion:

(Consulte en www.se.com otras hojas de instrucciones y manuales opcionales)

Titulo del documento

Numero de referencia

Catalogo de ATV340

DIA2ED2160701EN (inglés)

DIA2ED2160701FR (francés)

Coémo comenzar con el ATV340 - Video

FA367923 FAQ (inglés)

v =0l

T

inal connectors

Primeros pasos con el ATV340

NVE37643 (inglés)
NVE37642 (francés)
NVE37644 (aleman)
NVE37646 (espafiol)
NVE37647 (italiano)
NVE37648 (chino)
NVE37643PT (portugués)

ATV340 Getting Started Annex (SCCR)

NVE37641 (inglés)

Diagramas de cableado para tamarios de bastidor S1,
S2,83

NVE97896 (inglés)

Manual de instalacién del ATV340

NVE61069 (inglés)
NVE61071 (francés)
NVE61074 (aleman)
NVEG61075 (espafiol)
NVEG61078 (italiano)
NVE61079 (chino)
NVE61069PT (portugués)
NVEB1069TR (turco)

Manual de programacion del ATV340

NVE61643 (inglés)
NVE61644 (francés)
NVEG61645 (aleman)
NVE61647 (espafiol)
NVEG61648 (italiano)
NVE61649 (chino)
NVE61643PT (portugués)
NVE61643TR (turco)

ATV340 Modbus manual (Embedded)

NVE61654 (inglés)

ATV340 Ethernet manual (Embedded)

NVE61653 (inglés)

18

NVE61647.11



https://www.se.com/en/download/document/DIA2ED2160701EN
https://www.se.com/en/download/document/DIA2ED2160701FR
https://www.se.com/en/faqs/FA367923/
https://www.se.com/en/download/document/NVE37643
https://www.se.com/en/download/document/NVE37642
https://www.se.com/en/download/document/NVE37644
https://www.se.com/en/download/document/NVE37646
https://www.se.com/en/download/document/NVE37647
https://www.schneider-electric.cn/zh/download/document/NVE37648
https://www.se.com/en/download/document/NVE37643PT
https://www.se.com/en/download/document/NVE37641
https://www.se.com/en/download/document/NVE97896
https://www.se.com/en/download/document/NVE61069
https://www.se.com/en/download/document/NVE61071
https://www.se.com/de/de/download/document/NVE61074
https://www.se.com/es/es/download/document/NVE61075
https://www.se.com/en/download/document/NVE61078
https://www.schneider-electric.cn/zh/download/document/NVE61079
https://www.se.com/en/download/document/NVE61069PT
https://www.se.com/en/download/document/NVE61069TR
https://www.se.com/en/download/document/NVE61643
https://www.se.com/en/download/document/NVE61644
https://www.se.com/en/download/document/NVE61645
https://www.se.com/en/download/document/NVE61647
https://www.se.com/en/download/document/NVE61648
https://www.schneider-electric.cn/zh/download/document/NVE61649
https://www.se.com/en/download/document/NVE61643PT
https://www.se.com/en/download/document/NVE61643TR
https://www.se.com/en/download/document/NVE61654
https://www.se.com/en/download/document/NVE61653

Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

Titulo del documento

Numero de referencia

ATV340 PROFIBUS DP manual (VW3A3607)

NVE61656 (inglés)

ATV340 DeviceNet manual (VW3A3609)

NVE61683 (inglés)

Altivar dPAC Module user guide (VW3A3530D)

NNZ13577 (inglés)

ATV340 PROFIsafe manual (VW3A3807)

BRU32661 (inglés)

ATV340 PROFINET manual (VW3A3627)

NVE61678 (inglés)

ATV340 PROFINET manual (VW3A3647)

BQT46621 (inglés)

ATV340 CANopen manual (VW3A3608, 618, 628)

NVE61655 (inglés)

ATV340 POWERLINK manual - (VW3A3619)

NVE61681 (inglés)

ATV340 EtherCAT manual - (VW3A3601)

NVE61686 (inglés)

ATV340 Sercos Il manual (embedded)

PHA33735 (inglés)

PHA33737 (francés)
PHA33738 (aleman)
PHA33739 (espafriol)
PHA33740 (italiano)

PHA33741 (chino)

ATV340 Communication Parameters

NVE61728 (inglés)

ATV340 Embedded Safety Function Manual

NVE64143 (inglés)

ATV340 DC Bus Sharing Technical Note PHA25027

PHA25027 (inglés)

Manual de funciones de seguridad de ATV340 con
mddulo VW3A3802

NVE61741 (inglés)
NVEG61742 (francés)
NVEG61745 (aleman)
NVEG61747 (espafiol)
NVEG61749 (italiano)
NVEG1752 (chino)
NVEB1741PT (portugués)
NVE61741TR (turco)

ATV340 CIP Safety functions manual with Module
VW3A3809

JYT89148 (inglés)

SoMove FDT

SoMove_FDT (inglés, francés, aleman, espafiol, italiano, chino)

Altivar 340: DTM

ATV340 DTM_Library EN (inglés)
ATV340_DTM_Lang_FR (francés)
ATV340_DTM_Lang_DE (aleman)
ATV340_DTM_Lang_SP (espafiol)
ATV340_DTM_Lang_IT (italiano)
ATV340_DTM_Lang_CN (chino)

Nota de aplicacion Altivar para elevacion

NHAB80973 (inglés)

Mejores practicas de ciberseguridad recomendadas

CS-Best-Practices-2019-340 (inglés)

NVE61647.11
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https://www.se.com/en/download/document/NVE61656
https://www.se.com/en/download/document/NVE61683
https://www.se.com/ww/en/download/document/NNZ13577/
https://www.se.com/ww/en/download/document/BRU32661/
https://www.se.com/en/download/document/NVE61678
https://www.se.com/en/download/document/BQT46621
https://www.se.com/en/download/document/NVE61655
https://www.se.com/en/download/document/NVE61681
https://www.se.com/en/download/document/NVE61686
https://www.se.com/en/download/document/PHA33735
https://www.se.com/en/download/document/PHA33737
https://www.se.com/en/download/document/PHA33738
https://www.se.com/en/download/document/PHA33739
https://www.se.com/en/download/document/PHA33740
https://www.schneider-electric.cn/zh/download/document/PHA33741
https://www.se.com/en/download/document/NVE61728
https://www.se.com/en/download/document/NVE64143
www.se.com/ww/en/download/document/PHA25027
https://www.se.com/en/download/document/NVE61741
https://www.se.com/en/download/document/NVE61742
https://www.se.com/en/download/document/NVE61745
https://www.se.com/en/download/document/NVE61747
https://www.se.com/en/download/document/NVE61749
https://www.schneider-electric.cn/zh/download/document/NVE61752
https://www.se.com/br/pt/download/document/NVE61741PT/
https://www.se.com/en/download/document/NVE61741TR
www.se.com/ww/en/download/document/JYT89148
https://www.se.com/en/download/document/SoMove_FDT
https://www.se.com/en/download/document/ATV340_DTM_LibraryEN
https://www.se.com/en/download/document/ATV340_DTM_Lang_FR
https://www.se.com/en/download/document/ATV340_DTM_Lang_DE
https://www.se.com/en/download/document/ATV340_DTM_Lang_SP
https://www.se.com/en/download/document/ATV340_DTM_Lang_IT
https://www.se.com/en/download/document/ATV340_DTM_Lang_CN
https://www.se.com/en/download/document/NHA80973
https://www.se.com/ww/en/download/document/CS-Best-Practices-2019-340
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Titulo del documento

Numero de referencia

EcoStruxure Automation Device Maintenance EcoStruxure Automation Device Maintenance (inglés)

del usuario de Altivar

EcoStruxure Automation Device Maintenance - Manual | JYT50472 (inglés)

JYT50482 (aleman)
JYT50474 (francés)
JYT50476 (espafol)
JYT50478 (italiano)
JYT50485 (portugués)

JYT50484 (turco)

JYT50483 (Chino)

Para consultar documentos en linea, visite el centro de descargas de Schneider
Electric (www.se.com/ww/en/download/).

Informacién sobre terminologia no inclusiva o insensible

Como empresa responsable e inclusiva, Schneider Electric actualiza
constantemente sus comunicaciones y productos que contienen terminologia no
inclusiva o insensible. Sin embargo, a pesar de estos esfuerzos, nuestro contenido
aun puede contener términos que algunos clientes consideren inapropiados.

Hoja de datos del producto electrénico

Escanee el codigo QR frente al variador para obtener la hoja de datos del
producto.

®)
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https://www.se.com/ww/en/download/document/EADM/
https://www.se.com/ww/en/download/document/JYT50472/
https://www.se.com/ww/en/download/document/JYT50482/
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Terminologia utilizada en este documento

Los términos técnicos, la terminologia y las descripciones correspondientes de
este manual utilizan normalmente los términos o definiciones de las normas
pertinentes.

En el campo de los sistemas de variadores, se incluyen, entre otras cosas,
términos como error, mensaje de error, averia, fallo, reinicio de fallo,
proteccion, estado seguro, funcion de proteccion, advertencia, mensaje de
advertencia, etc.

Entre estas normas se incluyen:
» Serie IEC 61800: Sistemas de variadores eléctricos de velocidad ajustable

» Serie IEC 61508 Ed.2: Seguridad funcional de las piezas eléctricas/
electronicas/electrénicas programables relacionadas con la seguridad

« EN 954-1 Seguridad de la maquinaria - Piezas de los sistemas de control
relacionadas con la seguridad

« ENISO 13849-1y 2 Seguridad de la maquinaria - Piezas de los sistemas de
control relacionadas con la seguridad.

» Serie IEC 61158: Redes de comunicacion industriales - Especificaciones del
bus de campo

¢ Serie IEC 61784: Redes de comunicacion industriales - Perfiles

» |EC 60204-1: Seguridad de la maquinaria - Equipos eléctricos de las
magquinas — Parte 1: Requisitos generales

En el campo de los sistemas de variadores, se incluyen, entre otras cosas,
términos como error, mensaje de error, averia, fallo, reinicio de fallo,
proteccioén, estado seguro, funcién de proteccion, advertencia, mensaje de
advertencia, etc.

Ademas, el término zona de operacion se utiliza junto con la descripcion de
peligros especificos y se define como zona peligrosa o zona de peligro en la
Directiva de maquinaria EC (2006/42/EC) y en la norma I1ISO 12100-1.

Contacto

Seleccione su pais en www.se.com/contact.
Schneider Electric Industries SAS

1884 Boulevard de la Défense

92000 Nanterre

Francia
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Pasos iniciales

Antes de encender el variador

A ADVERTENCIA

FUNCIONAMIENTO IMPREVISTO DEL EQUIPO

Antes de activar el dispositivo, verifique que no se puedan aplicar sefales no
intencionadas a las entradas digitales que pudieran causar movimientos no
deseados.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o daios en el equipo.

Si el variador no se habia conectado a la linea principal durante un largo periodo
de tiempo, los condensadores deben reiniciarse a su completo rendimiento antes
de arrancar el motor.

AVISO

RENDIMIENTO DEL CONDENSADOR REDUCIDO

* Aplique tension de la red eléctrica al variador durante una hora antes de
arrancar el motor si no se ha conectado a la linea principal durante los
periodos de tiempo especificados.(1)

» Verifique que no se pueda activar ninguna orden de marcha antes de que
transcurra una hora.

» Compruebe la fecha de fabricacion si el variador se debe poner en marcha
por primera vez y ejecute el procedimiento especificado si la fecha de
fabricacion es de hace mas de 12 meses.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse dafos en el
equipo.

(1) Periodo de tiempo:
* 12 meses a una temperatura de almacenamiento maxima de +50 °C (+122 °

F)

* 24 meses a una temperatura de almacenamiento maxima de +45 °C (+113 °
F)

+ 36 meses a una temperatura de almacenamiento méaxima de +40 °C (+104 °
F)

Si no se puede llevar a cabo el procedimiento especificado sin una orden de
marcha debido al control del contactor de la linea principal interna, realice este
procedimiento mientras la etapa de potencia esté activada, pero con el motor en
modo estacionario, de forma que no se pueda apreciar corriente de red en los
condensadores.

Contactor de red

AVISO

RIESGO DE DANOS EN EL VARIADOR

No encienda el variador a intervalos inferiores a 60 seg.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse daios en el
equipo.
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Utilizacidn con motor de potencia inferior o sin motor

En modo de ajustes de fabrica, la deteccién de pérdida de fase del motor esta
activa: [Asig. pér. fase sa.] OPL se establece en [Error OPF] YES. Para mas
informacion, consulte la descripcion del parametro, pagina 531. Para las pruebas
de puesta en servicio o la fase de mantenimiento, el variador puede conectarse a
un motor de poca potencia y, por tanto, activar un error [Pérd.Fase Salida] 0rr2
o [PERDIDA FASE SALIDA] opF1 al aplicar una orden de marcha. Para este
propdsito, la funcién puede desactivarse ajustando [Asig. pér. fase sa.] OPL

en [Funcién inactiva] NO.

Establezca también [Tipo control motor] cTT en [SVC por U] vvC en
[Parametros motor] MP2A—. Para obtener informacion detallada, consulte .

AVISO

SOBRECALENTAMIENTO DEL MOTOR

Instale el equipamiento de supervision térmica externa cuando se cumplan las
siguientes condiciones:

« Sise conecta un motor con una corriente nominal inferior al 20% de la
corriente nominal del variador.

« Sij utiliza la funcién Conmutacién del motor.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse dafos en el
equipo.

AAPELIGRO

PELIGRO DE DESCARGA ELECTRICA, EXPLOSION O ARCO ELECTRICO

Si se deshabilita la supervision de las fases de salida, no se detectara la
pérdida de fase y, como consecuencia, tampoco la desconexioén accidental de
los cables.

» Compruebe que el ajuste de este parametro no genera condiciones
inseguras.

Si no se siguen estas instrucciones, se produciran lesiones graves o la
muerte.
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Pasos para configurar el variador

Consulte el manual de instalacion, pagina 17.
Encienda el variador sin el comando de marcha activo.

Configurar:
* La frecuencia nominal del motor [Motor estandar] BFR si no es 50 Hz.

* Los parametros del motor, incluidos [Corriente térm. motor] ITH en el menu
[Parametros motor] MP2, solo si la configuracion de fabrica del variador no es adecuada.

» Funciones de la aplicacién en el menu [Ajustes Completos] CST, solo si la configuraciéon
de fabrica del variador no es adecuada.

En el menu [Inicio Sencillo] svs, ajuste los siguientes parametros:
* [Aceleracion] 2cc y [Rampa deceleracion] DEC.
* [Velocidad baja] LsP y [Velocidad alta] Hsp.

Arranque el variador.

El producto puede realizar movimientos inesperados debido a un cableado
incorrecto, ajustes inadecuados, datos incorrectos u otros errores.

A ADVERTENCIA

FUNCIONAMIENTO IMPREVISTO DEL EQUIPO
* Instale cuidadosamente el cableado de acuerdo con los requisitos de CEM.
* No utilice el producto con ajustes o datos desconocidos o inadecuados.

* Realice una prueba de puesta en servicio completa.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o daios en el equipo.

Sugerencias

Utilice el parametro [Config. Fuente] FCST , pagina 573 para restaurar los
ajustes de fabrica en cualquier momento.

NOTA: A continuacioén se indican las operaciones que deberan realizarse
para que el rendimiento del variador sea 6ptimo en términos de precision y
tiempo de respuesta:

* Introduzca los valores que se indican en la placa de caracteristicas del
motor en el menu [Parametros motor] MPA.

* Realice el autoajuste con el motor frio y conectado mediante el
parametro [Autoajuste] TUN.
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Mejoras de software

Descripcién general

Desde que se lanzo el ATV340 por primera vez, se ha beneficiado de la
incorporacion de varias funciones nuevas. La version de software se ha
actualizado a la V4.6.

A pesar de que esta documentacion esta relacionada con la version V4.6,
también se puede utilizar con versiones anteriores.

NOTA: La Unica version de software disponible para ATV340¢+s+S es la
version V1.4,

Mejoras realizadas a la version V4.6 en comparacion con la V4.4

Se ha introducido una nueva estrategia de compensacion del deslizamiento en
modo Generador, configurable a través del parametro [Gen Mode Slip Comp]
SLPC.

Se ha expandido el rango permitido de [Cte. FCEM Sincrono] rHs mediante el
nuevo parametro [PHS Scaling] 1PHS para soportar motores PM especificos.

Soporte de filtro pasivo habilitado dentro de la ley de control [SVC por U] vvC
activando el parametro [Filtro entrada] 1F1.

Se han afadido nuevos parametros [Spd Meas Feedback] svrp, [Spd Meas
Bandwidth] svBw, [Default Spd Meas BW] sMBA para mitigar las oscilaciones
relacionadas con el codificador cuando se utilizan acoplamientos flexibles.

Nuevos parametros ahora disponibles [Corr mag éptima] 1D2D, [indice
Confianza Opt] 01 T2 y [Const t 6ptima rotor] TRAD.

Aumento del limite superior de [Cte. T res. Fren.] BRTC para adaptarse a las
resistencias de frenado con ciclos pesados.

Nuevo parametro [Nominal Mech Power] NP disponible ahora en el menu
[Parametros motor] MVO.

Mejoras realizadas a la version V4.2 en comparacioén con la V3.9
En el menu [Comunicacién] cow, el tiempo de espera de los pardametros TTOR y
TOUT Yya esta disponible en los menus del terminal gréfico.
[Elevac. alta velo.] Capacidad de configurar COR y COF hasta un 200 %.
Los parametros de los contadores de energia eléctrica ya se pueden reajustar.
Mejora el comportamiento del control de par con [Tpo rampa de par].
Extender el tiempo maximo de retencion del relé.

Mejoras de seguridad cibernética

Mejoras realizadas a la version V3.9 en comparacion con la V3.8

Mejora del ajuste del motor sincrono para evitar el error CFF en algunos casos
especificos.

Nuevos parametros CRB (ganancia configurada del bucle de corriente) y CRBA
(ganancia predeterminada del bucle de corriente) ahora disponible para mejorar
la estabilidad de la velocidad del motor.
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Soporte del nuevo modulo Profinet VW3A3647, consulte el manual del usuario de
PROFinet.

Mejoras realizadas a la version V3.6 en comparacion con la V3.5

El nuevo ajuste posible [Estado func. STO] sTOs esta ahora disponible en las
salidas del variador (salidas digitales y relés). Permite mostrar el estado de la
funcion Safe Torque Off STO.

En el menu [Supervison motor] MOP, se ha afiadido el nuevo parametro
[Tiempo filtr.par] TPEV para definir una constante de tiempo de filtro aplicable al
par de salida y la potencia no filtrados.

Ahora es posible establecer el parametro [Resistor de frenado] BRC en [No] NO
incluso cuando [Adapt. ram. decel.] BRA también se ha establecido en [No] NO,
lo que provoca que la adaptacion del rampa de desaceleracion y la resistencia de
frenado se desactiven a la vez.

Mejoras realizadas a la version V3.5 en comparacion con la V3.3

Se ha afnadido la advertencia nueva [Atenc.apoy.potencia] RFTA para indicar
cuando se activa la funciéon [Apoyo potencia] RFT.

Ahora se puede acceder a los ajustes de RSTP a través del terminal grafico, un
nuevo menu [Configuracion RSTP] RSTP esta disponible, incluidos los
parametros relacionados.

Ahora se muestra mas informacion sobre los codigos de error en el Terminal de
texto sin formato.

Se puede acceder a [Error relativo eje-d] RDAE para los motores asincronos a
fin de realizar los ajustes en [Corriente magnetiza] 1DA para los motores
asincronos.

Hay un nuevo ajuste posible disponible para [Activ. fallo tierra] GRFL.

Se han afadido los parametros [Escal.par.nom.motor] TONC, [Par nom.placa
motor] TONP y [Par motor Experto] ToNO para definir la referencia del par
nominal del motor.

En el menu [Gestion error/adv.] Cstil, esta disponible el meni [Compor.mante.
veloc.] RLS para determinar el comportamiento del variador después de un
evento de pérdida de Al.

Mejoras realizadas a la version V3.3 en comparacion con la V3.1

Mejoras relacionadas con la ciberseguridad. De forma predeterminada, la
autenticacion del usuario es necesaria para conectarse al variador a través de
herramientas de software de PC como SoMove-DTM (utilizando comunicacion
Modbus TCP a través de Ethernet). Se ha afiadido el menu [Autentificaci.
usuario] SECE en el menu [Conf.Eth integrado] ETE y se ha afiadido el
menu [Autentifica.Usuario] SECP en [Profinet] pNC. Para obtener mas
informacioén, consulte la ayuda en linea de DTM.

NOTA: Para admitir completamente esta evolucién con el médulo Profinet, la
version minima del firmware de este médulo debe ser V1.91E19.

En el menu [Borrado fallos] RsT, el parametro [Rearme fallo extend] HRFC
ahora esta disponible.

La configuracién de fabrica [Uso de Autoajuste] TUNU es ahora [term.motor]
TM. Ademas, se establece [Asig. de frenos] B1.C en una preseleccion de salida
[Uso de Autoajuste] TUNU en [term.motor] T.
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Se ha afiadido [Canal Retorno] AFF1, para gestionar el retorno automatico de
canal en caso de interrupcion de la comunicacién del bus de campo.

Los nuevos ajustes posibles estan ahora disponibles en las salidas del variador
(salidas digitales y relés).

En el menu [Funciones Genéricas] CSGF, hay disponible el menu [Apoyo
potencia] RFT, incluidos los parametros relacionados.

En el menu [Gestion error/adv.] CswM, hay disponible el menu [Ajustes bloqueo
ON] LKON, incluidos los parametros relacionados.

En el menu [Error Externo] ETF, estan disponibles los menus de [supervision
Circ. A] cMCA a [Err. Moni. Circ. D] CMCD, incluidos sus parametros.

Mejoras realizadas a la version V3.1 en comparacion con la V2.1

La funcion de reaccion se ha afiadido a la salida de los variadores. Cuando la
salida correspondiente se controla mediante bus de campo, la salida se
restablece y se activa un error.

El control avanzado del motor esta disponible mediante un parametro [Control
motor Avanza] 2EMC en el menu [Parametros motor] MpP2- | pagina 124. De
manera predeterminada, esta nueva caracteristica esta habilitada. Para
completar el control del motor avanzado, se ha afiadido un nuevo ajuste: el
[Ajuste rotacion] TRANM- , pagina 155.

En el menu [Rampa] R2MP, se ha afiadido [Nivel corrien.frenado] BDCL para
modificar el nivel de corriente maxima para la deceleracion de frenado.

Mejoras realizadas a la version V2.1 en comparacion con la V1.7

En la ficha [Datos] MTD del menu [Datos del motor] MO~ se ha afiadido el
parametro [Escalado par] TNRT. Permite mostrar y modificar el escalado de
parametros como [Par motor nominal] TOS.

En el menu [Posic. por sensores] 1.P0, se ha afiadido el parametro [Reducci.de
notas] MS1.0. Permite habilitar o deshabilitar la memorizacion de la deceleracion.

Mejoras realizadas a la versiéon V1.7 en comparacioén con la V1.6

En el menu [Parametros motor] MP2, hay disponible el menu [Filtro entrada]
DCR, incluidos los parametros relacionados.

Mejoras en la funcion [Légica de freno] B1.C, consulte los nuevos parametros
[BRH b5] Bru5, [Tiempo manten.carga] MDFT y [Retard.sosteni.carga] MTBF.

Mejoras realizadas a la version V1.6 en comparacion con la V1.5

Mejoras en la funcion [Légica de freno] B1.C. Se han afiadido los parametros
vinculados con la realimentacion del relé del freno y la funcién [BRH b4] BrRE4 se
puede usar para activar un error.

Las funciones [Control contactor mot.] ocC y [Medida de la carga] E1.M estan
disponibles ahora.

La mejora de la proteccién de contrasefa limita el acceso a los menus.

NVE61647.11
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Mejoras realizadas a la version V1.5 en comparacion con la V1.4

Compatibilidad con el modulo de bus de campo VW3A3619 POWERLINK.

En el menu [Control motor] DRC, se ha afiadido la funcion "Gestion de tension de
salida y sobremodulacién”.

Se ha afiadido un nuevo comportamiento posible para la tecla STOP/RESET;
consulte el parametro [Activ. tecla para.] PST.

Las mejoras y nuevas funcionalidades en las funciones [Légica de freno] B1.C se
pueden encontrar en los menus relacionados. Hay nuevos parametros
disponibles y el calculo de los valores de ajuste [Auto] 2UTO se ha actualizado.

El tipo de entrada analdgica virtual ahora puede establecerse con los
parametros [Tipo AIV1] AV1T.

Compatibilidad con entradas analégicas escaladas bidireccionales; consulte los
parametros [Rango ajuste Alx] ATxT..

En el menu [Ajustes Completos] CST, se ha actualizado [Conf. del encoder]
TEN con los parametros y afectaciones afiadidas para la compatibilidad con el
modulo de la interfaz del encoder HTL VW3A3424.

Se ha anadido una nueva seleccion en el menu [Recuper. al vuelo] F1LR para
permitir que la funcién esté activa tras tipos de parada que no sean de rueda libre.

A partir de esta nueva version, la seleccion de [Nunca] sTP en [Modo
Ventilador] ¥FM no tiene ningun efecto.

[Perdida fase red] PHF se borra en cuanto se elimina su causa.

Mejoras realizadas a la version V1.4 en comparacion con la V1.1

Actualizacion del firmware para brindar compatibilidad con la oferta de Altivar
Machine ATV340 Sercos Il (ATV340s¢ee-S).
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Terminales de visualizacion

Introduccion

El variador es compatible con el terminal de texto sin formato (VW3A1113) o con
el terminal gréfico (VW3A1111). Estos terminales de visualizacion pueden pedirse
por separado.

NOTA: En este manual, el término "terminal de visualizacion" se usa cuando
se refiere a ambos terminales.

Descripcion del terminal de texto sin formato (VW3A1113)

El terminal de texto sin formato es una unidad de control local que puede
conectarse en el variador o montarse en la puerta de una carcasa con su kit de
montaje de puerta especifico (VW3A1114).

Schneider

Electric

1 STOP / RESET: orden de parada/aplicar un borrado de fallos.

2 ESC: se utiliza para salir de un menu/parametro o para eliminar el valor
actualmente visualizado con el fin de recuperar el valor anterior retenido en la
memoria

3.Graphic display
4 Home: accede directamente a la pagina de inicio.
5 RUN: ejecuta la funcidn siempre que haya sido configurada.

6 Touch wheel / OK: se utiliza para guardar el valor actual o acceder al menud/
parametro seleccionado. También permite acceder a mas informacién sobre los
codigos de error mostrados. La rueda tactil se utiliza para desplazarse
rapidamente por los menus. Las flechas arriba/abajo se usan para hacer
selecciones precisas mientras que las flechas derechalizquierda se utilizan para
seleccionar digitos al ajustar un valor numérico de un parametro.

NOTA: Las teclas 1, 5 y 6 pueden utilizarse para controlar el variador, siempre
que se haya activado el control mediante el terminal de visualizacién. Para
activar las teclas del terminal grafico, primero debe establecer [Config. Freq
Ref 1] FR1 en [HMI] T.CC.
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Descripcion de la pantalla grafica

2 3 4

RO 0.0Hz Tetm

—
5
6
&2 Display
Tecla
1 Linea de visualizacién: su contenido puede configurarse
2 [Estado dispositivo] HMIS
3 Definido por el cliente
4 Canal de control activo
+ TERM: Bornas
*  HMI: Terminal grafico
+ MBDB: Serie Modbus integrado
+  CAN: CANopen®
* NET: Médulo de bus de campo
» ETH: Ethernet insertado (para ATV340++*N4E)
+  PWS: Software de puesta en servicio basado en DTM
5 Linea de menu: indica el nombre del menu o submenu actuales
6 Los menus, los submenus, los parametros, los valores, las graficas de barras, etcétera, se

muestran en un formato de ventana desplegable en un maximo de 2 lineas. La linea o el
valor seleccionados mediante el boton de navegacién se muestran en video marcha atras

NVE61647.11
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Descripcién del terminal grafico (VW3A1111)

El terminal grafico es una unidad de control local que puede montarse en la
puerta de una carcasa con su kit de montaje de puerta especifico (VW3A1112). El
terminal grafico incorpora un reloj en tiempo real que se usa para el sellado de
tiempo de los datos registrados y todas las demas funciones que requieren
informacion de tiempo.

Scfénelder

Electric

+50.0Hz 0002 Term
[ — 1737

5 2 Dashboar
3 Diagnostics
4 Display
5 Complete settings

12

1 STOP / RESET: orden de parada/aplicar un restablecimiento de fallos.

2 LOCAL / REMOTE: se utiliza para cambiar entre el control local y remoto del
variador.

3 ESC: se utiliza para salir de un menu/parametro o para eliminar el valor
actualmente visualizado con el fin de recuperar el valor anterior retenido en la
memoria

4 F1 a F4: teclas de funcién que se utilizan para acceder al identificador del
variador, al codigo QR, a la vista rapida y a los submenus. Al pulsar
simultaneamente las teclas F1 y F4 se genera un archivo de captura de pantalla
en la memoria interna del terminal de visualizacién grafica.

5 Pantalla grafica.
6 Inicio: se utiliza para acceder directamente a la pagina de inicio.

7 Informacion: para obtener mas informacion sobre los parametros. El cédigo de
parametro seleccionado se muestra en la primera linea de la pagina de
informacion.

8 RUN: ejecuta la funcién siempre que haya sido configurada.

9 Rueda tactil/OK: se utiliza para guardar el valor actual o para acceder al menu/
parametro seleccionado. La rueda tactil se utiliza para desplazarse rapidamente
por los menus. Las flechas arriba/abajo se usan para hacer selecciones precisas
mientras que las flechas derechal/izquierda se utilizan para seleccionar digitos al
ajustar un valor numérico de un parametro.

10 Puerto serie RJ45 Modbus: se utiliza para conectar el terminal de pantalla
grafica al variador en control remoto.

11 Puerto USB Mini-B: se utiliza para conectar el terminal grafico a un
ordenador.
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12 Bateria (10 afos de vida util. Tipo: CR2032). El polo positivo de la bateria
apunta hacia la cara frontal del terminal grafico.

13 conector macho RJ45: se utiliza para conectar el Terminal de visualizacién
en el kit de montaje en puerta o en Altivar.

NOTA: Las teclas 1, 8 y 9 pueden utilizarse para controlar el variador, siempre
que se haya activado el control mediante el terminal de visualizacion. Para
activar las teclas del terminal grafico, primero debe establecer [Config. Freq
Ref 1] FrR1 en [HMI] LCC.

NVE61647.11
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Descripcion de la pantalla grafica VW3A1111

RO 0.0Hz .00 Term 1
' 2
2 Dashboard
3 Diagnostics 3
4 Dizplay
5§ Caomplete zettings
4

Drive 1d R

1 Linea de visualizacién: su contenido puede configurarse
2 Linea de menu: indica el nombre del menu o submenu actuales

3 Los menus, los submenus, los parametros, los valores, las graficas de barras,
etcétera, se muestran en un formato de ventana desplegable en un maximo de
cinco lineas. La linea o el valor seleccionados mediante el botén de navegacion
se muestran en video marcha atras

4 Seccion donde se muestran fichas (1 a 4 por menu); se puede acceder a estas
fichas mediante las teclas F1 a F4

NOTA: Los numeros precedentes a los menus y submenus en el terminal de
visualizacion grafica son diferentes de los niumeros de los capitulos en este
manual de programacion.

Detalles de la linea de visualizacion:

1 2 3 4
RDY 0.0Hz Q.00 Term

=} — 0545
6 5

Tecla

1 [Estado dispositivo] HMTS

2 Valor del parametro definido por el cliente

3 Valor del parametro definido por el cliente

4 Canal de control activo

» TERM: terminales

* HMI: Terminal grafico

« MDB: serie Modbus integrado

+ CAN: CANopen®

* NET: mdédulo de bus de campo

» ETH: Ethernet insertado (para ATV340++*N4E)

*  PWS: Software de puesta en servicio basado en DTM

5 Hora actual

6 Nivel de la bateria
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Terminal grafico conectado a un ordenador

AVISO

EQUIPO NO OPERATIVO

No conecte el equipo al puerto RJ45 y al puerto USB del terminal grafico al
mismo tiempo.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse dafos en el
equipo.

El terminal grafico se reconoce como un dispositivo de almacenamiento USB
llamado SE_VW3A1111 mientras esta conectado a un ordenador.

Esto permite acceder a las configuraciones del variador almacenadas (menu
DRVCONF) y a las capturas de pantalla del terminal grafico (menu PRTSCR).

Las capturas de pantalla pueden almacenarse pulsando las teclas de funcién F1y
F4

¢, Como actualizar los archivos de idioma en el terminal grafico?

También se pueden actualizar los archivos de idiomas del terminal grafico
(VW3A1111).

Descargue la ultima version de los archivos de idioma desde aqui: Languages_
Drives VW3A1111

Descomprima y siga las instrucciones del archivo de texto ReadMe.
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¢, Como personalizar el logotipo que se muestra durante el
encendido del terminal de visualizacion grafica?

SoMove

Schneider s [ ]
&Electric Your Logo
Connection In Progress Connection In Progress
W2 0IE52 W20IE52

Es posible personalizar el logotipo que se muestra durante el encendido a partir
de la version de firmware V2.0 del terminal de visualizacion grafica. El logotipo de
Schneider Electric se muestra por defecto.

Para modificarlo, debe hacer lo siguiente:

* Cree su propio logotipo y guardelo como archivo de mapa de bits (.bmp) con
el nombre logo_ini. El logotipo debe guardarse en blanco y negro y tener
unas dimensiones de 137x32 pixeles.

+ Conecte el terminal de visualizacién grafica a un ordenador mediante un
cable USB.

+ Copie su logotipo (logo_ini.omp) en la carpeta KPCONFIG del terminal de
visualizacion grafica.

Durante el siguiente encendido del terminal de visualizacion grafica conectado al
variador, debe mostrarse su propio logotipo.

Si todavia se muestra el logotipo de Schneider-Electric, verifique las
caracteristicas de su archivo y la ubicacién en la que se ha copiado.

SoMove es un software de configuracion para PC disefiado para configurar los
dispositivos de control de motor de Schneider Electric. Incorpora funciones para
la configuracion de dispositivos, supervision, gestion de bus de campo y
mantenimiento mediante una interfaz accesible para los usuarios.

Para descargar SoMove, vaya a SoMove FDT.
Para descargar el DTM necesario ATV340: DTM, pagina 17.

La ayuda contextual de SoMove esta disponible pulsando F1 en el teclado.
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LED de producto

Introduccion

El variador incluye LED de estado que se usan para indicar el estado del variador.

El numero de LED disponibles cambia segun la clasificacién del variador.
« Para ATV340U07N4- a ATV340D22N4-: 4 LED.
» Para ATV340D30N4E a ATV340D75N4E: 10 LED.

Descripcion de los LED de ATV340U07N4- a ATV340D22N4-

La siguiente tabla proporciona detalles acerca de los LED de estado del variador:

Ele- LED Color y estado Descripcion

mento

1 STATUS APAGADO Indica que el variador esta apagado
Verde intermitente Indica que el variador no esta en marcha, listo para arrancar
Parpadeo verde Indica que el variador esta en estado transitorio (aceleracion,

desaceleracion, etc.)

Verde encendido Indica que el variador esta en marcha
Amarillo encendido Identificacion visual del dispositivo al utilizar el software de puesta en
servicio basado en DTM
2 Warning/Error Rojo intermitente Indica que el variador ha detectado una advertencia
Rojo encendido Indica que el variador ha detectado un error
3 ASF Amarillo encendido Indica que la funcién de seguridad se ha activado
4 COoM Amarillo intermitente Indica la actividad de la serie Modbus integrada

Descripcion de los LED de ATV340D30N4E a ATV340D75N4E

STATUS 1
Am 2
AsF I 3

LNK1 Il 4
VEN | 5
NS IR 6

LNK2 7

8
9
10
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La siguiente tabla proporciona detalles acerca de los LED de estado del variador:

Ele- LED Color y estado Descripcion
mento
1 STATUS APAGADO Indica que el variador esta apagado
Verde intermitente Indica que el variador no esta en marcha, listo para arrancar
Parpadeo verde Indica que el variador esta en estado transitorio (aceleracion,
desaceleracion, etc.)
Verde encendido Indica que el variador esta en marcha
Amarillo encendido Funcién de identificacion visual cuando se utiliza SoMove o el DTM del
dispositivo
2 Warning/Error Rojo intermitente Indica que el variador ha detectado una advertencia
Rojo encendido Indica que el variador ha detectado un error
3 ASF Amarillo encendido Indica que la funcion de seguridad se ha activado
La siguiente tabla proporciona detalles acerca de los LED de Ethernet integrado:
Ele- LED Color y estado Descripcién
mento
4 LNK1 APAGADO Sin enlace.
Verde/amarillo Alimentacién en modo de prueba.
intermitente
Verde encendido Enlace establecido a 100 Mbit/s.
Verde intermitente Enlace establecido a 10 Mbit/s.
Amarillo intermitente Actividad del bus de campo de 100 Mbit/s.
Amarillo encendido Actividad del bus de campo de 10 Mbit/s.
5 MS APAGADO No se suministra alimentacion al dispositivo.
Verde/rojo intermitente Alimentacion en prueba.
Verde encendido El dispositivo funciona correctamente.
Verde intermitente El dispositivo no se ha configurado.
Rojo intermitente El dispositivo ha detectado un error menor recuperable.
Rojo encendido El dispositivo ha detectado un error importante no recuperable.
6 NS APAGADO El dispositivo no tiene una direccion IP o esta apagado.
Verde/rojo intermitente Alimentacién en modo de prueba.
Verde encendido Se ha establecido una conexién para controlar la palabra de comando.
Verde intermitente El dispositivo tiene una IP valida, pero no hay conexion a la palabra de
comando.
Rojo intermitente IP duplicada.
Rojo encendido La conexién establecida para controlar que la palabra de comando se ha
cerrado o se ha agotado el tiempo de espera.
7 LNK2 APAGADO Sin enlace.
Verde/amarillo Alimentacién en modo de prueba.
intermitente
Verde encendido Enlace establecido a 100 Mbit/s.
Verde intermitente Enlace establecido a 10 Mbit/s.
Amarillo intermitente Actividad del bus de campo de 100 Mbit/s.
Amarillo encendido Actividad del bus de campo de 10 Mbit/s.
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La siguiente tabla proporciona detalles acerca de los LED de serie Modbus:

Ele- LED Color y estado Descripcion

mento

8 COM Amarillo intermitente Indica la actividad de la serie Modbus integrada
La siguiente tabla proporciona detalles acerca de los LED del médulo de bus de
campo:

Ele- LED Color y estado Descripcion

mento

9 NET1 Verde/rojo Para obtener mas informacion, consulte el manual del bus de campo

10 NET 2 Verde/rojo Para obtener mas informacion, consulte el manual del bus de campo

Sercos Il LED en ATV340e¢eeeeS

Consulte el manual de ATV340 Sercos IIPHA33735 (inglés).

NVE61647.11
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Pantalla Multipunto

Descripcién general

Prerrequisitos

Por norma general, el Terminal grafico esta conectado solo a un variador. Sin
embargo, la comunicacion es posible entre un Terminal gréfico y varios variadores
Altivar (ATV320, ATV340, ATV600 y ATV900) conectados al mismo bus de campo
Modbus a través del puerto RJ45 (HMI o Modbus en serie). En tal caso, se aplica
de forma automatica el modo multipunto en el Terminal grafico.

El modo multipunto permite:

» Obtener una descripcion general de todos los variadores conectados al bus
de campo (estado del variador y dos parametros seleccionados).

» Acceder a todos los menus de cada variador conectado al bus de campo.

* Ordenar la parada de todos los variadores conectados con la tecla STOP/
RESET (independientemente de la pantalla que se muestre). El tipo de
parada puede configurarse de forma individual en cada variador con el
parametro [Activ. tecla para.] PST en el menu [Comando y ref.] CRpP—,
pagina 210.

Aparte de la funcion de parada vinculada a la tecla STOP/RESET, el modo
multipunto no permite aplicar el Restablecimiento de fallos y enviar érdenes al
variador mediante el Terminal gréafico: en el modo multipunto, la tecla Runy la
tecla Local/Remote estan desactivadas.

Para utilizar el modo multipunto:
+ La version del software del Terminal gréfico debe ser V2.0 o posterior.

+ En cada variador, debe ajustarse por adelantado el canal de control y el canal
de referencia a un valor diferente de [HMI] LcC , pagina 210.

» Ladireccion de cada variador debe configurarse por adelantado a valores
diferentes ajustando el parametro [Direc.Modbus] 2DD en el [Modbus Bus
Campo] MD1—, pagina 569.

» Sila conexion con el variador se realiza mediante el puerto RJ45 de HMI, los
ajustes del pardmetro en [HMI De Modbus] MD2 deben cumplir con el uso
del Terminal grafico [Comunicacién] coM—, pagina 569.

» Sila conexion con el variador se realiza mediante el puerto serie Modbus
RJ45, los ajustes del parametro en [Modbus Bus Campo] MD1 deben
cumplir con el uso del Terminal grafico [Comunicacion] COM—, pagina 569.

Ejemplo de topologia de la instalacion

La siguiente imagen proporciona un ejemplo de topologia con cuatro variadores,
Modbus “T” sin derivacion (VW3A8306TFO03) y un terminal grafico (VW3A1111)
vinculado con un bloque divisor de Modbus (LU9GC3):
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VW3A1111

ATV320

ATV600

| %
\

VW3A8306TF03

VW3A8306RC

ATV900

ATVE’:40 LU9GC3

Pantallas para modo multipunto

La siguiente ilustracién muestra el desplazamiento entre las diferentes pantallas
vinculadas al modo multipunto:

i l - - ESC
Multi-point addresses Mulipoint screen ®_5%s
Schneider mm Address 12 5] RUN  +500k 000 12 re-Remp Reffrea oo

LElectric 0K Address 13 “ ESC TRUN 60k 000a 13

ST 00He 00a 14
00k 000A
Not connected

Connection In Progress

V12IE48
(F1 Key)

En el bus de campo comun con el Terminal grafico, si se encienden dos o mas
variadores, accedera a la pantalla [conex. en progreso]. Si no se ha
seleccionado una direccién en el Terminal gréfico o no se reconoce la direccion, el
Terminal grafico se bloqueara en esta pantalla. Pulse la tecla OK para acceder a
la pantalla [Dcciones multipunto]. De lo contrario, si hay direcciones
seleccionadas y el Terminal grafico reconoce una de ellas, la pantalla cambia
automaticamente a Pantalla Multipunto.

La pantalla [Dcciones multipunto] permite seleccionar, presionando la tecla OK,
las direcciones de los variadores con los que desea conectarse. Pueden
seleccionarse hasta 32 direcciones (intervalo de ajuste de direccién: 1 a 247).
Una vez seleccionadas todas las direcciones, pulse la tecla ESC para acceder a
la [Pantalla Multipunto].

NOTA: No seleccione direcciones que no correspondan con las direcciones
del variador para ayudar a evitar una frecuencia de actualizacion baja de la
pantalla del Terminal gréfico.

En la [Pantalla Multipunto], la rueda tactil se utiliza para desplazarse entre las
descripciones generales de los variadores. Acceda a los menus del variador
seleccionado pulsando la tecla OK. Vuelva a la [Pantalla Multipunto] pulsando la
tecla ESC.

NOTA: Pulse la tecla F1 para acceder a la pantalla [Dcciones multipunto]
desde la [Pantalla Multipunto].

Si un variador activa un error, el Terminal grafico va automaticamente a la
[Pantalla Multipunto] en la vista general del ultimo variador que ha activado un
error.

NVE61647.11
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Los dos parametros proporcionados en la vista general del variador pueden
modificarse individualmente en cada variador en el menu [Seleccién barras] PBS
, pagina 587.
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Estructura de la tabla de parametros

Leyenda general

Pictograma Descripcién

* Estos parametros solo aparecen si se ha seleccionado la funcién correspondiente en otro menu. Cuando se
puede acceder a los parametros y ajustarlos desde el menu de configuracion de la funcién correspondiente, su
descripcion se detalla en las paginas indicadas de estos menus para facilitar la programacion.

(@) Este parametro puede ajustarse mientras el motor esta en marcha o parado.

NOTA: Se recomienda detener el motor antes de modificar cualquiera de los ajustes.

z Para modificar la asignacién del parametro, es necesaria una validacion reforzada.

Presentacidén de parametros

A continuacion, se muestra un ejemplo de una presentacion de parametros:

Menu [Sample Menu] CODE

Acceso
Es posible acceder a los parametros que se describen abajo de la siguiente manera:

[Path] e=p= [Sub-path]

Acerca de este menu

Descripcion del menu o funcién
[Short Label for Parameter 1] CODIGO1

Etiqueta larga para parametro 1
Descripcion del parametro

Ejemplo de una tabla con un intervalo de ajuste:
Ajuste () Descripcion

De 0,0 2 10.000,0 | Intervalo de ajuste
Ajuste de fabrica: 50,0

Ejemplo de una tabla con un rango de valores (para parametros de visualizacion):

Rango de valores | Descripcion
De 0,0 a 10.000,0 | Ajuste de fabrica: _

Ry

[Short Label for Parameter 2] CODE2

Etiqueta larga para parametro 2
Descripcion del parametro

Ejemplo de una tabla con una lista de opciones:

Ajuste () Caodigo / Valor | Descripcion
[50 Hz IEC] 50 IEC

Ajuste de fabrica
[60 Hz NEMA] 60 NEMA

Ejemplo de una tabla con una lista de valores posibles (para parametros de visualizacion):

Rango de valores | Cédigo/Valor | Descripcién

[50 Hz IEC] 50 IEC

[60 Hz NEMA] 60 NEMA
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Busqueda de un parametro en este documento

Con el manual

Es posible usar el nombre del parametro o el cédigo del parametro para buscar en
el manual la pagina que contiene los detalles del pardametro seleccionado.

Diferencia entre Menu y Parametro

El guion situado después de los cédigos del menu y submenu sirve para
diferenciar los comandos del menu de los codigos de parametro.

Ejemplo:
Nivel Nombre Codigo
Menu [Rampal] RAMP—
Parametro [Aceleracion] ACC
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Ciberseguridad

Contenido de este capitulo

DescripCion general ...........c.uuiiiiiiiiiiie e 47
(070] 011 r=11=1 2 [= VTP 54
Gestion de actualizaciones ..o 55

Descripcién general

El objetivo de la ciberseguridad es contribuir a aumentar los niveles de proteccion
de la informacién y los activos fisicos ante el robo, la corrupcion, el uso
inapropiado o los accidentes, al tiempo que se mantiene el acceso para sus
usuarios previstos.

No existe ningun método unico de ciberseguridad que resulte adecuado.
Schneider Electric recomienda un enfoque de defensa profundo. Disefiado por la
Agencia Nacional de Seguridad (NSA), este enfoque establece diferentes niveles
en la red con caracteristicas, aplicaciones y procesos de seguridad.

Los componentes basicos de este enfoque son:
* Evaluacion de riesgos
* Un plan de seguridad basado en los resultados de la evaluacién de riesgos
* Una campania de formacion de mdltiples fases

» Separacion fisica de las redes industriales y las redes empresariales
mediante el uso de una zona desmilitarizada (DMZ), ademas de cortafuegos
y encaminamiento para establecer otras zonas de seguridad

» Control de acceso al sistema
* Endurecimiento de dispositivos
» Supervision y mantenimiento de la red

En este capitulo se definen los elementos que lo ayudaran a configurar un
sistema menos susceptible a los ciberataques.

Los administradores de red, los integradores de sistema y el personal que ponen
en funcionamiento, mantienen o ponen a disposicioén los dispositivos deben:

* Aplicar y mantener las caracteristicas de seguridad del dispositivo. Consulte
el subcapitulo Caracteristicas de seguridad

» del dispositivo para obtener mas informacion

* Revisar las suposiciones sobre entornos protegidos. Consulte el subcapitulo
Suposiciones

* sobre entornos protegidos para obtener mas informacién

» Abordar los riesgos potenciales y estrategias de mitigacién. Consulte el
subcapitulo Defensa en profundidad del producto para obtener mas
informacion

» Seguir las recomendaciones para optimizar la ciberseguridad

Para obtener informacién detallada acerca del enfoque de defensa en
profundidad del sistema, consulte TVDA: How Can | Reduce Vulnerability to
Cyber Attacks in the Control Room (STN V2) en se.com.
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Para enviar una pregunta sobre ciberseguridad, informar de problemas de
seguridad o conocer las ultimas novedades de Schneider Electric, visite el
Schneider Electric website.

A ADVERTENCIA

RIESGO POTENCIAL PARA LA DISPONIBILIDAD, LA INTEGRIDAD Y LA
CONFIDENCIALIDAD DEL SISTEMA

+ Cambie la contrasefia predeterminada para evitar los accesos no
autorizados a la configuracién y la informacion del dispositivo.

+ Desactive los puertos y los servicios que no se usen y las cuentas
predeterminadas, siempre que sea posible, para reducir al minimo las
posibilidades de ataques.

+ Coloque los dispositivos conectados en red tras varias capas de
ciberdefensas (como firewalls, segmentacion de red y deteccién de
intrusiones en la red y proteccién contra esas intrusiones).

* Use las practicas recomendadas de ciberseguridad (por ejemplo: menos
derechos, segregacion de funciones) para contribuir a evitar la exposicién
no autorizada, la pérdida, la modificacidon de datos y registros, la
interrupcién de servicios o las operaciones no intencionadas.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafos en el equipo.

Suposiciones sobre entornos protegidos

Las maquinas, los controladores y los equipos relacionados suelen estar
integrados en redes. Personas sin autorizacion o malware podrian acceder a la
maquina, asi como a otros dispositivos de la red/bus de campo de la maquina y
las redes conectadas, a través de accesos no seguros a software y redes.

A ADVERTENCIA

ACCESO NO AUTORIZADO AL EQUIPO A TRAVES DE SOFTWARE Y
REDES

+ En su analisis de peligros y riesgos, tenga en cuenta todos los peligros que
resultan del acceso y el funcionamiento en una red/bus de campo y
desarrolle un concepto de ciberseguridad apropiado.

» Verifique que la infraestructura de hardware y la infraestructura de software
en la que se integra la maquina, asi como todas las medidas y reglas
organizativas que cubren el acceso a esta infraestructura, tienen en cuenta
los resultados del analisis de peligros y riesgos y se implementan de
acuerdo con las mejores practicas y normas que cubren la seguridad
informéatica y la ciberseguridad (como: serie ISO/IEC 27000, Criterios
comunes para la evaluacion de la seguridad de las tecnologias de la
informacion, 1ISO/ IEC 15408, IEC 62351, ISA/IEC 62443, NIST
Cybersecurity Framework, Information Security Forum - Standard of Good
Practice for Information Security, SE recommended Cybersecurity Best
Practices™).

» Verifique la efectividad de sus sistemas de seguridad de Tl y ciberseguridad
mediante métodos comprobados y apropiados.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o daios en el equipo.

(*): Se recomienda Cybersecurity Best Practices puede descargarse en SE.com.

Antes de tener en cuenta las practicas de ciberseguridad del dispositivo, preste
atencion a los puntos siguientes:

+ Gobernanza de ciberseguridad: directrices disponibles y actualizadas sobre
la gobernanza del uso de activos de informacion y tecnologia en su empresa.
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Seguridad del perimetro: dispositivos instalados y dispositivos que no estan
en funcionamiento, que estan en una ubicacion con control de acceso o
vigilada.

Alimentacién de emergencia: el sistema de control proporciona una
funcionalidad que permite cambiar entre el suministro de alimentacion de
emergencia y el normal sin afectar al estado de seguridad existente o el
modo degradado documentado.

Actualizaciones de firmware: las actualizaciones del ATV340 se implementan
de forma consistente en la version actual del firmware disponible en
el Customer Care Center de Schneider Electric.

Controles contra malware: se implementan controles de deteccion,
prevencion y recuperacion para ayudar a proteger contra el malware y se
combinan con la concienciacion del usuario pertinente.

Segmentacion de red fisica: el sistema de control proporciona esta
funcionalidad para las siguientes finalidades.

o Segmentar fisicamente las redes del sistema de control de las redes del
sistema no relacionadas con el control.

o Segmentar fisicamente las redes del sistema de control criticas de las
redes del sistema de control no criticas.

Aislamiento légico de las redes criticas: el sistema de control proporciona la
funcionalidad para aislar l6gicamente y fisicamente las redes del sistema de
control criticas de las redes del sistema de control no criticas. Por ejemplo,
mediante VLAN.

Independencia de las redes del sistema no relacionadas con el control: el
sistema de control proporciona servicios de red a las redes del sistema de
control, criticas o no criticas, sin conexion a las redes del sistema no
relacionadas con el control.

Cifrado de transmisiones de protocolos en todas las conexiones externas
por medio de un tunel cifrado, un encapsulador de TLS o una solucién
similar.

Proteccion de limites de zona: el sistema de control proporciona esta
funcionalidad para las siguientes finalidades.

o (Gestionar las conexiones mediante interfaces administradas que
consisten en dispositivos de proteccion de limites apropiados, como
proxy, puertas de enlace, enrutadores, firewall y tuneles cifrados.

o Utilizar una arquitectura efectiva, por ejemplo, firewall que protegen las
puertas de enlace de aplicacion que residen en una DMZ.

o Las protecciones de los limites del sistema de control de cualquier sitio de
procesamiento alternativo designado deben proporcionar los mismos
niveles de proteccidn que el sitio primario (por ejemplo, centros de datos).

Sin conectividad al Internet publico: no se recomienda el acceso a Internet
desde el sistema de control. Si se requiere una conexién a un sitio remoto,
por ejemplo, debe cifrar las transmisiones de protocolo.

Disponibilidad y redundancia de recursos: capacidad para interrumpir las
conexiones entre diferentes segmentos de red o utilizar dispositivos
duplicados en respuesta a un incidente.

Gestionar cargas de comunicacion: el sistema de control proporciona la
capacidad de gestionar cargas de comunicacion para mitigar los efectos de
los eventos de desbordamiento de informacion de tipo DoS (Denegacion de
servicio).

Copia de seguridad del sistema de control: copias de seguridad disponibles y
actualizadas para la recuperacion en caso de fallo del sistema de control

NVE61647.11
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Directiva de seguridad

A ADVERTENCIA

PERDIDA DE ACCESIBILIDAD

« Configure una politica de seguridad en su dispositivo y haga una copia de
seguridad de la imagen con la cuenta de usuario del administrador de
seguridad.

» Definay revise regularmente la politica de contrasefias.

+ Cambio periddico de las contrasenas. Schneider Electric recomienda
cambiar la contrasefa cada 90 dias.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,

muerte o dafos en el equipo.

La ciberseguridad ayuda a proporcionar:
» Confidencialidad (para evitar los accesos no autorizados)
+ Integridad (para evitar las modificaciones no autorizadas)

» Disponibilidad/autenticacién (evitando la denegacion de servicio y
garantizando el acceso autorizado)

* No repudiacion (previene la denegacion de una accion que se realizo)
+ Trazabilidad/deteccion (registro y supervision)

Para una seguridad eficiente, las instrucciones y procedimientos deben
estructurar los roles y las responsabilidades en términos de seguridad dentro de
la organizacion; en otras palabras, quién esta autorizado a realizar segun qué
acciones y cuando. Deben denominarse usuarios.

Se debe configurar el acceso contra intrusiones y el acceso fisico a cualquier
instalacion sensible.

Todas las reglas de seguridad implementadas en el ATV340 complementan los
puntos anteriores.

El dispositivo no tiene la capacidad de transmitir datos cifrados mediante los
siguientes protocolos: HTTP, Modbus secundario sobre serial, Modbus
secundario sobre Ethernet, EtherNet/IP, SNMP, SNTP. Si otros usuarios obtienen
acceso a su red, la informacion transmitida puede divulgarse o manipularse.

AADVERTENCIA

PELIGRO DE CIBERSEGURIDAD

» Parala transmisién de datos a través de una red interna, segmente la red de
manera fisica o logica, el acceso a la red interna debe restringirse utilizando
controles estandar como firewall.

+ Parala transmision de datos a través de una red externa, cifre las
transmisiones de protocolos en todas las conexiones externas por medio de
un tunel cifrado, un encapsulador de TLS o una solucién similar.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafios en el equipo.

El acceso mediante entradas digitales no esta controlado.

Cualquier ordenador que utilice SoMove, DTM, Webserver o EcoStruxure Control
Expert debe tener una aplicacion de antivirus, antimalware o antiransomware
actualizados y activados durante el uso.

El ATV340 tiene la capacidad de exportar su configuracion y archivos manual o
automaticamente. Se recomienda archivar cualquier configuracién y archivos
(imagenes de copia de seguridad de dispositivos, configuracién de dispositivos,
politicas de seguridad de dispositivos) en una zona segura.
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Defensa en profundidad del producto

Utilice un enfoque de red de capas con multiples controles de seguridad y
defensa en su sistema de Tl y control para minimizar las franjas de proteccion de
datos, reducir puntos unicos de fallo y crear una postura de ciberseguridad sélida.
Cuantas mas capas de seguridad haya en su red, mas dificil sera vulnerar las
defensas, robar activos digitales o causar disrupciones.

Caracteristicas de seguridad del dispositivo

ATV340 ofrece las siguientes funciones de seguridad (disponibles con conexion

Ethernet):
Amenazas Propiedad de seguridad funciones de seguridad
deseada en el dispositivo
integrado
Divulgacion de informacion Confidencialidad Contrasefia cifrada de manera
no reversible
Control de acceso al usuario
Denegacion de servicio Disponibilidad Copia de seguridad/
restauracion del dispositivo
Achilles nivel 2
Suplantacién/elevacién de Autenticacion/autorizacion del Politica de contrasefas
privilegios usuario seguras
Herramientas de puesta en
funcionamiento del control de
acceso de Modbus TCP
Puesta en funcionamiento del
control de acceso, Webserver

Confidencialidad
La caracteristica de confidencialidad de la informacién evita el acceso no
autorizado al dispositivo y la divulgacion de informacion.

» El control de acceso del usuario ayuda a gestionar usuarios que tienen
autorizacién para acceder al dispositivo. Protege las credenciales del usuario
durante su uso.

» Las contrasenas de los usuarios se cifran de forma no reversible en reposo.

La informacién que afecta a la directiva de seguridad del dispositivo se cifra en
transito.

Proteccién de la integridad del dispositivo

La proteccion de la integridad del dispositivo evita la modificacion no autorizada
del dispositivo con informaciéon manipulada o suplantada.

Esta funcion de seguridad ayuda a proteger la autenticidad y la integridad del
firmware que se ejecuta en el ATV340 y facilita la transferencia de archivos
protegidos: el firmware firmado digitalmente se utiliza para ayudar a proteger la
autenticidad del firmware que se ejecuta en el ATV340 y solo permite firmware
generado y firmado por Schneider Electric.

» Lafirma criptogréfica del paquete del firmware se ejecuta durante la
actualizacion del firmware

Disponibilidad

La copia de seguridad del sistema de control es esencial para la recuperacion
después de un fallo en el sistema de control o una configuracién incorrecta, y
participa en la prevencion de la denegacion del servicio. También ayuda a
garantizar la disponibilidad global del dispositivo reduciendo la participacion
general del operador en la aplicacion de seguridad y la implementacion.

Estas caracteristicas de seguridad ayudan a gestionar la copia de seguridad del
sistema de control con este dispositivo:
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» Copia de seguridad/restauracion del dispositivo completa disponible en HMI,
DTMy FDR locales. En cuanto a la robustez de la comunicacién, el médulo
opcional del ATV340 paso correctamente la certificacion Achilles L2.

Autorizacién y autenticacion del usuario

La autenticacion del usuario ayuda a prevenir el problema de repudio mediante la
gestion de la identificacion del usuario, y protege de la divulgacion de informacion
y los problemas de integridad del dispositivo por parte de usuarios no autorizados.

Estas caracteristicas de seguridad ayudan a aplicar autorizaciones asignadas a
los usuarios y segregacion de deberes y derechos:

+ La autenticacion de usuarios se utiliza para identificar y verificar procesos de
software y dispositivos que gestionan cuentas

+ Las politicas de contrasefias de dispositivo y de seguridad de contrasefias se
pueden configurar utilizando SoMove, DTM o EcoStruxure Control Expert

» Autorizacién gestionada de acuerdo con los canales

En linea con la autenticacion y la autorizacion, el dispositivo tiene caracteristicas
criptograficas para el control de acceso que comprueban las credenciales del
usuario antes de garantizar el acceso al sistema.

En el ATV340, el control de accesibilidad a la base de datos de los ajustes,
parametros, configuracion y registros se realiza mediante una autenticacion de
usuario después de "iniciar sesion" con un nombre y una contrasefa.

El ATV340 controla el acceso mediante:
+  SoMove DTM (conexion Ethernet)
» EcoStruxure Control Expert

Riesgos potenciales y controles de compensacién

Aborde los riesgos potenciales utilizando estos controles de compensacion:

Area Problema Riesgo Controles de
compensacion

Cuentas de Los ajustes Si no cambia la Asegurese de que el

usuario. predeterminados de contrasefna control de acceso de
cuentas son a menudo | predeterminada o usuarios esté activado
el origen de accesos no | desactiva el control de | en todos los puertos de
autorizados por parte acceso de usuarios, se | comunicacion y cambie
de usuarios pueden producir las contrasefias
malintencionados. accesos no predeterminadas para

autorizados. ayudar a reducir los

accesos no autorizados
en su dispositivo.

Protocolos Los protocolos serie Si un usuario Para la transmisién de
seguros. Modbus, Modbus TCP, | malintencionado datos a través de una
EtherNet/IP, obtiene acceso a su red interna, segmente
PROFINET, SNMP, red, podria interceptar su red de manera fisica
SNTP y HTTP no son las comunicaciones. o bien légica.
seguros.
Para la transmision de
El dispositivo no tiene datos a través de una
capacidad para red externa, cifre las
transmitir datos transmisiones de
cifrados a través de protocolos en todas las
estos protocolos. conexiones externas
por medio de un tunel
cifrado, un

encapsulador de TLS o
una solucion similar.

Consulte Suposiciones
sobre entornos

protegidos, pagina 48.
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Restriccion del flujo de datos
Se requiere un dispositivo de firewall para asegurar el acceso al dispositivo y
limitar el flujo de datos.

Para obtener informacion mas detallada, consulte TVDA: How can | Reduce
Vulnerability to Cyber Attacks.

Cyber Attacks in the Control Room (STN V2) en el sitio web de Schneider Electric.
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Contrasena

Cambio de contrasenas

La contrasefa de usuario se puede modificar desde la pantalla de opciones del
administrador de DTM.

Restablecer contrasena

Se puede acceder a la contrasefia de forma predeterminada desde el terminal
grafico.

ElI ATV340 almacena contrasefias en un formato seguro no reversible. No es
posible recuperar una contrasefia perdida por el usuario.

Para los usuarios administradores, hay disponible una operacién especial con el
terminal grafico para reiniciar la contrasefia del administrador a un valor por
defecto unico del dispositivo.

Para restablecer la contrasena de administrador:

Paso Accion

1

Desplazarse por el ment [Comunicacion] cov- e [Param. comunicac.] Clp- - _
g [Autentificaci.usuario] SECE- .

2 Desplacese hasta el parametro y pulse OK.

3 La contrasefa predeterminada es visible en el terminal grafico hasta que el
administrador la modifique.

En su primer uso, las herramientas de puesta en servicio y el servidor web
solicitan al usuario que cambie la contrasefia antes de la conexion. La politica de
ciberseguridad no cambia cuando se reestablece la contrasefia.

Politica de contrasenas

De forma predeterminada, la politica de contrasenas del ATV340 cumple con la
regla IEEE 1686—2013 como se describe a continuacion:

» 8 caracteres minimo con [32 a 122] caracteres ASCII
* Al menos un digito (0 a 9)
« Al menos un caracter especial (por ejemplo @, $)

Ademas, para cambios de contrasenia, el historial de contrasefias se guarda para
evitar la repeticion de contrasefias que se hayan utilizado en las ultimas 5
establecidas.

La politica de contrasefias puede personalizarse o desactivarse totalmente para
que coincida con la politica de contrasefias establecida en el sistema del que
forma parte el dispositivo.

Estan disponibles los siguientes ajustes:

+ Politica de contrasefias: activada/desactiva. Si se desactiva, se solicita una
contrasefia como factor de autenticacion pero no hay reglas especificas
definidas relacionadas con la seguridad de la contrasefia

« Historial de contrasefas: Sin restriccion, excluye los 3 ultimos, excluye los 5
ultimos

+  Caracter especial obligatorio: SI/NO
+  Caréacter numérico obligatorio: SI/NO

«  Caracter alfabético obligatorio: SI/NO
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* Longitud de contrasefia minima: cualquier valor entre 6 y 20

Esta personalizacién de politicas de contrasefas solo se puede realizar utilizando
SoMove, DTM o EcoStruxure Control Expert. Consulte la ayuda en linea de DTM
para obtener informacion.

NOTA: Los requisitos de contrasefia de la HMI no siguen la politica de
contrasenas definida anteriormente.

Gestion de actualizaciones

Cuando se actualiza el firmware del ATV340, la configuracion de seguridad sigue
siendo la misma hasta que se modifica, incluidos los nombres de usuarios y
contrasenas.

Se recomienda que la configuracién de seguridad se revise después de una
actualizacion para analizar los derechos en busca de caracteristicas del
dispositivo nuevas o cambiadas y anular o aplicarlas segun las politicas y los
estandares de su empresa.

NVE61647.11
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Programacion
Contenido de esta parte
[INicio SeNncillo] SV S—....cvuiiiiii e 57
[Panel] DSH— et 61
[DiagnoOStiCO] DI A—. ... 68
[Pantalla] MON— ... 76
[Ajustes Completos] CST—.......cooiiiiiiii e 116
[COMUNICACION]. ... oo e 569
[Gestion De Archivos] FIMT—.......ccouviiiiiiiiiiie e 571
[Mis Preferencias] MY P— ........ooiiiiiiiiiiii e 581
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[Inicio Sencillo] sYs—

Contenido de este capitulo

Menu [INicio SencCillo] STM ......ccoeuuiiiiiiiii e 58
MenG [MIMENU] MYMN ..o 60
Menu [Param. modificados] LMD ..........ccoooiiiiiiiiii e, 60

Introduccion

El menu +"L‘i: [Inicio Sencillo] svs contiene 3 fichas para acceder rapidamente
a las funciones principales:

» Laficha Inicio Sencillo ofrece un acceso rapido a los parametros basicos que
se deben ajustar.

» Laficha Mi Menu es un menu definido por el usuario que ofrece un acceso
rapido a parametros especificos.

» Laficha Param. modificados ofrece un acceso rapido a los 10 ultimos
parametros modificados.
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Menu [Inicio Sencillo] SIM

Acceso

[Inicio Sencillo] sYs— =»[Inicio Sencillo] sTM—

Acerca de este menu

A ADVERTENCIA

PERDIDA DEL CONTROL
* Leaycomprenda completamente el manual del motor conectado.

» Verifique que todos los parametros del motor estén correctamente ajustados
consultando la placa de caracteristicas del motor conectado.

» Si modifica el valor de uno o mas parametros del motor después de haber
realizado el autoajuste, el valor de [Seleccién de ajuste] STUN y/o [Selecc.
ajuste rotacion] STUR is reset to [Valor por defecto] TAR y debera volver a
realizar el autoajuste.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafos en el equipo.

Este menu proporciona un acceso rapido a los parametros basicos que se deben
establecer en caso de un motor asincrono simple en control de lazo abierto.

NOTA: En el terminal grafico (VW3A1111), [Inicio Sencillo] s1M- es la
primera pestafia que se muestra en el menu [Inicio Sencillo] sy s (el nombre
de la pestaia es "Inicio S.").

Para obtener mas informacion sobre el ajuste de los parametros presentes en
este menu o para ajustar el variador en otro caso de uso (como un motor sincrono
o con funciones especificas), consulte el menu [Ajustes Completos] CST.

NOTA: Para ayudar a establecer los parametros basicos del variador, existe
una vista dedicada en SoMove/DTM.

En la tabla siguiente se muestra un procedimiento estandar para una
configuracion de inicio simple del variador utilizada con un motor asincrono en
control de lazo abierto. Este procedimiento sélo utiliza los parametros basicos a
los que se puede acceder en este menu:
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Paso Parametro Menu Descripcion Ajuste de fabrica
Ayuda para preajustar los parametros y
unidades del variador de acuerdo con el
Dat estandar IEC de 50 Hz o NEMA de 60 Hz.
1 - Estandar de motor | [Motor estandar] 37R (1) [N% 35] NOTA: Primer parametro que se debe | [50 HZ IEC] 50z
modificar. De lo contrario, la
configuracion del variador debe
realizarse de nuevo.
[Potencia nom. motor] _@
NPR (1)
[Jensién nom. motor] UNs Ajuste estos parametros segun la placa de -
caracteristicas del motor.
Corriente nom. motor . )
&CR 0 ] De forma predeterminada, no es necesario | -
2 - Placa de Dat introducir [Motor 1 Coseno Phi] cos. Para
caracteristicas del [Frec. nom. motor] Frs () [Datos] introducir la placa de caracteristicas del 50 Hz ©)
motor MTD- motor mediante cOs, el parametro [Elecc.
Lve'°°' nom. motor] NSP param motor] MPC debe establecerse en )
) [Motor 1 Coseno Phi] cOs. En este caso, no
- es necesario introducir [Potencia nom.
LI\)II(%tor 1 Coseno Phi] cos motor] NPR. _ @)
[Corriente térm. motor] )
ITH
[Comando .
3 - Tipo de cableado [Control 2/3 hilos] TcC y ref.] Seleccione entre control de 2 y 3 hilos. [2%0""0' Zhilos]
CRP—
4 P Frecuencia [Velocidad maxima] TFR [Datos] Frecuencia de salida maxima. 60 Hz ©®)
maxima del motor MTD—
[Autoajuste] TUN Utilice para realizar un ajuste con el motor [Sin accién] NO
detenido (autoajuste) para medir las
. - caracteristicas internas del motor. [No Realizado]
[Esta. de Autoajuste] 715 Establezca [Autoajuste] TUN en [Aplicar TAB ()
. [Ajuste Autoajuste] YES para iniciar el ajuste con el
5 - Ajuste del motor en Del Motor] | Motor detenido. TUN y STUN se utilizan para
parada MTU— supervisar el estado del ajuste.
[Seleccion de ajuste] NOTA: Si modifica el valor de uno o [Valorpor
STUN mas parametros del motor después de defecto] T2AB 4
haber realizado el autoajuste, debera
volver a ejecutarlo.
[Aceleracién] Acc Tiempo de aceleracion de 0 Hz a [Frec. 3,0s
nom. motor] FRS y tiempo de deceleracion
de [Frec. nom. motor] FrS a 0 Hz.
B [Rampa] NOTA: Para tener repetibilidad en las
o o [Rampa deceleracion] RAMP— rampas, el valor de estos parametros 30s
6 - Dinamica y limites | DEC debe establecerse de acuerdo con las
de la referencia posibilidades de la aplicacién (por
ejemplo, debe considerarse la inercia).
[Velocidad baja] 1.sP [Limites Referencia de frecuencia minima del motor. 0,0 Hz
velocidad]
[Velocidad alta] rsp SLM— Referencia de frecuencia maxima del motor. | 50,0 Hz 6

(3): Parametro de solo lectura.

(1): Solo se puede acceder a este parametro con la ley de control del motor asincrono.

(2): El acceso a este parametro depende de [Elecc. param motor] MPC. Se puede acceder a este parametro en el menu [Datos] MTD.

4): El ajuste de fabrica, la unidad o el incremento se ven afectados por el calibre del variador o [Motor estandar] BFR.
(5): El valor de ajuste de fabrica cambia a 72 Hz si [Motor estandar] BFR se establece en [60Hz NEMA] NEMA 60Hz.

6 El valor de ajuste de fabrica cambia a 60 Hz si [Motor estandar] BFR se establece en [60Hz NEMA] NEMA 60Hz.
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Menu [MI MENU] MYMN

Acceso

[Inicio Sencillo] =» [MI MENU]

Acerca de este menu

Este menu contiene los parametros seleccionados en el menu [Config. Mi menu]
MYC, pagina 586.

NOTA: Este menu esta vacio de forma predeterminada.

Menu [Param. modificados] LMD

Acceso

[Inicio Sencillo] =» [Param. modificados]

Acerca de este menu

Este menu ofrece un acceso rapido a los 10 ultimos parametros modificados.
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[Panel] DSH-

Introduccion

Contenido de este capitulo

MenU [Sistema] DST.....uu i
MenU [Panel] DSH. ..o
Menu [Contadores KW/R] KIWC .........coveiiiiiiiicee e,
MenU [Panel] DSH.....oouuiiii e

El menu [Panel] DsH contiene fichas para acceder rapidamente a las

caracteristicas del sistema y visualizacién:

» La pestafia Sistema sirve para configurar los parametros del sistema
principales.

» Laficha Energia ofrece un acceso completo a los informes de energia 'y
contadores de potencia instantaneos por medio de graficos en el Terminal
grafico.

NOTA: Solo se puede acceder a este menu con el terminal grafico VW3A1111 y
no esta visible con el terminal gréafico basico VW3A1113.
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[Panel] DSH—

Menu [Sistema] DST

Acceso

[Panel] =» [Sistemal]

[Ref. Frec. Pre-Ramp] FRH

Referencia frecuencia antes de rampa (valor con signo).

Referencia de frecuencia real vinculada al motor con independencia del valor del
canal de referencia que se haya seleccionado. Este parametro esta en modo de

"sdlo lectura”.

Ajuste

Descripcién

-[Velocidad alta] HsP...

[Velocidad alta] Hsp Hz

Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: —

[Estado dispositivo] HMIS

Estado dispositivo

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[Autoajuste] TUN Autoajuste
[Inyecc. CC] DCB Inyecc. DC

[Listo] RDY

Variador preparado

[Parada NST
Rueda Libre]

Control de parada en rueda libre

[En Marcha] RUN

Motor en régimen permanente o existe orden de marcha y
referencia cero

[Aceleracién] | ACC

Aceleracion

[Decelerando] | DEC

Deceleracion

Limitacién de corriente de entrada

Parada rapida

[Limite CLI
intensidad]
[asignacién FST
stop rapida]

[No tension NLP
de red]

Control encendido, pero bus de CC no cargado

[P.controlad.] | CTL

Parada controlada

[Adapt.dec.] OBR

Deceleracion adaptada

[C.fase mot.] s0C

Corte aguas abajo controlado en curso

[Adver. USA
subtension]

Advertencia de subtension

[Estado FLT
Operacion
"Fallo"]

El producto ha detectado un error

[Modo de DCP
parpadeo de
DCP]

Modo de parpadeo de DCP

[STO activo] STO

Par seguro desactivado activo
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Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[Actualiza- FWUP Actualizacién del firmware
cién del

Firmware]

[Med.angulo] | ASA Establecimiento de angulo

[Intensidad motor] LCR

Intensidad motor
Ajuste Descripcién
Segun el calibre del variador Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: -

[Velocidad motor] SPD

Este parametro muestra la velocidad del rotor estimada sin deslizamiento del

motor.
Ajuste Descripcion
De 0 a 65.535 rpm Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: -

[Estd.termic.motor] THR

El estado térmico nominal del motor es 100%, el ajuste del nivel de
[SOBRECARGA MOTOR] OLF es 118%.

Ajuste Descripcién

De 0 a200% Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: -
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Menu [Panel] DSH

Acceso

[Panel]

[Par vs Velocidad] CTS

Muestra la curva de comparacion del par frente a la velocidad.

NOTA: Solo se puede acceder a este parametro con el terminal grafico
VW3A1111 y no sera visible con el terminal de grafico basico VW3A1113.
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Menu [Contadores kW/h] KWC

Acceso

[Panel] =» [Contadores kW/h]

Acerca de este menu

Este menu muestra muchos objetos de energia disponibles para datos e informes
de consumo de kW instantaneos.

Ofrece la posibilidad de mostrar datos registrados con graficos al pulsar la tecla
de funcion F4.

[Energ.Elec.Consum.] OC4 x

Se puede acceder a este parametro si [Energ.Elec.Consum.] 0C4 no esta
establecido en 0.

Ajuste Descripcion

De 02999 TW/h Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: Solo lectura

[Energ.Elec.Consum.] OC3 %

Ener. eléc. cons. motor (GW/h)

Ajuste Descripcion

De 0 2999 GW/h Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: Solo lectura

[Energ.Elec.Consum.] OC2 %

Ener. eléc. cons. motor (MW/h)

Ajuste Descripcion

De 0 a 999 MW/h Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: Solo lectura

[Energ.Elec.Consum.] OC1 %

Ener. eléc. cons. motor (KW/h)

Ajuste

Descripcion

De 0 a 999 kW/h

Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: Solo lectura
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[Energ.Elec.Consum.] OCO

Ener. eléc. cons. motor (W/h)

Ajuste Descripcion

De 0a 999 W/h Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: Solo lectura

[Estm.pot. activa] EPRW

Potencia activa de salida en kW

Ajuste Descripcion

De -32.767 a 32.767 Intervalo de ajuste

Valor en kW o HP de acuerdo con el ajuste de [Motor
estandar] BrFr

Ajuste de fabrica: Solo lectura

[Elc Egy Hoy] OCT

En. eléc. cons. HOY motor (KW/h)

Ajuste Descripcion

De 0 a4.294.967.295 kW/h Intervalo de ajuste en kWh

Ajuste de fabrica: Solo lectura

[Elc Egy Ayer] OCY

En. elé. cons. AYER motor (KW/h)

Ajuste Descripcion

De 0 a4.294.967.295 kW/h Intervalo de ajuste en kWh

Ajuste de fabrica: Solo lectura
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Menu [Panel] DSH
Acceso

[Panel]

Acerca de este menu

Con la tecla de funcién F4 del Terminal gréfico, es posible seleccionar una de las
siguientes vistas para la pestafia [Energy].

[Tend. kW Inst.] cv1

Muestra la curva de energia eléctrica instantanea en la salida del variador.

[Informe kW/h Diario] HSD

Muestra el histograma de energia diario.

[Informe kW/h Sem.] HSW

Muestra el histograma de energia semanal.

[Informe kW/h Mens.] HSM

Muestra el histograma de energia mensual.

[Informe kW/h Anual] HSY

Muestra el histograma de energia anual.
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[Diagnostico] DIA-

Contenido de este capitulo

[Datos diag.] DD T—......ceeiiiiiieie e 69
MenU [Historico error] PEH.........oiiiiiiiieee e 72
MenU [Advertencias] AL R......c..oeiviiiiiiii e 74

Introduccion

El menu [Diagnostico] D12 muestra datos sobre el variador y la aplicacion
que son utiles cuando es necesario realizar un diagnostico.
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[Datos diag.] DDT-

Menu [Datos diag.] DDT

Acceso

[Diagnostico] =» [Datos diag.]

Acerca de este menu

Este menu muestra las ultimas advertencias y los errores detectados ademas de
los datos del variador.

[Ultima advertencia] LALR

La lista de codigos de advertencia esta disponible en el capitulo Codigos de
advertencia, pagina 600.

NOTA: Solo se puede acceder a este parametro con el terminal grafico
VW3A1111 y no serd visible con el terminal de grafico basico VW3A1113.

[Ultimo error] LFT

La lista de cédigos de error esta disponible en el capitulo Codigos de error, pagina
602.

NOTA: Solo se puede acceder a este parametro con el terminal grafico
VW3A1111 y no sera visible con el terminal de grafico basico VW3A1113.

[Error Interno 6] INF6 %

Se puede acceder a este parametro si [Ultimo error] L=T es [Error Interno 6]
INF6 para proporcionar mas informacién sobre el error relacionado.

Ajuste Descripcion

De 0 a 12 (valor en hexadecimal) | 0x00: No se ha detectado ningtn error

0x01 : Ninguna respuesta del médulo de opciones

0x02 : Tiempo de expiracion de recepcion de firma

0x03 : Tiempo de expiracion de recepcion de reconocimiento
0x04 : Longitud de la firma

0x05 : Suma de comprobacion

0x06 : Estado desconocido

0x07 : Recepciéon de UART

0x08 : Version de protocolo desconocida

0x09 : Tipo de médulo desconocido

0x0A: Mas de 5 intentos fallidos

0x0B : Tipo de médulo desconocido

0x0C: Modulo de opciones no compatible con la ranura
0x0D : Mismo mddulo de opciones en mas de una ranura
0x0E: O1SV no recibido

0xOF: Version de software de médulo de opcion O1SV no
compatible

0x10: reservado

0x11: reservado

0x12: Médulo de terminal de control no presente o no
reconocido

Ajuste de fabrica: Parametro de solo lectura

[Error Interno 19] INFJ %

Error interno 19 (médulo de encoder)
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Se puede acceder a este parametro si [Ultimo error] LET es [Error Interno 19]

INFJ.
Ajuste Descripcion
De 0 2 65.535 Intervalo de ajuste
Ajuste de fabrica: Parametro de solo lectura

[Err. Realim. Encod.] ENCE %

Cadigo de error de realimentacion del encoder.
Se puede acceder a este parametro si LE'T [UItimo error] es [Perdi.realim.
enco.] SPF para proporcionar mas informacién sobre el error relacionado.

Ajuste Descripcion

De 0 a65.535 1: Sobrecorriente de la fuente de alimentacién del encoder
10: Encoder AB: linea A desconectada

11: Encoder AB: linea B desconectada

12: Encoder AB: error de seguimiento

13: Encoder AB: error de punta de descarga

20: Resolver: error de LOS

21: Resolver: error de LOS

22: Resolver: error de LOS

30: SinCos: pérdida de sefal

31: SinCos: pérdida de sefal

32: SinCos: error de seguimiento

33: SinCos: error de punta de descarga

40: Hiperface: tiempo sobrepasado mientras se esperaba
respuesta y reintentos excedidos

41: Hiperface: tipo de encoder no conocido; no es posible leer
la EEPROM del encoder

42: Hiperfaz: error de comando de Hiperfaz
GetAbsolutePosition

43: Hiperface: error de suma de control detectado y reintentos
excedidos

50: Endat: error de comunicacion

51: Endat: encoder no conectado

52...56: Endat: error al leer el parametro EnDat21

57: Endat: el encoder no admite EnDat22

58: Endat: procedimiento de compensacion de tiempo de
ejecucion

59: Terminar: procedimiento de compensacion de tiempo de
ejecucion

60: Endat: error en la comunicacion ciclica

Ajuste de fabrica: Parametro de solo lectura
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[Num.arranques] NSM

Num. Arranques motor (reiniciable).

NOTA: Solo se puede acceder a este parametro con el terminal grafico
VW3A1111 y no serd visible con el terminal de grafico basico VW3A1113.

Ajuste Descripcion

De 0 2 4.294.967.295

Ajuste de fabrica del intervalo de ajustes: —

[Tiempo func. motor] RTHH

Visualizacién del tiempo de marcha transcurrido (puede resetearse) en 0,1 horas
(periodo de tiempo durante el cual el motor ha estado encendido).

NOTA: Solo se puede acceder a este parametro con el terminal grafico
VW3A1111 y no sera visible con el terminal de grafico basico VW3A1113.

Ajuste Descripcion

De 0,02 119.304,5h
Ajuste de fabrica del intervalo de ajustes: _

Menu [Mensaje servicio] SER—

Este menu muestra el mensaje del servicio.

Este mensaje de servicio se define utilizando el menu [Mis Preferencias] v p-
=) [Personalizacion] cus-=»[Mensaje servicio] SER.

Menu [Otros estados] SST

Este menu muestra la lista de estados secundarios presentes.

Para obtener mas informacion, consulte [Pantalla] MoN— =P [Otros estados]
SST—.

Menu [Diagnostico] DAU

Este menu permite realizar secuencias de prueba simples para diagndsticos
como diagnésticos de ventiladores, LED HMI e IGBT.

Para obtener mas informacion, consulte [Ajustes Completos] CST—=p
[Mantenimiento] c sM2— =p[Diagnostico] DAU-.

Menu [Identificacion] OID

Es un menu de sélo lectura que no puede configurarse. Permite visualizar la
informacion siguiente:

* Referencia, potencia y tension del variador

* Version de software del variador

* Numero de serie del variador

» Tipo de médulo de opciones presente, con su version de software
» Tipo y version del Terminal de visualizacion .
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Menu [Historico error] PFH

Menu [Historico error] PFH

Acceso

[Diagnostico] =» [Historico error]

Acerca de este menu

Este menu muestra los 15 Ultimos errores detectados ([Ultimo error 1] DP1 a
[Ultimo error 15] DPF) [Ultimo error 1] DP1 es el Ultimo error almacenado.

Con los terminales de visualizacioén grafica , en este menu se visualiza la fecha y
la hora en la que se ha producido el error. Establece la fecha y la hora a través de
[Ajustes Fecha/Hora] RTC , pagina 589.

RO +10.0Hz 00000 2, Term

xternal Error
Fieldbus Corn Interrupt  OFhd1 Q7 0S000

|Diag|:lata |I Etrors JL LUIET o _J

NOTA: La lista de cddigos de error esta disponible en el capitulo "Diagndstico
y resolucion de problemas" , pagina 602.

NOTA: Si [Reset Fallos Auto] A TR esta activo, un error activado no se
almacena en el historial de errores hasta que los intentos de realizar el
Restablecimiento tras fallo no hayan finalizado correctamente.

Al pulsar la tecla OK en el cddigo de error seleccionado en la lista del Historial de
errores, se muestran los datos del variador registrados cuando el error se ha
detectado.

NOTA: Al pulsar F1 en el terminal grafico se puede obtener mas informacion
sobre el error seleccionado.

La tabla siguiente muestra la lista de datos del variador registrados para cada
error detectado (estos son parametros de solo lectura).

Parametro Codigo Descripcion Relacionado con el
parametro...

[Estado HS1...HSF Estado de HMI. [Estado dispositivo]

dispositivo] HMIS

[Last Errorx | EP1...EPF Palabra de estado ETA: estado CIAA02[-EL 15Er oo

Status] del ultimo error x. ESEAdo]ETA

El registro de estado
DRIVECOM se muestra en

hexadecimal
[Palabra IP1...IPF Palabra de estado ETI [Estado regs.interno]
estado ETI] (visualizada en hexadecimal). ETI

NOTA: Se puede acceder
a [Estado regs.interno]
ETTI através de la
comunicacion de bus de
campo.
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Parametro Codigo Descripcion Relacionado con el
parametro...
[Palabra CMP1...CMPF Palabra CMD (visualizada en [Registro de comando]
CMD] hexadecimal). CMD
[Intensidad LCP1...LCPF Corriente del motor (la unidad es | [Intensidad motor] L.CR
motor] similar a [Intensidad motor]
LCR)
[Frecuencia | REP1...REPF Frecuencia de salida (valor con [Frec. motor] RFR
de salida] signo estimado en 0,1 Hz).
[Tiem. RTP1...RTPF Tiempo transcurrido (valor en [Tiempo func. motor]
transc. horas). RTHH
marcha]
[Tensién de ULP1...ULPF Tensioén del bus CC (valoren 0,1 | [Tension de bus DC]
bus DC] V) VBUS
NOTA: [No medida]
ULNUNK se muestra si no
se mide ningun valor.
[Estd.termic. | THP1...THPF Estado térmico del motor. [Estd.termic.motor] THR
motor]
[Canal de DCC1...DCCF Canal de control. [Canal de control] cvDC
control] NOTA: El canal de control
puede ser distinto del canal
de frecuencia de referencia
en modo independiente.n
[Canal de DRC1...DRCF Canal para la frecuencia de [Canal de frec. ref.]
frec. ref.] referencia. REFCC
[Par motor] OTP1...0TPF Par motor (valor estimado en 0,1 | [Par motor] OTR
% de [Par motor nominal]
TON).
NOTA: El valor mostrado
siempre es positivo en el
modo motor y negativo en
el modo generador, sea
cual sea la direccion.
[Esta. térm. TDP1...TDPF Estado térmico del variador [Esta. térm. varia.] THD
varia.] (medido).
[Temp. TJP1...TJPF Temperatura de unién de IGBT No procede
union IGBT] (valor estimado en 1 °C).
[Frec. SFP1...SFPF Frecuencia de conmutacién [Frec. conmutacion] SFrR
conmuta- (valor en 1 Hz).
cion]
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Menu [Advertencias] ALR

Menu [Advertencias Reales] ALRD

Acceso

[Diagnostico] =» [Advertencias] =» [Advertencias Reales]

Acerca de este menu

Lista de advertencias actuales.

Si hay una advertencia activa, v y @ apareceran en el Terminal grafico.

Lista de advertencias disponibles

La lista de cédigos de advertencia esta disponible en el capitulo Diagndstico y
resolucioén de fallos, pagina 599.

Menus [Definicion Adv. Grp1] A1C hasta [Definicion Adv. Grp5]
A5C

Acceso

[Diagnostico] =» [Advertencias] =» [Definicion Adv. Grp1] hasta [Definicion
Adv. Grp5]

Acerca de este menu

Los siguientes submenus permiten agrupar las advertencias en hasta 5 grupos,
cada uno de los cuales puede asignarse a un relé o a una salida digital para la
sefalizacion a distancia.

Cuando se dan una o varias advertencias seleccionadas en un grupo, se activa
este grupo de advertencias.

Lista de advertencias

La lista de cédigos de advertencia esta disponible en el capitulo Diagndstico y
resolucion de fallos, pagina 599.

Menu [Advertencias] ALR

Acceso

[Diagnostico] =» [Advertencias]

Acerca de este menu

Este menu presenta el historial de advertencias (las ultimas 30 advertencias).
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[Historial Advertencias] ALH

Idéntico a [Ultima advertencia] L.A1LR , pagina 69.
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[Pantalla] MON-

Introduccion

Contenido de este capitulo

[Parametros energial.............cccooiiiiiiiiiii e 77
[Param.de aplic.] ..o 86
[M/S Parametros] ..........c.ooovniiiiiiiiii e 87
[Pardmetros motor] ............ccoooiiiiiiiiii 91
[Parametros variador] ... 93
[Monitoriz. Térmica] ..............ccooiiiiiiiiii e, 97
[Pantalla PID] ... e 99
[Gestion De Contador] ... 100
[Otros estados] .........ccoovniiiiiiiiiii e 102
[IMaPa /O] ... e 103
[Mapa comunicaciones] .............coooiiiiiiiiiii i 107
[Registro De Datos]...........c.oovvniiiiiiii i 112

El menu [Pantalla] MO muestra datos de supervision relacionados con el
variador y la aplicacion.

Se puede acceder a este menu si [Nivel de acceso] 1.AC se establece en un valor
distinto de [Basico] BAS.

Ofrece una pantalla orientada a la aplicacion en términos de energia, coste, ciclo,
eficiencia, etc.

Esta disponible con unidades y vista grafica personalizadas.
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[Parametros energia]

Menu [Ent.contad.EnerElec] ELI

Acceso

[Pantalla] =» [Parametros energia] =» [Ent.contad.EnerElec]

Acerca de este menu

Este menu presenta los datos de entrada de energia eléctrica.

[Energia real entrada] IE4 %

Energia real entrada(TWh).

Se puede acceder a este parametro si [Energia real entrada] T£4 no esta
establecido en 0.

NOTA: Este parametro debe establecerse en 0 antes de cambiar de un valor
negativo a un valor positivo o viceversa.

Rango de valores Descripcion

De -999 a 999 TW/h Ajuste de fabrica: _

[Energia real entrada] IE3 %

Energia real entrada(GWh).

NOTA: Este parametro debe establecerse en 0 antes de cambiar de un valor
negativo a un valor positivo o viceversa.

Rango de valores Descripcion

De -999 a 999 GW/h Ajuste de fabrica: _

[Energia real entrada] IE2 %

Energia real entrada(MWh).

NOTA: Este parametro debe establecerse en 0 antes de cambiar de un valor
negativo a un valor positivo o viceversa.

Rango de valores Descripcion

De -999 a 999 MW/h Ajuste de fabrica: _

[Energia real entrada] IE1 %

Energia real entrada(kWh).

NOTA: Este parametro debe establecerse en 0 antes de cambiar de un valor
negativo a un valor positivo o viceversa.

Rango de valores Descripcion

De -999 a 999 kW/h Ajuste de fabrica: _
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[Energia real entrada] IEOQ %

Energia real entrada(Wh).

NOTA: Este parametro debe establecerse en 0 antes de cambiar de un valor
negativo a un valor positivo o viceversa.

Rango de valores Descripcion

De -999 a 999 W/h Ajuste de fabrica: _
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Menu [Sal.contad.EnerElec] ELO

Acceso

[Pantalla] =» [Parametros energia] =» [Sal.contad.EnerElec]

Acerca de este menu

Este menu presenta los datos de salida de energia eléctrica.

[Estm.pot. activa] EPRW

Potencia activa de salida en kW.

Rango de valores Descripcion

Segun el calibre del variador La unidad esta en kW si [Motor estandar] BFR se establece en
[50 Hz IEC]IEC 501z o en HP si [Motor estandar] BFR se
establece en [60Hz NEMA]JNEMA 60Hz

Ajuste de fabrica: _

[Consumo real (TW/h)] OE4 *

Se puede acceder a este parametro si [Consumo real (TW/h)] OE4 no esta
establecido en 0.

Rango de valores Descripcién

De -999 a 999 TW/h Ajuste de fabrica: _

[Consumo real (GW/h)] OE3

Consumo energético real (GW/h).

Rango de valores Descripcion

De -999 a 999 GW/h Ajuste de fabrica: _

[Consumo real (MW/h)] OE2

Consumo energético real (MW/h).

Rango de valores Descripcién

De -999 a 999 MW/h Ajuste de fabrica: _

[Consumo real (kW/h)] OE1

Consumo energético real (kW/h).

Rango de valores Descripcion

De -999 a 999 kW/h Ajuste de fabrica: _
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[Consumo real (W/h)] OEO

Consumo energético real (W/h).

[Elc Egy Hoy] oCT

[Elc Egy Ayer] OCY

Rango de valores

Descripcion

De -999 a 999 W/h

Ajuste de fabrica: _

En. eléc. cons. HOY motor (KW/h).

Rango de valores

Descripcion

De 0 a2 4.294.967.295 kW/h

Ajuste de fabrica: _

En. elé. cons. AYER motor (KW/h).

Rango de valores

Descripcion

De 0 a4.294.967.295 kW/h

Ajuste de fabrica: _

[Nivel sobreconsumo] PCAH

Nivel de sobreconsumo.

Rango de valores

Descripcion

De [Nivel subconsumo] PCAL a

200,0%

Ajuste de fabrica: 0,0%

[Nivel subconsumo] PCAL

Nivel de subconsumo.

Valor maximo = PCAH si PCAH £ 100%.

Rango de valores

Descripcion

De 0,0 a 100,0% o [Nivel sobreconsumo]

PCAH si PCAH < 100%

Ajuste de fabrica: 0,0%

[Ret. sobre/subcons.] PCAT

Retardo sobreconsumo/subconsumo.

Rango de valores

Descripcion

De 0 a 60 min

Ajuste de fabrica: 1 min

[Pico poten. salida] MOEP

Pico poten. salida.

Rango de valores

Descripcién

Segun el calibre del variador

Ajuste de fabrica: _
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Menu [Energia Mecanica] MEC

Acceso

[Pantalla] =» [Parametros energia] =» [Energia Mecanica]

Acerca de este menu

Este menu presenta los datos de salida de energia mecanica.

[Val. estim. pot.] OPRW

Estim. potencia mecanica motor.

Rango de valores Descripcion

Segun el calibre del variador La unidad esta en kW si [Motor estandar] BrR se establece en
[50 Hz IEC]IEC 501z o en HP si [Motor estandar] BrRr se
establece en [60Hz NEMA]NEMA 60tz

Ajuste de fabrica: _

[Cons. motor (TW/h)] ME4 %

Se puede acceder a este parametro si [Cons. motor (TW/h)] ME4 no esta
establecido en 0.

Rango de valores Descripcion

De 02999 TW/h Ajuste de fabrica: _

[Cons. motor (GW/h)] ME3 %

Consumo energético motor (GW/h).

Rango de valores Descripcion

De 0 2999 GW/h Ajuste de fabrica: _

[Cons. motor (MW/h)] ME2 %

Consumo energético motor (MW/h).

Rango de valores Descripcion

De 0 a 999 MW/h Ajuste de fabrica: _

[Cons. motor (kW/h)] ME1 %

Consumo energético motor (kW/h).

Rango de valores Descripcion

De 0 a 999 kW/h Ajuste de fabrica: _
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[Consumo motor] MEO %

Consumo energético motor (W/h).

Rango de valores Descripcion

De 02999 W/h Ajuste de fabrica: _
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Menu [Ahorro de energia] ESA

Acceso

[Pantalla] =» [Parametros energia] =» [Ahorro de energia]

Acerca de este menu

Este menu presenta la comparacion en términos de coste, energia y CO2 entre
las soluciones con y sin variador.

[Potencia referencia] PREF

Potencia referencia sin variador.

Rango de valores Descripcion

De 0,00 a 655,35 kW La unidad esta en kW si [Motor estandar] BFR se establece en
[50 Hz IEC]IEC 501z o en HP si [Motor estandar] BrRr se
establece en [60Hz NEMAJNEMA 6011z.

Ajuste de fabrica: 0,00 kW

[Coste de kW/h] ECST

Coste de kW/h.
Rango de valores Descripcion
De 0,00 a 655,35 $ La unidad esta en kW si [Motor estandar] BrR se establece en

[50 Hz IEC] IEC 50Hz 0 en $ si [Motor estandar] BFR se
establece en [60Hz NEMA] NEMA 60Hz.

Ajuste de fabrica: _

[Proporcion de CO2] ECO2

Proporcién de CO2.
Rango de valores Descripcion
De 0,000 a 65,535 kg/kwWh Ajuste de fabrica: 0,000 kg/kWh

[Energia ahorrada] ESAV

Energia ahorrada.

Rango de valores Descripcion

De 0 a4.294.967.295 kW/h Ajuste de fabrica: _

[Dinero ahorrado] CASH

Dinero ahorrado.
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Rango de valores

Descripcion

De 0,00 2 42.949.672 $

La unidad esta en kW si [Motor estandar] BFR se establece en
[50 Hz IEC] IEC 50Hz 0 en $ si [Motor estandar] BFR se
establece en [60Hz NEMA] NEMA 60Hz.

Ajuste de fabrica: _

[Co2 ahorrado] cO2s

Co2 ahorrado.

Rango de valores

Descripcion

De 0,0 2429.496.729,5t

Ajuste de fabrica: _
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[Param. de aplic.]

Menu [Param. de aplic.] APR

Acceso

[Pantalla] =» [Param. de aplic.]

Acerca de este menu

Este menu muestra informacion relacionada con la aplicacion.

[Estado aplicacién] APPS

Este parametro indica el estado de la aplicacion del variador.

Rango de L L

valores Codigo / Valor | Descripcion

[En Marcha] RUN No hay ninguna funcién de aplicacién en curso; el variador esta
en marcha

[Parada] STOP No hay ninguna funcién de aplicacion en curso; el variador no
estd en marcha

[Modo Local LOCAL Modo de forzado local activado

Activo]

[Canal 2 OVER Modo de prevalecimiento del control de la velocidad activado

activo]

[Modo Manual | MANU Motor en marcha; el modo PID manual esta activo

Activo]

[PID activo] AUTO Motor en marcha; el modo PID automatico esta activo

[Boost En BOOST El sistema Boost esta en curso

Curso]

[Dormir SLEEP El modo Dormir esta activo

Activo]

[Juego Mec BQOS La secuencia de juego mecanico esta en curso

en proces]
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[M/S Parametros]

Acerca de este menu

Se puede acceder a este menu si [M/S modo Comm] MSCM no se establece en

[No] 0.

Menu [M/S visualiz. Local] MSO

Acceso

[Pantalla] =» [M/S Parametros] =» [M/S visualiz. Local]

Acerca de este menu

[M/S Estado] MSS

[M/S Ref velo master] MsSMs %

[Ref.par maestro M/S] FMTR %

Este menu presenta los parametros relacionados con la visualizacién local

primaria/secundaria.
Se puede acceder a este menu si [M/S modo Comm] MSCM no se establece en
[No] wo.
M/S Estado de la Funcién.
Rango de
valores Codigo / Valor | Descripcion
[Ninguno] NONE Sin configurar
[M/S Control NACT Control local M/S
Local]
[M/S no NRDY M/S no preparado
preparado]
/s READY M/S preparado
Rreparado]
[M/S RUN M/S en ejecucién
Ejecutando]
[M/S ALARM Advertencia de M/S
Advertencia]

Se puede acceder a este parametro si [M/S modo Comm] MSCM no esta
establecido en [No] NO.

Rango de valores

Descripcion

De -599,0 a 599,0 Hz

Ajuste de fabrica: _

Se puede acceder a este parametro si [M/S modo Comm] MSCM no esta
establecido en [No] NO.
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Rango de valores

Descripcion

De -32.767 a 32.767 Nm

El valor depende de los calibres del variador y configuracion de
[Escalado par] INRT.

Ajuste de fabrica: _

[M/S ref velo local] MSSR %

Se puede acceder a este parametro si:

* [M/S modo Comm] MSCM no se establece en [No] NO, y
* [M/S rol del dispos.] MSDT se establece en [Esclavo] STLAVE.

Rango de valores

Descripcion

De -599,0 a 599 Hz

Ajuste de fabrica: _

[Ref.par local M/E] FTOR %

Se puede acceder a este parametro si:
* [M/S modo Comm] MSCM no se establece en [No] NO, y
* [MI/S rol del dispos.] MSDT se establece en [Esclavo] SLAVE.

Rango de valores

Descripcion

De -32.767 a 32.767 Nm

El valor depende de los calibres del variador y configuracion de
[Escalado par] INRT.

Ajuste de fabrica: _

[Frec. motor] RFR

Este parametro muestra la frecuencia del rotor estimada sin deslizamiento del

motor.

Rango de valores

Descripcion

De -3.276,7 a 3.276,7 Hz

Ajuste de fabrica: 0,0 Hz

[Par Motor (Nm)] OTQN

Valor de salida de par.

NOTA: El valor mostrado siempre es positivo en el motor y negativo en el
modo generador, sea cual sea la direccion.

Rango de valores

Descripcién

De -32.767 a 32.767 Nm

El valor depende de los calibres del variador y configuracién de
[Escalado par] TNRT.

Ajuste de fabrica: _

Menu [M/S Visu. Sistema] MSR

Acceso

[Pantalla] =» [M/S Parametros] =» [M/S Visu. Sistema]

88

NVE61647.11




[Pantalla] MoN— Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

Acerca de este menu

Este menu presenta los parametros relacionados con el sistema Maestro/
Esclavo.

Se puede acceder a este menu si [M/S modo Comm] MSCM se establece en
[MultiVariador Link] MDT.

[M/S ref velo local] MSSR %

Se puede acceder a este parametro si:
* [M/S modo Comm] MSCM no se establece en [No] NO, y
» [M/S ID dispositivo] MSID se establece en [Esclavo 1] ST.V1.

Rango de valores Descripcion

De -599,0 a 599 Hz Ajuste de fabrica: _

[Ref.par local M/E] FTOR %

Se puede acceder a este parametro si:
* [M/S modo Comm] MsSCM no se establece en [No] NO, y
» [M/S ID dispositivo] MSID se establece en [Esclavo 1] S1.V1.

Rango de valores Descripcion

De -32.767 a 32.767 Nm Ajuste de fabrica: _

[M/S seleccion dispo] MSDN

Este parametro permite seleccionar los parametros del dispositivo que se desean

visualizar.
Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[Maestro] MSTER Maestro

Ajuste de fabrica

[Esclavo 1] SLV1 Esclavo 1
[Esclavo 2] SLV2 Esclavo 2
[Esclavo 3] SLV3 Esclavo 3
[Esclavo 4] SLV4 Esclavo 4
[Esclavo 5] SLV5 Esclavo 5
[Esclavo 6] SLV6 Esclavo 6
[Esclavo 7] SLV7 Esclavo 7
[Esclavo 8] SLV8 Esclavo 8
[Esclavo 9] SLV9 Esclavo 9
[Esclavo 10] SLV10 Esclavo 10

[M/S estado disposi.] MSDS

Estado del dispositivo seleccionado mediante [M/S seleccién dispo] MSDN.
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Valor Codigo / Valor | Descripcion
[Ninguno] NONE Sin configurar
[M/S no NRDY M/S no preparado
preparado]

[M/S READY M/S preparado
Rreparado]

[M/S RUN M/S en ejecucion
Ejecutando]

[M/S ALARM Advertencia de M/S
Advertencia]

[M/S ref velo dispo.] MSXS

Muestra el valor de consigna de velocidad del variador seleccionado mediante [M/
S seleccion dispo] MSDN.

Rango de valores

Descripcion

De -599,0 a 599 Hz

Ajuste de fabrica: _

[Ref.par equipo M/E] FXT

Muestra el valor de consigna de par del variador seleccionado mediante [M/S
seleccion dispo] MSDN.

Rango de valores

Descripcion

De -32.767 a 32.767 Nm

El valor depende de los calibres del variador y configuracion de
[Escalado par] INRT.

Ajuste de fabrica: _
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[Parametros motor]

Menu [Parametros motor] MMO

Acceso

[Pantalla] =» [Parametros motor]

Acerca de este menu

Este menu muestra los parametros relacionados con el motor.

Los parametros disponibles en este menu estan en modo de solo lectura, no se
pueden configurar.

[Velocidad motor] SPD

Este parametro muestra la velocidad del rotor estimada sin deslizamiento del

motor.
Rango de valores Descripcion
De 0 a 65.535 rpm Ajuste de fabrica:

[Veloc motor +/-] SPD1

Velocidad del motor +/-
Rango de valores Descripcion
De -100.000 a 100.000 rpm Ajuste de fabrica:—

[Tension del motor] UOP

Tension del motor.

Rango de valores Descripcion

De 0 a [Tensién nom. motor] Ajuste de fabrica:—
UNS (paso: 1V)

[Potencia motor] OPR

Potencia de salida estimada en % (100% = potencia mecanica del motor

nominal).
Rango de valores Descripcion
De -300 a 300% (paso: 1%) Ajuste de fabrica: —

[Par motor nominal] TQN

Par motor nominal computarizado (tolerancia +/- 2 %).

En el caso de los motores sincronos, este parametro se ve afectado por una
modificacion de [Cte. FCEM Sincrono] pis.
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En el caso de los motores asincronos, este parametro se ve afectado por una
modificacion de [Corriente magnetiza] 1D~ y los parametros de saturacién
magnética (es decir, [Coef. Curva de Flujo A] A1L.F2, [Coef. Curva De Flujo B]
BETO, [Inductancia Red Tangencial] 1.02).

Segun el ajuste de [Escal.par.nom.motor] TONC, el parametro [Par motor
nominal] TON muestra el valor del par optimizado [Par motor Experto] TONO o el
par de la placa de caracteristicas [Par nom.placa motor] TONP.

NOTA: Un ajuste en rotaciéon modifica los parametros de saturacion

magnética.
Rango de valores Descripcion
De 0,01 2 65,535 Nm El valor depende de los calibres del variador y [Escalado par]

INRT configuracion.

Ajuste de fabrica: Solo lectura

[Nominal Mech Power] NMP

Potencia mecanica nominal.

Este parametro muestra la potencia segun los ajustes de [Escal.par.nom.motor]

TQONC.
Rango de valores Descripcion
De 0,01 2 65.535 Ajuste de fabrica: Solo lectura

(1): Si [Motor estandar] BrRr esta establecido en [50 Hz IEC] IEC 501z, el paso es de 0,01 kW
para variadores con rango de potencia < 15 kW. Si el rango de potencia esta entre 18 y 160 kW
(limites incluidos), el paso es de 0,1 kW; de lo contrario, es de 1 kW. Si [Motor estandar] BrR esta
establecido en [60Hz NEMA] NEMA ¢0tz, el paso es de 0,01 HP para variadores con rango de
potencia < 20 HP. Si el rango de potencia esta entre 25 y 250 HP (limites incluidos), el paso es de
0,1 HP; de lo contrario, es de 1 HP

[Par motor] OTR

Valor del par de salida (100 % = [Par motor nominal] TON).

NOTA: El valor mostrado siempre es positivo en el modo motor y negativo en
el modo generador, sea cual sea la direccion.

Rango de valores Descripcion

De -300,0 a 300,0% (paso: 0,1%) | Ajuste de fabrica: Solo lectura

[Par Motor (Nm)] OTQN

NOTA: El valor mostrado siempre es positivo en el modo motor y negativo en
el modo generador, sea cual sea la direccion.

Rango de valores Descripcion

De -32.767 a 32.767 Nm El valor depende de los calibres del variador y [Escalado par]
INRT configuracion.

Ajuste de fabrica: Solo lectura

[Intensidad motor] L.CR

Intensidad motor (estimacion).
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Rango de valores Descripcion

De 0 a2 1n(" (paso: 0,01 A (2) El valor depende de los calibres del variador.

Ajuste de fabrica: —

(1) IN corresponde a la corriente nominal del variador que se indica en el Manual de instalacién y en
la placa de caracteristicas del variador.

(2): Para variadores con un rango de potencia < 15 kW. Si el rango de potencia esta entre 18 y 160
kW (limites incluidos), el paso es de 0,1 A; de lo contrario, es de 1 A.

[Estd.termic.motor] THR

El estado térmico normal del motor es 100%, el ajuste del nivel de
[SOBRECARGA MOTOR] OLF es 118%.

Rango de valores Descripcion

De 0 a 200% (paso: 1%) Ajuste de fabrica: -

[Parametros variador]

Menu [Parametros variador] MPI
Acceso

[Pantalla] =» [Parametros variador]

Acerca de este menu

Este menu muestra los parametros relacionados con el variador.

[Im.Entr.Analg.AIV1] A1V1

Este parametro es de solo lectura. Permite visualizar la referencia de velocidad
que se aplica al motor mediante el canal del bus de campo.

Ajuste Descripcion

De -10.000 a 10.000 (M Ajuste de fabrica: —

1) rango segun [Tipo AIV1] AV1T.

[Ref. Frec. Pre-Ramp] FRH

Este parametro es de sélo lectura. Permite visualizar la frecuencia de referencia
que se aplica al motor, con independencia del canal para el valor de referencia
que se haya seleccionado.

Rango de valores Descripcion

De -599,0 a 599,0 Hz Ajuste de fabrica: 0 Hz
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[Frec. de referencia] LFR

Este parametro solo aparecera si se ha habilitado la funcion. Se utiliza para
cambiar la frecuencia de referencia desde el control remoto. No es necesario
pulsar OK para habilitar un cambio de referencia.

Ajuste () Descripcion

De -599,0 a 599,0 Hz Ajuste de fabrica: —

[Ref.Par por Consola] LTR %

Este parametro solo aparecera si se ha habilitado la funcion. Se utiliza para
cambiar la consigna de par desde el control remoto. No es necesario pulsar OK
para habilitar un cambio del valor de referencia.

Valor de par de salida (100% = [Par motor nominal] TON)

Se puede acceder a este parametro si:
* [Conmut. par/ vel.] Tss no se establece en [No asignado] NO, y
* [M/S rol del dispos.] MSDT se establece en [Esclavo] STL.AVE, y
» [M/S tipo ctrl] MSCT se establece en:
o [Par directo] TROD, 0
o [Par inverso] TROR, O
o [Par personalizado] TRQC.

Ajuste () Descripcion

De -300,0 a 300,0 % Ajuste de fabrica: —

NOTA: Cuando la referencia de par de apriete esta configurada como bus de
campo ([Canal Ref 2. Par] TR2 o [Canal ref. de par] TR1 =MDBOETHONET O
CAN), es necesario escribir [Ref.Par por Consola] 1.TR antes de aplicar el
comando RUN para activar el canal de comandos.

[Referencia del par] TRR %

Referencia de par antes de la rampa.

Este parametro muestra el valor real de la referencia del par de apriete después
de que se hayan aplicado el [Ratio de par] TRT y el [Compen. Ref del par]
TQOP.

Valor de par de salida (100% = [Par motor nominal] TON)

Se puede acceder a este parametro si:
* [Conmut. par/ vel.] Tss no se establece en [No asignado] NO.
* [MI/S rol del dispos.] MSDT esta establecido en [Esclavo] STLAVE y .
« [M/S tipo ctrl] MsSCT se establece en:
o [Par directo] TRQD, O
o [Parinverso] TROR, O
o [Par personalizado] TROC.

Rango de valores Descripcion

De -3.276,7 a3.276,7 % Ajuste de fabrica: —
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[Frec. motor] RFR

Este parametro muestra la frecuencia del rotor estimada sin deslizamiento del

motor.
Rango de valores Descripcion
De -3276,7 a 3276,7 Hz Ajuste de fabrica: 0,0 Hz

[Frec. estator] SFQ %

Se puede acceder a este parametro si [Nivel de acceso] 1.AC esta establecido en
[Experto] EPR.

Rango de valores () Descripcion
De [Frec. no aplicada] NO a Ajuste de fabrica: —
599,0 Hz

[Frec. del rotor] RFQ %

Este parametro muestra la frecuencia del rotor estimada con deslizamiento del
motor.

Se puede acceder a este parametro si [Nivel de acceso] 1.AC esta establecido en
[Experto] EPR.

Rango de valores C) Descripcion
De [Frec. no aplicada] NO a Ajuste de fabrica: —
599,0 Hz

[Frec.salida medida] MMF %

Solo se puede acceder a este parametro si se ha insertado el médulo de encoder
y las selecciones disponibles depende del tipo de mddulo de encoder utilizado.

Rango de valores C) Descripcion

De -3276,7 a 3276,7 Hz Ajuste de fabrica: —

[Coef. multiplica.] MFR %

Se puede acceder a este parametro si se ha asignado [Multi. frec. ref. 2] M2 2,
[Multi. frec. ref. 3] MA3.

Ajuste () Descripcion

De 0a 100 % Ajuste de fabrica: —

[Freq medida] FQS %

Frecuencia medida en entrada de pulsos.

Se puede acceder a este parametro si [Cont. Frecuencia] FQOF no esta
establecido en [No configurado] NO.
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Rango de valores ()

Descripcion

De 0 a 30 KHz

Ajuste de fabrica: —

[Tensién de la red] ULN

Tension de red principal basada en la medicion del bus de CA, con el motor en

marcha o detenido.

Rango de valores

Descripcion

De 1,0a6.553,5V CA

Se muestra [No medida] ULNUNK si no se mide ningun valor.

Ajuste de fabrica: —

[Tension de la red fase 1-2] UL1

Rango de valores

Descripcion

De -3.276,7 2 3.276,7 V CA

Se muestra [No medida] ULNUNK si no se mide ningun valor.

Ajuste de fabrica: —

[Tensidénfase 2-3] UL2

Rango de valores

Descripcion

De -3.276,7 a3.276,7 V CA

Se muestra [No medida] ULNUNK si no se mide ningun valor.

Ajuste de fabrica: —

[Tensién de la red fase 3-1] UL3

Rango de valores

Descripcion

De -3.276,7 a3.276,7 V CA

Se muestra [No medida] ULNUNK si no se mide ningun valor.

Ajuste de fabrica: —

[Frecuencia de red] FAC

Rango de valores

Descripcion

De 0,0 2999,9 Hz

Ajuste de fabrica: —

[Tensién de bus DC] VBUS

Tension de bus DC.

Rango de valores

Descripcion

De0a6.553,5V CC

Se muestra [No medida] ULNUNK si no se mide ningun valor.

Ajuste de fabrica: —
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[Esta. térm. varia.] THD

El estado térmico normal del variador es 100%, el ajuste del nivel de [Sobretemp.

Dispos.] OHF es 118%.

Rango de valores

Descripcion

De 0 a200%

Ajuste de fabrica: —

[Conj. param. util.] CFPS %

Estado del parametro de configuracion (acceso permitido si esta activada la

funcion de conmutacion de parametros).

3]

Rango de

valores Codigo / Valor | Descripcion

[Ninguno] NO No asignado

[Conjunto N.° | CFP1 Juego de parametros 1 activo
1]

[Conjunto N.° | CEP2 Juego de parametros 2 activo
2]

[Conjunto N.° | CFP3 Juego de parametros 3 activo

[Config. activa] CNFS

Configuracién activa.

Rango de

valores Codigo / Valor | Descripcion

[En progreso] | NO Estado de transito
5(]:onfig. No. CNFO0 Configuracién 0 activa
[Config. N.°1] | CNF1 Configuracion 1 activa
[Config. N.°2] | CNEF2 Configuracion 2 activa
[Config. N.°3] | CNF3 Configuracion 3 activa

[Monitoriz. Térmica]

Menu [Supervision Térmica]TPM

Acceso

[Pantalla] =» [Supervision Térmical]
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Acerca de este menu

Se puede acceder al contenido de este menu si la funcién [Monitoriz. Térmica]
TPP se ha activado , pagina 165.

Este menu muestra el valor térmico actual medido a través de las entradas
analdgicas utilizadas.

NOTA: También se puede utilizar un encoder con la funcién de supervision
térmica.

[Valor Térmico Al1] TH1V hasta [Valor Térmico Al5] TH5V %

Valor térmico Al1, Valor térmico Al3, Valor térmico Al4 y Valor térmico Al5.

NOTA: Solo se puede acceder a Al4 y Al5 si se ha introducido el modulo
opcional de extension de E/S (VW3A3203).

Rango de valores Descripcion

De -15,0 a 200,0 °C (paso: 0,1 ° La unidad depende del ajuste de [Unidad temperatura]
C) SUTP).

De 5,0 a 392,0 °F (paso: 0,1 °F) Ajuste de fabrica: Parametro de solo lectura.

[Valor term.encoder] THEV %

Valor térmico del encoder.

Rango de valores Descripcion

De -15a 200 °C (paso: 0,1 °C) La unidad depende del ajuste de [Unidad temperatura]
SUTP).

De 5,0 a 392,0 °F (paso: 0,1 °F)
Ajuste de fabrica: Parametro de solo lectura.
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Menu [Pantalla PID] PIC

Acceso

[Pantalla] =» [Pantalla PID]

Acerca de este menu
NOTA: Esta funcion no puede utilizarse con algunas de las demas funciones

disponibles

Se puede acceder a los siguientes parametros si [Asig.Retorno PID] PTF no se
establece en [No configurado] NO.

[Ref. PID interna] RPI %

Referencia de PID interna.

Ajuste ( )

Descripcion

De 0 a 32.767

Ajuste de fabrica:

150

[Referencia de PID] RPC %

Referencia de PID.
Rango de valores Descripcién
De 0 a65.535 Ajuste de fabrica: 0
[Retorno PID] RPF %
Retorno PID.
Rango de valores Descripcién
De 0 a65.535 Ajuste de fabrica: 0
[Error de PID] RPE %
Error de PID.

Rango de valores

Descripcion

De -32.767 a 32.767

Ajuste de fabrica:

[Salida de PID] RPO %

Salida de PID.

Rango de valores

Descripcion

[Salida minima PID] POL...
[Salida maxima PID] poH

Ajuste de fabrica: _

NVE61647.11
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[Gestidn De Contador]

Menu [Gestion De Contador] ELT

Acceso

[Pantalla] =» [Gestion De Contador]

Acerca de este menu

Este menu muestra los contadores relacionados con el variador y el motor.

[Tiempo func. motor] RTHH

Visualizacién del tiempo de marcha transcurrido (puede resetearse) en 0,1 horas
(periodo de tiempo durante el cual el motor ha estado encendido).

NOTA: Solo se puede acceder a este parametro con el terminal grafico
VW3A1111 y no serd visible con el terminal de grafico basico VW3A1113.

Ajuste Descripcion

De 0,0 2 119.304,5h Ajuste de fabrica: _

[Tiempo en tensiéon] PTHH

El tiempo en tension (se puede restablecer) o el contador pueden fijarse en 0 con
el parametro [Reinicio contador] RPR.

Rango de valores Descripcion

De 0,0 2 119.304,5h Ajuste de fabrica: _

[Tiempo func. vent.] FPBT

Cuando el [Tiempo func. vent.] FPBRT alcanza el valor predefinido de 45.000
horas, se activara la advertencia [Advert.conta.venti.] FCTA.

El contador [Tiempo func. vent.] FPBT se puede establecer en 0 mediante el
parametro [Reinicio contador] RPR.

Rango de valores Descripcion

De 0 a 500.000 h Ajuste de fabrica: Solo lectura

[Num.arranques] NSM

El nimero de arranques del motor (se puede restablecer) o el contador pueden
fijarse en 0 con el parametro [Reinicio contador] RPR.

NOTA: Solo se puede acceder a este parametro con el terminal grafico
VW3A1111 y no sera visible con el terminal de grafico basico VW3A1113.

Rango de valores Descripcion

De 0 a4.294.967.295 Ajuste de fabrica: _
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[Reinicio contador] RPR

Reinicio contador.

Ajuste () Codigo / Valor | Descripcion
[No] NO No
Ajuste de fabrica
[Restable. RTH Restablecimiento del tiempo de funcionamiento
tiem. Ejec.]
[Restable. PTH Restablecimiento del tiempo de potencia activada

tiemp.ence.]

[Reset cont. FTH Restablecimiento del contador del ventilador
ventil.]
[Restable. NSM Borrar numero de arranques del motor

conta.arran.]
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[Otros estados]

Menu [Otros estados] SST

Acceso

[Pantalla] =» [Otros estados]

Acerca de este menu

Lista de estados secundarios.

Lista

[Dormir Activo] sT.M
[Interrup.com.Modbus] sT.F1
[Juego1 act.] CFP1

[Juego2 act.] CFP2

[Juego3d act.] CFP3

[Error interno 22] 1NFM
[Rearranque auto.] 2UTO
[DC cargado] DBL

[Par. Rapida Activa] FsT
[Frecuencia retorno] FrRF
[Velocidad Mantenida] R1.S
[Tipo de parada] sTT

[Conf. del encoder] 1cC
[Frenando] BRS

[Aviso rizado bus CC] DCRW
[Atenc.apoy.potencia] RFTA
[Adver. Frec. Ref.] SrRA
[Avance] MFRD

[Retroceder] MRRS
[Magnetizando mot.] F1.x

[Autoajuste] TUN

102
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[Mapa 1/O]

Menu [Mapa I/0] 10M

Acceso

[Pantalla] =» [Mapa I/O]

Acerca de este menu

Este menu muestra informacion sobre las entradas y salidas del variador como: la
funcién asignada, la configuracion y el valor actual o estado.
La informacién se separa en diferentes categorias/menus:

+ [Mapa entrada digi.] 1.T2: la asignacion de las entradas digitales,

* [Imag.entrad.analog.] 212: laimagen de las entradas analdgicas,

+ [Mapa salida digital] 1.0A: la asignacion de las salidas digitales y los relés,

* [Imag.salid.analog.] 202: la imagen de las salidas analdgicas y la salida de
tren de pulsos (PTO),

* [Imagen senal frec.] ©S1:laimagen de las entradas de pulsos,

Los parametros disponibles en este menu estan en modo de solo lectura, no se
pueden configurar.

Para obtener mas informacion en la configuracién de las entradas/salidas,
consulte los submenus en [Ajustes Completos] =» [Entrada/Salidal].

[Mapa entrada digi.] LIA-

Este menu se usa para mostrar el estado de las entradas digitales. Use la rueda
tactil para desplazarse por las entradas digitales:

« STO_Ay STO_B: entradas de la funcion STO de seguridad. Para obtener
mas informacion, consulte el manual de la funcién de seguridad integrada del
variador.

* Entradas digitales DI1 a DI8 del variador, En variadores con una potencia
igual o inferior a 22 kW, DI6 y DI7 corresponden respectivamente a DQ1y
DQ2 utilizados como entrada digital. Solo se puede acceder a la entrada DI8
en variadores con una alimentacion superior a 22 kW.

+ Entradas digitales opcionales DI11 a DI16, si se ha introducido el mdédulo de
E/S extendido VW3A3203.

En el Terminal de visualizacion , haga clic en la entrada digital para ver todas las
funciones asignadas a la entrada digital y verificar asi la compatibilidad con las
asignaciones multiples (asignacion de nivel bajo y asignacion de nivel alto). Si no
se ha asignado ninguna funcion, se muestra [No] NO.

Para obtener mas informacion sobre las entradas digitales, consulte [Ajustes
Completos] =» [Entrada/Salida] =» [DI/DQ].

[Imag.entrad.analog.] AIA-

Este menu se usa para mostrar el valor de las entradas analdgicas. Use la rueda
tactil para desplazarse por las entradas analégicas:

+ [AIM] 211C hasta [AI3] A13C: Entradas analdgicas Al1 a Al3 del variador.
Solo se puede acceder a Al3 en variadores con una alimentacion superior a
22 kW.

+ [Al4] 214C y [AI5] A15C: Entradas analégicas opcionales Al4 y Al5, si se ha
introducido el médulo de E/S extendido VW3A3203.
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» [Valor resistor enc] THER: El valor de la resistencia (en ohmios) vinculado a
la funcién de supervision térmica estimada mediante el encoder. Este
parametro es visible si hay un encoder presente y si [Tipo snsr térm enc]
THET se establece en un valor distinto de [Ninguno] NONE.

El valor fisico de la entrada analdgica Alx que se muestra en este menu
corresponde al parametro [Alx] 21 xC. El rango y la unidad dependen de la
configuracion del cliente.

+ [Asignacion de Alx] AT xA: todas las funciones asociadas a la entrada
analégica para verificar, por ejemplo, si existen problemas de compatibilidad
con las asignaciones multiples,

» Los valores minimo y maximo segun el tipo configurado [Tipo Alx] ATxT:
o [Min. Valor Alx] UTLx y [Max. Valor Alx] UTHx con tipo [Tensién] 10U,
o [Min. Valor Alx] CRLx y [Max. Valor Alx] CRHx con tipo [Corriente] 02.
» El valor configurado del filtrado de interferencias: [Filtro de Alx] ATxF.

Para obtener mas informacion sobre las entradas analdgicas, consulte [Ajustes
Completos] =» [Entrada/Salida] =» [AI/AQ].

[Mapa salida digital] LoA—-

Este menu se usa para mostrar el estado de los relés y las salidas digitales. Use
la rueda tactil para desplazarse por ellos:

* R1aRa3:los relés del variador. Solo se puede acceder a R3 en variadores
con una alimentacion superior a 22 kW.

* R4 a R6: los relés opcionales si se ha insertado VW3A3204 Médulo de relés
ampliado.

+ DQ1: la salida digital DQ para variadores con una potencia superior a 22 kW.

+ DQ1yDQ2: las dos salidas digitales (DO1 y DO2) para los variadores de
potencia inferior a 30 kW,

+ DQ11y DQ12: |la salida digital opcional si se ha insertado VW3A3203 Modulo
de E/S extendido.

NOTA:

* Enun variador con una potencia igual o inferior a 22 kW, en funcién del
cableado, DO1 y DO2 también se pueden utilizar como entrada digital
(Dl6 y DI7).

» Enun variador con una potencia superior a 22 kW, DQ también se puede
utilizar como salida de tren de pulsos en funcion de la configuracion del
conmutador PTO - DQ (SW2). Consulte el manual de instalacion.

En el Terminal de visualizacion , haga clic en el relé o en la salida digital para
mostrar:

» Lafuncion asignada a la salida digital o al relé. Si no se ha asignado ninguna
funcién, se muestra [No] NO.

+ Eltiempo de retardo,
+ El nivel activo (alto o bajo),
+ Eltiempo de retencion.

Para obtener mas informacion sobre la configuracion de las salidas digitales y los
relés, consulte [Ajustes Completos] =» [Entrada/Salida].

[Imag.salid.analog.] A0A-y [Frecuencia PTO] PTOC

Este menu se utiliza para visualizar el valor de las salidas analdgicas y el valor de
la salida de tren de pulsos (PTO). Use la rueda tactil para desplazarse por las
salidas [AQ1] 201C, [AQ2] 202C y [Frecuencia PTO] pTOC.

El valor fisico de la salida analdégica AQx que se muestra en este menu
corresponde al parametro [AQx] 20xC. El rango y la unidad dependen de la
configuracion del cliente.
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En el Terminal de visualizacién , haga clic en las salidas analdgicas para mostrar:

* [Asignaciéon AQx] 20x: la funcidn asociada a la salida analégica para
verificar, por ejemplo, si existen problemas de compatibilidad con las
asignaciones multiples,

* Los valores minimo y maximo segun el tipo configurado [Tipo de AQx] 20xT:

o [Salida minima AQx] UOLx y [Salida maxima AQx] UOHx con
tipo [Tension] 10U,

o [Salida minima AQx] 20Lx y [Salida maxima AQx] 20Hx con
tipo [Corriente] 02.

* [Escalando AQx min] AST.x (respectivamente [Escalando AQx max]
ASHx): La escala del limite inferior (respectivamente limite superior) del
parametro asignado como porcentaje de la variacién minima
(respectivamente maxima) posible.

» El valor configurado del filtrado de interferencias: [Filtro de AQx] 20xF.

El valor fisico de la PTO (parametro [Frecuencia PTO] pT0OC) depende de la
configuracion del cliente. El rango va de 0,00 a 655,35 kHz.

En el Terminal de visualizacién , haga clic en la PTO para mostrar:

+ [Assignacion PTO] pT0: la funcién asociada con la salida de tren de pulsos
(PTO). Si no se ha asignado ninguna funcién, se muestra [No] NO.

* [Max Frec. Sal. PTO] pTOH: la frecuencia de salida maxima de la PTO. El
valor se encuentra entre 1,00 y 30,00 kHz. De forma predeterminada, el valor
es 4,00 kHz. Se puede acceder a esta informacion si se asigna la PTO
([Assignacién PTO] PTO se establece en un valor distinto de [No] NO y
[DQ1] DO1).

NOTA: [Frecuencia PTO] PTOC solo es accesible para variadores con una
alimentacion superior a 22 kW. Consulte el manual de instalacion para
configurar DQ (DQ+ y DQ-) como salida de tren de pulsos PTO.

Para obtener mas informacion (como la configuracién), consulte [Ajustes
Completos] =» [Entrada/Salida]=» [AI/AQ].
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[Imagen senal frec.] FSI—-

Este menu se utiliza para visualizar la frecuencia de las entradas de pulsos
configuradas. Utilice la rueda tactil para desplazarse por las entradas de pulsos:

[Frec.medida DI7] PrC7 y [Frec.medida DI8] PrC8 (accesible para
variadores con una alimentacion superior a 22 kW). El valor mostrado
corresponde al parametro [Frec.medida DIx] PFCx. La unidad esta en 0,01
Hz y el rango es de 0 2 42.949.672,95 Hz.

[Frec.medida PTI] PTIF (accesible para variadores con una alimentacion
inferior a 30 kW). El valor mostrado en este menu corresponde al parametro
[Frec.medida PTI] pTIF. La unidad estd en 0,01 Hz y el rango es de
-21.474.836,47 a 21.474.836,47 Hz.

[Frec.pulso encoder] ECFR: frecuencia de pulso del encoder si el encoder (o
el encoder integrado) se utiliza como referencia de velocidad de entrada de
pulsos ([Utiliz. codificador] =ENU o [Uso encoder integ.] EENU se establece
en [Referencia velocidad] PGR) y se conecta un generador de tren de
pulsos a las entradas del encoder ([Tipo referencia] PGA se establece en
[Generador frecuencia] PTG). La unidad esta en 0,01 kHz y el rango es de
-21.474.836,47 a 21.474.836,47 kHz.

[Frecuencia encoder] ETFC: frecuencia del encoder si el encoder (o el
encoder integrado) se utiliza como referencia de velocidad ([Utiliz.
codificador] ENU o [Uso encoder integ.] EENU se establece en [Referencia
velocidad] PGR) y se utiliza un encoder estandar ([Tipo referencia] PG2 se
establece en [Encoder] ENC). La unidad esta en 0,01 Hz y el rango es de
-21.474.836,47 a 21.474.836,47 Hz.

En el Terminal de visualizacion , haga clic en una entrada de pulsos para mostrar
informacion como la funcién asignada a la entrada de pulsos, la frecuencia
configurada alta y baja y el tiempo de corte de entrada de pulsos de filtrado de
interferencias del filtro bajo.

NOTA: Esta informacién no existe para la frecuencia del encoder ni para la
frecuencia de pulso del encoder.

Para obtener mas informacién (como la configuracion), consulte [Ajustes
Completos] =» [Entrada/Salida].
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[Mapa comunicaciones]

Menu [Mapa comunicaciones] CMM

Acceso

[Pantalla] =» [Mapa comunicaciones]

Acerca de este menu

Este menu permite acceder a los parametros de supervision relacionados con:

» Las fuentes de comando y referencias,

» Losregistros de comando y de estado,

* Comunicacién de bus de campo.

Para obtener mas informacién sobre el comando y la referencia, consulte el
menu [Comando y ref.] CRP , pagina 210.

Tema

Descripcion

Manual relacionado

Parametro [Canal de control]
CMDC

Este parametro de supervision
muestra el canal de comando
activo actual. Para obtener mas
informacién , pagina 108.

Parametro [Registro de
comando] CMD

Este parametro muestra el valor
actual del registro de comando en
hexadecimal. Para obtener mas
informacién, consulte abajo ,
pagina 109.

Parametro [Canal de frec. ref.]
RFCC

Este parametro de supervision
muestra el canal de referencia
activo actual. Para obtener mas
informacion, consulte abajo ,
pagina 109.

Parametro [Ref. Frec. Pre-
Ramp] FrRH

Este parametro de supervision
muestra el valor actual de la
referencia de frecuencia antes de
la rampa. Para obtener mas
informacién, consulte abajo ,
pagina 110.

Parametro CIA402 [Registro
estado] ETA

Este parametro de supervision
muestra el valor actual del registro

de estado CIA402 en hexadecimal.

Para obtener mas informacion ,
pagina 110.

Mend [Diag.red Modbus] MND

Este menu esta relacionado con el
puerto de comunicacion serie
Modbus situado en la parte inferior
del bloque de control.

NVE61654

Menu [Diag. Modbus HMI] mMDH

Este menu esta relacionado con el
puerto de comunicacion serie
Modbus situado en la parte frontal
del bloque de control. Se usa de
forma predeterminada para el
Terminal de visualizacién .

Mend [Diag. Eth integrado] MPE

Este menu esta relacionado con la
comunicacion Ethernet integrada.

NVE61653

Menu [RedDisp. DIAG] DVN

Este menu esta relacionado con el
mddulo de bus de campo
DeviceNet (VW3A3609).

NVE61683

Menu [PROFIBUS DIAG] PRB

Este menu esta relacionado con el
médulo de bus de campo Profibus
DP (VW3A3607)

NVEG1656
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Tema

Descripcion Manual relacionado

Menu [PROFINET DIAG] pPrN

Este menu esta relacionado conel | NVE61678
modulo de bus de campo Profinet
(VW3A3627).

Menu [EtherCAT Médulo] ETC

Este menu esta relacionado conel | NVE61686
modulo de bus de campo
EtherCAT (VW3A3601).

Menu [POWERLINK DIAG] pwL

Este menu esta relacionado con el | NVE61681
moédulo de bus de campo
POWERLINK (VW3A3619).

Menu [Imag. palab.comando]
CWI

Este menu contiene imagenes de -
palabras de comando segun las
fuentes de comunicacion. La
descripcion es similar a [Registro
de comando] CMD.

* [Comando Modbus] cMD1
* [Comando CANopen] cMD2

*+ [Comando médulo COM.]
CMD3(para otros buses de
campo como Profibus, etc.)

* [Com. inse. Ethernet] CMD5

Menu [Mapa palab.frec.ref] R

Este menu contiene imagenes de -
referencia de frecuencia segun las
fuentes de comunicacion. La
descripcion es similar a [Frec. de
referencia] LEFR.

+ [Frec. ref. Modbus] LFR1
* [Frec.ref. CAN] LFR2

* [Frec. ref. mé. com.]
LFR3 (para otros buses de
campo como Profibus, etc.)

* [Fr.ref.inse. Eth.] LFR5

NOTA: la unidad depende del bit 9
de CMI: el registro de comando
interno. Consulte los parametros
de comunicacién para obtener mas
informacion , pagina 17.

Menu [Mapa De CANopen] CcNM

Este menu esta relacionado con el | NVE61655
modulo CANopen (VW3A3608,
VW3A3618, VW3A3628).

[Canal de control] CMDC

Parametro de solo lectura. Este parametro de supervisiéon muestra el canal de

comando activo actual.

Rango de Codigo / Descripcion
valores Valor
[Terminal] TER Comando mediante bloque de terminales
Ajuste de fabrica
[HMI] LCC Comando via Terminal de visualizacion
[Frec Ref MDB Comando via Modbus
Modbus]
[Frec. Ref CAN Comando via CANopen si el médulo de comunicacion ha sido
CANopen] insertado.
[Ref. Freq-Com. NET Comando via modulo de bus de campo si se ha insertado un
Module] mddulo de bus de campo
[Ethernet ETH Comando mediante Ethernet insertado
insertado]
NOTA: Es posible acceder a esta seleccion en los variadores
ATV340+-sN4E.
[softwarePC] PWS Comando mediante software de puesta en servicio.

108

NVE61647.11



https://www.se.com/ww/en/download/document/NVE61678/
https://www.se.com/ww/en/download/document/NVE61686/
https://www.se.com/ww/en/download/document/NVE61681/
https://www.se.com/ww/en/download/document/NVE61655/

[Pantalla] MoN—

Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

[Registro de comando] CMD

Registro de comando (en funcion del perfil seleccionado mediante [Modo
control] CHCF y en funcidn del tipo de control de hilos mediante [Control 2/3

hilos] TCC).

Este parametro muestra el valor actual del registro de comando en hexadecimal.

comandos

Bit Descripcion, valor
Perfil CiA402 Perfil de E/S de 2 Perfil de E/S de

hilos transicion de 3 hilos
(cHCF = SIM o SEP)
(cHCF =10y TCcCc=2C) | (cHCF=IO, TcCc=3C)

0 Se establece en 1: "Switch Comando de avance Parada (autorizacion
on"/Comando del contactor (estado de conexion): para marcha):

0: Ningun comando de | O: Parada
avance

1: Marcha autorizada en
1: Comando de un comando de avance o
avance de marcha atras
NOTA: La asignacion NOTA: La asignacion de
del bit 0 no puede los bits 0 y 1 no puede
modificarse. modificarse. Corresponde
Corresponde a la a la asignacion de los
asignacion de los terminales. Puede
terminales. Puede conmutarse. Los bits 0
conmutarse. El bit 0 Cd00 y 1 Cd01 solo estan
CdO00 solo esta activo activos si el canal de esta
si el canal de esta palabra de control esta
palabra de control esta | activo.
activo.

1 Se establece en 0: "Disable Pueden asignarse a Comando de avance (en
voltage"/Autorizacion para comandos flanco ascendente 0 a 1)
suministrar alimentacion de
CA

2 Se establece en 0: "Parada Pueden asignarse a
rapida" comandos

3 Se establece en 1: "Enable
operation"/Orden de marcha

Entre4y6 Reservado (= 0)

7 Acuse de "Borrado fallos"
activo en flanco ascendente
0Oa1

8 Se establece en 1: Parada
segun el parametro [Tipo
de parada] sTT sin dejar el
estado de funcionamiento
activado

9y 10 Reservado (= 0)

De11a15 Pueden asignarse a

[Canal de frec. ref.] RECC

Parametro de solo lectura.

Este parametro de supervision muestra el canal de referencia activo actual.

Rango de Cadigo / Descripcion

valores Valor

[Terminal] TER Referencia mediante bloque de terminales
Ajuste de fabrica

[HMI] LCC Referencia mediante Terminal de visualizacion
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Rango de Codigo / Descripcion

valores Valor

[Frec Ref MDB Referencia mediante Modbus

Modbus]

[Frec. Ref CAN Referencia mediante CANopen si se ha insertado un médulo

CANopen] CANopen

[Ref. Freq-Com. NET Referencia mediante mddulo de bus de campo si se ha

Module] insertado un moédulo de bus de campo

[Ethernet ETH Referencia mediante Ethernet insertado

insertado]
NOTA: Es posible acceder a esta seleccion en los variadores
ATV340--N4E.

[softwarePC] PWS Referencia mediante software de puesta en servicio.

[Ref. Frec. Pre-Ramp] FRH

Parametro de solo lectura.

Permite visualizar la frecuencia de referencia (antes de la rampa) que se aplica al
motor, con independencia del canal para el valor de referencia que se haya
seleccionado (consulteMenu [Comando y ref.] CRP, pagina 210).

Rango de valores

Descripcion

De -599,0 a 599,0 Hz

El valor no puede ser superior [Velocidad alta] 1S P ni inferior
a-1*[Velocidad alta] Hsp.

CIA402 [Registro estado] ETA

Con el perfil CIA402, la combinaciéon de los bits 0, 1, 2, 4, 5 y 6 define el estado de
la grafica de estados DSP 402 (consulte el anexo).

El valor es el mismo en el perfil de CiA402 y en el perfil de E/S. En el perfil de E/S,
la descripcién de los valores se ha simplificado y no se refiere a la gréfica de
estados CiA402 (Drivecom).

Bit

Descripcion

Perfil CiA402 (CHCF = SIM o SEP)

Perfil de E/S (CHCF = 10)

"Ready to switch on", 1 = en espera de
alimentacion de red de la seccion de
potencia

Reservado (=00 1)

"Switched on", listo

0: No preparado / 1: Listo

"Operation enabled", en marcha

En marcha:

0: El variador no se inicia si se aplica una
referencia distinta de cero

1: En marcha. Si se aplica una referencia
distinta de cero, el variador puede iniciarse

Estado de error de funcionamiento
detectado:

0: Inactivo / 1: Activo

Estado de error de funcionamiento
detectado:

0: Inactivo / 1: Activo

"Voltage enabled", 1 = existencia de
alimentacion de red de la seccion de
potencia

NOTA: Cuando el variador solo recibe
alimentacion de la etapa de potencia,
este bit siempre se establece en 1.

Alimentacion de la etapa de potencia (1 =
presente / 0 = no disponible)

NOTA: Cuando el variador solo recibe
alimentacion de la etapa de potencia, este bit
siempre se establece en 1.

Parara rapida (0 = activo)

Reservado (= 1)

"Switched on disabled", alimentacion
de la etapa de potencia bloqueada

Reservado (=00 1)

110

NVE61647.11



[Pantalla] MoN—

Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

Bit Descripcion
Perfil CiA402 (cuCF = SIM o SEP) Perfil de E/S (CHCF =10)
7 1: Advertencia 1: Advertencia
8 Reservado (= 0) Reservado (= 0)
9 Remoto:
0: Comando o referencia por medio del terminal grafico
Para modo no separado (SIM):
1: Referencia via red.
Para modo de perfil de E/S o separado (SEP):
1: Comando por medio de red
10 1: Se ha alcanzado la referencia 1: La referencia se ha alcanzado
deseada
NOTA: Cuando el variador se
encuentra en modo de velocidad, es la
referencia de velocidad.
11 "Internal limit active": Referencia fuera de limites:
0: La referencia esta dentro de los 0: La referencia esta dentro de los limites
limites
1: La referencia no esta dentro de los limites
1: La referencia no esta dentro de los
limites NOTA: Cuando el variador se encuentra en
modo de velocidad, los limites se definen
NOTA: Cuando el variador se mediante los parametros LSP y HSP.
encuentra en modo de velocidad, los
limites se definen mediante los
parametros LSP y HSP.
12 Reservado (= 0) Reservado (= 0)
13 Reservado (= 0) Reservado (= 0)
14 "Stop key", parada por medio de la tecla STOP:
0: Tecla STOP no pulsada
1: Parada activada por la tecla STOP
15 "Direction", direccioén de rotacion:

0: Rotacién de avance en salida

1: Rotacion de marcha atras en salida

NVE61647.11
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[Registro De Datos]

Menu [Regist. distribuido] DLO

Acceso

[Pantalla] =» [Registro De Datos] =¥ [Regist. distribuido]

Acerca de este menu

Este menu se utiliza para almacenar datos siguiendo parametros especificos.

NOTA: Solo se puede acceder a este menu con el terminal grafico VW3A1111 y
no esta visible con el terminal grafico basico VW3A1113.

La funcién de registro distribuido permite registrar hasta cuatro distribuciones de
parametros a la vez. Cada almacenamiento de parametros se sincroniza con el
mismo tiempo de muestra.

El resultado de esta funcion ofrece la posibilidad de extraer una barra grafica con
10 barras (cada 10% del valor maximo definido) para visualizar la distribucion de
cada uno de los cuatro parametros seleccionados.

NOTA: Cualquier modificacién de la configuracién de la funcién de registro de
datos borra los datos que se hayan almacenado anteriormente.

El objetivo de esta funcidn es extraer muestras de datos para almacenarlas. Otras
herramientas (SoMove y/o Webserver) pueden servir para cargar estas muestras,
cuando estan disponibles. El registro de datos cumple la necesidad de grabary
almacenar datos conforme pasa el tiempo.

El variador puede almacenar los siguientes datos:

Tipo de [Data Descripcion Almacenamiento de Acceso
logging] [Data logging]:
automatico/manual

Identificacion del Datos de identificacién | Automatico, en el SoMove
variador del variador menu [Panel] DsH

Servidor Web
Registro de Registro de Automatico, en el SoMove
advertencias de par advertencias menu [Panel] DsH

Servidor Web
Registro de errores de | Registro de errores Automatico, en el SoMove
par menu [Panel] DsH

Servidor Web
Registro de Datos de distribucién Manual Servidor Web
distribucion 4
Registro de energia Datos de registro de Automatico, en el SoMove

energia 1 menu [Panel] DsH
Servidor Web

Activacion

Para activar [Regist. distribuido] D1.0-:

» Seleccione los datos de 1 a 4 que desea almacenar con [Sel.param.reg.
dist.] LDP-

+ Establezca [Esta. distri. reg.] LDEN en [Iniciar] START
El registro comienza en cuanto el motor se pone en marcha.

Para detener el registro, establezca [Esta. distri. reg.] LDEN en [Parada] sTOP.
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[Esta. distri. reg.] LDEN

Estado de distrib. de registros.

Ajuste () Codigo / Valor | Descripcion

[Parada] STOP Registro de distribucion desactivado
Ajuste de fabrica

[Iniciar] START Registros de distribucién solo cuando el motor ha arrancado

[Siempre] ALWAYS Registros de distribucion en todo momento

[Restablecer] | RESET Restablecimiento del registro de distribucion (configuracion,
datos)

[Borrar] CLEAR Borrar datos de distribucion

[Error] ERROR Se ha detectado un error durante el registro de distribuciéon

Menu [Sel.param.reg.dist.] LDP

Acceso

[Pantalla] =» [Registro De Datos] =» [Regist. distribuido]=» [Sel.param.reg.

dist.]

Acerca de este menu

Este menu le permite seleccionar hasta 4 parametros para el registro de datos.
También se almacena el valor pico por cada parametro.

NOTA: Solo se puede acceder a este menu con el terminal grafico VW3A1111 y
no esta visible con el terminal grafico basico VW3A1113.

La funcién de registro distribuido permite registrar hasta cuatro distribuciones de
parametros a la vez. Cada almacenamiento de parametros se sincroniza con el
mismo tiempo de muestra.

[Reg. Datos Distr. 1] LDD1 hasta [Reg. Datos Distr. 4] LDD4

Datos de distrib. de registros 1 hasta Datos de distrib. de registros 4.

Sal.]

Al () Codigo / Valor | Descripcion
[Logging Dis. | NO Desactivar el registro de distribucion
Deshab.]
Ajuste de fabrica
[Frec. motor] RFR Frecuencia del motor
[Intensidad LCR Corriente del motor
motor]
[Velocidad SPD Velocidad del motor
motor]
[Tension del uop Tension del motor
motor]
[Pot. Mec. OPRW Potencia mecanica del motor
Motor]
[Entr Pot IPRW Potencia eléctrica de entrada
Elect.]
[Energia Elec. | EPRW Potencia eléctrica de salida

NVE61647.11
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Codigo / Valor | Descripcion
Ajuste () & -
[Par motor] OTR Par del motor
[Tension dela | ULN Tension de la red
red]
[Tension de VBUS Tensién del bus CC
bus DC]
[Valor TH1V Sensor térmico de Al1
Térmico Al1]
[Valor TH3V Sensor térmico de Al3
Térmico Al3]
[Valor TH4V Sensor térmico de Al4
Térmico Al4]
[Valor TH5V Sensor térmico de Al5
Térmico Al5]
[Esta.térmic. THD Estado térmico del variador
variad.]
[Estado térm THR Estado térmico del motor
motor]
[RF Estado THB Estado térmico del freno
Térmico]

Menu [Regist. distribuido] DLO

Acceso

[Pantalla] =» [Registro De Datos] =¥ [Regist. distribuido]

Acerca de este menu

NOTA: Si un dato de registro sobrepasa los valores maximos definidos por el
usuario para los datos de la distribucion de registros, este valor no se guarda en
la distribucion de registros.

NOTA: Sélo se puede acceder a este menu con el terminal grafico VW3A1111 y
no sera visible con el terminal de grafico basico VW3A1113.

[T. mues. dist. reg.] LDST

Per. muestra distrib. registros.

Ajuste 0 Codigo / Valor | Descripcion
[200] 200MS 200 ms
[1 segundo] 1s 1s

Ajuste de fabrica

[2 segundos]

2s

[5 segundos]

58S

5s

[Dist.dato max val 1] LDM1 hasta [Dist.dato max val 4] LDM4

Distribucion dato max value 1 hasta Distribucion dato max value 4.
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El valor maximo definido corresponde al 100% de los datos almacenados. Ajuste
el valor maximo para adaptar el rango completo de los datos de distribucion de

registro.

Ajuste ()

Descripcion

De 10 2 65.535

Ajuste de fabrica: 65,535 (la configuracion puede adaptarse al
modificar de [Reg. Datos Distr. 1] LDD1 a [Reg. Datos Distr.
4] LDDA.

NVE61647.11
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[Ajustes Completos] CST-

Introduccion

Contenido de este capitulo

DescripCion general .............iieiiiiiiiieiiii e 118
Menu [Parametros motor] MPA ..........couiiiiiiiiiiiiii e 121
[Def.sistem.unidades] ...............c..ccooiiiiiiii 208
MenuU [Comando y ref.] CRP .........oiiiiiiiiiiiiiiii e 210
[Maestro/Esclavo] ............cccoooviiiiii i 227
[Funciones elevacion]..................coooiiiiiiiii i 255
[Monitoreo elevacion] ..............cccooiiiiiiiiiiiii e 289
[Funciones maquinal ................ccooiiiiiiiiiiii e 291
[Funciones Genéricas] - [Limites velocidad] ............................... 304
[Funciones Genéricas] - [Rampa].............ccccooiviiiiiiiiiiiiiiniecinn. 307
[Funciones Genéricas] - [Asig.conmut rampa]...............c............ 31
[Funciones Genéricas] - [Config. Parada]...................ccccceeevennnnn.. 313
[Funciones Genéricas] - [Inyeccion CC auto.] ...............cccceeeennnnns 321
[Funciones Genéricas] - [OperacionesenRef.]........................... 325
[Funciones Genéricas] - [Velocidad preselec.]...............c............ 328
[Funciones Genéricas] - [+/- velocidad]....................coeiniiiinnnnnn. 331
[Funciones Genéricas] - [+/-velode laref].....................L 334
[Funciones Genéricas] - [Frecuencia Oculta] .............................. 337
[Funciones Genéricas] - [Controlador PID] ................cccccoeevennnnnn. 339
[Funciones Genéricas] - [Niveles Alcanzados]...............c............ 361
[Funciones Genéricas] - [Control contactorred]......................... 364
[Funciones Genéricas] - [Control contactor mot.] ....................... 367
[Funciones Genéricas] - [Deshab. Marchalnv.] ........................... 371
[Funciones Genéricas] - [Limitacionde par]...................ccoceeenniis 372
[Funciones Genéricas] - [2nd limite actual] ................................. 377
[Funciones Genéricas] - [Movimiento] .....................ccooiiis 379
[Funciones Genéricas] - [Alta velo. conmut.] .............................. 381
[Funciones Genéricas] - [Frec.ref. mem.] ......................... 383
[Funciones Genéricas] - [Légicade freno] ...............ccoooiiiis 384
[Funciones Genéricas] - [Final de carrera] ....................ccceeeeennnnn. 385
[Funciones Genéricas] - [Posic. por sensores] .............cccc.cccunnn.. 387
[Funciones Genéricas] - [Contorldel par] .....................coooil 396
[Funciones Genéricas] - [Conmutacion param.].......................... 406
[Funciones Genéricas] - [Dormir en Control Vel] ......................... 411
[Funciones Genéricas] - [Suministrobus DC] ............................. 413
[Funciones Genéricas] - [Multimotores config] ........................... 415
[Funciones Genéricas] - [Salida alime.24V]................c.....ene. 419
[Funciones Genéricas] — [Medidade lacarga]............................. 420
[Funciones Genéricas] — [Apoyo potencia] ....................ccceeeennnnn. 423
[Funciones Genéricas] — [Control retardo temp.] ........................ 426
[Superv. generical ............ccoi i 435
[Entrada/Salida] - [Asignacion De E/S] ................c.c.cooiiiiiiiinn. 446
[Entrada/Salida] - [DU/DQ] .........cceviremiiiiiiiiee e e 452
[Entrada/Salida] - [AVAQY] .......cccouoiiiiiiiii e 473
[Entrada/Salida] - [Rel€] ..........co.oiiiiiiiiiiiii e 493
[Conf.del encoder].............cooiiiiiiiiii 505
[Encoder integrado] ............coooouiiiiiiiii 513
[Gestion error/adv.] ............coooiiiiiiiiiiii 517
[Mantenimiento] ..o 563

El menu [Ajustes Completos] CST muestra todos los ajustes relacionados

con las funciones del variador para:
» La configuracion del motor y del variador
» Las funciones de la aplicacion
* Las funciones de supervision
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Descripcion general

Tabla de compatibilidad
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Operaciones con referencias [ )
P 1 A
(2)
+/- veloc. (3 °
@ T |1
Velocidades preseleccionadas <« T T
Regulador PID [ ] [ ] T T ( °
(2)
Funcionamiento de Jog — | @ — | ® T [} [ ] [ ]
Conmutacion de referencias Al Bl T <«
Frecuencia de salto | | | & <« T T — | @
Control de légica del freno ® [} [ [} o ()
Inyeccion DC auto. ® ° T
(3)
Recuperacion al vuelo «— (] ° T
(3)
Comando de contactor de salida T
Parada por inyeccién de CC (] ° T
Q)
Parada rapida [ ] T
(1)
Parada en rueda libre <« — | «—
+/- velocidad alrededor de una ( [ ] T T
referencia
Elev. alta velocidad L] [ ]
Carga compartida ®
Interruptores de limites °
Posicionamiento por sensores L] [ ]
Control de par °

Umbral alcanzado

Comando de contactor de red

Desactivar retroceso

Limitacién de par

2° limite de corriente
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Operaciones con referencias
+/- veloc. (3)
Velocidades preseleccionadas
Regulador PID [ ] (] [ J [ ] (]
Funcionamiento de Jog [ ]
Conmutacioén de referencias
Frecuencia de salto
Control de légica del freno [ ]
Inyeccion DC automatica [ ]
Recuperacion al vuelo [ ]
Comando de contactor de salida
Parada por inyeccion de CC
Parada rapida
Parada en rueda libre
+/- velocidad alrededor de una
referencia
Elev. alta velocidad
Carga compartida
Interruptores de limites
Posicionamiento por sensores
Control de par [ ] L]
Umbral alcanzado
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Funcion
Elevacion de alta velocidad
Carga compartida
Interruptores de limites
Posicionamiento por sensores
Control de par
Umbral alcanzado
Comando de contactor de red
Desactivar retroceso
Limitacion de par
2° limite de corriente
ALIMENTACION bus CC
Alimentacion de salida de 24 V
Medida de peso externo
Alimentacion de emergencia
Secuencia de juego mecanico

Comando de contactor de red

Desactivar retroceso

Limitacién de par

2° limite de corriente

ALIMENTACION bus CC

Alimentacion de salida de 24 V

Medida de peso externo

Alimentacion de emergencia

Secuencia de juego mecanico

(1) Se da prioridad al primero de estos dos modos de parada que se activara.
(2) Solo la referencia del multiplicador es incompatible con el regulador PID.

(3) Solo el ADC continuo es incompatible con la recuperacion al vuelo

° Funciones Funciones No procede
incompatibles compatibles

«— T Funciones de prioridad (funciones que no pueden estar activas al mismo tiempo):
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Menu [Parametros motor] MPA

Menu [Parametros motor] MPA

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Parametros motor]

Acerca de este menu

El dimensionamiento alto o el dimensionamiento normal dependen del ciclo de la

maquina.

Si se selecciona un dimensionamiento alto, la limitacion de corriente del variador
se amplia a 1,8 x In y se reducen los valores maximos de los parametros del
motor vinculados a la corriente o la potencia. Al cambiar de una a otra seleccion,
todos los parametros relacionados se ajustan a los valores de los ajustes de

fabrica.

En cualquier caso, la corriente maxima del variador no cambia. Ajustar el variador
en modo de servicio severo reduce los valores nominales de los parametros del
motor. Esto significa que para el mismo motor se requiere un variador
sobredimensionado en el modo de servicio severo.

ATV340 Tipos de control de motor

El variador ATV340 incorpora 8 tipos de control del motor que cubren todos los

casos de uso en funcién de la aplicacion.

La siguiente tabla muestra la seleccién de tipos control motor en funcién de las
necesidades de la aplicacion:

Control

Tipo de motor

Seleccion de [Tipo
(cz?ntrol motor] CTT

Descripcién

Bucle abierto

Motor asincrono

[SVC por U] vvcC

Ley de control vectorial
de tension con
compensacion de
deslizamiento

[5 Puntos De VC U/F]
UF5

Ley de control vectorial
de U/F de 5 puntos

[Ahorro Ener] N1.D

Ley de control de
ahorro energético

Motor sincrono

[Mot.sincro.] syN

Ley de control de iman
permanente

[VC SYN_U] svNU

Ley de control de iman
permanente para
aplicaciones de par
variable

Motor de reluctancia
sin imanes

[Motor Reluctancia]
SRVC

Ley de control del
motor de reluctancia

Bucle cerrado ()

Motor asincrono

[Ctrl Vecto Laz Cerr]
FVC

Ley de control vectorial
de corriente

Motor sincrono

[Sinc. CL] Fsy

Ley de control de iman
permanente

(1) Para estas aplicaciones, debe haber un encoder configurado presente.

(2) NOTA: Si se modifica este parametro, se restablece el parametro [Magnetiz. del motor] F1.U.
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Lista de parametros para motores asincronos

La siguiente tabla muestra los parametros que se deben configurar como minimo
para motores asincronos en funcién de la seleccion de [Tipo control motor] CTT:

NOTA: Después de ajustar esos parametros, se recomienda realizar
un [Autoajuste] TUN para optimizar los rendimientos. Si se modifica uno de
estos parametros, se debe volver a realizar el autoajuste.

UECV o [Tension
alim.encoder]
EECV

Parametros [SVC por U] vvc | [Ctrl Vecto Laz [5 Puntos De VC | [Ahorro Ener]
Cerr] EVC U/F] UF5 NLD

[Motor v v v v

estandar] BFr

[Potencianom. | v v v v

motor] NPR O

[Motor 1

Coseno Phi]

cosM

[Tensiéon nom. v v v v

motor] UNS

[Corriente nom. | v v v v

motor] NCR

[Frec. nom. v v v v

motor] FRS

[Veloc. nom. v v v v

motor] NSP

[Tipo de - v @ - -

encoder] UECP O

[Tipo encoder

integra.] EECP

[Tension - v @) - -

decodifica.]

(1) En funcién de [Elecc. param motor] PC.

(2) Los ajustes del encoder dependen del encoder utilizado en la aplicacion (consulte [Conf. del
encoder] TEN-y [Encoder integrado] TEE— ).

Lista de parametros para motores sincronos o de reluctancia

La siguiente tabla muestra los parametros que se deben configurar como minimo
para motores sincronos o de reluctancia en funcion de la seleccion de [Tipo
control motor] CTT:

NOTA: Después de ajustar esos parametros, se recomienda realizar
un [Autoajuste] TUN para optimizar los rendimientos. Si se modifica uno de
estos parametros, se debe volver a realizar el autoajuste.

angulo] AST

Parametros [Mot.sincro.] [Sinc. CL] FsY [VC SYN_U] [Motor

SYN SYNU Reluctancia]
SRVC

[Nominal v v v v

sincrono I] NCRS

[Vel. mo. sinc. v v v v

nom.] NSPS

[Par motor v v v v

nominal] TOs

[Pares de polos] | v’ v v v

PPNS

[Tipo ajuste v v v v
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Parametros

[Mot.sincro.]
SYN

[Sinc. CL] Fsy [VC SYN_U] [Motor
SYNU Reluctancia]

SRVC

[Tipo de
encoder] UECP o
[Tipo encoder
integra.] EECP

v (1) — —

[Tension
decodifica.]
UECV o [Tension
alim.encoder]
EECV

(1) Los ajustes del encoder dependen del encoder utilizado en la aplicacion (consulte [Conf. del
encoder] TEN-y [Encoder integrado] TEE—).

[Dimensiona. variador] DRT

Seleccione el servicio normal/pesado en funcidn de la sobrecarga requerida en la

aplicacion.

NOTA: La modificacion de este parametro restablece los parametros de
ajuste del motor y [Seleccién de ajuste] STUN y/o [Selecc.ajuste rotacion]
STUR se restablecen a [Valor por defecto] TAB. Debe volver a realizar el

autoajuste.
Rango de L L
valores Codigo / Valor | Descripcion
[Servicio NORMAL Dimensionamiento normal, la limitacién de corriente del
normal] variador es 1,5 x In
[Servicio HIGH Dimensionamiento elevado, la limitacion de corriente del
severo] variador es 1,8 x In

Ajuste de fabrica

[Tipo control motor] CTT

Ajuste este parametro segun la aplicacion y el tipo de motor. La seleccién debe
realizarse antes de introducir los valores de los parametros del motor.

NOTA: La modificacion de este parametro restablece los parametros de
ajuste del motor y [Seleccion de ajuste] sTUN y/o [Selecc.ajuste rotacion]
STUR se restablecen a [Valor por defecto] TAB. Debe volver a realizar el

autoajuste.

Rango de ) )

valores Codigo / Valor | Descripcion

[SVC por U] vvC Control vectorial de tension (vector de flujo V sin sensor):
Control vectorial del flujo de la tension en lazo abierto con
compensacion de deslizamiento automatica segun la carga. Es
compatible con cierto nimero de motores conectados en
paralelo al mismo variador (si los motores son idénticos).
Ajuste de fabrica

[Ctrl Vecto FVC Control vectorial en lazo cerrado (vector de flujo completo):

Laz Cerr] Control de vector de circuito cerrado de flujo actual con sensor

tipo encoder; esta opcién se puede seleccionar si se ha
insertado un médulo de encoder o si se ha utilizado el encoder
integrado.

NOTA: Verifique el encoder integrado o la opcién de
encoder antes de seleccionar [Ctrl Vecto Laz Cerr] FvC.

[5 Puntos De
VC U/F]

UF5

Tensién/Frecuencia de 5 puntos de VC U/F:

NVE61647.11
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Rango de
valores

Codigo / Valor

Descripcion

UA

-
F
> > > > >

El perfil se define mediante los valores de los parametros UNS,
FrRS,de Ul aU5yde Fl aF5. El resultado es la curva azul.

De forma predeterminada, si U1 hasta U5 y F1 hasta 5 no se
modifican (ajustes de fabrica), el perfil utilizado se define
mediante 2 puntos (consulte la curva verde).

NOTA: UO es el resultado de un calculo interno basado en
los parametros del motor y multiplicado por UER (%). UO
puede ajustarse modificando el valor de UFR.

[Mot.sincro.]

Control de motores sincronos en lazo abierto: Tipo de control
de motor especifico para motores sincronos con imanes
permanentes.

[Ahorro Ener]

NLD

Tipo de control de motor especifico optimizado para ahorrar
energia.

Este tipo de control del motor reduce automaticamente la
corriente de salida del variador de acuerdo con la carga del
motor. Esta adaptacion automatica del nivel de corriente
permite el ahorro de energia durante periodos en los que la
carga se mantiene al minimo y conserva el rendimiento del
variador a plena carga.

[Sinc. CL]

FSY

Control del motor sincrono en lazo cerrado: Para motores
sincronos con iman permanente con encoder. Esta seleccién
solo es posible si se ha insertado un moédulo de encoder o se
ha utilizado un encoder integrado.

NOTA: Verifique el encoder integrado o la opcion de
encoder antes de seleccionar [Sinc. CL] FsY.

[VC SYN_U]

SYNU

Motor sincrono en lazo abierto: Tipo de control de motor
especifico para motores sincronos con imanes permanentes.
Este tipo de control de motor se utiliza para aplicaciones de par
variable.

[Motor
Reluctancia]

SRVC

Motor de reluctancia sincrono: Tipo control motor para motores
de reluctancia. Este tipo de control de motor se utiliza para
aplicaciones de par variable. Si la corriente de salida maxima
del variador no es igual o superior a la corriente del motor, esto
conduce a una falta de rendimiento del par. La

funcion [Superv. a bloqueo] STPC ayuda a evitar una
sobrecarga del motor al supervisar la corriente del motor y el
tiempo de aumento de velocidad.

[Control motor Avanza] AEMC

Control motor avanzado.
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A ADVERTENCIA

PERDIDA DEL CONTROL

Si modifica el valor de este parametro, debera llevar a cabo los mismos pasos
que si se hubiesen restablecido los ajustes de fabrica del variador para los
parametros del motor.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o daios en el equipo.

Aunqgue no se modifiquen algunos parametros, algunos otros, no accesibles, se
computaran de nuevo. Entre estos ajustes se incluyen, sin limitarse a ellos, la
seleccién del tipo de control del motor, los ajustes de los parametros del motor de
acuerdo con la placa de caracteristicas de este y su ajuste automatico.

Este parametro mejora el control de motor estandar. Mejora los rendimientos
estatico y dinamico (como en el control de par o el control de velocidad con limite
de par), en especial a una baja frecuencia y a una frecuencia mayor que la
frecuencia nominal del motor.

Deshabilite esta caracteristica para recuperar el mismo comportamiento de
control de motor disponible en versiones de software anteriores a la V3.1 (no
incluida).

En caso de una transferencia de configuracion, si la configuracién proviene de
una version de software anterior a la V3.1 (no incluida), este parametro se
establece en [No] NO de manera automatica.

Si este parametro se establece en [Si] YES, no es posible transferir la
configuracién a un variador con una version de software anterior a la V3.1 (no
incluida).

Se puede acceder a este parametro si [Tipo control motor] CTT se establece en
[SVC por U] vvc, [Ctrl Vecto Laz Cerr] FvC o [Ahorro Ener] N1.D.

Modificar [Tipo control motor] CTT restablece [Control motor Avanza] AEMC a
los ajustes de fabrica. Sin embargo, este parametro se fuerza a [No] NO si [Tipo
control motor] CTT se establece en un valor distinto de [SVC por U] vvc, [Ctrl

Vecto Laz Cerr] rvC o [Ahorro Ener] NLD.

Habilitar el control de motor avanzado permite acceder a la funcién [Ajuste
rotacion] TRAM , pagina 155.

Rango de
valores Codigo / Valor | Descripcion
[No] NO Desactivado.
[Si] YES Activado.
Ajuste de fabrica

NVE61647.11
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Menu [Datos] MTD

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Parametros motor] =» [Datos del motor] = [Datos]

Acerca de este menu

A ADVERTENCIA

PERDIDA DEL CONTROL
* Leaycomprenda completamente el manual del motor conectado.

» Verifique que todos los parametros del motor estén correctamente ajustados
consultando la placa de caracteristicas del motor conectado.

» Si modifica el valor de uno o mas parametros del motor después de haber
realizado el autoajuste, el valor de [Seleccidn de ajuste] sTUN y/o [Selecc.
ajuste rotacion] STUR is reset to [Valor por defecto] TAR y debera volver a
realizar el autoajuste.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafos en el equipo.

Este menu contiene datos relacionados con el motor, como los parametros de la
placa de caracteristicas del motor y los parametros resultantes del ajuste del
motor, entre otros. Los parametros mostrados en el menu dependen
principalmente de la seleccion de [Tipo control motor] CTT:

+ Tipos de control de motor asincrono, es decir, si [Tipo control motor] CTT se
establece en:

o [SVC por U] vvc,
o [Ahorro Ener] NLD,

o [Ctrl Vecto Laz Cerr] FvC,
o [5 Puntos De VC U/F] UF5.

Esta tabla muestra los pasos que deben seguirse para ajustar y optimizar los
datos del motor para el motor asincrono:

Paso Accion

1 Introduzca la placa de caracteristicas del motor
2 Realice la operacion de [Autoajuste] TUN.
3 Ajuste [Corriente magnetiza] 1D2 para optimizar el comportamiento. Este ajuste se

puede realizar si [Tipo control motor] CTT se establece en [SVC por U] vvC o [
Puntos De VC U/F] UF5:

* Arranque el motor a la mitad de la velocidad nominal, a la carga minima y sin
arranque.

» Compruebe y anote el valor de [Error relativo eje-d] RDAE:

o Siel valor de [Error relativo eje-d] RDAE es inferior al 0%, entonces [Corriente
magnetiza] 1D2 puede reducirse..

o Siel valor de [Error relativo eje-d] RDAE es superior al 0%. entonces [Corriente
magnetiza] I1D2A puede aumentarse..

« Parada del motor para modificar [Corriente magnetiza] 1D~ de acuerdo con el valor
de [Error relativo eje-d] RDAE (anotado previamente).

+ Tipos de control de motor sincrono o de reluctancia , es decir, si [Tipo
control motor] CTT se establece en:

o [Mot.sincro.] sYN,

o [Sinc. CL] FSY,

o [Motor Reluctancia] srvC,
o [VC SYN_U] svynu.
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Esta tabla muestra los pasos que deben seguirse para ajustar y optimizar los
datos del motor para el motor asincrono o de reluctancia:

Paso Accién

1 Introduzca la placa de caracteristicas del motor
2 Realice la operacién de [Autoajuste] TUN
3 Ajuste [Cte. FCEM Sincrono] PHS para optimizar el comportamiento:

* Arranque el motor a la frecuencia minima estable disponible en la maquina (en
carga minima y sin arranque).

» Compruebe y anote el valor de [Error relativo eje-d] RDAE:

o Siel valor de [Error relativo eje-d] RDAE es inferior al 0%. entonces [Cte. FCEM
Sincrono] PHS puede aumentarse.

o Siel valor de [Error relativo eje-d] RDAE es superior al 0%, entonces [Cte.
FCEM Sincrono] PHS puede reducirse.

El valor [Error relativo eje-d] RDAE debe estar cerca del 0%.

» Parada del motor para modificar [Cte. FCEM Sincrono] pHs de acuerdo con el valor
de [Error relativo eje-d] RDAE (anotado previamente)

[Motor estandar] BFR %

Este parametro se utiliza para modificar los preajustes o las unidades de varios
parametros, como:

* [Velocidad alta] HsP

* [Nivel frec. mot. elev.] FTD
* [Tensién nom. motor] UNS
* [Frec. nom. motor] FRS

* [Velocidad maxima] TFR

Solo se puede acceder a este parametro con los tipos de control del motor
asincrono.

NOTA: La modificacion de este parametro restablece los parametros de
ajuste del motor y [Seleccion de ajuste] sTUN y/o [Selecc.ajuste rotacion]
STUR se restablecen a [Valor por defecto] TAR. Es necesario volver a
realizar el autoajuste.

5;2?35“ Codigo / Valor | Descripcion

[50 Hz IEC] 50Hz Frecuencia del motor de 50 Hz — IEC
Ajuste de fabrica

[60Hz NEMA] 60Hz Frecuencia del motor de 60 Hz — NEMA

[Velocidad maxima] TFR

Para ayudar a evitar un error de [SOBREVELOC. MOTOR] sOF, se recomienda
que [Velocidad maxima] TR sea igual o mayor al 110% de [Velocidad
alta] usp.

Rango de valores Descripcion

De 10,0 a 599,0 Hz(") (paso: 0,1 Ajuste de fabrica: 60 Hz o preajustado a 72 Hz si [Motor
Hz) estandar] BrR se establece en [60Hz NEMA] 601z.

(1) EI maximo del rango es 10 * [Frec. nom. motor] FRS para una ley asincrona o 10 * [Frec.
nominal sinc.] FRSS para una ley sincrona.
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[Potencia nom. motor] NPR %

Solo se puede acceder a este parametro con los tipos de control del motor
asincrono y si [Elecc. param motor] MPC se establece en [Potencia nom.

motor] NPR.
NOTA: La modificacion de este parametro restablece los parametros de
ajuste del motor y [Selecciéon de ajuste] sSTUN y/o [Selecc.ajuste rotacion]
STUR se restablecen a [Valor por defecto] T2B. Es necesario volver a
realizar el autoajuste.

Rango de valores Descripcion

Segun el calibre del variador () La unidad esta en kW si [Motor estandar] BrR se establece en
[50 Hz IEC] 501z, en HP si [Motor estandar] BFR se
establece en [60Hz NEMA] 601z

Ajustes de fabrica: segun el calibre del variador

(1): Si [Motor estandar] BFR se establece en [50 Hz IEC] 50Hz, el paso es de 0,01 kW para
variadores con un rango de potencia < 15 kW; de lo contrario, es de 0,1 kW. Si [Motor estandar]
BFR se establece en [60Hz NEMA] 6011z, el paso es de 0,01 HP para variadores con un rango de
potencia < 20 HP; de lo contrario, es de 0,1 HP.

[Tensiéon nom. motor] UNS %

Solo se puede acceder a este parametro con los tipos de control del motor
asincrono.
NOTA: La modificacion de este parametro restablece los parametros de
ajuste del motor y [Seleccidn de ajuste] STUN y/o [Selecc.ajuste rotacion]
STUR se restablecen a [Valor por defecto] T2B. Es necesario volver a
realizar el autoajuste.

Rango de valores Descripcion
De 100 a 690 V CA (paso: 1V Ajuste de fabrica: de acuerdo con el valor nominal de la
CA) unidad y [Motor estandar] BFr

Rango de valores para:
*« ATV340eeM3e: 100 a 240 V CA.
+ ATV340eeN4e: 200 a 480 V CA
+ ATV340eeS6e: 400 a 600 V CA
+ ATV340eeYGe: 400 a 690 V CA
+ ATV34QeeTee: 200 a 500V CA
+ ATV340eeQee: 200 a 500 V CA

[Corriente nom. motor] NCR %

Solo se puede acceder a este parametro con los tipos de control del motor
asincrono.
NOTA: La modificacion de este parametro restablece los parametros de
ajuste del motor y [Selecciéon de ajuste] sTUN y/o [Selecc.ajuste rotacion]
STUR se restablecen a [Valor por defecto] TARB. Es necesario volver a
realizar el autoajuste.

Rango de valores Descripcion

De 0,25a 1,8 In (1) (paso: 0,01 A) | Ajuste de fabrica: de acuerdo con el valor nominal de la
@) unidad y [Motor estandar] BFr

(1): Corresponde a la corriente nominal del variador que se indica en el manual de instalacién y en la

placa de caracteristicas del variador.
(2): Para variadores con rango de potencia < 15 kW; de lo contrario es de 0,1 A.
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[Frec. nom. motor] FRS %

Solo se puede acceder a este parametro con los tipos de control del motor
asincrono.

NOTA: La modificacion de este parametro restablece los parametros de
ajuste del motor y [Seleccién de ajuste] STUN y/o [Selecc.ajuste rotacion]
STUR se restablecen a [Valor por defecto] TAB. Es necesario volver a
realizar el autoajuste.

Rango de valores Descripcion
De 10,0 a 599,0 Hz (paso: 0,1 Ajuste de fabrica: 50 Hz o preajustado a 60 Hz si [Motor
Hz) estandar] BrR se establece en [60Hz NEMA] 601z.

[Veloc. nom. motor] NSP %

Solo se puede acceder a este parametro con los tipos de control del motor
asincrono.

NOTA: La modificacion de este parametro restablece los parametros de
ajuste del motor y [Seleccién de ajuste] sTUN y/o [Selecc.ajuste rotacion]
STUR se restablecen a [Valor por defecto] T2B. Es necesario volver a
realizar el autoajuste.

Si la velocidad sincrona y el deslizamiento se indican en la placa de
caracteristicas en Hz o como un porcentaje, use una de las férmulas para calcular
la velocidad nominal:

100 — Deslizamiento como %

100

* Velocidad nominal = velocidad sincrona x
60 — Deslizamiento en Hz

* Velocidad nominal = velocidad sincrona x 60 (motores
de 60 Hz)
50 — Deslizamiento en Hz
* Velocidad nominal = velocidad sincrona x 50 (motores
de 50 Hz)
Rango de valores Descripcion

De 0 a 65.535 rpm (paso: 1 rpm) | Ajuste de fabrica: de acuerdo con el valor nominal de la
unidad y [Motor estandar] BrFr

[Elecc. param motor] MPC %

Este parametro selecciona qué parametro de la placa de caracteristicas del motor
se utiliza entre [Motor 1 Coseno Phi] cos y [Potencia nom. motor] NPR.
Establezca el parametro seleccionado, en funcién del ajuste de este parametro.

Solo se puede acceder a este parametro con los tipos de control del motor
asincrono.

NOTA: La modificacion de este parametro restablece los parametros de
ajuste del motor y [Seleccién de ajuste] STUN y/o [Selecc.ajuste rotacion]
STUR se restablecen a [Valor por defecto] TAB. Es necesario volver a
realizar el autoajuste.

Rango de . L
valores Codigo / Valor | Descripcion
[Potencia NPR Potencia del motor: se utiliza [Potencia nom. motor] NPR.
nom. motor]

Ajuste de fabrica
[Motor 1 Cos Coseno del motor: se utiliza [Motor 1 Coseno Phi] COs.
Coseno Phi]
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[Motor 1 Coseno Phi] COS %

Solo se puede acceder a este parametro con los tipos de control del motor
asincrono y si [Elecc. param motor] MPC se establece en [Motor 1 Coseno Phi]
COS.

NOTA: La modificacion de este parametro restablece los parametros de
ajuste del motor y [Seleccién de ajuste] sTUN y/o [Selecc.ajuste rotacion]
STUR se restablecen a [Valor por defecto] T2B. Es necesario volver a
realizar el autoajuste.

Rango de valores Descripcion

De 0,50 a 1,00 (paso: 0,01) Ajustes de fabrica: segun el calibre del variador

[Desliz.nom.mot.] NSL %

Para modificar el deslizamiento nominal del motor, modifique [Veloc. nom.
motor] NSP, pagina 129.

Solo se puede acceder a este parametro con los tipos de control del motor
asincrono y si [Nivel de acceso] L.AC se establece en [Experto] EPR.

Rango de valores Descripcion

De 0 a 6.553,5 Hz (paso: 0,1 Hz) | Ajuste de fabrica: Parametro de solo lectura.

[R esta. motor asin.] RSA %

El ajuste de fabrica se sustituye por una medida resultante del ajuste con el motor
detenido (autoajuste), si se ha realizado. Solo introduzca un valor manualmente si
esta copiando una configuracion del variador que se esta ajustando mediante el
autoajuste.

Solo se puede acceder a este parametro con los tipos de control del motor
asincrono y si [Nivel de acceso] 1.AC se establece en [Experto] EPR.

Valor Codigo / Valor | Descripcion

[Auto] AUTO Durante la actualizacion de la configuracion del variador,
cuando el usuario no establece este parametro, se necesita un
valor transitorio ("Auto") hasta el final de la secuencia.

De 0 a 65.535 mOhm (paso: 1 Ajuste de fabrica: 0 mOhm
mOhm) ™

(1): Para variadores con un rango de potencia < 15 kW. Si el rango de potencia esté entre 18y 75
kW (limites incluidos), el rango es de 0,0 a 6.553,5 mOhm (paso: 0,1 mOhm). Si el rango de
potencia esta entre 90 y 500 kW (limites incluidos), el rango es de 0,00 a 655,35 mOhm (paso: 0,01
mOhm); de lo contrario, el rango es de 0,000 a 65.535 mOhm (paso: 0,001 mOhm).

[Corriente magnetiza] IDA x

El ajuste de fabrica se sustituye por el resultado de un calculo interno basado en
los resultados del ajuste con el motor detenido (autoajuste). El parametro se mide
si se realiza un ajuste en rotacion.

Solo se puede acceder a este parametro con los tipos de control del motor
asincrono y si [Nivel de acceso] L.AC se establece en [Experto] EPR.

Este parametro afecta al ajuste de [Par motor nominal] TON.

Mientras el motor esta en marcha [Corr mag éptima] 1 DAD proporciona un valor
de ajuste sugerido para este parametro.
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Valor Codigo / Valor | Descripcion

Durante la actualizacién de la configuracion del variador,
cuando el usuario no establece este parametro, se necesita un
valor transitorio ("Auto") hasta el final de la secuencia.

[Auto] AUTO

De 0,00 a 655,35 A (paso: 0,01 Ajuste de fabrica: 0,00 A
A)()

(1): Para variadores con un rango de potencia < 15 kW. Si el rango de potencia esta entre 18 y 160
kW (limites incluidos), el rango es de 0,0 a 6.553,5 A (paso: 0,1 A); de lo contrario, el rango es de 0
a 65.535 A (paso: 1 A).

[MotorAsinc Lf Ind.] LFA %

El ajuste de fabrica se sustituye por una medida resultante del ajuste con el motor
detenido (autoajuste), si se ha realizado. Solo introduzca un valor manualmente si
esta copiando una configuracioén del variador que se esta ajustando mediante el
autoajuste.

Solo se puede acceder a este parametro con los tipos de control del motor
asincrono y si [Nivel de acceso] L.AC se establece en [Experto] EPR.

Valor Codigo / Valor | Descripcion

Durante la actualizacion de la configuracion del variador,
cuando el usuario no establece este parametro, se necesita un
valor transitorio ("Auto") hasta el final de la secuencia.

[Auto] AUTO

De 0,00 a 655,35 mH (paso: 0,01 | Ajuste de fabrica: 0,00 mH
mH) (™

(1): Para variadores con un rango de potencia < 15 kW. Si el rango de potencia es mayor o igual que
160 kW, el rango es de 0,0 a 6.553,5 uH (paso: 0,1 pH); de otro modo, el rango es de 0,00 a
65.535 pH (paso: 1 pH).

[Const. tiem. rotor] TRA %

Este parametro es el resultado de un calculo interno que utiliza los parametros de
la placa de caracteristicas del motor y los resultados del autoajuste del motor.

NOTA:

» Sise introduce un valor manualmente, este parametro no se actualiza
después de realizar un ajuste en rotacioén.

* Un valor introducido manualmente se restablece al valor tabulado si
[Control motor Avanza] 2EMC se modifica desde [Si] YES hasta [No]
NO.

Solo se puede acceder a este parametro con los tipos de control del motor
asincrono y si [Nivel de acceso] LAC se establece en [Experto] EPR.

Mientras el motor esta funcionando con [Tipo control motor] CTT ajustado en
[Ctrl Vecto Laz Cerr] FVC y una carga superior al 10 %, [Const t 6ptima rotor]
TRAD proporciona un valor de ajuste sugerido para este parametro.

Valor Codigo / Valor | Descripcion

Durante la actualizacion de la configuracion del variador,
cuando el usuario no establece este parametro, se necesita un
valor transitorio ("Auto") hasta el final de la secuencia.

[Auto] AUTO

De 0,0 a 6.553,5 ms (paso: 0,1 Ajuste de fabrica: 0,0 ms
ms) ™

(1): Para variadores con un rango de potencia < 15 kW; de lo contrario, el rango es de 0 a 65.535 ms
(paso: 1 ms).
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[Corr mag 6ptima] IDAD

Este parametro es un valor de monitorizacién que proporciona un ajuste sugerido
para [Corriente magnetiza] TD2 mientras el motor estd en marcha, basado en el
punto de operacion real.

Sdlo se puede acceder a este parametro con tipos de control de motor asincronos
y si [Nivel de acceso] 1.AC esta establecido en [Experto] EPR.

El valor visualizado se actualiza cuando la referencia de velocidad se estabiliza
dentro de una tolerancia de la velocidad consigna.

Valor Descripcién

De 0,00 a 655,35 Ajuste de fabrica: Parametro de solo lectura.
A
(Paso: 0,01 A) (1)

(1): para variadores de 15 kW de potencia. Si el rango de potencia esta entre 18 y 160 kW (limites
incluidos), el rango es 0,0... 6.553,5 A (Paso: 0,1 A) sino el rango es 0...65.535 A (Paso: 1 A).

[Const t 6ptima rotor] TRAD

Este parametro es un valor de monitorizacién que proporciona un ajuste sugerido
para [Const. tiem. rotor] TRA mientras el motor esta en marcha, basado en el
punto de operacion real.

Sélo se puede acceder a este parametro si [Tipo control motor] CTT esta
establecido en [Ctrl Vecto Laz Cerr] FvC y si [Nivel de acceso] L.AC esta
establecido en [Experto] EPR.

El valor visualizado se actualiza cuando la referencia de velocidad se estabiliza
dentro de una tolerancia de la velocidad consigna. Si la carga del motor es inferior
al 10 %, este parametro permanece en 0.

Valor Descripcion

De 0,00 a 655,35 Ajuste de fabrica: Parametro de solo lectura.
ms
(Paso: 0,IMS ) (1)

(1): Para variadores con un rango de potencia de 15 kW, el rango es de 0 a 65.535 ms (paso: 1 ms).

[indice Confianza Opt] QITA

Este parametro es un indicador de calidad, expresado en %, de los valores
producidos por el algoritmo de ajuste [Corr mag 6ptima] 1DAD y [Const t dptima
rotor] TRAD.

Solo se puede acceder a este parametro si el [Nivel de acceso] L.AC esta
establecido en [Experto] EPR.

Cuanto mayor sea el valor, mas fiables seran los valores aconsejados. Cuando
[Indicador calidad prevista] QITA es superior al 85,0 %, los valores visualizados
por [IDA Advised] IDAD y [Const t 6ptima rotor] TRAD pueden considerarse
adecuados para su uso.

Valor Descripcion

De 0,0 a 100,0 % Ajuste de fabrica: Parametro de solo lectura.
(Paso: 0,1 %)

[Nominal sincrono I] NCRS %

Solo se puede acceder a este parametro con los tipos de control del
motor sincrono o de reluctancia.
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NOTA: La modificacion de este parametro restablece los parametros de
ajuste del motor y [Seleccidon de ajuste] sTUN se restablece a [Valor por
defecto] TAR. Es necesario volver a realizar el autoajuste.

Rango de valores Descripcion

De 0,25a 1,8 In () (paso: 0,01 A) | Ajustes de fabrica: segun el calibre del variador.
@)

(1): Corresponde a la corriente nominal del variador que se indica en el manual de instalacién y en la
placa de caracteristicas del variador.
(2): Para variadores con rango de potencia < 15 kW; de lo contrario es de 0,1 A.

[Vel. mo. sinc. nom.] NSPS %

Solo se puede acceder a este parametro con los tipos de control del
motor sincrono o de reluctancia.

NOTA: La modificacion de este parametro restablece los parametros de
ajuste del motor y [Selecciéon de ajuste] sTUN se restablece a [Valor por
defecto] TAR. Es necesario volver a realizar el autoajuste.

Rango de valores Descripcion

De 0 a48.000 rpm (paso: 1 rpm) | Ajustes de fabrica: segun el calibre del variador.

[Escalado par] INRT

Este parametro muestra el escalado de [Par Motor (Nm)] oTon, [Par motor
nominal] ToN, [Par motor nominal] TQs, [Escal.par.nom.motor] TONC, [Par
motor Experto] TONO, [Par nom.placa motor] ToNP, [Ref.par maestro M/S]
FMTR, [Ref.par equipo M/E] rxT y [Ref.par local M/E] FTOR.

De acuerdo con sus necesidades, puede ajustar el escalado de par multiplicando
por 10 la unidad de par predeterminada.

Rango de
valores Codigo / Valor | Descripcion

[0,001] 0001 Unidad: 0,001 Nm
Intervalo de ajuste absoluto: De 0,001 a 65,535 Nm

Intervalo de ajuste: De -32,767 a +32,767 Nm

[0,01] 001 Unidad: 0,01 Nm
Intervalo de ajuste absoluto: De 0,01 a 655,35 Nm
Intervalo de ajuste: De -327,67 a +327,67 Nm

[0,1] 01 Unidad: 0,1 Nm
Intervalo de ajuste absoluto: De 0,1 a 6.553,5 Nm

Intervalo de ajuste: De -3.276,7 a +3.276,7 Nm

[l 1 Unidad: 1 Nm
Intervalo de ajuste absoluto: De 1 a 65.535 Nm

Intervalo de ajuste: De -32.767 a +32.767 Nm

[10] 10 Unidad: 10 Nm
Intervalo de ajuste absoluto: De 10 a 655.350 Nm

Intervalo de ajuste: De -327.670 a +327.670 Nm

NOTA: Ajustes de fabrica: segun el calibre del variador
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[Par motor nominal] TQS *

Solo se puede acceder a este parametro con los tipos de control del
motor sincrono o de reluctancia.

NOTA: La modificacion de este parametro restablece los parametros de
ajuste del motor y [Seleccién de ajuste] STUN se restablece a [Valor por
defecto] TAB. Es necesario volver a realizar el autoajuste.

Rango de valores Descripcion

De 0,1 2 6.553,5 Nm El valor depende de los calibres del variador y del ajuste
de [Escalado par] INRT.

Ajustes de fabrica: segun el calibre del variador.

[Pares de polos] PPNS %

Este parametro se utiliza para calcular [Frec. nominal sinc.] FRsS.

Solo se puede acceder a este parametro con los tipos de control del
motor sincrono o de reluctancia.

NOTA: La modificacion de este parametro restablece los parametros de
ajuste del motor y [Selecciéon de ajuste] STUN se restablece a [Valor por
defecto] TAB. Es necesario volver a realizar el autoajuste.

Rango de valores Descripcion

De 1 a 240 (paso: 1) Ajustes de fabrica: segun el calibre del variador.

[Tipo ajuste angulo] AST %

Solo se puede acceder a este parametro con los tipos de control del
motor sincrono o de reluctancia.

[alim. PSI] ps1 y [alin. PSIO] pPs10 funcionan para todos los tipos de motores
sincronos. [SPM alineacién.] spv2 y [IPM alin.] T1PMA aumentan el rendimiento
en funcién del tipo de motor sincrono. [Inyeccién de corriente rotacional] RCT
puede utilizarse cuando [alim. PSI] ST y [alin. PSIO] PST0 no ofrezcan el
rendimiento esperado.

Valor Codigo / Valor | Descripcion

[IPM alin.] IPMA Alineacién del motor IPM. Modo de alineacion del motor de
imanes permanentes interiores (normalmente, este tipo de
motor tiene un nivel de saliencia alto). Utiliza la inyeccién de
alta frecuencia, que es menos ruidosa que el modo de
alineacion estandar.

[SPM SPMA Alineacién del motor SPM. Modo de alineacién del motor de
alineacioén.] imanes permanentes en la superficie del rotor (normalmente,
este tipo de motor tiene un nivel de saliencia medio o bajo).
Utiliza la inyeccion de alta frecuencia, que es menos ruidosa
que el modo de alineacion estandar.

[alim. PSI] PsI Inyeccion de sefiales de pulsos. Modo de alineacion estandar,
sin movimiento del rotor.

La medida del angulo se obtiene al supervisar la respuesta de
corriente del estator a una inyeccion de sefiales de pulsos en
un amplio rango.

[alin. PSIO] PSIO Inyeccién de sefiales de pulsos - optimizada. Modo de
alineacion optimizada, sin movimiento del rotor.

Se lleva a cabo la misma operacion que la [alim. PSI]
PST entre un rango de frecuencias optimizadas

El tiempo de medicion del angulo de fase se reduce tras la
primera orden de marcha u operacion de ajuste, aunque el
variador se haya apagado.
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Valor

Cadigo / Valor

Descripcion

Ajuste de fabrica

[Inyeccién de
corriente
rotacional]

RCI

Inyeccion de corriente rotacional. Modo de alineacién con
movimiento del rotor.

Este modo de alineacion lleva a cabo la alineacién mecanica
del rotor y del estator y requiere hasta 4 s.
El motor debe detenerse sin par resistente.

NOTA: Se recomienda este ajuste cuando se utiliza un
filtro de seno en la aplicacion.

NOTA: Este ajuste debe utilizarse para el motor sincrono
de excitacion externa (EESM)

[Sin alineac.]

NO

Sin alineacion

[Cte. FCEM Sincrono] PHS %

El ajuste de pHS le permite reducir la corriente en el funcionamiento sin carga (o
con un minimo de carga). La unidad de [Cte. FCEM Sincrono] PHS se establece
en [PHS Scaling] 1PHS. Para optimizar los ajustes del motor sincrono: siga los

pasos.

Sélo se puede acceder a este parametro si [Tipo control motor] CTT esta
establecido en [Mot.sincro.] sYN o[VC SYN_U] sYNU o [Sinc. CL] FsY.

Valor

Cadigo / Valor

Descripcion

[Auto]

AUTO

Durante la actualizacion de la configuracion del variador,
cuando el usuario no establece este parametro, se necesita un
valor transitorio ("Auto") hasta el final de la secuencia.

IPHS)

De 0 a6.553,5 mV/rpm (paso
segun ajustes [PHS Scaling]

Ajuste de fabrica: 0 mV/rpm

[PHS Scaling] IPHS*

Este parametro muestra y modifica la unidad de [Cte. FCEM Sincrono] pHs.

Se puede acceder a este parametro si [Tipo control motor] CTT esta establecido

en:

* [Mot.sincro.] sYN, o
« [VC SYN_U] synu, o
* [Sinc.CL] Fsy.

El ajuste de fabrica se determina automaticamente a partir de [Par motor
nominal] TOS y [Nominal sincrono I] NCRS de forma que ([Cte. FCEM
Sincrono] PHS) encaje dentro de su rango de almacenamiento.

La modificaciéon de cualquier parametro de la placa de caracteristicas del motor
restablece [PHS Scaling] 1PHS al valor apropiado para la nueva placa de

caracteristicas.

Valor

Cadigo/ Valor

Descripcion

[0,1 mV/RPM]

01

Unidad 0,1 mV/RPM (pico por fase)

[1 mV/RPM]

1

Unidad: 1 mV/RPM (pico por fase).

Necesario para motores con un elevado niumero de pares de
polos (normalmente mas de 6) en los que el valor de ([Sin.
Constante EMF] PHS Jexpresado en 0,1 mV/RPM excede.
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[Res. est. mo. sinc.] RSAS %

El ajuste de fabrica se sustituye por una estimacion resultante del ajuste con el
motor detenido (autoajuste), si se ha realizado. Solo introduzca un valor
manualmente si esta copiando una configuracion del variador que se esta
ajustando mediante el autoajuste.

Solo se puede acceder a este parametro con los tipos de control del
motor sincrono o de reluctancia y si [Nivel de acceso] L.AC se establece
en [Experto] EPR.

Valor Codigo / Valor | Descripcion

[Auto] AUTO Durante la actualizacién de la configuracion del variador,
cuando el usuario no establece este parametro, se necesita un
valor transitorio ("Auto") hasta el final de la secuencia.

De 0 a 65.535 mOhm (paso: 1 Ajuste de fabrica: 0 mOhm
mOhm) (1)

(1): Para variadores con un rango de potencia < 15 kW. Si el rango de potencia esta entre 18y 75
kW (limites incluidos), el rango es de 0,0 a 6.553,5 mOhm (paso: 0,1 mOhm). Si el rango de
potencia esta entre 90 y 500 kW (limites incluidos), el rango es de 0,00 a 655,35 mOhm (paso: 0,01
mOhm); de lo contrario, el rango es de 0,000 a 65.535 mOhm (paso: 0,001 mOhm).

[Autotun. eje D L] LDS %

El ajuste de fabrica se sustituye por una estimacion resultante del ajuste con el
motor detenido (autoajuste), si se ha realizado. Solo introduzca un valor
manualmente si esta copiando una configuracién del variador que se esta
ajustando mediante el autoajuste.

NOTA: En motores con polos suaves [Autotun. eje D L] 2.Ds = [Autotun. eje
QL] oS = Inductancia estator L.

Solo se puede acceder a este parametro con los tipos de control del
motor sincrono o de reluctancia y si [Nivel de acceso] L.AC se establece
en [Experto] EPR.

Valor Codigo / Valor | Descripcion

[Auto] AUTO Durante la actualizaciéon de la configuracion del variador,
cuando el usuario no establece este parametro, se necesita un
valor transitorio ("Auto") hasta el final de la secuencia.

De 0,00 a 655,35 mH (paso: 0,01 | Ajuste de fabrica: De acuerdo con el valor nominal del

mH) (1) variador.

NOTA: [ERROR DE AUTOTUNING] TN F se puede activar si
[Autotun. eje D L] LDsS se establece en un valor bajo.
Incrementar [Autotun. eje D L] LDS a un valor igual a 5 veces
su valor predeterminado.

(1): Para variadores con un rango de potencia < 15 kW. Si el rango de potencia es mayor o igual que
160 kW, el rango es de 0,0 a 6.553,5 uH (paso: 0,1 pH); de otro modo, el rango es de 0,00 a
65.535 pH (paso: 1 pyH).

[Autotun. eje Q L] LOS *

El ajuste de fabrica se sustituye por una estimacion resultante del ajuste con el
motor detenido (autoajuste), si se ha realizado. Solo introduzca un valor
manualmente si esta copiando una configuracién del variador que se esta
ajustando mediante el autoajuste.

NOTA: En motores con polos suaves [Autotun. eje D L] 2.Ds = [Autotun. eje
QL] oS = Inductancia estator L.

Solo se puede acceder a este parametro con los tipos de control del
motor sincrono o de reluctancia y si [Nivel de acceso] LAC se establece
en [Experto] EPR.
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Valor Codigo / Valor | Descripcion

[Auto] AUTO Durante la actualizacién de la configuracion del variador,
cuando el usuario no establece este parametro, se necesita un
valor transitorio ("Auto") hasta el final de la secuencia.

De 0,00 a 655,35 mH (paso: 0,01 | Ajuste de fabrica: De acuerdo con el valor nominal del

mH) (1) variador.

NOTA: [ERROR DE AUTOTUNING] TNF se puede activar si
[Autotun. eje Q L] LOS se establece en un valor bajo.
Incrementar [Autotun. eje Q L] 1.0S a un valor igual a 5 veces
su valor predeterminado.

(1): Para variadores con un rango de potencia < 15 kW. Si el rango de potencia es mayor o igual que
160 kW, el rango es de 0,0 a 6.553,5 pH (paso: 0,1 pH); de otro modo, el rango es de 0,00 a
65.535 pH (paso: 1 pH).

[Frec. nominal sinc.] FRSS*

Solo se puede acceder a este parametro con los tipos de control del
motor sincrono o de reluctancia y si [Nivel de acceso] L.AC se establece
en [Experto] EPR.

Actualizado automaticamente segun los datos de [Vel. mo. sinc. nom.] NSPsy
[Pares de polos] PPNS.

NOTA: La modificacion de este parametro restablece los parametros de
ajuste del motor y [Seleccién de ajuste] STUN se restablece a [Valor por
defecto] T2AB. Es necesario volver a realizar el autoajuste.

Rango de valores Descripcion
De 10,0 a 599,0 Hz (paso: 0,1 Ajuste de fabrica: NspPs x PPNS /60 (el valor se actualiza
Hz) automaticamente y no se puede modificar)

[Co. max. alin. PSI] MCR %

Nivel de corriente en forma de porcentaje de [Nominal sincrono I] NCRS para los
modos de medicién del desplazamiento angular de [alim. PSI] psT y [alin. PSIO]
PST0. Este parametro influye en la medicion del inductor.

Solo se puede acceder a este parametro con los tipos de control del
motor sincrono o de reluctancia y si [Nivel de acceso] LAC se establece
en [Experto] EPR.

Este nivel de corriente debe ser igual o superior al nivel de corriente maxima de la
aplicacion; de lo contrario, podria haber una inestabilidad.

NOTA: En caso de inestabilidad, hay que aumentar la [Co. max. alin. PSI]
MCR para obtener el funcionamiento requerido.

Valor Codigo / Valor | Descripcion

[Auto] AUTO El variador adapta [Co. max. alin. PSI] MCR segun los ajustes
de datos del motor.
Ajuste de fabrica

De 1 a 300% (paso: 1%) intervalo de ajuste

[Tiempo filtro corr.] CRTF %

Este parametro se define como el tiempo de filtro de los datos de corriente de
retorno utilizados internamente por el variador.

Se puede acceder a este parametro si [Nivel de acceso] 1.AC esta establecido en
[Experto] EPR.
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Valor Codigo / Valor | Descripcion

[Auto] AUTO El tiempo de filtro de corrientes aplicado se define mediante
[Filtro corrientes] CRFA.
Ajuste de fabrica

De 1 a 100,0 ms (paso: 0,1 ms) intervalo de ajuste

[Filtro corrientes] CRFA %

Tiempo de filtro de corrientes predeterminado utilizado si [Tiempo filtro corr.]
CRTF se establece en [Auto] AUTO.

Se puede acceder a este parametro si [Nivel de acceso] 1.AC esta establecido en
[Experto] EPR.

Rango de valores Descripcion

De 0,0 a 100,0 ms (paso: 0,1 ms) | Ajuste de fabrica: Parametro de solo lectura.

[Error relativo eje-d] RDAE %

Sélo se puede acceder a este parametro con los tipos de control de motor
sincrono y asincrono excepto para [Tipo control motor] CTT cuando se
establece en [Motor Reluctancia] srvC.

Este parametro se utiliza para realizar los ajustes en [Cte. FCEM Sincrono] PHS
para motores sincronos y [Corriente magnetiza] 1D~ para motores asincronos :

Este parametro debe ser préximo al 0 %. Si [Error relativo eje-d] RDAE es:
* Inferior al 0%:

o [Cte. FCEM Sincrono] PHS puede incrementarse para motores
sincronos.

o [Corriente magnetiza] 1DA puede reducirse para motores asincronos.
» Superior al 0%:

o [Cte. FCEM Sincrono] PHS puede reducirse para motores sincronos.

o [Corriente magnetiza] 1D~ puede reducirse para motores asincronos.

Para motores asincronos, el valor de [Error relativo eje-d] RDAE puede cambiar
en funcién del punto de funcionamiento del motor. Un valor de [Error relativo eje-
d] RDAE entre -10% y 10% garantiza un buen rendimiento del motor.

Para conocer todos los pasos necesarios para optimizar los ajustes del motor
sincrono.

Para conocer todos los pasos necesarios para optimizar los ajustes del motor
asincrono.

Rango de valores Descripcion

De 0,0 a2 6.553,5 % (paso: 0,1 %) | Ajuste de fabrica: Parametro de solo lectura

[Escal.par.nom.motor] TONC

Este parametro permite seleccionar el par nominal de referencia.

Se puede acceder a este parametro si [Nivel de acceso] L.AC esta establecido en
[Experto] EPR.

NOTA: En una configuracién Maestro/Esclavo , pagina 227, el ajuste de [Escal.
par.nom.motor] TONC debe ser el mismo para el maestro y los esclavos.
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Valor Codigo / Valor | Descripcion

[Experto] OPTI El par optimizado es el par electromagnético nominal calculado
en funcion de los parametros eléctricos del motor.

Nota: La seleccion de este ajuste permite un uso preciso de la
carga.

Ajuste de fabrica

[Placa de NAMP Par de la placa de caracteristicas es el par mecanico nominal
datos] calculado en funcién de los datos de la placa de caracteristicas
del motor.

[Par motor nominal] TON %

Par motor nominal computarizado (+/- 2% de tolerancia).

En el caso de los motores sincronos, este parametro se ve afectado por una
modificacion de [Cte. FCEM Sincrono] pis.

En el caso de los motores asincronos, este parametro se ve afectado por una
modificacion de [Corriente magnetiza] 1D2 y los parametros de saturacion
magnética (es decir, [Coef. Curva de Flujo A] 2LF2, [Coef. Curva De Flujo B]
BETO, [Inductancia Red Tangencial] 1.02).

NOTA: Un ajuste en rotacion modifica los parametros de saturacion
magnética.

Segun el ajuste de [Escal.par.nom.motor] TONC, el parametro [Par motor
nominal] TON muestra el valor del par optimizado [Par motor Experto] TONO o el
par de la placa de caracteristicas [Par nom.placa motor] TQNP.

Rango de valores Descripcion

De 0 2 65.535 El valor depende de los calibres del variador y del ajuste
de [Escalado par] INRT.

Ajuste de fabrica: Solo lectura

[Par motor Experto] TONO %

Se puede acceder a este parametro si [Nivel de acceso] 1.AC esta establecido en
[Experto] EPR.

Rango de valores Descripcion

De 0 a65.535 El valor depende de los calibres del variador y del ajuste
de [Escalado par] INRT.

Ajuste de fabrica: Solo lectura

[Par nom.placa motor] TONP *

Se puede acceder a este parametro si [Nivel de acceso] L.AC esta establecido en
[Experto] EPR.

Rango de valores Descripcion

De 0 2 65.535 El valor depende de los calibres del variador y del ajuste
de [Escalado par] INRT.

Ajuste de fabrica: Solo lectura
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[Inductancia Red Tangencial] LOA %

Este parametro se estima mediante el ajuste en rotacion y la curva de saturacion
magneética hace uso de él. Solo introduzca un valor manualmente si esta
copiando una configuracion del variador que se esta ajustando mediante el ajuste
en rotacion, pagina 155.
Se puede acceder a este parametro si:

* [Nivel de acceso] L.AC se establece en [Experto] EPR, y

+ [Tipo ajuste rotacion] Er2P se establece en [Flujo Saturacién] SATE.

Valor Codigo / Valor | Descripcion

[Auto] AUTO Durante la actualizacién de la configuracion del variador,
cuando el usuario no establece este parametro, se necesita un
valor transitorio ("Auto") hasta el final de la secuencia.

De 0 a6.553,5 mH (paso: 0,1 Ajuste de fabrica: 0
mH) ™

(1): Para variadores con un rango de potencia < 15 kW. Si el rango de potencia es mayor o igual que
160 kW, el rango es de 0 a 65.535 pH (paso: 1 pH); de lo contrario, el rango es de 0,00 a
655,35 mH (paso: 0,01 mH).

[Coef. Curva de Flujo A] ALFA %

Este parametro se estima mediante el ajuste en rotacion y la curva de saturacion
magnética hace uso de él. Solo introduzca un valor manualmente si esta
copiando una configuracion del variador que se esta ajustando mediante el ajuste
en rotacion, pagina 155.
Se puede acceder a este parametro si:

+ [Nivel de acceso] 1.AC se establece en [Experto] EPR, y

* [Tipo ajuste rotacion] EF2AP se establece en [Flujo Saturacion] sATE.

Valor Coédigo / Valor | Descripcion

[Auto] AUTO Durante la actualizacién de la configuracién del variador,
cuando el usuario no establece este parametro, se necesita un
valor transitorio ("Auto") hasta el final de la secuencia.

De -327,67% a 327,67% (paso: Ajuste de fabrica: 0,00%
0,01%)

[Coef. Curva De Flujo B] BETO %

Este parametro se estima mediante el ajuste en rotacion y la curva de saturacion
magnética hace uso de él. Solo introduzca un valor manualmente si esta
copiando una configuracion del variador que se esta ajustando mediante el ajuste
en rotacion, pagina 155.
Se puede acceder a este parametro si:

* [Nivel de acceso] 1L.AC se establece en [Experto] EPR, y

+ [Tipo ajuste rotacion] EF2AP se establece en [Flujo Saturacion] sATF.

Valor Codigo / Valor | Descripcion

[Auto] AUTO Durante la actualizacién de la configuracion del variador,
cuando el usuario no establece este parametro, se necesita un
valor transitorio ("Auto") hasta el final de la secuencia.

De -327,67% a 327,67% (paso: Intervalo de ajuste
0,01%)
Ajuste de fabrica: 0,00%
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[Flujo Nominal Placa Caracteristicas] PHIO %

Este parametro se calcula a partir de la placa de caracteristicas del motor y se
utiliza para el calculo interno. Este parametro se utiliza para fines de servicios de
Schneider Electric.

Se puede acceder a este parametro si [Nivel de acceso] 1.AC esta establecido en
[Experto] EPR.

Rango de valores Descripcién

De 0,00 a 655,35 Wb (paso: 0,01 | Ajuste de fabrica: Parametro de solo lectura.
Wb)

[Flujo Nominal Rotor] PHIA %

Este parametro es el flujo correspondiente a [Corriente magnetiza] 1DA y se
utiliza en el modelo de flujo/corriente para el control del motor.

Se puede acceder a este parametro si [Nivel de acceso] 1.AC esta establecido en
[Experto] EPR.

Rango de valores Descripcion

De 0,00 a 655,35 Wb (paso: 0,01 | Ajuste de fabrica: Parametro de solo lectura.
Wb)

[Inductancia Red] LA %

Este parametro es el resultado de un célculo interno mediante [Flujo Nominal
Rotor] PHIA y [Corriente magnetiza] TDA.

Se puede acceder a este parametro si [Nivel de acceso] L.AC esta establecido en
[Experto] EPR.

Rango de valores Descripcion
De 0 a2 6.553,5 mH (paso: 0,1 Ajuste de fabrica: Parametro de solo lectura.
mH) (1)

(1): Para variadores con un rango de potencia < 15 kW. Si el rango de potencia es mayor o igual que
160 kW, el rango es de 0 a 65.535 pH (paso: 1 uH); de lo contrario, el rango es de 0,00 a
655,35 mH (paso: 0,01 mH).

Menu [Estab test angulo] AsA

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Parametros motor] =» [Datos del motor] =» [Estab
test angulo]

Acerca de este menu

Para parametros de motor sincrono.

Se puede acceder a este menu si [Tipo control motor] CTT se establece en:
* [Sinc.CL] Fsv.
Y si se ha introducido un médulo codificador o se utiliza un encoder integrado.
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[Ajustes Completos] CST—

[Tipo ajuste angulo] AST %

[alim. PSI] ps1 y [alin. PSIO] Ps10 funcionan para todos los tipos de motores
sincronos. [SPM alineacién.] spMA y [IPM alin.] 1PMA aumentan el rendimiento
en funcion del tipo de motor sincrono. [Inyeccién de corriente rotacional] RCT
puede utilizarse cuando [alim. PSI] PsT y [alin. PSIO] PS10 no ofrezcan el
rendimiento esperado.

Ajuste

Codigo / Valor

Descripcion

[IPM alin.]

IPMA

Alineacién del motor IPM. Modo de alineacion del motor de
imanes permanentes interiores (normalmente, este tipo de
motor tiene un nivel de saliencia alto). Utiliza la inyeccién de
alta frecuencia, que es menos ruidosa que el modo de
alineacion estandar.

[SPM
alineacion.]

SPMA

Alineacién del motor SPM. Modo de alineacion del motor de
imanes permanentes en la superficie del rotor (normalmente,
este tipo de motor tiene un nivel de saliencia medio o bajo).
Utiliza la inyeccion de alta frecuencia, que es menos ruidosa
que el modo de alineacion estandar.

[alim. PSI]

Inyeccién de sefales de pulsos. Modo de alineacién estandar,
sin movimiento del rotor

La medida del angulo se obtiene al supervisar la respuesta de
corriente del estator a una inyeccion de sefales de pulsos en
un amplio rango

[alin. PSIO]

Inyeccién de sefales de pulsos - optimizada. Modo de
alineacion optimizado, sin movimiento del rotor

Se lleva a cabo la misma operacion que la [alim. PSI]
PST entre un rango de frecuencias optimizadas

El tiempo de medicién del angulo de fase se reduce tras la
primera orden de marcha u operacion de ajuste, aunque el
variador se haya apagado

Ajuste de fabrica

[Inyeccién de
corriente
rotacional]

RCI

Inyeccién de corriente rotacional. Modo de alineacion con
movimiento del rotor.

Este modo de alineacién lleva a cabo la alineaciéon mecanica
del rotor y del estator y requiere hasta 4 s.
El motor debe detenerse sin par resistente.

NOTA: Se recomienda este ajuste cuando se utiliza un
filtro de seno en la aplicacion.

NOTA: Para un motor de reluctancia sincrono se
recomienda utilizar este ajuste.

[Sin alineac.]

NO

Sin alineacion

[Autotest angulo] Asa

Autotest angulo.

Ajuste

Cédigo / Valor

Descripcion

[No]

NO

No se ha realizado el autoajuste de angulo

Ajuste de fabrica

[Si]

Se requiere el autoajuste de angulo.

[Realizado]

DONE

Se ha realizado el autoajuste de angulo.

[Asign test angulo] ASL

Asignacién test del angulo.
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Rango de Codigo / Valor | Descripcion
valores
[No asignado] | NO No asignado
Ajuste de fabrica
[DI1]...[DI8] LI1..LI8 Entrada digital de DI1 a DI8
NOTA: Se puede acceder a la seleccion DI8 en variadores
con una alimentacion superior a 22 kW.
[DI11]...[DI16] | LI11..LI16 Entrada digital DI11 a DI16, si se ha introducido el médulo de
extension de E/S VW3A3203
[CDO00]... CD00...CD10 Entrada digital virtual CMD.0 a CMD.10 en la configuracién del
[CD10] [Perfil E/S] 10
[CD11]... CD11...CD15 Entrada digital virtual CMD.11 a CMD.15 independientemente
[CD15] de la configuracion
[C101]... Cc101..C110 Entrada digital virtual CMD1.01 a CMD1.10 con serie Modbus
[C110] integrada en la configuracion del [Perfil E/S] 10
[C111]... C111..C115 Entrada digital virtual CMD1.11 a CMD1.15 con serie Modbus
[C115] integrada independientemente de la configuracion
[C201]... C201...c210 Entrada digital virtual CMD2.01 a CMD2.10 con médulo de bus
[C210] de campo CANopen® en la configuracion del [Perfil E/S] 10
[C211]... C211...C215 Entrada digital virtual CMD2.11 a CMD2.15 con médulo de bus
[C215] de campo CANopen® independientemente de la configuracion
[C301]... C301...c310 Entrada digital virtual CMD3.01 a CMD3.10 con médulo de bus
[C310] de campo en la configuracion del [Perfil E/S] T0.
[C311]... C311...C315 Entrada digital virtual CMD3.11 a CMD3.15 con médulo de bus
[C315] de campo independientemente de la configuracion
[C501]... C501...C510 Entrada digital virtual CMD5.01 a CMD5.10 con Ethernet
[C510] integrado en la configuracion del [Perfil E/S] 10
NOTA: Es posible acceder a esta seleccion en los
variadores ATV340++sN4E.
[C511]... C511...C515 Entrada digital virtual CMD5.11 a CMD5.15 con Ethernet
[C515] integrado independientemente de la configuracion

NOTA: Es posible acceder a esta seleccion en los
variadores ATV340--sN4E.

NOTA: Si se ha configurado la funcién de un contactor de linea, el contactor
se cerrara durante la medicion.

[Establ. modo angulo] ATA

Establecer el modo de activaciéon de dangulo.

Ajuste Cadigo / Valor | Descripcion

[No] NO No se ha activado el autoajuste de angulo automatico

[Cmd de AUTO El autoajuste de angulo se abre con la orden de marcha si el
ejecucion] variador no esta alineado.

Ajuste de fabrica

[Val.Offset angul.] AsV

Angulo de cambio de fase entre el motor y el encoder. 8192 corresponde a 360°.

Ajuste

Descripcion

[No] a 8192

Valor de autoajuste de angulo automatico

Ajuste de fabrica: [No] N0
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[Ajustes Completos] CST—

[Estab estado angulo] ASTS

Estado autoajust angulo.

Ajuste Codigo / Valor
[No TAB No se ha definido el valor de ajuste de angulo
Realizado]
Ajuste de fabrica
[Pendiente] PEND El ajuste de angulo esta en estado de espera
[En progreso] | PROG La funcién de ajuste de angulo esta en curso
[Error] FAIL Error en la funcion de ajuste de angulo
[Realizado] DONE La funcién de angulo es correcta
[Valor CuUs El usuario ha introducido el valor de angulo del cambio de fase
personali.] a través de la terminal de visualizacién o del enlace serie
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Menu [Ajuste Del Motor] MTU

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Parametros motor] =» [Datos del motor] =» [Ajuste
Del Motor]

Acerca de este menu

Este menu se utiliza para realizar el autoajuste del motor (o el ajuste con el motor
detenido).
La operacion de autoajuste optimiza:

* El rendimiento del motor a velocidad baja.

* La estimacion del par del motor.

» La precisién de la estimacion de los valores de procesos en el
funcionamiento y supervision sin sensor.

Antes de realizar un autoajuste del motor

* Los parametros del motor deben ajustarse en primer lugar. Si se modifica un
parametro del motor (o un parametro que afecta a un ajuste de parametros
del motor), se debe volver a realizar el autoajuste.

» El motor debe estar parado. Verifique que la aplicacién no hace girar el motor
durante la operacién de ajuste.

» El motor debe estar en estado frio: el estado térmico del motor puede influir
de forma considerable en el resultado del ajuste.

El autoajuste se puede realizar:

* manualmente bajo peticion mediante la configuraciéon [Autoajuste] TUN
hasta [Aplicar Autoajuste] YES,

* manualmente utilizando la entrada digital o el bit asignado a [Asig.
autoajuste] TUL,

» automaticamente al arrancar el variador si [Autoajuste autom.] AUT se
establece en [Si] YES.
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[Autoajuste] TUN

A ADVERTENCIA

MOVIMIENTO INESPERADO

El Autoajuste mueve el motor para ajustar los lazos de control

* Arranque el sistema solo si no hay personas u obstrucciones en la zona de
trabajo.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafos en el equipo.

Durante el autoajuste, el ruido y las oscilaciones mecanicas del sistema son
normales.

[Autoajuste] TUN sélo realiza un ajuste del motor parado. Para realizar una
melodia en rotacién, utilice [Habili.ajuste rotaci.] TUNR.

A ADVERTENCIA

PERDIDA DEL CONTROL

+ Simodifica el valor de uno 0 mas parametros del motor después de realizar
el autoajuste, el valor [Seleccién de ajuste] STUN se restablece a [Valor
por defecto] TARB y debe volver a realizar el autoajuste.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafos en el equipo.

Si [Tipo control motor] CTT se establece en [Motor Reluctancia] srvc, el
variador acciona el alineamiento mecanico del motor ([Tipo ajuste

angulo] AST se establece en [Inyeccion de corriente rotaciéonal] RCT) antes de
iniciar el autoajuste.

El autoajuste solo se realiza cuando no hay ningiin comando de parada activado.
Si se ha asignado una funcion de parada en rueda libre o de parada rapida a una
entrada digital, esta entrada debe establecerse en 1 (activa si se establece en 0).

El autoajuste tiene prioridad sobre cualquier orden de marcha o de
premagnetizacion del motor, las cuales se tienen en cuenta después de la
secuencia de autoajuste.

Si el autoajuste ha detectado un error, este parametro vuelve automaticamente a
[Sin accién] NO y la respuesta al error depende de la configuracion de [Reac.
error. ajuste] TNT.

El autoajuste puede durar varios segundos. No interrumpa el proceso. Espere a
que aparezcaTerminal de visualizacion para cambiar a [Sin accién] NO.

Para volver a realizar el ajuste, espere hasta que el motor se haya parado y
enfriado. Establezca primero [Autoajuste] TUN en [Borrar autotuning] CLR, y
vuelva a realizar el ajuste del motor.

El autoajuste del motor sin aplicar primero la funcién [Borrar autotuning] CLR se
utiliza para obtener la estimacion del estado térmico del motor.

La longitud del cable influye en el resultado del ajuste. Si se modifica el cableado,
se debe volver a realizar la operacién de ajuste.
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Valor (@) Codigo / Valor | Descripcion
[Sin accién] NO El autoajuste no se encuentra en progreso.
Ajuste de fabrica
[Aplicar YES El autoajuste se realiza inmediatamente si es posible y, a

Autoajuste] continuacién, el parametro cambia automaticamente a [Sin
accion] NO. Si el estado del variador no permite realizar la
operacion de ajuste inmediatamente, el parametro cambia
a [No] N0 y la operacion se debe volver a realizar.

NOTA: Los parametros del motor deben ajustarse antes
de realizar el autoajuste.

[Borrar CLR Los parametros del motor medidos por la funcion de autoajuste
autotuning] se resetean. Los valores predeterminados de los parametros
del motor se utilizan para controlar el motor. [Esta. de
Autoajuste] TUS se establece en [No Realizado] T2AE.

[Tune Period Interval] TPD

Sintonizacion periddica sin desconexién de potencia.

Especifica el intervalo entre operaciones de ajuste para variadores que
permanecen continuamente encendidos (es decir, sin ciclos de apagado). Este
parametro es relevante para aplicaciones de elevacién cuando [Asig. de frenos]
BLC esta configurado y [Tipo de movimiento] BST esta establecido en
[Elevacion] VER.

Este parametro es accesible cuando [Nivel de acceso] 1.AC esta establecido en
[Experto] EPR.

Cuando el variador permanece encendido y se aplica la orden de marcha, se
activa una sintonizacién periddica basada en el valor [Tune Period Interval] TPD,
siempre que el umbral [Estd.termic.motor] THR sea inferior al 20 %.

El temporizador interno se inicia o se reinicia:-
* Cuando se configura [Tune Period Interval] TrD

» Después de cada encendido (si [Tune Period Interval] TPD estaba
previamente establecido)

« Tras una sintonizacion periédica satisfactoria (sélo para el motor activo en
configuraciones multimotoras)

Ajuste Descripcion

De 0 a 365 dias Intervalo de ajuste.

Ajuste de fabrica: 0 dias

[Esta. de Autoajuste] TUS

Parametro de solo lectura. Este parametro no se guarda al apagar el variador.
Muestra el estado del autoajuste desde la ultima vez que se encendid.

NOTA: Para saber cuales son los valores utilizados por el variador para
controlar el motor (por ejemplo, si los valores utilizados son el resultado de un
autoajuste), consulte [Seleccién de ajuste] STUN , pagina 150.

Valor Codigo / Valor | Descripcion
[No TAB No se ha realizado el autoajuste
Realizado]
Ajuste de fabrica
[Pendiente] PEND Se ha solicitado el autoajuste pero ain no se ha realizado

[En Progreso]

PROG

El autoajuste esta en curso
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Valor Codigo / Valor | Descripcion

[Error] FAIL El autoajuste ha detectado un error

[Autotuning DONE Los parametros del motor medidos por la funcion de autoajuste
hecho] se utilizan para controlar el motor

[Uso de Autoajuste] TUNU %

En algunas aplicaciones, como la de elevacién, que requieren un par elevado a
baja velocidad, la temperatura del motor tiene un impacto significativo en el
comportamiento y la capacidad de mantener la optimizacién del resultado
derivado del autoajuste. En tal caso, el ajuste del parametro [Uso de Autoajuste]
TUNU en [term.motor] TM ayuda a compensar la resistencia del estator de
acuerdo con el estado térmico del motor.

A ADVERTENCIA

PERDIDA DE CONTROL
» Ajuste este parametro en [term.motor] TM en la aplicacion de elevacion.

+ Pararealizar ajustes en este parametro, realice una prueba de puesta en
marcha completa para comprobar el funcionamiento correcto de la
aplicacién en condiciones de carga y temperatura del motor maximas.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafos en el equipo.

Este parametro muestra la forma de modificar los parametros del motor segun su
estado térmico estimado.

Se puede acceder a este parametro si [Nivel de acceso] L.AC esta establecido en
[Experto] EPR.

Desde la versién de firmware V3.3, este parametro esta preestablecido en [term.

motor] TV si la funcién [Légica de freno] B1.C esta activada (p. ej., [Asig. de
frenos] B1.C se asigna a una salida).

Valor () Codigo / Valor | Descripcion
[No] NO Sin estimacién del estado térmico.
[term.motor] ™ Estimacion de estado del estator térmico basado en la

corriente nominal y en la corriente consumida por el motor.
Ayuda a tener en cuenta la desviacion térmica de la resistencia
estatérica que afecta a la respuesta de la aplicacion
(especialmente con la aplicacion de lazo abierto).

Ajuste de fabrica

[Reac. error. ajuste] TNL %

Respuesta a error de autoajuste ((ERROR DE AUTOTUNING] TNF).

Se puede acceder a este parametro si [Nivel de acceso] 1.AC esta establecido en

[Experto] EPR.

Libre]

Valor Codigo / Valor | Descripcion
[Ignorar] NO Error detectado ignorado.
[Paradarueda | YES Se solicita una parada en rueda libre y se activa el error.

Ajuste de fabrica
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[Asig. autoajuste] TUL %

Se puede acceder a este parametro si [Nivel de acceso] 1.AC esta establecido en
[Experto] EPR.

NOTA: Cuando el comando es por bus de campo, la activacién de la
sintonizacion automatica mediante bit virtual se tiene en cuenta si el estado de
operacion es diferente de "interruptor encendido deshabilitado”, "parada rapida
activa" y "fallo".

NOTA: El autoajuste hace que el motor arranque.

El autoajuste realizado es un autoajuste de parada.

Rango de Codigo / Valor | Descripcion
valores
[No asignado] | NO No asignado
Ajuste de fabrica
[DI1]...[DI8] LI1..LI8 Entrada digital de DI1 a DI8
NOTA: Se puede acceder a la seleccion DI8 en variadores
con una alimentacion superior a 22 kW.
[DI11]...[DI16] | LI11..LI16 Entrada digital D111 a DI16, si se ha introducido el médulo de
extension de E/S VW3A3203
[CDO00]... CD00...CD10 Entrada digital virtual CMD.0 a CMD.10 en la configuracién del
[CD10] [Perfil E/S] 10
[CD11]... CD11..CD15 Entrada digital virtual CMD.11 a CMD.15 independientemente
[CD15] de la configuracion
[C101]... C101...C110 Entrada digital virtual CMD1.01 a CMD1.10 con serie Modbus
[C110] integrada en la configuracion del [Perfil E/S] 10
[C111]... Cl11..c115 Entrada digital virtual CMD1.11 a CMD1.15 con serie Modbus
[C115] integrada independientemente de la configuracion
[C201]... C201...c210 Entrada digital virtual CMD2.01 a CMD2.10 con médulo de bus
[C210] de campo CANopen® en la configuracion del [Perfil E/S] 10
[C211]... C211...C215 Entrada digital virtual CMD2.11 a CMD2.15 con médulo de bus
[C215] de campo CANopen® independientemente de la configuracion
[C301]... €301...C310 Entrada digital virtual CMD3.01 a CMD3.10 con médulo de bus
[C310] de campo en la configuracién del [Perfil E/S] 10.
[C311]... C311..C315 Entrada digital virtual CMD3.11 a CMD3.15 con médulo de bus
[C315] de campo independientemente de la configuracion
[C501]... C501...C510 Entrada digital virtual CMD5.01 a CMD5.10 con Ethernet
[C510] integrado en la configuracion del [Perfil E/S] 10
NOTA: Es posible acceder a esta seleccién en los
variadores ATV340++*N4E.
[C511]... C511...C515 Entrada digital virtual CMD5.11 a CMD5.15 con Ethernet
[C515] integrado independientemente de la configuracién
NOTA: Es posible acceder a esta seleccion en los
variadores ATV340--sN4E.

[Autoajuste autom.] AUT %

AADVERTENCIA

MOVIMIENTO INESPERADO

Si esta funcion esta activada, se realizara un autoajuste cada vez que se
encienda el variador.

+ Compruebe que la activacién de esta funcién no genera condiciones
inseguras.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafnos en el equipo.
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El motor debe detenerse al encender el variador.

Se puede acceder a este parametro si [Nivel de acceso] 1.AC esta establecido en
[Experto] EPR.

El autoajuste realizado es un autoajuste de parada.

Valor (®) Codigo / Valor | Descripcion

[No] NO Funcion desactivada.
Ajuste de fabrica

[Si] YES Se realiza un ajuste automaticamente cada vez que se
enciende

[Uno] ONE Se realiza un ajuste en la primera orden de ejecucion

[Seleccién de ajuste] STUN x
Parametro de solo lectura.

Valor Codigo / Valor | Descripcion

[Valor por TAB Los valores predeterminados de los parametros del motor se

defecto] utilizan para controlar el motor. Restablezca el valor

predeterminado si se modifica un parametro del motor después
de realizar el autoajuste.

Ajuste de fabrica

[Medida] MEAS Los valores medidos por la funcién de autoajuste se utilizan
para controlar el motor Este parametro cambia
automaticamente a este valor después de que se haya
realizado correctamente un autoajuste.

[Personaliz.] CcuUs Los valores establecidos manualmente se utilizan para
controlar el motor

[Estad.polos motor] SMOT *

Parametro de solo lectura (calculado internamente).

Se puede acceder a este parametro:
+ si[Nivel de acceso] LAC se establece en [Experto] EPR, y
+ si[Seleccion de ajuste] STUN se establece en [Medida] MEAS, y
« con tipo de control de motor sincrono o de reluctancia.

Este parametro ayuda con la optimizacion del rendimiento de control del motor
para los motores sincronos.

Valor Codigo / Valor | Descripcion

[No info.] NO No se ha realizado el ajuste
[Bajo LLS Nivel de saliencia bajo.
saliente]

Configuracion recomendada: [Tipo ajuste angulo] AsT =
[alim. PSI] PST o [alin. PSIO] PS10 y [Activacion iny.HF] HF T
= [No] No.
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[Nivel corr. Autoajuste] TCR %

Valor Codigo / Valor | Descripcion
[Saliente MLS Nivel de saliencia medio.
Medio]

Configuracion recomendada: [Tipo ajuste angulo] AST =
[SPM alineacion.] spMA.

Ademas, se puede utilizar [Activacion iny.HF] HF T = [Si] YES.
En primer lugar, se deben realizar pruebas sin inyeccion de alta
frecuencia. Si los resultados cumplen los requisitos,
[Activacion iny.HF] i T debe dejarse en [No] NO.

[Saliente alto]

Nivel de saliencia alto.

Configuracién recomendada: [Tipo ajuste angulo] 2sT = [IPM
alin.] TPMA.

Ademas, se puede utilizar [Activacion iny.HF] HF'T = [Si] YES.
En primer lugar, se deben realizar pruebas sin inyeccion de alta
frecuencia. Si los resultados cumplen los requisitos,
[Activacion iny.HF] £ T debe dejarse en [No] NO.

Nivel de corriente actual para autoajuste.

Se puede acceder a este parametro si [Nivel de acceso] L.AC esta establecido en

[Experto] EPR.

Este parametro muestra el nivel de intensidad aplicado al motor durante el
autoajuste, como porcentaje de la intensidad nominal del variador.

Este parametro influye en la medicion del inductor.

NOTA: En caso de inestabilidad, hay que aumentar la [Co. max. alin. PSI]
MCR para obtener el funcionamiento requerido.

Cuando TCR = [Auto] 2UTO (valor 0)

* 100 % de INV (InDrive; corriente nominal del variador).

Valor

Cadigo / Valor

Descripcion

[Auto]

AUTO

Ajuste de fabrica: [Auto] AUTO (valor 0)

De 12300 % (paso: 1 %)

Intervalo de ajuste

[Tipo ajuste angulo] AST*

Solo se puede acceder a este parametro con los tipos de control del
motor sincrono o de reluctancia.

[alim. PSI] psT y [alin. PSIO] Ps10 funcionan para todos los tipos de motores
sincronos. [SPM alineacién.] spvA y [IPM alin.] TPMA aumentan el rendimiento
en funcion del tipo de motor sincrono. [Inyeccién de corriente rotacional] RCT
puede utilizarse cuando [alim. PSI] PsT y [alin. PSIO] Ps10 no ofrezcan el
rendimiento esperado.

Valor

Cadigo / Valor

Descripcion

[IPM alin.]

IPMA

Alineacién del motor IPM. Modo de alineacién del motor de
imanes permanentes interiores (normalmente, este tipo de
motor tiene un nivel de saliencia alto). Utiliza la inyeccién de
alta frecuencia, que es menos ruidosa que el modo de
alineacion estandar.

[SPM
alineacion.]

SPMA

Alineacion del motor SPM. Modo de alineacion del motor de
imanes permanentes en la superficie del rotor (normalmente,
este tipo de motor tiene un nivel de saliencia medio o bajo).
Utiliza la inyeccion de alta frecuencia, que es menos ruidosa
que el modo de alineacion estandar.

[alim. PSI]

Inyeccioén de sefiales de pulsos. Modo de alineacién estandar,
sin movimiento del rotor
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Valor Cadigo / Valor | Descripcion

La medida del angulo se obtiene al supervisar la respuesta de
corriente del estator a una inyeccion de sefiales de pulsos en
un amplio rango

[alin. PSIO] PSIO Inyeccidn de sefales de pulsos - optimizada. Modo de
alineacion optimizado, sin movimiento del rotor

Se lleva a cabo la misma operacién que la [alim. PSI]
PST entre un rango de frecuencias optimizadas.

El tiempo de medicion del angulo de fase se reduce tras la
primera orden de marcha u operacion de ajuste, aunque el
variador se haya apagado.

Ajuste de fabrica

[Inyeccionde | RCI Inyeccion de corriente rotacional. Modo de alineacion con
corriente movimiento del rotor.
rotacidnal]

Este modo de alineacion lleva a cabo la alineacién mecéanica
del rotor y del estator y requiere hasta 4 s.
El motor debe detenerse sin par resistente.

NOTA: Se recomienda este ajuste cuando se utiliza un
filtro de seno en la aplicacion.

NOTA: Para un motor de reluctancia sincrono se
recomienda utilizar este ajuste.

[Sin alineac.] NO Sin alineacion

[Co. max. alin. PSI] MCR %

Nivel de corriente en forma de porcentaje de [Nominal sincrono I] NCRS para los
modos de medicion del desplazamiento angular de [alim. PSI] PST y [alin. PSIO]
PSTO. Este parametro influye en la medicion del inductor.

Solo se puede acceder a este parametro con los tipos de control del
motor sincrono o de reluctancia vy si [Nivel de acceso] 1.AC se establece
en [Experto] EPR.

Este nivel de corriente debe ser igual o superior al nivel de corriente maxima de la
aplicacién; de lo contrario, podria haber una inestabilidad.

NOTA: En caso de inestabilidad, hay que aumentar la [Co. méax. alin. PSI]
MCR para obtener el funcionamiento requerido.

Valor Codigo / Valor | Descripcion

[Auto] AUTO El variador adapta [Co. max. alin. PSI] MCR segun los ajustes
de datos del motor.
Ajuste de fabrica: [Auto] AUTO (valor 0)

De 1 .a 300 % (paso: 1 %) Intervalo de ajuste

[Niv. corriente rot.] RCLX

Se puede acceder a este parametro si [Tipo ajuste angulo] AST esta establecido
en [Inyeccion de corriente rotaciénal] RCT.

El nivel de corriente deberia ajustarse segun el par requerido durante el
alineamiento.

Rango de valores Descripcion
De 10 a 300 % (paso: 1 %) El valor se muestra como porcentaje de la corriente nominal
del motor

Ajuste de fabrica: 75%
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[Rotacion par actual] RTC %

Se puede acceder a este parametro:
» si[Nivel de acceso] LAC se establece en [Experto] EPR, y

» si[Tipo ajuste angulo] AST se establece en [Inyeccion de corriente
rotacional] RCT, y

» con tipo de control de motor sincrono o de reluctancia.

Rango de valores Descripcién
De 0 a 300% (paso: 1%) El valor se muestra como porcentaje de la corriente nominal
del motor

Ajuste de fabrica: 0%

[RCI Max Frec] RCSP %

Se puede acceder a este parametro:
» si[Nivel de acceso] 1L.AC se establece en [Experto] EPR, y

+ si[Tipo ajuste angulo] AST se establece en [Inyeccién de corriente
rotacional] RC1,y

» con tipo de control de motor sincrono o de reluctancia.

Valor Codigo / Valor | Descripcion

[Auto] AUTO Ajuste de fabrica: [Auto] AuTO (Valor -0,1)

De 0,0 a 599,0 Hz (paso: 0,1 Hz) | Intervalo de ajuste

[RCI Numero Entero] RCRP %

Se puede acceder a este parametro:
» si[Nivel de acceso] LAC se establece en [Experto] EPR, y

» si[Tipo ajuste angulo] AST se establece en [Inyeccién de corriente
rotacional] RC1,y

» con tipo de control de motor sincrono o de reluctancia.

Valor Codigo / Valor | Descripcion
[Auto] AUTO Ajuste de fabrica: [Auto] AUTO (Valor -1)
De 0 a 32.767 (paso: 1) Intervalo de ajuste

[RCI con trafo] RCIR %

Se puede acceder a este parametro:
» si[Nivel de acceso] LAC se establece en [Experto] EPR, y

» si[Tipo ajuste angulo] 2ST se establece en [Inyeccién de corriente
rotaciénal] RC1,y

* con tipo de control de motor sincrono o de reluctancia.

Valor Codigo / Valor | Descripcion

[No] NO Funcién inactiva

Ajuste de fabrica

[Si] YES Funcién activa

NVE61647.11 153



Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos [Ajustes Completos] CST—

154 NVE61647.11



[Ajustes Completos] CsT— Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

Menu [Ajuste Del Motor] MTU- —[Ajuste rotacion] TRAM—

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Parametros motor] =» [Datos del motor] =» [Ajuste
Del Motor] =» [Ajuste rotacion]

Descripcidén general

Se puede acceder a este menu si [Control motor Avanza] AEMC se establece en
[Si] YES.

El ajuste en rotacion se utiliza para estimar la corriente magnetizante nominal
([Corriente magnetiza] 1D2) para identificar y tomar en cuenta la saturaciéon
magnética mediante el seguimiento del rango de funcionamiento eléctrico del
motor. Esta funcién completa la funcién [Control motor Avanza] AEMC.

El ajuste en rotacion ayuda a mejorar los rendimientos, en especial a baja
frecuencia, a una frecuencia mayor que la frecuencia nominal del motor y para el
control de lazo cerrado.

Ejemplo de aplicacion

Aplicacion que exige precision en el control del par, dinamica del par y una
frecuencia del motor mayor que [Frec. nom. motor] FRs.

Incompatibilidad

+ Lasintonia en rotacidn no gestiona la funcion [Légica de freno] B1.C-: [Asig.
de frenos] BL.C debe establecerse en [No] NO. Si se utiliza un freno, el freno
debe manipularse manualmente para realizar el ajuste en rotacién.

+ El ajuste en rotacion no es compatible con el uso de un filtro senoidal.

» El ajuste en rotacién solo es compatible con el caso en que el variador
controla un Unico motor asincrono.

Prerrequisitos para realizar un ajuste en rotacion
» Acceso experto: [Nivel de acceso] L.AC = [Experto] EPR,

* Motor asincrono: [Tipo control motor] cTT = [SVC por U] vvc, [Ctrl Vecto
Laz Cerr] vC o [Ahorro Ener] NLD.

» Control de motor avanzado activado: [Control motor Avanza] 2EMC = [Si]
YES,

» Seintroduce la placa de caracteristicas del motor.
» El motor debe estar frio para realizar un ajuste en rotacion.

* Esrecomendable realizar el ajuste en rotacién con un minimo de carga o sin
carga.

* El motor debe estar libre para operar a lo largo de la ejecucién del ajuste en
rotacion. Durante el ajuste en rotacion, el motor debe funcionar en
condiciones normales y estables. Por ejemplo, no debe activarse ninguna
limitacion de corriente.

Procedimiento estandar para realizar un ajuste en rotacion
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A ADVERTENCIA

MOVIMIENTO INESPERADO

El Autoajuste mueve el motor para ajustar los lazos de control

+ Arranque el sistema solo si no hay personas ni obstrucciones en la zona de
trabajo.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafnos en el equipo.

A ADVERTENCIA

PERDIDA DEL CONTROL

» Si modifica el valor de uno o mas parametros del motor después de haber
realizado el autoajuste, el valor de [Selecc.ajuste rotacion] STUR se
restablece en [Valor por defecto] TAR y debera volver a realizar el
autoajuste.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafos en el equipo.

Aunque no se modifiquen algunos parametros, algunos otros, no accesibles, se
computaran de nuevo.

Entre estos ajustes se incluyen, sin limitarse a ellos, la seleccion del tipo de
control del motor, los ajustes de los parametros del motor de acuerdo con la placa
de caracteristicas de este y su ajuste automatico.

Pa- | Accion
so

1 Solo para motores asincronos:
Establezca [Tipo ajuste rotacion] EFAP en [Flujo Saturacién] sATF (Paso no necesario
para [Motor Reluctancia] srvC).

2 Establezca [Habili.ajuste rotaci.] TUNR en [Aplicar Autoajuste] YES.

3 El ajuste en rotacion se ejecuta en la siguiente orden de marcha.

Durante el ajuste en rotacion, el motor opera a una frecuencia definida por el
parametro [Frec.ajuste rotacion] TLFR y [Estado dispositivo]
HMIS muestra [Autoajuste] TUN.

Nota:

» La orden de marcha debe permanecer activa durante el ajuste en rotacion.

» Al comienzo del ajuste en rotacion, se realiza un ajuste con el motor detenido para
medir la resistencia del estator del motor ([R esta. motor asin.] RS2) y la inductancia
de fugas ([MotorAsinc Lf Ind.] LF2).

* [Const. tiem. rotor] TR2, [Corriente magnetiza] 1D~ y [Desliz.nom.mot.] NST no se
miden mediante el ajuste con el motor detenido. Es el resultado de un célculo interno.

« Tras el ajuste con el motor detenido, se repiten varios ciclos de corriente (el nimero
depende de [Num.repeticiones] TNBR). El motor funciona durante toda esta fase sin
detenerse.

» El ajuste en rotacién puede durar mas de un minuto, en funcién del motor, la
configuracion del variador y la configuracion del ajuste en rotacion.

4 Al final del ajuste en rotacion. [Estado ajuste rotaci.] TURS pasa a [Autotuning hecho]
DONE. El motor esta detenido y la orden de marcha puede eliminarse.

[Const. tiem. rotor] TR2, [Corriente magnetiza] 1D2, [Inductancia Red Tangencial] 102,
[Coef. Curva de Flujo A] ~LF2 y [Coef. Curva De Flujo B] BET0 se actualizan.
Asimismo, al final del ajuste en rotacion:

» [Habili.ajuste rotaci.] TUNR vuelve a [Sin accién] NO,

* [Selecc.ajuste rotacion] STUR cambia a [Medida] MEAS,

« [Esta. de Autoajuste] TUS cambia a [Autotuning hecho] DONE.

Error detectado durante el ajuste en rotacién

Consulte la descripcion de [ERROR DE AUTOTUNING] TNF |, pagina 643.
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[Tipo ajuste rotacion] EFAP

Este parametro modifica el modelo de flujo/corriente usado.

Se puede acceder a este parametro si [Nivel de acceso] 1.AC esta establecido en
[Experto] EPR.

LinF I SAEF
Flux A Flux A
f(LoA,ALFA, bELD
PH A
LA
> - >
1A Magnetizing current rdA Magnetizing current
(Id) (1d)
Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[Estandar] LINF1 Estandar.
Aproximacion lineal de la curva magnética calculada a partir de
parametros de la placa de caracteristicas del motor.
Ajuste de fabrica
[Flujo SATF Saturacion.
Saturacion]
Aproximacion no lineal de la curva de saturacion magnética.
Este ajuste requiere realizar un ajuste en rotacion para estimar
IDA, LOA, ALFA Y BETO.

[Habili.ajuste rotaci.] TUNR

A ADVERTENCIA

MOVIMIENTO INESPERADO

El Autoajuste mueve el motor para ajustar los lazos de control

» Arranque el sistema solo si no hay personas ni obstrucciones en la zona de
trabajo.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafhos en el equipo.

A ADVERTENCIA

PERDIDA DEL CONTROL

» Simodifica el valor de uno o mas parametros del motor después de haber
realizado el autoajuste, el valor de [Selecc.ajuste rotacion] STUR se
restablece en [Valor por defecto] TAR y debera volver a realizar el
autoajuste.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o daios en el equipo.

Aunque no se modifiquen algunos parametros, algunos otros, no accesibles, se
computaran de nuevo.

Entre estos ajustes se incluyen, sin limitarse a ellos, la seleccion del tipo de
control del motor, los ajustes de los parametros del motor de acuerdo con la placa
de caracteristicas de este y su ajuste automatico.

Se puede acceder a este parametro si:
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* [Tipo control motor] CTT se establece en [SVC por U] vvc, [Ctrl Vecto Laz
Cerr] £vC o [Ahorro Ener] NLD, y [Tipo ajuste rotacion] EFAP se establece
en [Flujo Saturaciéon] SATF,0

+ [Tipo control motor] CTT se establece en [Motor Reluctancia] SrRvC.

Ajuste

Codigo / Valor

Descripcion

[Sin accion]

NO

El ajuste en rotacién no esta en progreso y no se ha solicitado.

Ajuste de fabrica

[Aplicar
Autoajuste]

El ajuste en rotacion se realiza a la siguiente orden de marcha,
luego el parametro cambia de forma automatica a [Sin accién]
NO.

Para ayudar a la repetibilidad de los resultados, es aconsejable
borrar el ajuste en rotacion antes de realizar uno nuevo.

NOTA: No se puede solicitar el ajuste en rotacién si [Légica de
freno] BLC esta configurado o si [Activ. filtro seno] OFT se
establece en [Si] YES.

[Borrar
autotuning]

CLR

LOA, IDA, ALFA Y BETO se restablecen. Los valores
predeterminados se utilizan para controlar el motor. [Estado
ajuste rotaci.] TURS cambia a [No Realizado] T2AB.

NOTA: No afecta los parametros de ajuste con el motor
detenido (RS2 y LFA no se restablecen).

[Estado ajuste rotaci.] TURS

Parametro de solo lectura.

Se puede acceder a este parametro si:

* [Tipo control motor] CTT se establece en [SVC por U] vvc, [Ctrl Vecto Laz
Cerr] vC o [Ahorro Ener] NLD, y [Tipo ajuste rotacion] EFAP se establece
en [Flujo Saturacién] sATF,0

+ [Tipo control motor] CTT se establece en [Motor Reluctancia] srvC.

Este parametro no se guarda al apagar el variador. Muestra el estado del ajuste
en rotacion desde el ultimo encendido.

hecho]

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[No TAB El ajuste en rotacion no se ha realizado desde el ultimo
Realizado] encendido.
Ajuste de fabrica
[Pendiente] PEND Se ha solicitado el ajuste en rotacion, pero ain no se ha
realizado.
[En Progreso] | PROG El ajuste en rotacion esta en curso.
[Error] FAIL El ajuste en rotacion ha detectado un error.
[Autotuning DONE Se ha realizado el ajuste en rotacién.

Los parametros del motor medidos por el ajuste en rotacion se
utilizan para controlar el motor.

[Selecc.ajuste rotacion] STUR

Parametro de solo lectura.

Se puede acceder a este parametro si:
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» [Tipo control motor] CTT se establece en [SVC por U] vvc, [Ctrl Vecto Laz
Cerr] £vC o [Ahorro Ener] NLD, y [Tipo ajuste rotacion] EFAP se establece
en [Flujo Saturaciéon] SATF,0

» [Tipo control motor] CTT se establece en [Motor Reluctancia] srvC.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[Valor por TAB Los valores predeterminados de los parametros del motor se
defecto] utilizan para controlar el motor. Restablezca el valor

predeterminado si se modifica un parametro del motor después
de realizar el ajuste de rotacion.

Ajuste de fabrica

[Medida] MEAS Los valores medidos por el ajuste en rotacion se utilizan para
controlar el motor.

[Personaliz.] Ccus Los valores establecidos manualmente se utilizan para
controlar el motor.

NOTA: Se ha introducido manualmente al menos uno de los

siguientes parametros: LOA, ALFA 0 BETO.

[Esta. de Autoajuste] TUS

Parametro de solo lectura.

Este parametro no se guarda al apagar el variador. Muestra el estado del ajuste
con el motor detenido desde la ultima vez que se encendi6 (solo a modo
informativo, no se puede modificar).

Se puede acceder a este parametro si:

* [Tipo control motor] CTT se establece en [SVC por U] vvc, [Ctrl Vecto Laz
Cerr] £vC o [Ahorro Ener] NLD, y [Tipo ajuste rotacion] EFAP se establece
en [Flujo Saturacién] sATF,0

* [Tipo control motor] CTT se establece en [Motor Reluctancia] srvC.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[No TAB El ajuste con el motor detenido no se ha realizado desde el
Realizado] ultimo encendido.

Ajuste de fabrica

[Pendiente] PEND Se ha solicitado el autoajuste con el motor detenido, pero aln
no se ha realizado.

[En Progreso] | PROG El ajuste con el motor detenido esta en curso.

[Error] FAIL El ajuste con el motor detenido ha detectado un error.

[Autotuning DONE Se ha realizado el ajuste con el motor detenido.

hecho]

Los parametros del motor medidos por la funcion de autoajuste
se utilizan para controlar el motor

[Frec.ajuste rotacion] TLFR

Durante el ajuste en rotacién, el motor funciona a esta frecuencia. Si [Velocidad
alta] HsP es inferior a [Frec.ajuste rotacion] T1.FR, el motor funciona en
[Velocidad alta] HsP.

Se puede acceder a este parametro si [Nivel de acceso] L.AC esta establecido en
[Experto] EPR.

Se puede acceder a este parametro si [Tipo ajuste rotacion] EFAP esta
establecido en [Flujo Saturacién] sATF.
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Este parametro se restablece a los ajustes de fabrica si se modifica [Motor
estandar] BFR o [Frec. nom. motor] FRrs.

Para una mayor solidez, es recomendable dejar este parametro en su ajuste de
fabrica.

Ajuste Codigo/Valor Descripcion

[Auto] AUTO Para motores asincronos ([Tipo control motor] cTT=[SVC por
U] vvc, [Ctrl Vecto Laz Cerr] £vC o [Ahorro Ener] NLD):
Corresponde a [Frec. nom. motor] FrS/2.

Para motor sincrono de reluctancia ([Tipo control motor] CTT=
[Motor Reluctancia] srvC): Corresponde a [Frec. nominal sinc.]
FRSS/2.

Ajuste de fabrica

De 0,1 a599,0 Hz Intervalo de ajuste

[Num.repeticiones] TNBR

Durante el ajuste en rotacion, se repiten uno o varios ciclos. El motor funciona
durante toda esta fase sin detenerse. Este parametro modifica el nUmero de
ciclos.

Se puede acceder a este parametro si [Tipo ajuste rotacion] EFAP esta
establecido en [Flujo Saturacion] SATF.

Aumentar el numero de ciclos ayuda a mejorar la precisién del ajuste en rotacion.
La duracion del ajuste en rotacion también aumenta.

Ajuste Descripcion

Det1a3 Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 1

[Inductancia Red] LA

Parametro de solo lectura.

Este parametro es el resultado de un calculo interno mediante [Flujo Nominal
Rotor] pPHT2 y [Corriente magnetiza] TDA.

Se puede acceder a este parametro si [Nivel de acceso] 1.AC esta establecido en
[Experto] EPR.

Ajuste Descripcion

De 0265535 mH (1) Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: -

(1): Para variadores con un rango de potencia < 15 kW. Si el rango de potencia es mayor o igual
que 160 kW, el rango es de 0 a 65.535 pH; de otro modo, el rango es de 0,00 a 655,35 mH.

[Inductancia Red Tangencial] LOA

Este parametro se estima mediante el ajuste en rotacion y la curva de saturacion
magnética hace uso de él. Solo introduzca un valor manualmente si esta
copiando una configuracién del variador que se esta ajustando mediante el ajuste
en rotacion.

Se puede acceder a este parametro si:
* [Nivel de acceso] 1. AC se establece en [Experto] EPR, y
» [Tipo ajuste rotacion] EF2AP se establece en [Flujo Saturacion] sSATE.
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Ajuste Descripcion

De 0 a 65535 mH Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 0

(1): Para variadores con un rango de potencia < 15 kW. Si el rango de potencia es mayor o igual
que 160 kW, el rango es de 0 a 65.535 pH; de otro modo, el rango es de 0,00 a 655,35 mH.

[Flujo Nominal Placa Caracteristicas] PHIO

Parametro de solo lectura.

Este parametro se calcula a partir de la placa de caracteristicas del motor y se
utiliza para el calculo interno. Este parametro se utiliza para fines de servicios de
Schneider Electric.

Se puede acceder a este parametro si [Nivel de acceso] 1.AC esta establecido en
[Experto] EPR.

Ajuste Descripcion

De 0,00 a 655,35 Wb Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: -

[Flujo Nominal Rotor] PHIA

Parametro de solo lectura.

Este parametro es el flujo correspondiente a [Corriente magnetiza] 1D2 y se
utiliza en el modelo de flujo/corriente para el control del motor.

Se puede acceder a este parametro si [Nivel de acceso] L.AC esta establecido en
[Experto] EPR.

Ajuste Descripcion

De 0,0 a 655,35 Wb Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: -

[Coef. Curva de Flujo A] ALFA

Este parametro se estima mediante el ajuste en rotacién y la curva de saturacion
magnética hace uso de él. Solo introduzca un valor manualmente si esta
copiando una configuracion del variador que se esta ajustando mediante el ajuste
en rotacion.

Se puede acceder a este parametro si:
» [Nivel de acceso] 1.AC se establece en [Experto] EPR, y
» [Tipo ajuste rotacion] EFAP se establece en [Flujo Saturacion] SATF.

Ajuste Descripcién

De -327,67% A 327,67% Intervalo de ajuste
Ajuste de fabrica: 0,00%

[Coef. Curva De Flujo B] BETO0

Este parametro se estima mediante el ajuste en rotacion y la curva de saturacion
magnética hace uso de él. Solo introduzca un valor manualmente si esta
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copiando una configuracion del variador que se esta ajustando mediante el ajuste
en rotacion.

Se puede acceder a este parametro si:
+ [Nivel de acceso] L.AC se establece en [Experto] EPR, y
+ [Tipo ajuste rotacion] =Er2AP se establece en [Flujo Saturacién] SATF.

Ajuste Descripcion

De -327,67% A 327,67% Intervalo de ajuste
Ajuste de fabrica: 0,00%

[Intensidad Min. De 1er Id] IDL1

Este parametro determina el nivel minimo de corriente magnetizante (Id)
alcanzado durante el primer ciclo de corriente del ajuste en rotacion. Se expresa
como un % de la corriente magnetizante nominal ([Corriente magnetiza] 1D2).

Este parametro se restablece a los ajustes de fabrica si se modifica [Corriente
magnetiza] 1DA.

+ [Nivel de acceso] 1L.AC se establece en [Experto] EPR, y

+ [Tipo ajuste rotacion] EF2AP se establece en [Flujo Saturacién] sATF.
Se puede acceder a este parametro si:

+ [Nivel de acceso] L.AC se establece en [Experto] EPR, y

» Establece [Tipo ajuste rotacion] ErAP en [Flujo Saturacion] SATF, o [Tipo
control motor] CTT en [Motor Reluctancia] SrRvC.

Ajuste Descripcion
De 0% a [Intensidad Max. De Intervalo de ajuste
1erld] 1DH1

Establecer en fabrica:
50 % para motores asincronos y 30 % para [Motor
Reluctancia] srvcC.

[Intensidad Max. De 1er Id] IDH1

Este parametro determina el nivel maximo de corriente magnetizante (Id)
alcanzado durante el primer ciclo de corriente del ajuste en rotacion. Se expresa
como un % de la corriente magnetizante nominal ([Corriente magnetiza] 1D2).

Este parametro se restablece a los ajustes de fabrica si se modifica [Corriente
magnetiza] I1DA.

Se puede acceder a este parametro si:
+ [Nivel de acceso] L.AC se establece en [Experto] EPR, y
+ [Tipo ajuste rotacion] Er2AP se establece en [Flujo Saturacién] SATF.

Ajuste Descripcion

De [Intensidad Min. De 1er Id] Intervalo de ajuste
IDL1 a 300%

Ajuste de fabrica: 100%

[Intensidad Min. De 2do Id] IDL2

Este parametro determina el nivel minimo de corriente magnetizante (Id)
alcanzado durante todos los ciclos de corriente del ajuste en rotacién después del
primero. Se expresa como un % de la corriente magnetizante nominal ([Corriente
magnetiza] 1D2).
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Este parametro se restablece a los ajustes de fabrica si se modifica [Corriente
magnetiza] 1DA.

Se puede acceder a este parametro si:
* [Nivel de acceso] L.AC se establece en [Experto] EPR, y
*  [Num.repeticiones] TNER es superior a 1.

Ajuste Descripcién
De 0% a [Intensidad Max. De Intervalo de ajuste
2do Id] 1DH2
Ajuste de fabrica: 20%

[Intensidad Max. De 2do Id] IDH2

Este parametro determina el nivel maximo de corriente magnetizante (Id)
alcanzado durante todos los ciclos de corriente del ajuste en rotacion después del
primero. Se expresa como un % de la corriente magnetizante nominal ([Corriente
magnetiza] 1D2).

Este parametro se restablece a los ajustes de fabrica si se modifica [Corriente
magnetiza] TDA.

Se puede acceder a este parametro si:
» [Nivel de acceso] 1.AC se establece en [Experto] EPR, y
*  [Num.repeticiones] TNER es superiora 1.

Ajuste Descripcion

De [Intensidad Min. De 2do Id] Intervalo de ajuste
1DL2 a 300%

Ajuste de fabrica: 120%

[Comp. Flujo Autoajuste] TUNV

Parametro de solo lectura.

Se puede acceder a este parametro si:

» [Nivel de acceso] 1. AC se establece en [Experto] EPR, y

» [Tipo ajuste rotacion] EFAP se establece en [Flujo Saturacion] SATF.
Este parametro se utiliza para fines de servicios de Schneider Electric.

Ajuste Codigo/Valor Descripcion

[No] NO Valor no disponible.

El ajuste en rotacion no se ha realizado todavia desde el ultimo
encendido o [Num.repeticiones] TNER se fijaen 1.

Ajuste de fabrica

De 1 a65.535% Se muestra un valor numérico después de un ajuste en rotacién
correctos si [Num.repeticiones] TNBR se fijaen 2 o 3.
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Menu [Supervison motor] MOP

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Parametros motor] =» [Supervison motor]

[Corriente térm. motor] ITH

Corriente de supervision térmica del motor que debe ajustarse a la corriente
nominal que se indica en la placa de caracteristicas.

Ajuste (@) Descripcion

De 0.2a1,8 In(M Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: Segun el calibre del variador

(1) Corresponde a la corriente nominal del variador que se indica en el manual de instalacién y en la
placa de caracteristicas del variador.

[Modo térmico motor] THT

NOTA: Se detecta un error cuando el estado térmico alcanza el 118% del
estado nominal, y la reactivacion se produce cuando el estado vuelve a
descender por debajo del 100%.

Ajuste Cadigo /
Valor Descripcion
[No] NO Sin supervision térmica
[Autovent.] ACL Motor autoventilado
Ajuste de fabrica
[Motovent.] FCL Motor ventilado mediante ventilador

[Rea. error ti. mo.] OLL

Reac. error exceso tiempo motor.

Ajuste Cadigo /
Valor Descripcion
[Ignorar] NO Error detectado ignorado
[Parada rueda | YES Rueda libre
Libre]
Ajuste de fabrica
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Menu [Monitoriz. Térmica] TPP

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Parametros motor] =» [Supervison motor] =»
[Monitoriz. Térmica]

Acerca de este menu

La funcion de supervision térmica ayuda a evitar las altas temperaturas con la
supervision de la temperatura real por parte del variador.

Las sondas térmicas PTC, PT100, PT1000 y KTY84 son compatibles con esta
funcion.

Esta funcion ofrece la posibilidad de gestionar 2 niveles de supervision:

¢ Un nivel de advertencia: el variador activa un evento sin detener la
aplicacion.

* Un error de nivel: el variador activa un evento y detiene la aplicacion.
La sonda térmica esté controlada para detectar los siguientes errores:

+ Sobrecalentamiento

* Rotura de la sonda (pérdida de sefal)

» Cortocircuito de la sonda

Estado , ,
de PTC H .
: | | :
| |
Corto- | . 1 Circuito
circuito | Frio Calor | abierto
E :
Nivel de Histéresis Nivel de Valor de PTC
cortocircuito circuito
abierto

Activacién
La [Superv.Termi. Alx] THxS le permite activar la supervision térmica en la
entrada analdgica correspondiente:
* [No] No: la funcidn esta desactivada
» [Si] YES: la supervision térmica se activa en el Alx correspondiente.

Seleccion del tipo de sonda térmica

[Tipo Alx] ATxT le permite seleccionar el tipo de sensores térmicos conectados a
la entrada analégica correspondiente:

* [No] NO: sin sensor

» [PTC] pTcC: se utiliza uno a seis PTC (en serie)

o [KTY] KTY: se utiliza 1 KTY84

* [PT100] 1pT2: se utiliza 1 PT100 conectado con dos hilos

* [PT1000] 1pT3: se utiliza 1 PT1000 conectado con dos hilos

+ [PT100 en 3 hilos] 1pT23: se utiliza 1 PT100 conectado con tres hilos (solo

Al4 y AI5)

* [PT1000 en 3 hilos] 1 PT33: se utiliza 1 PT1000 conectado con tres hilos
(solo Al4 y Al5)

* [3 PT100 en 3 hilos] 3pT23: se utilizan 3 PT100 conectados con tres hilos
(solo Al4 y Al5)
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* [3PT1000 en 3 hilos] 3PT33: se utilizan 3 PT1000 conectados con tres hilos
(solo Al4 y Al5)

Las sondas térmicas de 2 hilos son compatibles con las entradas analégicas de 2
abs.

Cables para las sondas PT100 y PT1000

Para las sondas de 2 hilos, se pueden utilizar los siguientes cables:

Alx
COM

Alx

7N

[Superv.Termi. Al1] TH1S

Activacion de supervision térmica en Al1.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[No] NO No

Ajuste de fabrica

[si] YES Si

[Tipo AM] AILT %

Tipo Al1.

Se puede acceder a este parametro si [Superv.Termi. Al1] TH1S no esta
establecido en [No] NO.

Ajuste Cédigo / Valor | Descripcion

[Tensién] 10U 0-10V CC

Ajuste de fabrica

[Corriente] 0A 0-20 mA

[Res. err. térm. Al1] TH1B %

Respuesta de la supervision térmica a un error detectado de Al1.

Se puede acceder a este parametro si [Tipo Al1] 211 T no esta establecido en
* [Tensién] 10U, o
* [Corriente] O2.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[Ignorar] NO Error detectado ignorado

[Parada rueda | YES Parada en rueda libre

Libre]

[Parada STT Parada segun el parametro [Tipo de parada] STT sin disparar
Configurada] un error tras la parada
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Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[Velocidad LFF Cambio a la velocidad de réplica, que se mantendra mientras
retorno] el error detectado persista y la orden no se elimine (1)
[Paro rampa] RMP Parada en rampa
Ajuste de fabrica

1 Como, en este caso, el error detectado no provoca una parada, se recomienda asignar un relé o
una salida Idgica a su indicacion.

[Niv. err. térm. Al1] TH1F %

Se puede acceder a este parametro si [Tipo AI1] AT1T no esta establecido en:
* [Tension] 10U, 0
* [Corriente] 02, 0

« [PTC]PTC.
Ajuste () Descripcion
De -15,0 a 200,0 °C Intervalo de ajuste
Ajuste de fabrica: 110,0 °C

[Niv. adv.térm. Al1] TH1A %

Se puede acceder a este parametro si [Tipo Al1] A1 1T no esta establecido en:
* [Tensién] 10U, 0
* [Corriente] 02, 0

« [PTC]PTC.
Ajuste () Descripcion
De -15,0 2 200,0 °C Intervalo de ajuste
Ajuste de fabrica: 90,0 °C

[Valor Térmico Al1] TH1V %

Se puede acceder a este parametro si [Tipo Al1] AT1T no esta establecido en:
* [Tension] 10U, 0
* [Corriente] 02, 0

« [PTC]PTC.
Ajuste Descripcion
De -15,0 a2 200,0 °C Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: _

[Supervis. térm. Al3] TH3S

Activacion de supervision térmica en Al3.
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Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[No] NO No

Ajuste de fabrica
[Si] YES Si

[Tipo AI3] AI3T %

Se puede acceder a este parametro si [Supervis. térm. Al3] TH3S no esta
establecido en [No] NO.

Idéntico a [Tipo AI1] AT1T, pagina 166 con ajuste de fabrica: [Corriente] 0A.

[Res. err. térm. Al3] TH3B %

Respuesta de la supervision térmica a un error detectado de Al3.

Se puede acceder a este parametro si [Tipo Al3] AT3T no esta establecido en:
* [Tension] 10U, o
* [Corriente] 02,0

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[Ignorar] NO Error detectado ignorado

[Paradarueda | YES Parada en rueda libre

Libre]

[Parada STT Parada segun el parametro [Tipo de parada] STT sin disparar
Configurada] un error tras la parada

[Velocidad LFF Cambio a la velocidad de réplica, que se mantendra mientras
retorno] el error detectado persista y la orden no se elimine (1)

[Paro rampa] RMP Parada en rampa

Ajuste de fabrica

1 Como, en este caso, el error detectado no provoca una parada, se recomienda asignar un relé o
una salida l6gica a su indicacion.

[Niv. err. térm. Al3] TH3F %

Se puede acceder a este parametro si [Tipo Al3] A13T no esta establecido en:
* [Tensién] 10U, o
* [Corriente] 02, 0
+ [PTC]PTC.

Ajuste (@) Descripcion

De -15,0 2 200,0 °C Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 110,0 °C

[Niv. adv. térm. AI3] TH3A %

Se puede acceder a este parametro si [Tipo AlI3] 2T 3T no esta establecido en:
* [Tensién] 10U, o
* [Corriente] 02, 0
+ [PTC]PTC.
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Ajuste (@) Descripcion

De -15,0 a2 200,0 °C Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 90,0 °C

[Valor Térmico AI3] TH3V %

Se puede acceder a este parametro si [Tipo Al3] AT3T no esta establecido en:
* [Tension] 10U, o
* [Corriente] 02,0
+ [PTC]PTC.

Ajuste Descripcion

De -15,0 a 200,0 °C Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: _

[Supervis. térm. Al4] TH4S %

Se puede acceder a este parametro si se ha introducido el médulo de extension

de E/S VW3A3203.
Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[No] NO No
Ajuste de fabrica
[Si] YES Si

[Tipo Al4] ATAT %

Se puede acceder a este parametro si [Supervis. térm. Al4] TH4S no esta
establecido en [No] NO.

Un nivel muy bajo de tensién en la entrada analdgica bipolar puede crear un signo
erréneo en la frecuencia de referencia si [Velocidad baja] 1.sP es diferente de
cero.

A ADVERTENCIA

OPERACION INESPERADA DEL EQUIPO DEBIDO A UNA DIRECCION
INCORRECTA

Si el tipo de entrada analdgica se establece en [Tension +/-] N10U y
[Velocidad baja] 1.5 P no se establece en cero, no utilice la configuracion
[Plant. frec. ref.] BSP establecida en [Norma] BSD.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafos en el equipo.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[Tension] 10U 0-10Vv CC
[Corriente] 0A 0-20 mA

Ajuste de fabrica

[Tension +/-] N10U

-10/+10V CC
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[Res. err. térm. Al4] TH4B %

Respuesta de la supervision térmica a un error detectado de Al4.

Se puede acceder a este parametro si [Tipo Al4] 214 T no esta establecido en
* [Tensién] 10U, o
* [Corriente] 0A.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[Ignorar] NO Error detectado ignorado
[Parada rueda | YES Parada en rueda libre
Libre]
[Parada STT Parada segun el parametro [Tipo de parada] STT sin disparar
Configurada] un error tras la parada
[Velocidad LFF Cambio a la velocidad de réplica, que se mantendra mientras
retorno] el error detectado persista y la orden no se elimine (1)
[Paro rampa] RMP Parada en rampa
Ajuste de fabrica
1 Como, en este caso, el error detectado no provoca una parada, se recomienda asignar un relé o
una salida l6gica a su indicacion.

[Niv. err. térm. Al4] THAF %

Se puede acceder a este parametro si [Tipo Al4] AT 4T no esta establecido en:
* [Tensién] 10U, 0
* [Corriente] 02,0

+ [PTC] pTC.
Ajuste () Descripcion
De -15,0 2 200,0 °C Intervalo de ajuste
Ajuste de fabrica: 110,0 °C

[Niv. adv. térm. Al4] TH4A %

Se puede acceder a este parametro si [Tipo Al4] AT4T no esta establecido en:
* [Tension] 10U, o
* [Corriente] 02, 0

+ [PTC] pTC.
Ajuste () Descripcion
De -15,0 a 200,0 °C Intervalo de ajuste
Ajuste de fabrica: 90,0 °C

[Valor Térmico Al4] TH4AV %

Se puede acceder a este parametro si [Tipo Al4] AT 4T no esta establecido en:
* [Tension] 10U, o
* [Corriente] 02, 0
+ [PTC]PTC.
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Ajuste Descripcion

De -15,0 2 200,0 °C Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: _

[Supervis. térm. Al5] TH5S %

Se puede acceder a este parametro si se ha introducido el médulo de extension

de E/S VW3A3203.
Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[No] NO No
Ajuste de fabrica
[Si] YES Si

[Tipo AI5] AI5ST %

Se puede acceder a este parametro si [Supervis. térm. Al5] TH5S no esta
establecido en [No] NO.

Un nivel muy bajo de tension en la entrada analdgica bipolar puede crear un signo
erréneo en la frecuencia de referencia si [Velocidad baja] 1.sP es diferente de
cero.

A ADVERTENCIA

OPERACION INESPERADA DEL EQUIPO DEBIDO A UNA DIRECCION
INCORRECTA

Si el tipo de entrada analdgica se establece en [Tension +/-] N10U y
[Velocidad baja] 1.5 P no se establece en cero, no utilice la configuracion
[Plant. frec. ref.] BsP establecida en [Norma] BSD.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafos en el equipo.

Idéntico a [Tipo Al4] 2T4T , pagina 169.

[Res. err. térm. Al5] TH5B %

Respuesta de la supervision térmica a un error detectado de Al5.

Se puede acceder a este parametro si [Tipo Al5] AT5T no esta establecido en
* [Tension] 10U, 0
* [Corriente] 02.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[Ignorar] NO Error detectado ignorado

[Parada rueda | YES Parada en rueda libre

Libre]

[Parada STT Parada segun el parametro [Tipo de parada] STT sin disparar
Configurada] un error tras la parada

[Velocidad LFF Cambio a la velocidad de réplica, que se mantendra mientras
retorno] el error detectado persista y la orden no se elimine (1)
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Ajuste

Codigo / Valor

Descripcion

[Paro rampa]

RMP

Parada en rampa

Ajuste de fabrica

1 Como, en este caso, el error detectado no provoca una parada, se recomienda asignar un relé o
una salida l6gica a su indicacion.

[Niv. err. térm. Al5] TH5F %

Se puede acceder a este parametro si [Tipo Al5] AT5T no esta establecido en:

* [Tensién] 10U, o

* [Corriente] 02, 0
+ [PTC]PTC.

Ajuste ()

Descripcion

De -15,0 2200,0 °C

Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 110,0 °C

[Niv. adv. térm. Al5] TH5A %

Se puede acceder a este parametro si [Tipo AlI5] AT5T no esta establecido en:

* [Tensién] 10U, o

* [Corriente] 02, 0
+ [PTC] pTC.

Ajuste 0

Descripcion

De -15,0a200,0 °C

Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 90,0 °C

[Valor Térmico AI5] TH5V %

Se puede acceder a este parametro si [Tipo AlI5] AT5T no esta establecido en:

* [Tension] 10U, o

* [Corriente] 02, 0
« [PTC]PTC.

Ajuste

Descripcion

De -15,0 2 200,0 °C

Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: _
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[Tipo snsr térm enc] THET %

Tipo de sensor térmico del encoder.

Se puede acceder a este parametro si se ha insertado un médulo del encoder
diferente a un encoder HTL.

Ajustes Codigo/Valor Descripcion
[Ninguno] NONE Ninguno
Ajustes de fabrica
[PTC] PTC PTC
[PT100] 1PT2 PT100
[PT1000] 1PT3 PT1000
[KTY] KTY KTY
[Klixon] KLIX Klixon

[Resp.err.term.enco] THEB %

Respuesta de la supervision térmica a un error detectado de la entrada del
maédulo de encoder.

Se puede acceder a este parametro si:
* Se hainsertado un médulo de encoder y
* [Tipo snsr térm enc] THET no se establece en [Ninguno] NONE.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[Ignorar] NO Error externo detectado ignorado

[Parada rueda | YES Parada en rueda libre

Libre]

[Parada STT Parada segun la configuracion de [Tipo de parada] sTT ,

Configurada] pagina 313, sin desconectarse. En este caso, el relé de errores
detectado no se abre y el variador esta preparado para el
rearranque tan pronto como desaparece el error detectado,
segun las condiciones de rearranque del canal de control
activo (por ejemplo, segun [Control 2/3 hilos] TcC y [Tipo 2
hilos] TCT , pagina 224 si el control se efectia a través de las
bornas). Se recomienda configurar una advertencia para este
error detectado (por ejemplo, se puede asignar a una salida
digital) a fin de indicar la causa de la parada.

[Velocidad LFF Cambio a la velocidad de réplica, que se mantendra mientras

retorno] gl) error detectado persista y la orden de marcha no se elimine

[Velocidad RLS El variador mantiene la velocidad que se estaba aplicando

Mantenida] cuando se detecto el error, siempre que el error detectado esté
activo y la orden de marcha no se haya eliminado(1).

[Paro rampa] RMP Parada en rampa
Ajuste de fabrica

[asignacion FST Parada rapida

stop rapida]

[Inyecc. CC] DCI Parada por inyeccion de CC. Este tipo de parada no puede
utilizarse con algunas de las demas funciones disponibles

(1) Como, en este caso, el error detectado no provoca una parada, se recomienda asignar un relé o

una salida digital a su indicacion.
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[Niv.err.term.enco] THEF %

Nivel de error térmico para encoder.

Se puede acceder a este parametro si:
* Se hainsertado un médulo de encoder y
* [Tipo snsrtérm enc] THET no se establece en:
o [Ninguno] NONE, 0

o [PTC] pTC.
Ajuste Descripcion
De -15,0 2 200,0 °C Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 110,0 °C

[AdV nivel térm enc] THEA %

Aviso del nivel térmico para el encoder.

Se puede acceder a este parametro si:
* Se hainsertado un médulo de encoder y
* [Tipo snsrtérm enc] THET no se establece en:
o [Ninguno] NONE, 0

o [PTC]PTC.
Ajuste Descripcion
De -15,0 2 200,0 °C Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 90,0 °C

[Valor term.encoder] THEV %

Valor térmico del encoder.

Se puede acceder a este parametro si:
* Se hainsertado un médulo de encoder y
* [Tipo snsrtérm enc] THET no se establece en:
o [Ninguno] NONE, 0

o [PTC]PTC.
Ajuste Descripcion
De -15,0 2 200,0 °C Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: _

[Velocidad réplica] LFF

Velocidad de réplica con variador en fallo.

Ajuste Descripcion

De 0,0 a2 599,0 Hz Intervalo de ajuste
Ajuste de fabrica: 0,0 Hz
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Menu [Supervison motor] MOP

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Parametros motor] =» [Supervison motor]

Acerca de este menu

La funcion de supervision térmica ayuda a evitar que el motor se sobrecaliente
gracias a una estimacién del estado térmico del motor.

[Limite de intensidad] CLI %

AVISO

SOBRECALENTAMIENTO

» Compruebe que el motor tenga un valor nominal adecuado para la corriente
maxima que se aplicara al mismo.

» Considere el ciclo de trabajo del motor y todos los factores de su aplicacion,
incluidos los requisitos de desclasificacion al determinar el limite de
corriente.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse dafios en el
equipo.

NOTA: Si el ajuste es inferior a 0,25. In, el variador puede bloquearse en
[Asig. pér. fase sa.] OPL si se ha activado esta funcién. Si el valor es inferior
a la intensidad del motor en vacio, el motor no puede funcionar.

Ajuste 0 Descripcién
De0Oa1,5In Intervalo de ajuste
De0a1,8InM Ajuste de fabrica: 1,8 In()

(1) Corresponde a la corriente nominal del variador que se indica en el manual de instalaciéon y en la
placa de caracteristicas del variador.

[Tiempo atenuacion] SOP %

Se puede acceder a este parametro si [Lim. sobretens.mot.] SVL no esta
establecido en [No] NO.

El valor del parametro [Tiempo atenuacién] corresponde al tiempo de
atenuacion del cable que se utiliza. Se define para impedir la superposicion de
reflexiones de ondas de tensidon causadas por la gran longitud de los cables.
Limita las sobretensiones al doble de la tension nominal del bus de CC.

Dado que la sobretensién depende de muchos parametros, como los tipos de
cable, las diferentes potencias del motor en paralelo, las diferentes longitudes de
cables en paralelo, etc., se recomienda el uso de un osciloscopio para comprobar
los valores de sobretension que se obtienen en los terminales del motor.

En los cables de gran longitud, es necesario utilizar un filtro senoidal o un filtro dV/
dt.

Para mantener el variador a pleno rendimiento, no aumente el valor de SOP si no
€s necesario.
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Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[6 ps] 6 6 us
[8 us] 8 8 us
Ajuste de fabrica
[10 min] 10 10 us

[Activ. filtro seno] OFI %

Se puede acceder a este parametro si [Tipo control motor] CTT no esta

establecido en:

* [Mot.sincro.] sYN, o

* [Sinc. CL]

FSY, o0

« [VC SYN_U]syNU, 0
* [Motor Reluctancia] srvC.

AVISO

DANO EN EL FILTRO DE SENO

No fije la frecuencia de salida maxima [Velocidad maxima] TFR en un valor
superior a 100 Hz en sistemas con filtro de seno.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse dafios en el

equipo.
Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[No] NO Sin filtro de seno
Ajuste de fabrica
[Si] YES El uso de un filtro del seno permite limitar las sobretensiones

en el motor y reducir la corriente de fuga del error de tierra
detectado o en caso de aplicaciones con transformadores
elevadores.

[Prueba cc Salida] STRT

Las salidas del variador se prueban cada vez que se enciende, sin importar la
configuracion de este parametro. Si este parametro se fija en [Si] YES, la prueba
también se realiza siempre que se aplica una orden de marcha. Estas pruebas
pueden causar un ligero retraso (algunos ms). En caso de que se produzca un

error, el variador se bloquea.

Puede detectarse el error Cortocircuito en la salida del variador (terminales U-V-
W): Puede detectarse el error SCF.

El valor del ajuste de fabrica se cambia a [Si] YES en funcién de los niumeros de

catalogo.
Ajuste Cédigo / Valor | Descripcion
[No] NO No probar con una orden de marcha
Ajuste de fabrica
[Si] YES Prueba de cortocircuito en las salidas con cada orden de

marcha
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[Niv. térmico motor] TTD

Nivel térmico del motor para la activacion de la advertencia [Niv.Térm. Mot. Alc]

TSA.
Ajuste 0 Descripcion
De 0 a 118% Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 100%

[Niv. térm. motor 2] TTD2

Nivel térmico del motor 2 para la activacion de la advertencia [Alcan.umb.term.

mot2] TS2.
Ajuste 0 Descripcion
De 0 a 118% Intervalo de ajuste
Ajuste de fabrica: 100%

[Niv. térm. motor 3] TTD3

Nivel térmico del motor 3 para la activacion de la advertencia [Alcan.umb.term.

mot3] TSs3.
Ajuste 0 Descripcion
De 0 a 118% Intervalo de ajuste
Ajuste de fabrica: 100%

[Niv. térm. motor 4] TTD4

Nivel térmico del motor 4 para la activacion de la advertencia [Alcan.umb.term.

motd4] Ts4.
Ajuste 0 Descripcion
De 0a118% Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 100%

[Tiempo filtr.par] TPFV

Este parametro define el tiempo de filtro del par de salida no filtrado [Output
torque value (100% = Cn motor) without filter] SOTR y los parametros [Output
power monitoring (100% = nominal motor power) without filter] SOPr de
alimentacion (solo se puede acceder a SOTR y SOPR a través de la comunicacién
o SoMove).

Se puede acceder al parametro si [Nivel de acceso] L.AC esta establecido en
[Experto] EPR.

Ajuste Descripcién

De 0 a 10.000 ms Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 0 ms
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Menu [Control motor] DRC

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Parametros motor] =» [Control motor]

Acerca de este menu

Este menu muestra los parametros relacionados con el control del motor.

[Compensacién RI] UFR

Este parametro se emplea para optimizar el par a velocidades minimas o para
adaptarse a casos especiales (por ejemplo: para motores conectados en paralelo,
disminuir [Compensacién RI] UFR). Si el par es insuficiente a velocidad minima,
aumentar [Compensacién RI] UFR. Un valor demasiado alto puede impedir que
el motor arranque (bloqueo) o causar un cambio en el modo de limitacién de
corriente.

Ajuste 0 Descripcion

De 0 a 200% Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 100%

[Compens.Desliz.] SLP %

Se puede acceder a este parametro si [Tipo control motor] CTT esta establecido
en:

* [SVC por U] vvc, o
* [5Puntos De VC U/F] UF5, 0
* [Ahorro Ener] NLD.

Las velocidades que se indican en las placas de caracteristicas del motor no
siempre son exactas.

Si el ajuste del deslizamiento es inferior al deslizamiento real, el motor no gira a la
velocidad correcta en régimen permanente sino a una velocidad inferior a la
referencia.

Si el ajuste del deslizamiento es superior al deslizamiento real, el motor esta
sobrecompensado y la velocidad es inestable.

Ajuste 0 Descripcion

De 0 a 300% Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 100%

[Gen Mode Slip Comp] SLPC

Se puede acceder a este parametro si [Tipo control motor] CTT esta establecido
en:

* [SVC porUjvvc, o
* [5Puntos De VC U/F] UF5, 0
* [Ahorro Ener] NL.D.
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Este parametro selecciona la estrategia de compensacion del deslizamiento
aplicada cuando el motor opera en modo generador (carga que acciona el motor,
por ejemplo, descenso de una carga de elevacion vertical).

[Compens.Desliz.] S1.P sigue siendo la ganancia maestra. Si [Compens.Desliz.]
SLP esta establecido en 0 %, [Gen Mode Slip Comp] SL.PC no tiene ningun
efecto.

El ajuste de fabrica se cambia a [No] NO cuando [Asig. de frenos] B1.C se
configura con movimiento vertical en modo de bucle abierto.

Valor Codigo Descripcion

[No] NO Reduccion de la compensacion de
deslizamiento en modo generador a baja
velocidad habilitado.

Recomendado para aplicaciones de
elevacion vertical de bucle abierto.

[Si] YES Compensacion de deslizamiento aplicada de
forma idéntica en modo motor y generador.

Ajuste de fabrica

De [U1] UL * a [U5] US %

Punto de tension 1 en V/F de 5 puntos hasta Punto de tensién 5 en V/F de 5
puntos.

Se puede acceder a estos parametros si [Tipo control motor] CTT se establece
en [5 Puntos De VC U/F] UF5.

Ajuste (@) Descripcion

De 0a 800V CA Intervalo de ajuste segun el calibre

Ajuste de fabrica: 0 V CA

De [F1] F1 % a [F5] F5

Punto Frec1 en V/F 5pt hasta Punto Frec5 en V/F 5pt.
Ajuste del perfil U/F.

Se puede acceder a este parametro si [Tipo control motor] CTT esta establecido
en [5 Puntos De VC U/F] UF5.

Ajuste 0 Descripcion

De 0,0 2 599,0 Hz Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 0,0 Hz

[Rota. fase salida] PHR

La modificacidn de este parametro funcionara como una inversion de 2 de las tres
fases del motor. El resultado es un cambio en la direccion de rotacion del motor.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[ABC] ABC Rotacion estandar

Ajuste de fabrica

[ACB] ACB Rotacion en direccion contraria
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[Factor de inercia] SPGU %

Se puede acceder a este parametro si:
* [Nivel de acceso] 1.AC se establece en [Experto] PR, y
* [Tipo control motor] CTT se establece en:
o [5 Puntos De VC U/F] UF5, 0
o [VC SYN_U] synu.

Ajuste (@) Descripcion

De 1 a 1.000% Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 40%

[Activacidon Boost] BOA %

Se puede acceder a este parametro si [Nivel de acceso] 1.AC esta establecido en
[Experto] EPR.

El ajuste de fabrica de este parametro se modifica a:

* [Constante] CSTE si [Tipo control motor] CTT esta establecido en [Mot.
sincro.] sYN, [VC SYN_U] synu, [Motor Reluctancia] srRvC o [Sinc. CL]
FSY.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[Inactivo] NO Sin sobrealimentacion

[Dinamica] DYNA Sobrealimentacion dinamica, el valor de la corriente
magnetizante se modifica de acuerdo con la carga del motor.

Ajuste de fabrica

NOTA: El variador gestiona por si mismo el valor de
la [Corriente magnetiza] 1DA para optimizar el
rendimiento.

NOTA: No se puede acceder a esta seleccion si [Tipo
control motor] CTT se establece en [Mot.sincro.] SYN,
[Sinc. CL] Fsv, [Motor Reluctancia] sSrRvC o [VC SYN_
U] synu.

[Estatica] STAT El valor de la corriente magnetizante de la sobrealimentacion
estatica sigue el perfil independientemente de la carga del
motor

NOTA: Con esta seleccion, se tienen en cuenta [Boost]
BOO y [Velocidad Boost] FAB.

NOTA: Esta seleccioén se puede utilizar para motores
conicos si [Boost] 200 se fija en un valor negativo.

[Constante] CSTE Impulso constante, la corriente magnetizante se mantiene en
caso de cambio de direccién del motor. Hay un parametro
adicional disponible para controlar las fases de desaceleracion
y de parada. Se puede acceder a CSTE si [Tipo control
motor] CTT se establece en [Mot.sincro.] sYN, [Sinc. CL]
sy, [Motor Reluctancia] skvC o [VC SYN_U] svNU.

NOTA: Con esta seleccién, solo [Boost] BOO se tiene en
cuenta.

[Motor CMOT Impulso coénico, se puede acceder si [Tipo control motor] CTT
coénico] no esta configurado en svN, [Sinc. CL] Fsv, [Motor
Reluctancia] srRvCy [VC SYN_U] synu.

NOTA: Con esta seleccion, es posible ajustar la [Boost]
BOO para la aceleracion e [Boost en dec.] BOO2 para la
deceleracion.

[Boost] BOOX

Valor en 0 Hz: % de la corriente magnetizante nominal (se tiene en cuenta si es
distinta a 0).
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Un valor demasiado alto de [Boost] BOO puede provocar una saturacion
magnética del motor, lo que conduciria a una reduccion de par.

Se puede acceder a este parametro si:
+ [Nivel de acceso] L.AC se establece en [Experto] EPR, y
+ [Activaciéon Boost] BO2 no se establece en [Inactivo] NO.

1

1 d AX(1+b o o0%)—

rd A

A AX(1-b o a%)

0 t - Fr

NOTA: Para los motores sincronos, se recomienda fijar este valor para
optimizar el control a la velocidad minima.

Ajuste Descripcion

De -100 a 100% Intervalo de ajuste

Si [Activacion Boost] 202 se establece en [Dinamica] DYN2,
[Boost] BOO se establece en 25%.

Ajuste de fabrica: 0%

[Boost en dec.] BOO2 %
Valor en % de la corriente magnetizante nominal (se tiene en cuenta si es distinta
a0).

Este parametro se usa durante la fase de desaceleracién para reducir
rapidamente la corriente magnetizante en la fase de parada.

Se puede acceder a este parametro si:
+ [Nivel de acceso] L.AC se establece en [Experto] EPR, y
+ [Activacion Boost] BOA se establece en [Motor cénico] CMOT.

Ajuste Descripcion

De -100 a 0% Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: -25%

[Velocidad Boost] FAB %

Valor a 0 Hz: nivel de velocidad para alcanzar la corriente magnetizante nominal.
Se puede acceder a este parametro si:

+ [Nivel de acceso] LAC se establece en [Experto] EPR, y

* [Activaciéon Boost] 202 no se establece en [Inactivo] NO, y

* [Activacion Boost] 202 no se establece en [Constante] CSTE.
1

1d AX(1+b o o0%)—

rd A

v d AX(1-b o o %)

FAEL
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Ajuste Descripcion

De 0,0 2 599,0 Hz Intervalo de ajuste

Si [Activacion Boost] B0~ se establece en [Dinamica] DYNA,
[Velocidad Boost] F 2B se establece en 30,0 Hz.

Ajuste de fabrica: 0,0 Hz

NOTA: Para los motores sincronos, se recomienda fijar este valor para
optimizar el control a la velocidad minima.

[Nivel de frenado] VBR

Nivel de frenado.

Ajuste (@ Descripcién

De 335a 1130V Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: Segun la tension eléctrica del calibre del
variador
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Menu [Magnetiz. por DI] FLI

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Parametros motor] =» [Control motor] =»
[Magnetiz. por DI]

Acerca de este menu

Configurar la magnetizacion a través de la entrada digital.

[Magnetiz. del motor] FLU %

AAPELIGRO

PELIGRO DE DESCARGA ELECTRICA, EXPLOSION O ARCO ELECTRICO

Si el parametro [Magnetiz. del motor] F1.U se establece en [Continua] FCT, la
magnetizacion siempre estara activa, aunque el motor no funcione.

+ Compruebe que la utilizacion de este ajuste no genere condiciones
inseguras.

Si no se siguen estas instrucciones, se produciran lesiones graves o la
muerte.

AVISO

SOBRECALENTAMIENTO

Compruebe que el motor conectado tenga un valor nominal adecuado para la
corriente de flujo que se aplicara.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse dafios en el
equipo.

Para obtener rapidamente un par alto al arrancar, es necesario que el flujo
magnético ya esté establecido en el motor.

En el modo [Continua] FCT, el variador aumenta automaticamente el flujo
cuando se enciende.

En el modo [No continuo] FNC, la magnetizacion se produce al arrancar el motor.

La corriente de flujo es mayor que [Corriente nom. motor] NCR (corriente del
motor nominal configurada) cuando se establece el flujo y es el ajustado a la
corriente de magnetizacion del motor.

Si [Tipo control motor] CTT se establece en [Mot.sincro.] SyN, el parametro
[Magnetiz. del motor] F1.U provocara la alineacién del motor y no la
magnetizacion.

Si [Asig. de frenos] B1.C no es [No] NO, el parametro [Magnetiz. del motor] F1.U
no tendra ningun efecto.
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[Asig. magnetizacién] FLI %

Ajuste 0 Codigo / Valor | Descripcion

[No continuo] | FNC Modo no continuo

[Continua] FCT Modo continuo
Esta opcion no es posible si [Inyecciéon DC auto.] 2DC ,
pagina 321 es [Si] YES o si [Tipo de parada] sTT , pagina 313
es [Parada Rueda Libre] NST.

[No] FNO Funcion inactiva
Esta configuracién no es posible si [Tipo control motor] CTT
se establece en [Ctrl Vecto Laz Cerr] FvC.
Ajuste de fabrica

SOBRECALENTAMIENTO

Compruebe que el motor conectado tenga un valor nominal adecuado para la
corriente de flujo que se aplicara.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse dafios en el

equipo.

La asignacion solo es posible si [Magnetiz. del motor] F1.U se establece en [No

continuo] FNC.

Si se asigna una DI o un bit al control de magnetizacion del motor, dicha
magnetizacién aumenta cuando la entrada o el bit asignado se encuentra en

posicion 1.

Si no se ha asignado ninguna DI ni ningun bit o si la DI o el bit asignado se
encuentra en posicién 0 cuando se envia una orden de marcha, la magnetizacién
se lleva a cabo al arrancar el motor.

Rango de Codigo / Valor | Descripcion
valores
[No asignado] | NO No asignado

Ajuste de fabrica

[DI1]...[DI8] LI1..LI8 Entrada digital de DI1 a DI8
NOTA: Se puede acceder a la seleccion DI8 en variadores
con una alimentacion superior a 22 kW.
[DI11]...[DI16] | LI11..LI16 Entrada digital D111 a DI16, si se ha introducido el médulo de
extension de E/S VW3A3203
[CDO00]... CD00...CD10 Entrada digital virtual CMD.0 a CMD.10 en la configuracién del
[CD10] [Perfil E/S] 10
[CD11]... CD11..CD15 Entrada digital virtual CMD.11 a CMD.15 independientemente
[CD15] de la configuracion
[C101]... C101...C110 Entrada digital virtual CMD1.01 a CMD1.10 con serie Modbus
[C110] integrada en la configuracion del [Perfil E/S] 10
[C111]... Cll1..cl1l15 Entrada digital virtual CMD1.11 a CMD1.15 con serie Modbus
[C115] integrada independientemente de la configuracion
[C201]... C201...c210 Entrada digital virtual CMD2.01 a CMD2.10 con médulo de bus
[C210] de campo CANopen® en la configuracion del [Perfil E/S] 10
[C211]... C211...C215 Entrada digital virtual CMD2.11 a CMD2.15 con médulo de bus
[C215] de campo CANopen® independientemente de la configuracion
[C301]... €301...C310 Entrada digital virtual CMD3.01 a CMD3.10 con médulo de bus
[C310] de campo en la configuracion del [Perfil E/S] 10.
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Rango de Codigo / Valor | Descripcion
valores
[C311]... C311...c315 Entrada digital virtual CMD3.11 a CMD3.15 con médulo de bus
[C315] de campo independientemente de la configuracion
[C501]... €501...C510 Entrada digital virtual CMD5.01 a CMD5.10 con Ethernet
[C510] integrado en la configuracion del [Perfil E/S] 10
NOTA: Es posible acceder a esta seleccion en los
variadores ATV340++N4E.
[C511]... C511...C515 Entrada digital virtual CMD5.11 a CMD5.15 con Ethernet
[C515] integrado independientemente de la configuracion
NOTA: Es posible acceder a esta seleccion en los
variadores ATV340++*N4E.

[Tipo ajuste angulo] AST %

Se puede acceder a este parametro si [Tipo control motor] CTT esta establecido

en:

* [Mot.sincro.] sYN, o
* [Sinc.CL]FsvY, 0

+ [VC SYN_U] svynu, o
* [Motor Reluctancia] srvC.

[alim. PSI] psT y [alin. PSIO] Ps10 funcionan para todos los tipos de motores
sincronos. [SPM alineacién.] spMa y [IPM alin.] 1PMA aumentan el rendimiento
en funcion del tipo de motor sincrono. [Inyeccién de corriente rotaciénal] RCT
puede utilizarse cuando [alim. PSI] PsT y [alin. PSIO] PS10 no ofrezcan el
rendimiento esperado.

Ajuste

Cédigo / Valor

Descripcion

[IPM alin.]

IPMA

Alineacion del motor IPM. Modo de alineacion del motor de
imanes permanentes interiores (normalmente, este tipo de
motor tiene un nivel de saliencia alto). Utiliza la inyeccién de
alta frecuencia, que es menos ruidosa que el modo de
alineacion estandar.

[SPM
alineacion.]

SPMA

Alineacién del motor SPM. Modo de alineacion del motor de
imanes permanentes en la superficie del rotor (normalmente,
este tipo de motor tiene un nivel de saliencia medio o bajo).
Utiliza la inyeccion de alta frecuencia, que es menos ruidosa
que el modo de alineacion estandar.

[alim. PSI]

PSI

Inyeccién de sefales de pulsos. Modo de alineacién estandar,
sin movimiento del rotor

La medida del angulo se obtiene al supervisar la respuesta de
corriente del estator a una inyeccion de sefiales de pulsos en
un amplio rango

[alin. PSIO]

Inyeccién de sefiales de pulsos - optimizada. Modo de
alineacion optimizado, sin movimiento del rotor

Se lleva a cabo la misma operacién que la [alim. PSI]
PST entre un rango de frecuencias optimizadas

El tiempo de medicion del angulo de fase se reduce tras la
primera orden de marcha u operacion de ajuste, aunque el
variador se haya apagado

Ajuste de fabrica
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Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[Inyecciénde | RCI Inyeccién de corriente rotacional. Modo de alineacién con
corriente movimiento del rotor.

rotacional]

Este modo de alineacion lleva a cabo la alineacion mecanica
del rotor y del estator y requiere hasta 4 s.
El motor debe detenerse sin par resistente.

NOTA: Se recomienda este ajuste cuando se utiliza un
filtro de seno en la aplicacion.

NOTA: Para un motor de reluctancia sincrono se
recomienda utilizar este ajuste.

[Sin alineac.] NO Sin alineacion
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Menu [Optimiz. Lazo velo.] MCL

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Parametros motor] =» [Control motor] =» [Optimiz.
Lazo velo.]

Acerca de este menu

Este procedimiento se puede realizar si [Tipo control motor] CTT no se
establece en [5 Puntos De VC U/F] UF5 o [VC SYN_U] synuU.

Procedimiento recomendado para configurar el lazo de velocidad de alto
rendimiento

Paso | Accion

1 Introduzca los parametros del motor. Si modifica posteriormente uno de estos, tiene que
volver a realizar el procedimiento completo.

2 Hay que introducir el valor de la inercia aplicada en el parametro [Aplicacién Inercia]
JAPL. , pagina 194

NOTA: Si se modifica un parametro del motor, la inercia estimada se recalcula y
actualiza (los parametros [Inercia est. Aplic.] JEsST y [Coef. Mult. Inercia] JMUL.
[Aplicacion Inercia] JAPL vuelven a su valor predeterminado segun el nuevo valor
de [Inercia est. Aplic.] JEST).

3 Compruebe el tiempo de respuesta del lazo de velocidad ajustando primero [Compens.
directa] £p a 0 (consulte los graficos en la pagina siguiente).

4 Si es necesario, ajuste el ancho de banda y la estabilidad usando los parametros [Estab.
FrecLazo] sT2 y [Ganancia Velocidad] r1.G , pagina 191.

5 Para optimizar la correspondiente rampa, aumente el parametro de avance [Compens.
directa] Frp tal y como se indica en la pagina siguiente hasta obtener el mejor resultado.

6 El ancho de banda del término de alimentacién en avance se puede ajustar si es
necesario (tal y como se muestra en la pagina siguiente) para seguir mejorando la rampa
o para filtrar el ruido en la referencia de velocidad.

Tipo de motor Codificador del motor CTT [Motor control type] Optimizacion de bucle de velocidad

[U/F VC 5pts] UF5 - Perfil de carga
Asincrono personalizado
\ ‘
- ==

””””””””” _..—-— - [Inertia Factor] SPGU
[SYN_U VC] SYNU - Ley de control de imanes ! =T

" permanentes para aplicaciones de par variable |

—-=7 sin encoder = : ,,,,,,,,,,,,,,,
— ER
\ [Energy Sav.] NLD - Ahorro de energia, si la
\ \ aplicacion no esta definida

|
| N [Sync. mot.] SYN Synch PM motor, aplicacién sin
!'encoder

Sincronizar _.. .-~
M T /

,,,,,,,,,,,,,, 1
| [Reluctance Motor] SRVC - Reluctancia Aplicacion
| sincrona del motor

Reluctancia de
sincronizacion

SSL = Estandar

~ =
[SVC V] VVC - Aplicaciones genéricas de par ——— SPG/SIT
constante

SSL= Alto rendimiento.
[FVC] FVC - 0 regulacion de velocidad, velocidad -7 STA/FLG/JAPL
precisa, posicionamiento o seguridad, aplicaciones .
con encoder 2

~-= con enconder Z77_ !TSync.CLT FSY - Motor de sincronizacion con 1
... _iencoder, o si se requiere una regulacién en P

Bucle de velocidad de alto rendimiento - Configuracién del
parametro [Compens.directa] FFP

Esto se usa para ajustar el nivel de la alimentacion en avance del par dindmico
requerido para acelerar y desacelerar la inercia. El efecto de este parametro en la
rampa se ilustra a continuacién. Aumentar el valor de FFP permite seguir la rampa
desde mas cerca. Sin embargo, si el valor es demasiado alto, se produce
sobrevelocidad. La configuracion 6ptima se obtiene cuando la velocidad sigue la
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rampa de manera precisa; esto depende de la precision del parametro

[Aplicacidén Inercia] JAP1L, , pagina 194 y de la configuracion del parametro

[Valor filtro encod.] FFR , pagina 195

FEP Ajustes
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1
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R
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R: Division de referencia

[~

0
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Aumento en FFP /

R: Division de referencia

R
1,2

1
0,8
0,6
04

0,2

0
0 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500

t(s)

1.2

1
0,8
0,6
0,4

0,2

0
0

R

Aumento en FFP / /

R: Division de referencia

50 100 150 200 250 300 350 400 450 500

t(s)

Aumento en FFP ///

R: Division de referencia

R
1.2

1

0,8
0,6
04

0,2

0
0 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500

t(s)

Bucle de velocidad de alto rendimiento - Configuracién del
parametro [AlimAva AnchoBanda] FFv

Esto se usa para ajustar el ancho de banda del término de alimentacién en

avance del par dinamico. El efecto de este parametro en la rampa se ilustra a

continuacion. Al disminuir el valor de FrVv se reduce el efecto de ruido en la
referencia de velocidad (rizado de par). Sin embargo, si la reduccién es

demasiada en relacién con la configuracion de la rampa (en rampas cortas) se

produce un retardo y la rampa siguiente se vera afectada. Aumentar el valor de
FFV permite seguir la rampa desde mas cerca pero también aumenta la

sensibilidad al ruido. La configuracion éptima se obtiene alcanzando el mejor

compromiso entre la rampa siguiente y la sensibilidad al ruido existente.

FFV Ajustes
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I —1009
Respuesta inicial con FFP=100% Reduccion en FEV XX

R: Divisién de referencia P .
R: Division de referencia

R
R
1,2
1.2
1 o
1 A\
0,8
0.8
08 0.6
0,4 04
02 0.2
0 t(s) ¢
0 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 0 (s)

0 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500

Aumento en FFP //

R: Divisién de referencia

R
1.2

y
08
06
04

0,2

0 - . . - . - . t(s
0 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 ®

[Tipo bucle veloci.] SSL %

Se puede acceder a este parametro si [Tipo control motor] CTT no esta
establecido en:

* [5Puntos De VC U/F] UF5, 0
+ [VC SYN_U] synu.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[Norma] STD Lazo de velocidad estandar

Ajuste de fabrica

[Altas HPF Lazo de velocidad de alto rendimiento. Se recomienda
prestaciones] desactivar [Adapt. ram. decel.] BRA = [No] NO

[Ganancia prop. vel.] SPG *x

Se puede acceder a este parametro si:
* [Tipo bucle veloci.] SS1 se establece en [Norma] sTD, y
+ [Tipo control motor] CTT no se establece en:
o [5Puntos De VC U/F] UF5, 0
o [VC SYN_U] svynu.

Ajuste €) Descripcién

De 0 a 1.000% Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 40 %
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[Veloc.tiemp. Integ.] SIT %

Constante de tiempo integral del lazo de velocidad.

Se puede acceder a este parametro si:
* [Tipo bucle veloci.] SsL se establece en [Norma] sTD, y
* [Tipo control motor] CTT no se establece en:
o [5 Puntos De VC U/F] UF5, 0
o [VC SYN_U] svynu.

Ajuste Q0 Descripcion

De 1 a65.535 ms Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: Segun el calibre del variador.

[K filtro bucle vel.] SFC

K filtro bucle vel. (de O(IP) a 1(PI)).

Ajuste Q0 Descripcion

De 0a 100 Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 65

[filtro vel.estimada] FFH %

Tiempo del filtro de la velocidad estimada.

Se puede acceder a este parametro si [Nivel de acceso] L.AC esta establecido en

[Experto] EPR.

Ajuste Q Descripcion

De 0,0 a 100,0 ms Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: Segun el calibre del variador

[Estab. FrecLazo] sTA %

Estabilidad bucle freq. (Factor de amortiguacion del bucle de velocidad).

Se puede acceder a este parametro si:

* [Tipo bucle veloci.] SS1. se establece en [Altas prestaciones] HPF, y

* [Tipo control motor] CTT no se establece en:
o [5 Puntos De VC U/F] UF5, 0
o [VC SYN_U] svyNU.

Estabilidad: Usada para adaptar el retorno a régimen permanente tras un
transitorio de velocidad, de acuerdo con las dinamicas de la maquina. Aumente
gradualmente la estabilidad para aumentar la atenuacion del lazo de control y, de

este modo, reducir la sobrevelocidad.

Ajuste Q Descripcion

De 0 a 100% Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 20 %
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[Ganancia Velocidad] FLG %

GananciaBucleVelocida (Ancho de banda del bucle de velocidad).

Se puede acceder a este parametro si:
+ [Tipo bucle veloci.] SST se establece en [Altas prestaciones] Hrr,y
» [Tipo control motor] CTT no se establece en:
o [5 Puntos De VC U/F] UF5, 0
o [VC SYN_U] svynu.

Usada para adaptar la respuesta de las transitorias de velocidad de la maquina
de acuerdo con las dinamicas. En las maquinas con un par altamente resistente,
una inercia alta de ciclos rapidos, aumente la ganancia de manera gradual.

Ajuste (@) Descripcion

De 0 a 100% Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 20 %

[Compens.directa] FFP %

Se puede acceder a este parametro si:
* [Tipo bucle veloci.] SST se establece en [Altas prestaciones] HPF, y
+ [Tipo control motor] CTT no se establece en:
o [5 Puntos De VC U/F] UF5, 0
o [VC SYN_U] synu.

Porcentajes del término de alimentacion en avance del regulador de alto
rendimiento. 100 % corresponde al término calculado con el valor de [Aplicacién
Inercia] JAPL.

Ajuste Q0 Descripcion

De 0 a200% Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 0%

[AlimAva AnchoBanda] FFV %

Ancho de banda del filtro del término de alimentacién en avance.

Se puede acceder a este parametro si:
+ [Tipo bucle veloci.] sS1. se establece en [Altas prestaciones] HrF, y
* [Tipo control motor] CTT no se establece en:
o [5 Puntos De VC U/F] UF5, 0
o [VC SYN_U] svynu.

Anchos de banda del término de alimentacion en avance del lazo de velocidad de
alto rendimiento, como porcentaje del valor predefinido.

Ajuste (@) Descripcion

20-500 % Intervalo de ajuste
Ajuste de fabrica: 100 %
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[Asig ext AlimAva] TEFF %

Asignacion de la alimentacion externa avance.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[No NO La entrada analdgica no esta asignada
configurado]
Ajuste de fabrica
[AI1]...[AI3] AIl1...AI3 Entrada analdgica de Al1 a AI3
NOTA: Se puede acceder a la seleccion Al3 en variadores
con una alimentacion superior a 22 kW.
[Al4]...[Al5] AT4..AIS Entrada analégica de Al4 a Al5, si se ha introducido el moédulo
de extension de E/S VW3A3203
[HMI] LCC Frecuencia de referencia mediante terminal remoto
[Frec Ref MDB Frecuencia de referencia mediante Modbus
Modbus]
[Frec. Ref CAN Frecuencia de referencia mediante CANopen si se ha
CANopen] insertado un médulo CANopen
[Ref. Freq- NET Frecuencia de referencia mediante médulo de bus de campo si
Com. Module] se ha insertado un médulo de bus de campo
[Ethernet ETH Ethernet insertado
insertado] NOTA: Es posible acceder a esta seleccion en los
variadores ATV340++*N4E.
[DI7 Pulso PI7..PI8 Entrada digital de D17 a DI8 utilizada como entrada de pulsos
Sntlrada]...[Dls NOTA: Se puede acceder a esta seleccion en variadores
u'so con una alimentacion superior a 22 kW.
entrada]
[RP] PI Entrada de pulsos
NOTA: Se puede acceder a esta seleccién en aquellos
variadores con una alimentacion inferior a 30 kW.
[Encoder] PG Referencia del encoder si se ha introducido un médulo

codificador o si se utiliza un encoder integrado.

NOTA: El encoder integrado solo esta disponible en
variadores con potencia de hasta 22 kW.

[Coef. Mult. Inercia] JMUL %

Coecifiente mult.inercia.

Se puede acceder a este parametro si:

* [Tipo bucle veloci.] ss1. se establece en [Altas prestaciones] HPF, y

* [Tipo control motor] CTT no se establece en:
o [5 Puntos De VC U/F] UF5, 0
o [VC SYN_U] synu.

Incremento para los parametros [Aplicacién Inercia] JAPL y [Inercia est. Aplic.]
JEST, calculado por el variador, en modo de solo lectura: 0,1 gm?, 1 gm?, 10 gm?,
100 gm?, 1000 gm?2.

Ajuste

Descripcion

De 0,0 a 6.553,5 gm?

Intervalo de ajuste

Ajustes de fabrica: 0,0 gm?

[Inercia est. Aplic.] JEST %

Se puede acceder a este parametro si:

* [Tipo bucle veloci.] SST se establece en [Altas prestaciones] HPF, y
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+ [Tipo control motor] CTT no se establece en:
o [5 Puntos De VC U/F] UF5, 0
o [VC SYN_U] synu.

El variador calcula la inercia aplicada de acuerdo con los parametros del motor,
en el modo de solo lectura. El variador determina las configuraciones por defecto
del lazo de velocidad a partir de su inercia.

Incremento dado por [Coef. Mult. Inercia] JMUL: - 0,1 gm?, 1 gm?, 10 gm?,
100 gm? 0 1000 gm?2.

Ajuste Descripcion

De 1a9.999 kg.m? Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: —

[Ap. Inercia Coef.] JACO X

Se puede acceder a este parametro si:
* [Tipo bucle veloci.] SS1 se establece en [Altas prestaciones] Hrr,y
* [Tipo control motor] CTT no se establece en:
o [5 Puntos De VC U/F] UF5, 0
o [VC SYN_U] svynu.

Coeficiente que fija la relacion entre los parametros [Inercia est. Aplic.] JEST y
[Aplicacién Inercia] JAPL.

[Aplicacién Inercia] J2PL = [Inercia est. Aplic.] JEST x [Ap. Inercia Coef.]

JACO.
Ajuste Descripcion
De 0,10 a 100,00 Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 1

[Aplicacion Inercia] JAPL %

Se puede acceder a este parametro si:
+ [Tipo bucle veloci.] sS1. se establece en [Altas prestaciones] HprF, y
* [Tipo control motor] CTT no se establece en:
o [5 Puntos De VC U/F] UF5, 0
o [VC SYN_U] svynu.

Inercia de aplicacion ajustable usada por el variador para optimizar la
configuracién del lazo de velocidad.

Incremento dado por [Coef. Mult. Inercia] JvUL: 0,1 gm?, 1 gm?, 10 gm?, 100 gm?
0 1000 gm>2.

NOTA: Si se modifica un parametro del motor, la inercia estimada se recalcula
y actualiza (los parametros [Inercia est. Aplic.] JEST y [Coef. Mult. Inercia]
JMUL). [Aplicacién Inercia] JAPL también vuelve a su valor predeterminado
segun el nuevo valor de [Inercia est. Aplic.] JEST.

Valor Codigo / Valor | Descripcion

[Auto] AUTO Durante la actualizacién de la configuracion del variador,
cuando el usuario no establece este parametro, se necesita un
valor transitorio ("Auto") hasta el final de la secuencia.

De 0,01 a 655,35 kgm? Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: -
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[Activ Filtro encod.] FFA %

Se puede acceder a este parametro si se ha introducido un moédulo del encoder o
se ha utilizado un encoder integrado.

Se puede acceder a este parametro si:
» [Utiliz. codificador] ENU no se establece en [No] NO, o
* [Uso encoder integ.] EENU no se establece en [No] NO.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[No] NO Filtro desactivado

Ajuste de fabrica

[Si] YES Filtro activado

[Valor filtro encod.] FFR %

Se puede acceder a este parametro si:
* [Nivel de acceso] 1.AC se establece en [Experto] PR, y
* [Activ Filtro encod.] Fr2 se establece en [Si] YES.

Ajuste Descripcion

De 0,0 2 40,0 ms Intervalo de ajuste

Ajustes de fabrica: segun el calibre del encoder

[Spd Meas Feedback] SMFP %

Speed measurement feedback performance

Este parametro permite suprimir las oscilaciones del encoder eligiendo un filtro
adecuado.

Se puede acceder a este parametro si:
* [Nivel de acceso] L.AC se establece en [Experto] EPR, y
« [Utiliz. codificador] ENU esta configurado con un ajuste diferente al de [No]

NO.
Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[Altas HPF Modo de alto rendimiento con filtro PII.

prestaciones]
Ajuste de fabrica

[Norma] STD Modo de rendimiento estandar mediante el filtro PI.

[Spd Meas Bandwidth] SMBW %

Speed measurement bandwidth

Define el ancho de banda de la medida de velocidad devuelta por el médulo de
encoder.

Se puede acceder a este parametro si:
* [Nivel de acceso] 1L.AC se establece en [Experto] PR, y

» [Utiliz. codificador] ENU esta configurado con un ajuste diferente al de [No]
NO.
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NOTA: Si el parametro [Spd Meas Bandwidth] sMBW se establece en 0, el
modulo de encoder utiliza automaticamente el valor de ancho de banda por
defecto definido por [Default Spd Meas BW] sMBA.

Ajuste Descripcion

De 0 a 300 Hz Intervalo de ajuste

Ajustes de fabrica: segun el calibre del encoder

[Default Spd Meas BW] SMBA %

Valor predeterminado de ancho de banda de medida de velocidad basado en el
encoder del médulo insertado.

Se puede acceder a este parametro si:
+ [Nivel de acceso] 1.AC se establece en [Experto] EPR, y

« [Utiliz. codificador] ENU esta configurado con un ajuste diferente al de [No]
NO.

Rango de valores Descripcién

De 0 a 300 Hz Ajuste de fabrica: —

[Activ. filtro antiv] NFA %

Este parametro activa la funcién de filtro antivibracién. Se pueden configurar dos
filtros antivibracién independientes.

La frecuencia central del filtro antivibracién debe estar fijada en o ligeramente por
encima de la frecuencia de resonancia mecanica. La tarea principal es identificar
de la manera mas precisa posible la frecuencia de resonancia.

NOTA: Con una frecuencia superior a la frecuencia de resonancia mecanica
se pueden producir vibraciones, dependiendo del lazo de velocidad y de los
parametros del motor. Es importante identificar la frecuencia de resonancia
mecanica real.

Lleve a cabo las siguientes acciones para la puesta en servicio:
1. Ajuste los datos del motor
2. Ajuste los datos de aplicacion
3. Ajuste los parametros del lazo de velocidad
4

En caso de que se produzcan vibraciones, ajuste el filtro antivibracién tal y
como se describe a continuacion

5. Si en funcionamiento no es correcto, vuelva a realizar el procedimiento desde
el paso 3.

Se puede acceder a este parametro si:
» Se haintroducido un moédulo codificador o se utiliza un encoder integrado.
+ [Nivel de acceso] 1.AC se establece en [Experto] EPR, y
+ [Tipo bucle veloci.] SST se establece en [Altas prestaciones] Hprr.

Ajuste QO Codigo / Valor | Descripcion

[Primero] 18T Filtro antivibracion 1 activado

[Segundo] 2ND Filtro antivibracién 2 activado

[Todos] ALL Filtros antivibracién 1y 2 activados

[No] NO Ningun filtro antivibracion activado
Ajuste de fabrica
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Ajustes del filtro antivibracion

Vibraciones mecanicas:

Ruido de baia frecuencia Vibracion del sensor/motor:
(I_IF) Ruido de alta frecuencia (HF)
A 4

Use el filtro de medida
de la velocidad
(aumentar FFR)

Y.
LF T B
—_ ¢Vibraciones? =

HF

A 4
12 activacion del filtro
antivibraciones

A 4
12 activacion del filtro
antivibraciones

<

A4

=~ ¢Vibraciones?

si i
No 4

Sin software de PC Con software de PC
. Arrancar sin el filtro
Aumonte b recuencia del
(NFF) desde el valor por ¢
defecto hasta el maximo.
Identificada la frecuencia
v con el software de PC
- — mediante el SRFRen  <4——
¢Vibraciones? MARCHA sin activar el filtro
) i antivibraciones (nFA= nO)
Si
v - e
Aumente la frecuencia del Activar el filtro
filtro antivibraciones antivibracion
(NFB) desde el valor por con esta frecuencia del filtro
defecto a un paso superior antivibraciones
(por ejemplo, 50%) y
) ¢ Se reducen )
“las vibraciones? -~ No
TS
Aumente el ancho de banda
del filtro antivibraciones
(NFB)
—_ ¢ Vibraciones?
No ™. =
Yvy - .
‘ FIN [ S

[Frec. Filtr antiv 1] NFF1 %

Se puede acceder a este parametro si:
» [Nivel de acceso] 1. AC se establece en [Experto] EPR, y
* [Tipo bucle veloci.] ssS1. se establece en [Altas prestaciones] HPF, y
* [Activ. filtro antiv] NF2 se establece en:
o [Primero] 1ST, 0
o [Todos] ALL.

Ajuste Descripcion

De 10,0 a 150,0 Hz Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 15,0 Hz
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[Ancho Banda Filtro1] NFB1 %

Se puede acceder a este parametro si:
+ [Nivel de acceso] L.AC se establece en [Experto] EPR, y
+ [Tipo bucle veloci.] SSL se establece en [Altas prestaciones] 1PF, y
* [Activ. filtro antiv] NFA se establece en:
o [Primero] 15T, 0
o [Todos] ALL.

Este parametro define el ancho de banda del filtro antivibracion 1. Los filtros con
un ancho de banda mayor proporcionan un margen de estabilidad mayor cuando
cambia la frecuencia de resonancia de carga (con posicién de carretilla o carga).

NOTA: Un aumento del ancho de banda puede interferir con la dinamica del
variador esperada (reduccion de la dinamica del lazo de velocidad).

Ajuste Descripcion

De 10 a 400% Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 100 %

[Prof. Filtr antiv 1] NFD1 %

Se puede acceder a este parametro si:
+ [Nivel de acceso] L.AC se establece en [Experto] EPR, y
* [Tipo bucle veloci.] SS1 se establece en [Altas prestaciones] HPF, y
* [Activ. filtro antiv] NF2A se establece en:
o [Primero] 15T, 0
o [Todos] ALL.

Este parametro define la ganancia del filtro antivibracion 1 en la frecuencia
central. Cuando NFD1=100%, no se aplica ningun filtro.

Ajuste Descripcion

De 02 99% Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 10 %

[Frec. Filtr antiv 2] NFF2 %

Se puede acceder a este parametro si:
+ [Nivel de acceso] L.AC se establece en [Experto] EPR, y
* [Tipo bucle veloci.] SST se establece en [Altas prestaciones] Hrr,y
* [Activ. filtro antiv] NF'2A se establece en:
> [Segundo] 2ND, 0
o [Todos] ALL.

Ajuste Descripcion

De 10,0 2 150,0 Hz Intervalo de ajuste
Ajuste de fabrica: 85,0 Hz

[Ancho Banda Filtro2] NFB2 %

Se puede acceder a este parametro si:
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* [Nivel de acceso] L.AC se establece en [Experto] EPR, y
* [Tipo bucle veloci.] sST se establece en [Altas prestaciones] HPF, y
* [Activ. filtro antiv] NFA se establece en:

> [Segundo] 2ND, o

o [Todos] ALT.

Este parametro define el ancho de banda del filtro antivibracion 2. Los filtros con
un ancho de banda mayor proporcionan un margen de estabilidad mayor cuando
cambia la frecuencia de resonancia de carga (con posicion de carretilla o carga).

NOTA: Un aumento del ancho de banda puede interferir con la dinamica del

variador esperada (reduccion de la dinamica del lazo de velocidad).

Ajuste Descripcion

De 10 a 400% Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 100 %

[Prof. Filtr antiv 2] NFD2 %

Se puede acceder a este parametro si:
» [Nivel de acceso] 1.AC se establece en [Experto] EPR, y
* [Tipo bucle veloci.] ssS1. se establece en [Altas prestaciones] HPF, y
* [Activ. filtro antiv] NF2 se establece en:
o [Segundo] 2ND, 0
o [Todos] ALL.

Este parametro define la ganancia del filtro antivibracién 2 en la frecuencia
central. Cuando NFD2 =100 %, no se aplica ningun filtro.

Ajuste Descripcién

De 0 a 99% Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 25%

NVE61647.11
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Menu [Control motor] DRC

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Parametros motor] =» [Control motor]

Acerca de este menu

Este menu muestra los parametros relacionados con el control del motor.

[Activacion iny.HF] HFI

Se puede acceder a este parametro si:
+ [Nivel de acceso] L.AC se establece en [Experto] EPR, y
* [Tipo control motor] CTT no se establece en:
o [Mot.sincro.] sYN, o
o [Sinc.CL] Fsy, 0
o [VC SYN_U] synu, o
o [Motor Reluctancia] srvC.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[No] NO Inyeccion HF inactiva

Ajuste de fabrica

[Si] YES Inyeccién HF activa

[Inyecc.freq. HF] FRI

Se puede acceder a este parametro si:
+ [Nivel de acceso] L.AC se establece en [Experto] EPR, y
* [Activacion iny.HF] HFT se establece en [Si] YES.

Ajuste Descripcion

De 250 a 1.000 Hz Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 500 Hz

[ancho banda HF pli] SPB

Ancho de banda HF PLL.

Se puede acceder a este parametro si:
+ [Nivel de acceso] 1.AC se establece en [Experto] EPR, y
* [Activacion iny.HF] HFT se establece en [Si] YES.

Ajuste Descripcion

De 0 a400% Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 100 %
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[Alin. Nivel actual] ILR

Nivel de corriente alin.HF.

Se puede acceder a este parametro si:
* [Nivel de acceso] L.AC se establece en [Experto] EPR, y
* [Activacion iny.HF] HFT se establece en [Si] YES.

Ajuste Descripcion

De 0 a 200% Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 50%

[Nivel boost] SIR

Nivel Boost en alin.IPMA.

Se puede acceder a este parametro si [Nivel de acceso] 1.AC esta establecido en
[Experto] EPR.

Ajuste Descripcién

De 0 a 200% Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 100 %

[Comp. erro angulo] PEC

Se puede acceder a este parametro si:
» [Nivel de acceso] 1. AC se establece en [Experto] EPR, y
* [Activacion iny.HF] HF T se establece en [Si] YES.

Ajuste Descripcién

De 0 a 500% Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 0%

Acerca de la gestion de tensidn de salida y sobremodulacién

[Activ. Sobremodulac.] ovMA

Se puede acceder a este parametro si [Nivel de acceso] 1.AC esta establecido en
[Experto] EPR.

El propésito de esta sobremodulacion es:

» compensar la pérdida de tension en el bus CC cuando el variador esta
cargado.

* aumentar la tensidbn maxima posible para reducir el consumo de corriente a
una tension del motor elevada y limitar el efecto térmico en el motor.

En los ajustes de fabrica, el motor suministrado a través del variador tiene:

* un modo de tensién de salida comun no nulo, que depende del suministro del
bus CC.

« Sin modulacién excesiva ([Activ. Sobremodulac.] OVMA se establece en
[Sin sobremodulacién] NO): tensién de fase a fase sinusoidal.

» Tension de salida limitada al valor maximo posible en funcién del suministro
de bus CC, que depende de la alimentacion de la red.
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\ 4

\ 4

1 Valor maximo posible de la limitacion de tension de salida (valor por defecto)

2 VLim con valor numérico por debajo de la limitacién maxima

3 Tension de salida

4 Limitacion de tension de salida con sobremodulacion completa (forma

hexagonal)

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

defecto]

CC.

Ajuste de fabrica

[Valor por DEFAULT La sobremodulacion no esta configurada
Por defecto, la limitacion de la tension de salida describe un
circulo con un radio maximo que depende de la tensién del bus

El radio se puede reducir a un valor bajo fijando un valor
numeérico para la [Limitacién Tensién Salida] vi.1M.

[Completo] FULL La sobremodulacion esta activa y completa.

La limitacion de la tension de salida describe un hexagono
regular que depende de la tensién del bus CC.

Las tensiones de fase a fase no son sinusoidales.

[Limitacién Tension Salida] VLIM

Se puede acceder a este parametro si [Nivel de acceso] 1.2AC esta establecido en

[Experto] EPR.

El objetivo de este parametro es modificar la limitacion de la tensién de salida a

un valor inferior que el valor maximo por defecto.

La unidad del valor numérico de este parametro esté en el valor eficaz (media

cuadratica) de la tension de fase a fase.

Este parametro no se puede establecer en un valor numérico si [Activ.
Sobremodulac.] 0VMA se establece en [Completo] FULL.
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Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[Valor por DEFAULT Valor por defecto de la limitacién de la tensién de salida.
defecto]

La limitacion de la tensién de salida esta en la maxima
capacidad de tension del bus CC, en funcion del ajuste [Activ.
Sobremodulac.] ovva

Ajuste de fabrica

De 0a 9999 VvV Rango de ajuste para la tension de limitacion de salida.

Fije un valor menor que el valor [Valor por defecto]

DEFAULT correspondiente para reducir la maxima limitacion de
tension de salida. Si el valor numérico es mayor que el

valor [Valor por defecto] DEFAULT correspondiente, se

considera este valor correspondiente.

[Gan.confg.lazo corri] CRB

Ganancia del controlador de bucle de corriente.

Este parametro establece el ancho de banda del controlador de bucle de
corriente.

De forma predeterminada, la unidad establece este parametro automaticamente
para optimizar los rendimientos. Esta configuracion automatica se basa en los
datos del motor.

El valor predeterminado es adecuado para la mayoria de las aplicaciones del
motor, pero en algunas aplicaciones especificas, se recomienda modificar los
ajustes de este parametro.

Aumente este valor para que la respuesta del bucle de corriente sea mas rapida,
reduzca este valor para que la respuesta del bucle de corriente sea mas robusta 'y
menos sensible al ruido de medicién.

NOTA: Se recomienda configurar la frecuencia del ancho de banda eléctrico
por encima de 10Hz para mantener una escala de tiempo separada entre el
bucle interno (control eléctrico) y el bucle externo (control mecanico).

Cuando [Gan.confg.lazo corri] CRB se establece en AUTO, el valor de ancho de
banda predeterminado lo proporciona [Gan.defe.lazo corri] CRBA.

Se puede acceder a este parametro si [Nivel de acceso] 1.AC esta establecido en
[Experto] EPR.

Ajuste Descripcién

AUTO, 1... 250 Hz Intervalo de ajuste
Ajuste de fabrica: AUTO

[Gan.defe.lazo corri] CRBA

Este parametro proporciona el ancho de banda predeterminado del controlador
de bucle de corriente.

Se puede acceder a este parametro si [Nivel de acceso] L.AC esta establecido en
[Experto] EPR.

Este es un parametro de solo lectura.

Rango de valores Descripcion

De 8 a100 Hz Ajuste de fabrica: De acuerdo con los datos del motor

NVE61647.11

203



Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos [Ajustes Completos] CST—

[Coec.amort.lazo corri] CRDR

El parametro CRDR define la relacion de amortiguacién del controlador del bucle
de corriente, influyendo en su respuesta dinamica y en su estabilidad. Los valores
mas altos aumentan la amortiguacion y mejoran la estabilidad, pero pueden
introducir ruido de alta frecuencia. Los valores mas bajos reducen la
amortiguacion, aumentando la capacidad de respuesta pero con riesgo de
inestabilidad. El valor por defecto del 50 % es adecuado para la mayoria de las
aplicaciones

Se puede acceder a este parametro si [Nivel de acceso] L.2AC esta establecido en
[Experto] EPR.

Rango de valores Descripcion

De 12800 % Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 50 %

Menu [Frec. conmutacion] SWF

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Parametros motor] =» [Frec. conmutacion]

[Frec. conmutacién] SFR

Rango de ajuste: El valor maximo esté limitado a 4 kHz si el pardmetro [Lim.
sobretens.mot.] SV1 esta configurado.

Si [Activ. filtro seno] OF' T se establece en [Si] YES, el valor minimo sera de 2
kHz y el valor maximo estara limitado a 6 kHz u 8 kHz segun el calibre del
variador.

NOTA: En caso de que se produzca un aumento excesivo de la temperatura,
el variador reducira automaticamente la frecuencia de conmutacién y la
restablecera cuando la temperatura vuelva a la normalidad.

En caso de un motor de velocidad elevada, se aconseja aumentar la frecuencia
PWM [Frec. conmutacién] sFrR a 8, 12 0 16 kHz

Ajuste 0 Descripcion
2 a 80 16 kHz segun el calibre Intervalo de ajuste
del variador

Ajuste de fabrica: 4,0 kHz 0 2,5 kHz segun la potencia del
variador

[Reduccién de ruido] NRD

La modulacién de frecuencia aleatoria impide cualquier resonancia que pueda
producirse a una frecuencia fija.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[No] NO Frecuencia PWM fija

Ajuste de fabrica

[Si] YES Frecuencia PWM con modulacién aleatoria
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[Tipo frec. conmut.] SFT %

Se puede acceder a este parametro si [Nivel de acceso] 1.AC esta establecido en
[Experto] EPR.

La frecuencia de conmutacion del motor se modifica (reduce) cuando la
temperatura interna del variador es demasiado elevada.

Ajuste 0 Codigo / Valor | Descripcion

[SFR tipo 1] HF1 Optimizacion de las pérdidas por calentamiento

Permite al sistema adaptarse a la frecuencia de conmutacion
en funcion de la frecuencia del motor. Este ajuste optimiza la
pérdida de calentamiento del variador para mejorar la
eficiencia del variador.

Ajuste de fabrica

[SFR tipo 2] HF2 Permite que el sistema mantenga una frecuencia de
conmutacion [Frec. conmutacioén] SFR, sea cual sea la
frecuencia del motor [Frec. motor] RFR.

Con este ajuste, el ruido del motor se mantiene lo mas bajo
posible para una frecuencia de conmutacion elevada.

En caso de sobrecalentamiento, el variador disminuye
automaticamente la frecuencia de conmutacion.

Se restaura a su valor original cuando la temperatura vuelve a
la normalidad.

[Lim. sobretens.mot.] SVL

Este parametro se fuerza a cambiar a [No] NO si [Activ. filtro seno] OFT esta
establecido en [Si] YES.

Esta funcion limita las sobretensiones de los motores y resulta util en los
siguientes casos:

*  Motores NEMA

* Motores antiguos o de poca calidad
* Motores de cabezal

* Motores rebobinados

Este parametro puede permanecer fijado en [No] NO para motores de 230/400 V
CA que se usan a 230 V CA, o cuando la longitud del cable entre el variador y el
motor no sobrepasa los siguientes valores:

* 4 m con cables no apantallados
* 10 m con cables apantallados

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[No] NO Funcion inactiva

Ajuste de fabrica

[Si] YES Funcion activa

NOTA: Con este ajuste, el maximo de [Frec.
conmutacion] SR se modifica.

[Tiempo atenuacion] SOP %

Se puede acceder a este parametro si [Lim. sobretens.mot.] sV esta
establecido en [Si] YES.

El valor del parametro [Tiempo atenuacién] sOP corresponde al tiempo de
atenuacion del cable que se utiliza. Se define para impedir la superposicion de
reflexiones de ondas de tension causadas por la gran longitud de los cables.
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Limita las sobretensiones al doble de la tensién nominal del bus de CC. Dado que
la sobretension depende de muchos parametros, como los tipos de cable, las
diferentes potencias del motor en paralelo, las diferentes longitudes de cables en
paralelo, etc., se recomienda usar un osciloscopio para comprobar los valores de
sobretensién que se obtienen en los terminales del motor. Si el valor mas alto del
[Tiempo atenuacion] sOP no es suficiente de acuerdo con la longitud de los
cables, hay que usar un filtro de salida o un filtro dV/dt.

Para mantener el variador a pleno rendimiento, no aumente el valor de SOP si no

es necesario.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[6 ps] 6 6 us
[8 us] 8 8 us
Ajuste de fabrica
[10 min] 10 10 us
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Menu [Filtro entrada] DCR

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Parametros motor] =P [Filtro entrada]

Acerca de este menu

[Filtro entrada] IFI

Esta funcion supervisa el rizado en el bus CC mediante la deteccion de
inestabilidades. No se utiliza para detectar pérdidas de fase de entrada.

En el bus CC, si las frecuencias de oscilacion son inconsistentes con las
observadas en el suministro de electricidad, y si la amplitud es inconsistente con
la capacidad del variador (como los condensadores del bus CC), el variador
activa la advertencia [Aviso rizado bus CC] DCRW.

En funcion del ajuste de [Confg.rizado bus CC] DCRC, si la advertencia [Aviso
rizado bus CC] DCRW es persistente durante la cantidad de tiempo establecida
por un valor fijo interno. se activa el error [Err.rizado bus CC] DCRE.

Este parametro se fuerza a [No] NO si:

* [Tipo control motor] CTT establece un valor diferente de [5 Puntos De VC
U/F] Ur5, o [Estandar VC U/F] sTD o [SVC por U] vvc, o

* [Tipo control motor] CTT se establece en [5 Puntos De VC U/F] UF5, y

o [U1] U1l o... 0 [U5] U5 estéd configurado, o

o [F1]1F1 o... o [F5] F'5 esta configurado.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[No] NO No se utiliza filtro de entrada.
Ajuste de fabrica
[Si] YES El rendimiento del control del motor se ajusta para considerar

el uso de un filtro de entrada a fin de ayudar a evitar el rizado
en el bus CC.

[Confg.rizado bus CC] DCRC

Este parametro esta preestablecido en [Error] FLT, si [Filtro entrada] IFT se
establece en [Si] YES.

Ajuste

Codigo / Valor

Descripcion

[Ignorar]

NO

La funcién de supervision del rizado del bus CC no esta
activada.

Se puede acceder a esta seleccion si [Filtro entrada] 1r1 se
establece en [Si] YES.

[Advertencia]

WARN

La funcién de supervision de rizado del bus CC estéa activada.

En caso de rizado del bus CC, el variador activa la
advertencia [Aviso rizado bus CC] DCRW.

Ajuste de fabrica

[Error]

FLT

La funcién de supervision de rizado del bus CC esta totalmente
activada. El variador activa el error [Err.rizado bus CC]

DCRE si la advertencia [Aviso rizado bus CC] DCRW es
persistente.
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[Def.sistem.unidades]

Menu [Def.sistem.unidades] sucC

Acceso

[Ajustes Completos]=» [Def.sistem.unidades]

Acerca de este menu

Para que sea facil de configurar, poner en marcha, hacer funcionar y mantener, el
variador utiliza las unidades de la aplicacion.

Los valores fisicos implicados por las unidades de la aplicacién son:
* Valores de temperatura
+ Valores de divisa

NOTA: Otras unidades del sistema predeterminadas se deducen
automaticamente de las unidades del sistema configurables o de otros
parametros.

La unidad del sistema se aplica de modo predeterminado a todos los parametros
de comunicacion y HMI (Terminal grafico, servidor web, software basado en
DTM).

Cuando se modifica una unidad del sistema, no existe un reescalado de los
valores Los valores numéricos se conservan pero el significado de estos valores
no es el mismo:

» Tras la modificacién, el comportamiento del producto no cambia (el sistema
sigue siendo numéricamente el mismo).

» Si se escriben valores nuevos mediante comunicacién o HMI en la unidad
nueva, repercutira en el comportamiento. En este caso, se tendran que
volver a configurar todos los parametros segun la nueva unidad
seleccionada.

« Afin de evitar problemas debido a una modificacion de los parametros de las
unidades del sistema, las unidades del sistema deberan modificarse
unicamente durante la instalacién del producto y antes de la puesta en
marcha de las funciones.

La precision de los valores fisicos se selecciona al mismo momento que la
unidad.

De modo predeterminado, se sefialan los valores.

El intervalo predeterminado de los valores es:

valores de 16 bits valores de 32 bits

De -32.768 a 32.767 De -2.147.483.648 a 2.147.483.648

[Unidad temperatura] SUuTP

Unidades de temperatura disponibles:

Unidad Simbolo Conversion
Grado Celsius °C -
Grado Fahrenheit | °F TF = 9/5*Tc+32
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Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[0,1 °C] 01C 0,1°C

Ajuste de fabrica
[0,1 °F] 01F 0,1°F

[Lista unid. divisas] SUCU

Unidad de la aplicacion del sistema predeterminada utilizada para la divisa.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[Euro] EURO Euro
Ajuste de fabrica
[$] DOLLAR Délar
[£] POUND Libra
[Corona] KR Corona
[Yuan] RMB Yuan
[Otro] OTHER Otro
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Menu [Comando y ref.] CRP

Menu [Comando y ref.] CRP

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Comando y ref.]

Se puede acceder al parametro de los canales Comando Y Referencia

Las 6rdenes de marcha (marcha adelante, marcha atras, parada, etc.) y las
referencias pueden enviarse a través de los siguientes canales:

Comando Referencia

Bornas: Entradas digitales DI Bornas: Entradas analégicas Al, entrada de pulsos
Terminal grafico Terminal grafico

Modbus integrado Modbus integrado

CANopen® CANopen

Mdédulo de bus de campo Médulo de bus de campo

- +/— velocidad mediante el Terminal grafico

Ethernet integrado Ethernet integrado

NOTA: Es posible acceder a esta seleccion en los
variadores ATV340+*N4E.

NOTA: Las teclas de detencion en el Terminal grafico se pueden programar
como teclas no prioritarias. Una tecla de parada solo puede tener prioridad si
el menu del parametro [Activ. tecla para.] PST se establece en [Puls. Stop
con Priorid.] YES o [Puls. Stop con todo Priorid.] AL.1.

El comportamiento del variador se puede adaptar segun los requisitos:

* [Combinado] s11: el control y la referencia se envian a través del mismo
canal.

* [Independiente] SEP: el control y la referencia pueden enviarse a través de
distintos canales. En estas configuraciones, el control a través del bus de
comunicacion se lleva a cabo de acuerdo con el estandar DRIVECOM con
solo 5 bits que pueden asignarse libremente (consulte el manual de
parametros de comunicacion). No se puede acceder a las funciones de la
aplicacién a través de la interfaz de comunicacion.

« [Perfil E/S] 10: el control y la referencia pueden provenir de canales
distintos. Esta configuracion permite simplificar y ampliar el uso a través de la
interfaz de comunicacion. Los controles pueden enviarse a través de las
entradas digitales de los terminales o a través del bus de comunicacion.
Cuando los controles se envian a través de un bus, estan disponibles en una
palabra, que actua como terminales virtuales que contienen solo entradas
digitales. Las funciones de aplicacién se pueden asignar a los bits de esta
palabra. Se puede asignar mas de una funcién a un mismo bit.

NOTA: Las 6rdenes de detencién desde el Terminal grafico permanecen
activas incluso si los terminales no son el canal de 6rdenes activo.
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Canal de referencia para las configuraciones [Combinado] SIM,
[Independiente] SEP y [Perfil E/S] 10, PID no configurada
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"o L Rampas |
[Vel.m&
PID no asignado o [Vel.maxima]
HSP

(1) Nota: El forzado local no esta activo en 10.

El cuadrado negro representa la asignacion segun el ajuste de fabrica.

FR1: terminales (incluido el médulo de extension de E/S), Terminal gréfico,
Modbus integrado, CANopen®, Ethernet insertado, Entrada de pulsos D17,
Entrada de pulsos DI8

FR1B, para SEP y I0: terminales (incluyendo mdédulo de extension E/S), Terminal
graficoModbus integrado, CANopen®, Ethernet integrado, entrada de pulsos DI7,
entrada de pulso DI8.

FR1B, para S1M: terminales (incluyendo médulo de extensién E/S), entrada de
pulsos DI7, entrada de pulsos DI8.

SA2, SA3, DA2, DA3, MA2, MA3: terminales (incluido el médulo de extension de E/
S), Terminal grafico, Modbus integrado, CANopen®, Ethernet insertado, Entrada
de pulsos DI7, Entrada de pulsos DI8 y Entrada Analdgica Virtual 1.

FR2: terminales (incluido el médulo de extension de E/S), Terminal gréfico,
Modbus integrado, CANopen®, Ethernet insertado y Frec. Referencia Mediante
DI.
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Canal de referencia para las configuraciones [Combinado] SIM,
[Independiente] SEP y [Perfil E/S] 10, PID configurada con las referencias
PID en las bornas

|

PID

consulte el
tema especifico i Lecd|

Terminal
gréfico

FRA + SA2 + SA3 - dA2 - dA3

L. Ir

o [Vel.maxima) ] Rampas (2)

HSP ACC DEC

Canal1 1 no i /| Frh _/_\_ L
I

|
LFI LsP AC2 DE2)
| [Velocidad Minima]

Canal 2

! (Lol
Forz. local
(1) Nota: El forzado local no esta activo en [Perfil E/S].

(2) Las rampas no estan activas si la funcién PID esta activa en modo automatico.

El cuadrado negro representa la asignacion segun el ajuste de fabrica.

FR1: terminales (incluido el médulo de extensién de E/S), Terminal gréfico,
Modbus integrado, CANopen®, Ethernet insertado, Entrada de pulsos D17,
Entrada de pulsos DI8

FR1B, para SEP y 10: terminales (incluyendo médulo de extensién E/S), Terminal
graficoModbus integrado, CANopen®, Ethernet integrado, entrada de pulsos D17,
entrada de pulso DI8.

FR1B, para STM: terminales (incluyendo médulo de extension E/S), entrada de
pulsos DI7, entrada de pulsos DI8.

SA2, SA3, DA2, DA3: terminales (incluido el mddulo de extension de E/S) Terminal
grafico, Modbus integrado, CANopen®, Ethernet insertado, Entrada de pulsos
DI7, Entrada de pulsos DI8.

FR2: terminales (incluido el moédulo de extensién de E/S), Terminal grafico,
Modbus integrado, CANopen®, Ethernet insertado y Frec. Referencia Mediante
Dl.

Canal de comando para la configuracién [Combinado] SIM

Referencia y comando, no separados.

El canal de comando se determina por el canal de referencia. Los parametros
FR1, FR2, RFC, FLO y FLOC son comunes para referencia y comando.

Ejemplo: Si la referencia es FR1 = AT1 (entrada analdgica en las bornas), el
control se realiza mediante DI (entrada digital en las bornas).
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nO

(RUN/STOP/  Ajq
FWD/REV)

FR1 |[Config. frec. ref. 1] Terminal gréfico

v |

H [Asig. interr. frec.]

O
[Asig. local
forzada]

CMD Adelante
Inversa
PARADA

LCC

nO

Al i control] E
s - | 1
|

Lcc — | H - . [Activ. tecla para.]
Terminal grafico

[Config. frec. ref. 1]

El cuadrado negro representa la asignacion segun el ajuste de fabrica.

Canal de comando para la configuracion [Independiente] SEP

Referencia y comando separados.
Los parametros F1.0 y FL.OC son comunes para referencia y comando.

Ejemplo: Si la referencia esta en el modo local forzado via Al1 (entrada analégica
en las bornas), el comando en el modo local forzado se realiza via DI (entrada
digital en las bornas).

Los canales de comando CD1 y cD2 son independientes de los canales de
referencia FR1, FR1B Yy FR2.

(RUN/STOP/
FWD/REV) Al

[Canal de control 1] E

Ter — LcC
DI
LCcC [Conmut.  Terminal grafico o )
comando] [Asig. local
FLO forzada]

Adelante
Inversa
PARADA

Ter

LCC [Modo de control]| CHCF

§

Terminal grafico

[Activ. tecla para.]

[Canal de control 2]
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' El cuadrado negro representa la asignacion segun el ajuste de fabrica,
excepto para [Modo control] CHCF.

[Canal de control 1] cD1 y [Canal de control 2] CD2: Terminales, Terminal
grafico, Modbus integrado, CANopen® integrado, tarjeta de comunicaciones

Canal de comando para la configuracion [Perfil E/S] 10

Referencia y comando separados, como en la configuracion [Independiente]
SEP.

Los canales de comando CD1 y CD2 son independientes de los canales de
referencia FR1, FR1IB Yy FR2.

[Cmd
channel 1]
L]
Ter DI
®
LCC | | ' c g [Forced Local
omman Assign
— | switching] & gn]
map_| ! |

[ ]
—I_ 10 nO
Ter__ n
LCC | | —|

Avance
Q/LD Retroceso

R [Control [CHCF sTOP
] | Mode]
Mdb
[Cmd [Stop Key Enable]
channel 2] Terminal grafico

' El cuadrado negro representa la asignacién segun el ajuste de fabrica,
excepto para [Modo control] CHCF.

[Canal de control 1] cD1 y [Canal de control 2] cD2: Terminales, Terminal
grafico, Modbus integrado, CANopen® integrado, tarjeta de comunicaciones

Un comando o una accion se pueden asignar:
» Aun canal fijo seleccionando una entrada digital (Dix) o un bit Cxxx:

o Al seleccionar, por ejemplo, LI3, esta accidn se activa por la entrada
digital DI3, sin importar qué canal de comando se ha activado.

o Al seleccionar, por ejemplo, C114, esta accion se activa por el Modbus
integrado con el bit 14, sin importar qué canal de comando se ha
activado.

* A un canal conmutable si se selecciona un bit CDxx:

o Al seleccionar, por ejemplo, Cd11, esta accion se activa por: LI12 si el
canal de bornas esta activo, C111 si el canal de Modbus integrado esta
activo, C211 si el canal CANopen® integrado esta activo, C311 si el canal
de la tarjeta de comunicacion esta activo, C511 si el canal de Ethernet
esta activo.

Si el canal activo es el terminal grafico, las funciones y los comandos asignados a
los bits internos intercambiables CDxx estan inactivos.
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NOTA: Diversos CDxx no tienen entradas digitales equivalentes y solo se
pueden usar para cambiar entre 2 redes.

[Config. Freq Ref 1] FR1

Frec. de ref. de configuracién 1.

Ajuste Codigo / Descripcion
Valor
[No configurado] | NO No asignado
[Al1] AIl Entrada analégica Al1

Ajuste de fabrica

[Al2]...[AI3] AI2..AI3 Entrada analdgica Al2 a AI3

NOTA: Se puede acceder a la seleccion Al3 en
variadores con una alimentacion superior a 22 kW.

[Entrada AIV1 Entrada analdgica virtual 1
Analégica Virtual
1]

[Al4]...[Al5] ATI4..AIS Entrada analégica de Al4 a Al5, si se ha introducido el médulo
de extension de E/S VW3A3203

[HMI] LCC Frecuencia de referencia mediante terminal remoto

[Frec Ref MDB Frecuencia de referencia mediante Modbus

Modbus]

[Frec. Ref CAN Frecuencia de referencia mediante CANopen si se ha

CANopen] insertado un médulo CANopen

[Ref. Freq-Com. NET Frecuencia de referencia mediante médulo de bus de campo

Module] si se ha insertado un moédulo de bus de campo

[Ethernet ETH Ethernet insertado

insertado]

NOTA: Es posible acceder a esta seleccion en los
variadores ATV340-+-N4E.

[RP] PI Entrada de pulsos

NOTA: Se puede acceder a esta seleccién en aquellos
variadores con una alimentacion inferior a 30 kW.

[Encoder] PG Referencia del encoder si se ha introducido un médulo
codificador o si se utiliza un encoder integrado.

NOTA: El encoder integrado solo esta disponible en
variadores con potencia de hasta 22 kW.

[Canal Ref.1B] FR1B

Configuracioén ref. 1B.

Idéntico a [Config. Freq Ref 1] FR1 (véase mas arriba) con ajuste de fabrica: [No
configurado] NO.
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[Conmut. ref. 1B] RCB

A ADVERTENCIA

FUNCIONAMIENTO IMPREVISTO DEL EQUIPO

Este parametro puede causar movimientos imprevistos, como una inversion del
sentido de rotacién del motor, una aceleracion repentina o una parada.

+ Compruebe que el ajuste de este parametro no provoca movimientos
imprevistos.

+ Compruebe que el ajuste de este parametro no genera condiciones
inseguras.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafnos en el equipo.

Seleccionar conmutacién (1 a 1B).

+ Silaentrada o el bit asignado se encuentra en posicion 0, el [Config. Freq
Ref 1] FR1 esta activo.

+ Silaentrada o el bit asignado se encuentra en posicion 1, el [Canal Ref.1B]
FR1B esta activo.

[Conmut. ref. 1B] RCB se fuerza a [Config. Freq Ref 1] ¥R1 si [Modo control]
CHCF se establece en [Combinado] s1M con [Config. Freq Ref 1] FR1 asignado
a través de los terminales (entradas analdgicas, entrada de pulsos).

NOTA: Si se activa esta funcion desde otro canal de comandos activo,
también se activa la supervision de este nuevo canal.

Ajuste Coédigo / Valor | Descripcion

[Config. Freq FR1 Canal de referencia = canal 1 (para RCB)
Ref 1]

[Canal FR1B Canal de referencia = canal 1b (para RCB)
Ref.1B]

[DI1]...[DI8] LI1..LI8 Entrada digital de DI1 a DI8

NOTA: Se puede acceder a la seleccion DI8 en variadores
con una alimentacion superior a 22 kW.

[DI11]...[DI16] | LT111..1116 Entrada digital DI11 a DI16, si se ha introducido el médulo de
extension de E/S VW3A3203

[C101]... C101...C110 Entrada digital virtual CMD1.01 a CMD1.10 con serie Modbus
[C110] integrada en la configuracion del [Perfil E/S] 10

[C111]... C111...C115 Entrada digital virtual CMD1.11 a CMD1.15 con serie Modbus
[C115] integrada independientemente de la configuracién

[C201]... €201...C210 Entrada digital virtual CMD2.01 a CMD2.10 con médulo de bus
[C210] de campo CANopen® en la configuracion del [Perfil E/S] 10
[C211]... C211..C215 Entrada digital virtual CMD2.11 a CMD2.15 con médulo de bus
[C215] de campo CANopen® independientemente de la configuracion
[C301]... C301...C310 Entrada digital virtual CMD3.01 a CMD3.10 con médulo de bus
[C310] de campo en la configuracion del [Perfil E/S] T0.

[C311]... C311...C315 Entrada digital virtual CMD3.11 a CMD3.15 con médulo de bus
[C315] de campo independientemente de la configuracion

[C501]... €501...C510 Entrada digital virtual CMD5.01 a CMD5.10 con Ethernet
[C510] integrado en la configuracion del [Perfil E/S] 10

NOTA: Es posible acceder a esta seleccion en los
variadores ATV340+-*N4E.
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Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[C511]... C511...C515 Entrada digital virtual CMD5.11 a CMD5.15 con Ethernet

[C515] integrado independientemente de la configuracion
NOTA: Es posible acceder a esta seleccion en los
variadores ATV340+-sN4E.

[Adver.perd.4- | AP1...AP3 Advertencia de pérdida de 4-20 mA en Al

20 AlM]...

[Adver.perd.4-

20 AI3]

[Deshab. Marcha Inv.] RIN

El bloqueo de movimiento marcha atras no se aplica a las solicitudes de direccion
enviadas por las entradas digitales.

Las solicitudes de direccion marcha atras enviadas por las entradas digitales se
tendran en cuenta.

Las solicitudes de direccion marcha atras enviadas por Terminal grafico o por la
linea no se tendran en cuenta.

Cualquier referencia de velocidad marcha atras procedente del PID, de la entrada
sumatoria, etc. se interpreta como una referencia cero (0 Hz).

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[No] NO La direccion de rotacion del motor se define mediante la orden
de marcha [Avance] FRD o [Asig. Marcha Inversa] RRS y el
signo de la frecuencia de referencia.

Cuando la frecuencia de referencia es positiva y:

» Se dalaorden de ejecutar [Avance] FRD: el motor arranca
en direccion hacia delante

» Sedala orden de ejecutar [Asig. Marcha Inversa] RRs: el
motor arranca en direccion de marcha atras

Cuando la frecuencia de referencia es negativa y:

» Se da laorden de ejecutar [Avance] FRD: el motor arranca
en direccion de marcha atras

» Sedalaorden de ejecutar [Asig. Marcha Inversa] RRS: el
motor arranca en direccion hacia delante

[Si] YES Cualquier referencia de velocidad marcha atras procedente del
PID, de la entrada sumatoria, etc. se interpreta como una
referencia cero (0 Hz).

Ajuste de fabrica

[Absoluto] ABS La direccién de rotaciéon del motor se define mediante la orden
de marcha [Avance] ©RD o [Asig. Marcha Inversa] RRS
independientemente del signo de la frecuencia de referencia
(es decir, solo se tiene en cuenta el valor absoluto de la
frecuencia de referencia).

[Modo control] CHCF Z

A ADVERTENCIA

FUNCIONAMIENTO IMPREVISTO DEL EQUIPO

Desactivar [Perfil E/S] 10 restablece los valores de fabrica del dispositivo.

» Compruebe que la restauracion a los ajustes de fabrica sea compatible con
el tipo de cableado utilizado.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o daios en el equipo.
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Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[Combinado] SIM Referencia y comando, no separados

Ajuste de fabrica

[Independien- | SEP Referencia y comando separados. No se puede acceder a esta
te] asignacion en [Perfil E/S] 10
[Perfil E/S] I0 Perfil de E/S

[Conmut. comando] ccs %

AADVERTENCIA

FUNCIONAMIENTO IMPREVISTO DEL EQUIPO

Este parametro puede causar movimientos imprevistos, como una inversién del
sentido de rotacion del motor, una aceleracion repentina o una parada.

» Compruebe que el ajuste de este parametro no provoca movimientos
imprevistos.

+ Compruebe que el ajuste de este parametro no genera condiciones
inseguras.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafios en el equipo.

Conmutacioén de canales de control.

Se puede acceder a este parametro si [Modo control] CHCF esta establecido en
[Independiente] sEP o [Perfil E/S] 10.

Si la entrada o el bit asignado se encuentran a 0, el canal [Canal de control 1]
CD1 estd activo. Si la entrada o el bit asignado se encuentran a 1, el canal [Canal
de control 2] cD2 esta activo.

NOTA: Si se activa esta funcion desde otro canal de comandos activo,
también se activa la supervision de este nuevo canal.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[Canal de Cp1 Canal de comando = canal 1 (para CCS)
control 1]

Ajuste de fabrica
[Canal de CDh2 Canal de comando = canal 2 (para CCS)
control 2]
[DI1]...[DI8] LI1..LI8 Entrada digital de DI1 a DI8

NOTA: Se puede acceder a la seleccion DI8 en variadores
con una alimentacion superior a 22 kW.

[DI11]...[DI16] | LI11..LI16 Entrada digital DI11 a DI16, si se ha introducido el médulo de
extension de E/S VW3A3203

[C101]... C101...C110 Entrada digital virtual CMD1.01 a CMD1.10 con serie Modbus
[C110] integrada en la configuracion del [Perfil E/S] 10

[C111]... C111..C115 Entrada digital virtual CMD1.11 a CMD1.15 con serie Modbus
[C115] integrada independientemente de la configuracién

[C201]... €201...c210 Entrada digital virtual CMD2.01 a CMD2.10 con médulo de bus
[C210] de campo CANopen® en la configuracion del [Perfil E/S] 10
[C211]... C211...C215 Entrada digital virtual CMD2.11 a CMD2.15 con médulo de bus
[C215] de campo CANopen® independientemente de la configuraciéon
[C301]... C301...C310 Entrada digital virtual CMD3.01 a CMD3.10 con médulo de bus
[C310] de campo en la configuracion del [Perfil E/S] T0.

[C311]... C311...C315 Entrada digital virtual CMD3.11 a CMD3.15 con médulo de bus
[C315] de campo independientemente de la configuracién
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Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[C501]... C501...C510 Entrada digital virtual CMD5.01 a CMD5.10 con Ethernet
[C510] integrado en la configuracion del [Perfil E/S] 10
NOTA: Es posible acceder a esta seleccion en los
variadores ATV340+-sN4E.
[C511]... C511...C515 Entrada digital virtual CMD5.11 a CMD5.15 con Ethernet
[C515] integrado independientemente de la configuracién

NOTA: Es posible acceder a esta seleccién en los
variadores ATV340++*N4E.

[Canal de control 1] cD1 %

Se puede acceder a este parametro si [Modo control] CHCF esta establecido en
[Independiente] sEP o [Perfil E/S] 10.

Ajuste Cadigo / Descripcion
Valor
[Terminal] TER Comando via bornero de E/S (terminales)

Ajuste de fabrica

[HMI] LCC Comando via Terminal gréafico

[Frec Ref MDB Comando via Modbus

Modbus]

[Frec. Ref CAN Comando via CANopen si el médulo de comunicacién ha sido
CANopen] insertado.

[Ref. Freq-Com. NET Comando via modulo de bus de campo si se ha insertado un
Module] modulo de bus de campo

[Ethernet ETH Comando mediante Ethernet insertado

insertado]

NOTA: Es posible acceder a esta seleccion en los
variadores ATV340+-sN4E.

[Canal de control 2] cD2 %

Se puede acceder a este parametro si [Modo control] CHCF esta establecido en
[Independiente] sEP o [Perfil E/S] 10.

Idéntico a [Canal de control 1] CD1 con ajuste de fabrica [Frec Ref Modbus]
MDB.

[Asig. interr. frec.] RFC

AADVERTENCIA

FUNCIONAMIENTO IMPREVISTO DEL EQUIPO

Este parametro puede causar movimientos imprevistos, como una inversion del
sentido de rotacion del motor, una aceleracién repentina o una parada.

* Compruebe que el ajuste de este pardmetro no provoca movimientos
imprevistos.

» Compruebe que el ajuste de este pardmetro no genera condiciones
inseguras.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafos en el equipo.

asignacion de frecuencia de conmutacion.

Si la entrada o el bit asignado se encuentran a 0, el canal [Config. Freq Ref 1]
FR1 esta activo.
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Si la entrada o el bit asignado se encuentran a 1, el canal [Config. Freq Ref 2]
FR2 esta activo.

NOTA: Si se activa esta funcién desde otro canal de comandos activo,
también se activa la supervision de este nuevo canal.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcién
[Config. Freq FR1 Canal de referencia = canal 1 (para RFC)
Ref 1]
[Config. Freq FR2 Canal de referencia = canal 2 (para RFC)
Ref 2]
[DI1]...[DI8] LI1..LI8 Entrada digital de DI1 a DI8
NOTA: Se puede acceder a la seleccion DI8 en variadores
con una alimentacion superior a 22 kW.
[DI11]...[DI16] | LI11..LI16 Entrada digital DI11 a DI16, si se ha introducido el médulo de
extension de E/S VW3A3203
[C101]... C101...C110 Entrada digital virtual CMD1.01 a CMD1.10 con serie Modbus
[C110] integrada en la configuracion del [Perfil E/S] 10
[C111]... C111..C115 Entrada digital virtual CMD1.11 a CMD1.15 con serie Modbus
[C115] integrada independientemente de la configuracién
[C201]... €201...c210 Entrada digital virtual CMD2.01 a CMD2.10 con médulo de bus
[C210] de campo CANopen® en la configuracion del [Perfil E/S] 10
[C211]... C211..C215 Entrada digital virtual CMD2.11 a CMD2.15 con médulo de bus
[C215] de campo CANopen® independientemente de la configuracién
[C301]... C301...C310 Entrada digital virtual CMD3.01 a CMD3.10 con médulo de bus
[C310] de campo en la configuracion del [Perfil E/S] T0.
[C311]... C311..C315 Entrada digital virtual CMD3.11 a CMD3.15 con médulo de bus
[C315] de campo independientemente de la configuraciéon
[C501]... €501...C510 Entrada digital virtual CMD5.01 a CMD5.10 con Ethernet
[C510] integrado en la configuracion del [Perfil E/S] 10
NOTA: Es posible acceder a esta seleccion en los
variadores ATV340+-sN4E.
[C511]... C511...C515 Entrada digital virtual CMD5.11 a CMD5.15 con Ethernet
[C515] integrado independientemente de la configuracion

NOTA: Es posible acceder a esta seleccion en los
variadores ATV340+-sN4E.

[Config. Freq Ref 2] FR2

Frec. de ref. de configuracién 2.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[No NO No asignado. Si [Modo control] CHCF se establece en
configurado] [Combinado] s11, el comando se encontrara en las bornas
con referencia cero. Si [Modo control] CHCF se establece en
[Independiente] sEP o [Perfil E/S] 10, |a referencia es cero.
Ajuste de fabrica
[Al1]...[AI3] AT1..AI3 Entrada analégica de Al1 a AI3
NOTA: Se puede acceder a la seleccion Al3 en variadores
con una alimentacion superior a 22 kW.
[Al4]...[AI5] ATI4..AIS Entrada analégica de Al4 a Al5, si se ha introducido el moédulo
de extension de E/S VW3A3203
[Entrada ATV1 Entrada analégica virtual 1
Analégica
Virtual 1]
[Ref Frec via UPDT Control de +/- velocidad asignado a DIx
DI]
[HMI] LCC Frecuencia de referencia mediante terminal grafico
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Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[Frec Ref MDB Frecuencia de referencia mediante Modbus

Modbus]

[Frec. Ref CAN Frecuencia de referencia mediante CANopen si se ha

CANopen] insertado un médulo CANopen

[Ref. Freq- NET Frecuencia de referencia mediante médulo de bus de campo si

Com. Module] se ha insertado un médulo de bus de campo

[Ethernet ETH Ethernet integrado

insertado] NOTA: Es posible acceder a esta seleccion en los
variadores ATV340+--N4E.

[DI7 Pulso PI7..PI8 Entrada digital de DI7 a DI8 utilizada como entrada de pulsos

gntlrada]...[DIS NOTA: Se puede acceder a esta seleccién en variadores

u'so con una alimentacion superior a 22 kW.

entrada]

[RP] PI Entrada de pulsos
NOTA: Se puede acceder a esta seleccion en aquellos
variadores con una alimentacion inferior a 30 kW.

[Encoder] PG Referencia del encoder si se ha introducido un médulo

codificador o si se utiliza un encoder integrado.

NOTA: El encoder integrado solo esta disponible en
variadores con potencia de hasta 22 kW.

[Copiar Canal 1 al 2] cop I

Copiar frecuencia de referencia del canal 1 al canal 2.

A ADVERTENCIA

FUNCIONAMIENTO IMPREVISTO DEL EQUIPO

Este parametro puede causar movimientos imprevistos, como una inversion del
sentido de rotacion del motor, una aceleracion repentina o una parada.

» Compruebe que el ajuste de este parametro no provoca movimientos
imprevistos.

» Compruebe que el ajuste de este parametro no genera condiciones
inseguras.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,

muerte o dafos en el equipo.

Permite copiar la referencia o el control actual por medio de una conmutacioén
para evitar, por ejemplo, sacudidas de velocidad.

Si [Modo control] CHCF , pagina 217 se establece en [Combinado] ST

o [Independiente] sEP, es posible copiar unicamente del canal 1 al canal 2. Si
[Modo control] CHCF se establece en [Perfil E/S] 10, se puede copiar en ambas
direcciones.

Una referencia o un comando no pueden copiarse en un canal de los terminales.
La referencia copiada es [Ref. Frec. Pre-Ramp] rRrH (antes de la rampa) a no ser
que la referencia del canal de destino se establezca con la opcién +/- velocidad.
En este caso, la referencia copiada es [Frec. motor] RFR (después de la rampa).
Cuando [Deshab. Marcha Inv.] RIN se establece en [Absoluto] ABs y
[Comando L/R HMI] BMP se establece en [Con copia] BMP, la referencia copiada
al canal de destino ([HMI] .cc) es [Frec. de referencia] L.FR.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[No] NO Sin copia

Ajuste de fabrica

[Frec. de SP Copia de la referencia
referencia]
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Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[Comando] CD Copia del comando

En el perfil de E/S, cuando se vuelve al funcionamiento normal
utilizando el bus de campo después de una interrupcion de la
comunicacion con el canal de retorno establecido en [HMI] L.cc
(activado pulsando la tecla Local/Remoto en el terminal
grafico), el comando no se puede copiar del terminal grafico.

[Cmd + ALL Copia del comando y de la referencia
Frecuencia
ref] En el perfil de E/S, cuando se vuelve al funcionamiento normal

utilizando el bus de campo después de una interrupcion de la
comunicacion con el canal de retorno establecido en [HMI] LcC
(activado pulsando la tecla Local/Remoto en el terminal
grafico), el comando no se puede copiar del terminal grafico.

Como el Terminal grafico puede seleccionarse como el comando y/o el canal de
referencia, se pueden configurar sus modos de accion.

Comentarios:

+ El comando/referencia del Terminal grafico solo esta activo si el comando y/o
los canales de referencia del terminal estan activos excepto para BMP con la
tecla local/remota (comando a través del Terminal grafico), que tiene
prioridad por encima de estos canales. Pulse de nuevo la tecla Local/Remoto
para restablecer el control al canal seleccionado.

+ Elcomandoy la referencia a través del Terminal grafico son imposibles si
este ultimo esté conectado a mas de un variador.

» Solo se puede acceder a las funciones de referencia PID predefinidas si
[Modo control] CHCF se establece en [Combinado] sTM o [Independiente]
SEP.

+ Se puede acceder al comando a través del Terminal grafico
independientemente del [Modo control] CHCF.

[Canal local forzado] FLOC

Asignacion canal local forzado.

Ajuste Coédigo / Valor | Descripcion
[No NO Sin asignar (control a través de los terminales con referencia
configurado] cero)

Ajuste de fabrica

[AI1]...[AI3] AIl..AI3 Entrada analégica de Al1 a AI3

NOTA: Se puede acceder a la seleccion Al3 en variadores
con una alimentacion superior a 22 kW.

[Al4]...[AI5] ATI4..AIS Entrada analégica de Al4 a Al5, si se ha introducido el moédulo
de extension de E/S VW3A3203
[HMI] LCC Terminal grafico
[DI7 Pulso PI7..PI8 Entrada digital de DI7 a DI8 utilizada como entrada de pulsos
;ntlrada]...[DIB NOTA: Se puede acceder a esta seleccién en variadores
e:trs:da] con una alimentacion superior a 22 kW.
[RP] PI Entrada de pulsos
NOTA: Se puede acceder a esta seleccion en aquellos
variadores con una alimentacion inferior a 30 kW.
[Encoder] PG Referencia del encoder si se ha introducido un médulo

codificador o si se utiliza un encoder integrado.

NOTA: El encoder integrado solo esta disponible en
variadores con potencia de hasta 22 kW.
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[Timeout forz.local] FLOT %

Tiempo de confirmacion del canal después del forzado local.

Se puede acceder a este parametro si [Asig. local forzada] F1.0 no esta
establecido en [No asignado] NO.

Ajuste ()

Descripcion

De0,1a230,0s

Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 10,0 s

[Asig. local forzada] FLO

El modo de forzado local esta activo cuando la entrada se encuentra en estado 1.
En este estado, los nuevos valores de los parametros no se pueden escribir de
forma remota a través de canales de comunicacion.

[Asig. local forzada] F1.0 se fuerza a cambiar a [No asignado] NO si [Modo
control] CHCF esta establecido en [Perfil E/S] T0.

Ajuste

Codigo / Valor

Descripcion

[No asignado]

NO

No asignado

Ajuste de fabrica

[DI1]...[DI8] LI1..LI8 Entrada digital de DI1 a DI8
NOTA: Se puede acceder a la seleccion DI8 en variadores
con una alimentacion superior a 22 kW.

[DI11]...[DI16] | LI11..LI16 Entrada digital D111 a DI16, si se ha introducido el médulo de

extension de E/S VW3A3203

[Asig. Marcha Inversa] RRS

Asignacién de giro sentido inverso.

Rango de Cadigo / Valor | Descripcion
valores
[No asignado] | NO No asignado
Ajuste de fabrica

[DI1]...[DI18] LI1..LI8 Entrada digital de DI1 a DI8

NOTA: Se puede acceder a la seleccion DI8 en variadores

con una alimentacion superior a 22 kW.
[DI11]...[DI16] | LI11..LI16 Entrada digital DI11 a DI16, si se ha introducido el médulo de

extension de E/S VW3A3203

[CDO00]... CD00...CD10 Entrada digital virtual CMD.0 a CMD.10 en la configuracion del
[CD10] [Perfil E/S] 10
[CD11]... CD11...CD15 Entrada digital virtual CMD.11 a CMD.15 independientemente
[CD15] de la configuracion
[C101]... C101...c110 Entrada digital virtual CMD1.01 a CMD1.10 con serie Modbus
[C110] integrada en la configuracion del [Perfil E/S] 10
[C111]... C111..C115 Entrada digital virtual CMD1.11 a CMD1.15 con serie Modbus
[C115] integrada independientemente de la configuracién
[C201]... C201...c210 Entrada digital virtual CMD2.01 a CMD2.10 con médulo de bus
[C210] de campo CANopen® en la configuracién del [Perfil E/S] 10
[C211]... C211..c215 Entrada digital virtual CMD2.11 a CMD2.15 con médulo de bus
[C215] de campo CANopen® independientemente de la configuracion
[C301]... C301...c310 Entrada digital virtual CMD3.01 a CMD3.10 con médulo de bus
[C310] de campo en la configuracion del [Perfil E/S] 10.
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Rango de Codigo / Valor | Descripcion
valores
[C311]... C311...c315 Entrada digital virtual CMD3.11 a CMD3.15 con médulo de bus
[C315] de campo independientemente de la configuracion
[C501]... €501...C510 Entrada digital virtual CMD5.01 a CMD5.10 con Ethernet
[C510] integrado en la configuracion del [Perfil E/S] 10
NOTA: Es posible acceder a esta seleccion en los
variadores ATV340++N4E.
[C511]... C511...C515 Entrada digital virtual CMD5.11 a CMD5.15 con Ethernet
[C515] integrado independientemente de la configuracion
NOTA: Es posible acceder a esta seleccion en los
variadores ATV340++*N4E.

[Control 2/3 hilos] TCC E

A ADVERTENCIA

FUNCIONAMIENTO IMPREVISTO DEL EQUIPO

Si se cambia este parametro, los parametros [Tipo 2 hilos] TCT y [Reset
Fallos Auto] ATR y las tareas asignadas de las entradas digitales/virtuales se
restablecen parcialmente al ajuste de fabrica.

« Compruebe que el ajuste del parametro sea compatible con el tipo de
cableado utilizado.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafos en el equipo.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[Control 2 2C Control de 2 hilos (comandos de nivel): Es el estado (00 1)
hilos] o el flanco (de 0 a 1 o de 1 a 0) de entrada que controla la
marcha o la parada.
Ejemplo de cableado fuente:
DI1 Marcha Adelante
DIx March.atras
Ajuste de fabrica
[Control 3 3C Control 3 hilos (comandos de pulso) [3 wire]: Un comando
hilos] de nivel de parada se utiliza para permitir la habilitacion de una

orden de marcha a través de DI2 o DIX o la detencion. Un
pulso de [Avance] o [Asig. Marcha Inversa] es suficiente para
ordenar el arranque.

Ejemplo de cableado fuente:
ATVeee 7

| +24 DI DI2 DIx

DI1 Parada
DI2 Marcha Adelante

DIx March.atras
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[Tipo 2 hilos] TCT*E

Se puede acceder a este parametro si [Control 2/3 hilos] TCC esta establecido
en [Control 2 hilos] 2C.

AADVERTENCIA

FUNCIONAMIENTO IMPREVISTO DEL EQUIPO

Compruebe que el ajuste del parametro sea compatible con el tipo de cableado
utilizado.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafnos en el equipo.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[Nivel] LEL Se tienen en cuenta los estados 0 o0 1 para la marcha (1) o la
parada (0)

[Transicién] TRN Un cambio de estado (transicion o flanco) es necesario para

iniciar la operacion a fin de evitar rearranques accidentales
después de una interrupcion en la red de suministro.

Ajuste de fabrica

[Nivel priorid PFO Se toman en consideracion los estados 0 o 1 para la marcha o
a AVA] parada, pero la entrada "marcha adelante" tiene prioridad
sobre la entrada "marcha atras"

[Activ. tecla para.] PST Z

Si se establece esta funcién en No, se deshabilitan las teclas Stop de los
terminales graficos si la configuracion del parametro [Canal de control] CMDC no
es [HMI] r.cc.

A ADVERTENCIA

PERDIDA DEL CONTROL

Fije unicamente este parametro a [Puls. Stop No priorit.] NO si ha
implementado las funciones de parada alternativas apropiadas.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafos en el equipo.

PARA BORRAR ESTE MENSAJE DE SEGURIDAD

Si el control de 2 cables por nivel esta activo (parametro [Control 2/3 hilos] TCcC
establecido en 2C y parametro [Tipo 2 hilos] TCT establecido en L.EL 0 PFO) y el
parametro [Activ. tecla para.] PST esta establecido en TODO, el motor se pondra
en marcha si se pulsa la tecla STOP/RESET del terminal grafico mientras hay una
orden de marcha activa.

AADVERTENCIA

FUNCIONAMIENTO IMPREVISTO DEL EQUIPO

Ajuste solamente el parametro [Activ. tecla para.] ST en [TODO] en el control
de 2 cables por nivel una vez verificado que este ajuste no puede provocar
condiciones de inseguridad.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafhos en el equipo.

NVE61647.11 225



Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

[Ajustes Completos] CST—

Sin importar la configuracion de [Activ. tecla para.] PST, si el canal de comando
activo es el terminal grafico, la tecla STOP/RESET realiza:

+ Durante una ejecucion, una parada de acuerdo con el [Tipo de parada] sTT,

+ En"Est. fallo operando”, un comando de reinicio de fallo.

La siguiente tabla da el comportamiento de la funcién cuando el terminal grafico
no es el canal de comando activo:

Ajuste Codigo / Valor | Descripcién
[Puls. Stop NO Desactiva la tecla STOP/RESET en el Terminal grafico.
No priorit.]
[Puls. Stop YES Da prioridad a la tecla STOP/RESET en el Terminal gréfico.
con Priorid.]
Solo se activa la funcion de parada. La parada se realiza en
rueda libre.
Ajuste de fabrica
[Puls. Stop ALL Le da prioridad a la tecla STOP/RESET en el terminal grafico.
con todo
Priorid.] La funcién de reinicio de fallo y la funcién de parada se

encuentran activas. La parada se realiza segun el valor del
ajuste [Tipo de parada] STT.

NOTA: La funcién de Restablecimiento de fallos esta desactivada en el modo multipunto ,

pagina 42.

[Comando L/R HMI] BMP

Comando local/remoto HMI.

Ajuste

Codigo / Valor

Descripcion

[Paro sobre
limite]

STOP

Detiene el variador aunque el sentido controlado de la marcha
y la referencia del canal anterior se copian (para que se tengan
en cuenta en la proxima orden de marcha)

[Con copia]

BUMP

No detiene el variador (el sentido controlado de la marchay la
referencia del canal anterior se copian).

Nota: En el perfil de E/S, el variador se detiene si se
interrumpe la comunicacion y:

» Elcanal de comando se ha cambiado al canal de retorno
establecido en [HMI] L.cc(pulsando la tecla Local/Remoto
en el terminal grafico) y

» El signo de frecuencia de referencia del canal de retorno
es diferente de la referencia del canal anterior o

* La entrada digital DIx asignada a una orden de marcha es
baja.

[Deshabilita-
do]

DIS

Desactivado

Ajuste de fabrica
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[Maestro/Esclavo]

Mecanismo de enlace multidrive

Introduccion

La funcion Enlace multidrive permite la comunicacion directa entre grupos de
variadores.

Esta comunicacion se lleva a cabo mediante un enlace Ethernet entre los
variadores.

Algunas funciones del variador pueden configurarse con el Enlace multidrive.

Topologia

La funcién Enlace multidrive es un protocolo basado en Ethernet.

Se puede utilizar en las siguientes topologias:
* Encadenamiento (Daisy Chain)
» Estrella
* Anillo redundante con RSTP

Puede encontrar mas informacion sobre las topologias en el Manual de Ethernet
integrado del ATV340.

Propiedades del Enlace multidrive

Grupo de Enlace multidrive:

Un grupo de Enlace multidrive puede constar de:
* Un Maestro, que es obligatorio.
» Hasta 10 Esclavos.
Solo debe estar presente 1 maestro en un grupo de Enlace multidrive.

Cada variador que actie como esclavo debera tener su propia identificacion de
esclavo.

Principio del intercambio de datos:

Cada variador del grupo Enlace multidrive envia datos a todos los variadores de
Su grupo.

Estos datos se ordenan en grupos de datos, los cuales son especificos para cada
aplicacién al utilizarlos combinados.

Estos datos se envian por medio de estructuras UDP con direccionamiento IP
multidifusion.

Configuracién de la red

La funcion Enlace multidrive utiliza los siguientes recursos de red:
* Direccion IP: 239.192.152.143
* Puertos UDP: 6700y 6732
* Redes sin enrutar

Si se emplea la funcion Enlace multidrive en una red Ethernet, es necesario tener
en cuenta estos recursos para su configuracion.
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Solamente se puede utilizar un grupo de Enlace multidrive en la misma red

Ethernet.

Configuracién del variador

Cada variador empleado en un grupo de Enlace multidrive debe tener una

direccion IP.

Esta direccién IP puede definirse manualmente o ser asignada por un servidor

DHCP.

Supervision de la comunicacién de Enlace multidrive

Cada variador lleva a cabo una supervision permanente de la comunicacion del

grupo de Enlace multidrive para evitar:
* Ejecucion del mismo comando

» Corrupcion de datos en el grupo de Enlace multidrive

ID de esclavo duplicada:

La siguiente tabla muestra cdmo reacciona la funcién en caso de que se detecte

una ID de esclavo duplicada:

Si la ID de esclavo duplicada...

Entonces

Se ha detectado al mismo tiempo en el grupo de
Enlace multidrive

No es posible identificar el variador valido.

En este caso, ambos variadores:
* son considerados no validos

* no estan disponibles en el grupo de Enlace
multidrive

* no envia datos en el grupo de Enlace
multidrive

Se ha detectado y ya hay un variador con esta
ID de esclavo en marcha

El variador existente se considera valido.

El variador duplicado:
* se considera no valido

* no esta disponible en el grupo de Enlace
multidrive

* no envia datos en el grupo de Enlace
multidrive

NOTA: No hay ningun efecto sobre la
aplicacion en este caso.

Intruso:

Un variador se considerara como intruso de un grupo de Enlace multidrive si su ID
de esclavo no es coherente con el numero de esclavos que se estipuld en la

Configuracion del maestro.

Si la ID de esclavo del variador no es consistente con la configuracion:

« Se considera a si mismo no valido

* No envia datos en el grupo de Enlace multidrive

* No acepta datos procedentes del grupo de Enlace multidrive
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Menu [M/S Arqui. Sistema] MSA

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Maestro/Esclavo] =» [M/S Arqui. Sistema]

Acerca de este menu

Este menu permite al usuario configurar su arquitectura Maestro/Esclavo.

Configuracién de arquitectura Maestro/Esclavo: permite la configuracion del
modo de comunicacién entre el Maestro y los Esclavos. Qué variador es el
Maestro y cuales son los Esclavos. También permite asignar los valores de
referencia de par y velocidad.

Respuesta al error Maestro/Esclavo: permite la configuracién del proceso de
reaccion del Maestro o los Esclavos si se detecta un error (el Maestro no esta
presente y el Esclavo no esta preparado o presenta un error de enlace de
comunicacion).

El diagrama siguiente muestra los parametros relacionados con el Maestro/
Esclavo en funcién de su configuracion:

Configuracion de
asignacion

Respuesta al error en
[MultiVariador Link]
(MdL)

Maestro/Esclavo:
Modo de
comunicaciéon

SLAUE
MStEr

MSSI, Mstl >

4

MSdt

*

SLU1 a SLU10

MsSId

MStEr MSSn - MdL

L 0..10

MSCb, MSdb,
MSdd

|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
MSCM | MSSO,
| MStO
|
t
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|

* [Nivel de acceso] LAC se establece en [Experto] EPR

En el modo maestro/esclavo, el variador maestro no puede activar su etapa de
potencia para hacer funcionar o sintonizar el motor a menos que todos los
variadores esclavos estén en estado RUN. La activacion del parametro [M/S
Asign Modo Local] MsDT desactiva la funcion Maestro/Esclavo para permitir la
alimentacion local del Maestro cuando sea necesario.
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La siguiente tabla muestra la visibilidad de los parametros en [Analégico] ANA o
en el modo [MultiVariador Link] MDL:

[M/S modo Comm] MSCM
M/S modo comunicaciéon

Analégico

Enlace multidrive

[M/S ID dispositivo] MS1D:
Seleccion ID de Maestro o Esclavo

Maestro

Del esclavo 1 al
esclavo 10

[M/S rol del dispos.] MSDT:
Selecciéon Maestro o Esclavo

Maestro

Esclavo

[M/S niim esclavos] MSsN:
M/S ndm esclavos

De0a10

[M/S As Ref vel entr] MSST:
Asignacion de entrada de referencia de velocidad del
maestro M/S

Entrada
analogica

[M/S As Ref par entr] MSTI:
Asignacion de entrada de par de referencia del maestro M/S

Entrada
analogica

[M/S As Ref vel sal] MSsO:
Asignacion de la referencia de la salida de velocidad M/S

Salida
analogica

Salida
analégica*

Salida
analogica*®

Salida
analogica*®

[M/S As Ref par sal] MsTO:
Asignacion de la referencia de la salida del par M/S

Salida
analogica

Salida
analogica*

Salida
analégica*

Salida
analogica*

[M/S Asign Modo Local] MSDT:
Asignacion de entrada en modo local M/S

Entrada digital

Entrada digital

[M/S ErrResp Com.] MSCB:
Respuesta al error de comunicaciéon M/S

Reaccion de
error

Reaccion de
error

[M/S err. Resp dispo] MSDE:
Respuesta al error del dispositivo M/S

Reaccion de
error

Reaccion de
error

[M/S ret. err disp] MSDD:
Error de retraso del dispositivo M/S

Retardo de
error

Retardo de
error

* Se puede acceder a los parametros si [Nivel de acceso] LAC se establece en [Experto] EPR.

NOTA: La funcién Maestro/esclavo solo se puede configurar si:

* [Tipo control motor] CTT se establece en [SVC por U] vvC o [Ctrl
Vecto Laz Cerr] rvC o [Mot.sincro.] SYN, o [Sinc. CL] FsY.

+ [BRH b0] BRHO se establece en [No] NO.

NOTA: Cuando un variador actia como esclavo, [Velocidad baja] LsP y
[Velocidad alta] HsP deben configurarse igual que el maestro.

NOTA: El variador debe rearrancar para que se aplique la configuracion

Maestro/Esclavo.

NOTA: Los variadores con una potencia igual o inferior a 22 kW no pueden
usarse como maestros en modo analdgico si no hay un médulo de extension
de E/S digital y analdgica (VW3A3203).

NOTA: La funcion Maestro/esclavo en el modo MultiVariador Link solo se

puede usar con variadores ATV340<-sN4E.
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[M/S modo Comm] MSCM %

Active el Maestro/Esclavo y seleccione el modo de comunicacion para
intercambiar datos entre los variadores que forman parte de la arquitectura

Maestro/Esclavo.
Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[No] NO Maestro/Esclavo no se han configurado.
Ajuste de fabrica
[MultiVariador | MDL El Maestro/Esclavo se ha configurado con Enlace multidrive
Link]
[Analégico] ANA Maestro/Esclavo se ha configurado con E/S analdgicas.

Se recomienda conectar una salida digital del esclavo
asignado a [Fallo.estado funciona] FLT a una entrada digital
del maestro ajustado en [Asig. error externo] ETF; con ese
ajuste, un error en el variador esclavo genera una parada en el
maestro.

NOTA: Si es necesario, una salida digital del esclavo
asignada a [Fallo.estado funciona] FL.T puede
conectarse a una entrada digital del maestro fijado en
[Asig. error externo] ETF con el fin de generar una
parada del maestro si se detecta un error de esclavo.

[M/S ID dispositivo] MSID %
Este parametro selecciona el numero de identificacion del variador para la
aplicacién Maestro/Esclavo.

Se puede acceder a este parametro si [M/S modo Comm] MSCM esta establecido
en [MultiVariador Link] MDL

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[Maestro] MSTER Maestro

Ajuste de fabrica

NOTA: Asegurese de que se ha realizado el autoajuste
antes de seleccionar un variador como maestro. Por el
contrario, utilice la entrada de [M/S Asign Modo Local]
MSDI para desactivar provisionalmente la funcién
Maestro/Esclavo y realizar un autoajuste.

[Esclavo 1]... SLV1...SLV10 ID de esclavo
[Esclavo 10]

[M/S rol del dispos.] MSDT *

Seleccione si el variador es el maestro o un esclavo.

Se puede acceder a este parametro si [M/S modo Comm] MSCM esta establecido
en [Analégico] ANA.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[Maestro] MSTER La unidad esta configurada como unidad maestra. (proporciona
el valor de referencia de la velocidad y el par a los esclavos).

Ajuste de fabrica

[Esclavo] SLAVE La unidad esta configurada como unidad esclava. (utiliza el
valor de referencia de la velocidad y el par del maestro).
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[M/S nim esclavos] MSSN %

Numero total de esclavos en la arquitectura Maestro/Esclavo. El nUmero maximo
de esclavos es 10 en arquitecturas de enlace multidrive. En arquitecturas
analdgicas, el nimero maximo de esclavos depende de las capacidades de E/S

analdgicas.

Se puede acceder a este parametro si:
* [M/S modo Comm] MscCM se establece en [MultiVariador Link] MDL, y
+ [M/S ID dispositivo] MSTD se establece en [Maestro] MSTER.

Ajuste

Descripcion

De0a10

Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 0

[M/S As Ref vel entr] MSSTI %

Se puede acceder a este parametro si:
* [M/S modo Comm] MsSCM se establece en [Analégico] ANz, y
* [M/S rol del dispos.] MSDT se establece en [Esclavo] STAVE.

Dependiendo de la entrada analégica seleccionada, se mostrara el menu
[Config.Vel Ref Al1] MSR1 o ... o [Config.Vel Ref Al5] MSR5. Acceda al menu
correspondiente para configurar la entrada analégica de acuerdo con sus

necesidades.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[No NO La entrada analégica no esta configurada

configurado]
Ajuste de fabrica

[AI1]...[AI3] ATI1..AI3 Entrada analégica de Al1 a AI3

[Al4]...[AI5] ATI4..AIS Entrada analégica de Al4 a Al5, si se ha introducido el moédulo
de extension de E/S VW3A3203

Menus* [Config.Vel Ref Al1] MSR1 hasta [Config.Vel Ref Al5] MSR5

Estos menus permiten configurar la entrada analégica seleccionada mediante [M/
S As Ref vel entr] MSST.

Ejemplo: Si [M/S As Ref vel entr] MSsT se establece como [AI3] AT 3, se puede
acceder al menu [Config.Vel Ref AlI3] MSR3.

Para obtener mas informacién sobre la configuracion de la entrada analdgica,
consulte [Entrada/Salida]-[Al/AQ].
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[M/S As Ref par entr] MSTI %

Se puede acceder a este parametro si:
* [M/S modo Comm] MsSCM se establece en [Analégico] ANA
* [M/S rol del dispos.] MSDT se establece en [Esclavo] ST.AVE.

Dependiendo de la entrada analdgica seleccionada, se mostrara el menu
[Config. Par Ref Al1] MTR1 o ... 0 [Config. Par Ref Al1] MTR5. Acceda al menu
correspondiente para configurar la entrada analdgica de acuerdo con sus
necesidades.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[No NO La entrada analdgica no esta configurada

configurado]
Ajuste de fabrica

[AI1]...[AI3] AIl1..AI3 Entrada analdgica de Al1 a AI3

[Al4]...[Al5] AT4..AIS Entrada analdgica de Al4 a Al5, si se ha introducido el médulo
de extension de E/S VW3A3203

Menusx [Config. Par Ref Al1] MTR1 hasta [Config. Par Ref Al1] MTR5

Estos menus permiten configurar la entrada analdgica seleccionada mediante [M/
S As Ref par entr] MSTT.

Ejemplo: Si [M/S As Ref par entr] MSTT se establece como [AI3] AT 3, se puede
acceder al menu [Config. Par Ref Al3] MTR3.

Para obtener mas informacidn sobre la configuracién de la entrada analégica,
consulte [Entrada/Salida]-[Al/AQ].

[M/S As Ref vel sal] MSSO %

Salida analdgica seleccionada para la referencia de velocidad del variador

maestro.

Se puede acceder a este parametro si:

* [M/S modo Comm] MsSCM se establece en [Analégico] 2N2, y

* [MI/S rol del dispos.] MSDT se establece en [Maestro] MSTER.

NOTA: Para fines de supervision, también se puede acceder a este
parametro si [M/S modo Comm] MSCM esta configurado y [Nivel de acceso]
LAC se establece en [Experto] EPR.

Dependiendo de la salida analégica seleccionada, se mostrara el menu [Config.
Vel Ref AQ1] MsM1 o [Config.Vel Ref AQ2] MsM2. Acceda al menu
correspondiente para configurar la salida analégica de acuerdo con sus

necesidades.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[No] NO La salida analdgica para la referencia de velocidad no esta
configurada.
Ajuste de fabrica

[AQ1] AO1 La salida analdgica para la referencia de velocidad esta
configurada en 201.

[Asignacion AO2 La salida analégica para la referencia de velocidad esta

de AQ2] configurada en 202.

Para supervisar la pérdida de sefial, se recomienda utilizar un enlace de entre 4 y 20 mA entre el

maestro y el esclavo y configurar la funcién de supervision en el menu [Pérdida 4-20 mA] LFL.

NOTA: Para permitir la configuracion, la configuracion predeterminada de las
salidas no debe estar ajustada.
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Menusx [Config.Vel Ref AQ1] MSM1 hasta [Config.Vel Ref AQ2] MSM2

Estos menus permiten configurar la entrada analdgica seleccionada mediante [M/
S As Ref vel sal] Msso.

Ejemplo: Si [M/S As Ref vel sal] Msso se establece como [AQ1] 201, se puede
acceder al menu [Config.Vel Ref AQ1] MsM1.

Para obtener mas informacion sobre la configuracion de la entrada analdgica,
consulte [Entrada/Salida]-[Al/AQ].

[M/S As Ref par sal] MSTO %

Salida analdgica seleccionada para la referencia de par del variador maestro.

Se puede acceder a este parametro si:
* [M/S modo Comm] MscCM se establece en [Analégico] N2, y
* [MI/S rol del dispos.] MSDT se establece en [Maestro] MSTER.

NOTA: Para fines de supervision, también se puede acceder a este
parametro si [M/S modo Comm] MSCM esta configurado y [Nivel de acceso]
LAC se establece en [Experto] EPR.

Dependiendo de la salida analdgica seleccionada, se mostrara el menu [Config.
Par Ref AQ1] MTM1 o [Config. Par Ref AQ2] MTM2. Acceda al menu
correspondiente para configurar la salida analdgica de acuerdo con sus
necesidades.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[No] NO La salida analdgica para la referencia de par no esta
configurada.

Ajuste de fabrica

[AQ1] A0l La salida analégica para la referencia de velocidad esta
configurada en 201.

[Asignacion AO2 La salida analégica para la referencia de velocidad esta

de AQ2] configurada en 202.

Para supervisar la pérdida de sefial, se recomienda utilizar un enlace de entre 4 y 20 mA entre el
maestro y el esclavo y configurar la funcién de supervision en el menu [Pérdida 4-20 mA] L.r 1.

NOTA: Para permitir la configuracion, la configuracion predeterminada de las
salidas no debe estar ajustada.

Menusk [Config. Par Ref AQ1] MTM1 hasta [Config. Par Ref AQ2] MTM2

Estos menus permiten configurar la entrada analégica seleccionada mediante [M/
S As Ref par sal] MsTO.

Ejemplo: Si [M/S As Ref par sal] MsTO se establece como [AQ1] 201, se puede
acceder al menu [Config. Par Ref AQ1] MTM1.

Para obtener mas informacion sobre la configuracion de la entrada analdgica,
consulte [Entrada/Salida]-[Al/AQ].
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[M/S Asign Modo Local] MSDI %

Entrada digital utilizada para cambiar entre el funcionamiento automatico
Maestro/Esclavo y el modo de control local (por ejemplo, en modo de
mantenimiento).

Se puede acceder a este parametro si [M/S modo Comm] MSCM esta establecido
en [MultiVariador Link] MDL.

NOTA: Se recomienda utilizar este modo cuando el sistema esta detenido y,
si es posible, el motor mecanico desconectado.

Ajustes posibles: Entradas digitales (nivel alto)

Ajuste de fabrica: [No asignado] NO

[MDL Desconex Com] MLTOX

Se puede acceder a este parametro si [M/S modo Comm] MSCM esta establecido
en [MultiVariador Link] MDT.

Ajuste Descripcion

De 0,012 10,00 s Intervalo de ajuste
Ajuste de fabrica: 0.05 s

[M/S ErrResp Com.] MSCB %

Define cédmo reacciona exactamente el variador cuando se detecta un error de
comunicacion del enlace multidrive.

Se puede acceder a este parametro si [M/S modo Comm] MSCM esta establecido
en [MultiVariador Link] MD1..

Ajuste Cadigo / Valor | Descripcion
[Parada rueda | YES Parada en rueda libre
Libre]
Ajuste de fabrica
[Parada STT Parada segun el parametro [Tipo de parada] STT sin disparar
Configurada] un error tras la parada
[Paro rampa] RMP Parada en rampa
[asignacion FST Parada rapida

stop rapida]

NOTA: Si el maestro se encuentra en [Paro rampa] RMP, el esclavo debe
establecerse en [Parada rueda Libre] YES.
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[M/S err. Resp dispo] MSDB %

Define cdmo reacciona exactamente el variador cuando se pierde un dispositivo

Se puede acceder a este parametro si [M/S modo Comm] MScCM esta establecido
en [MultiVariador Link] MDL.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[Parada rueda | YES Parada en rueda libre
Libre]

Ajuste de fabrica
[Parada STT Parada segun el parametro [Tipo de parada] STT sin disparar
Configurada] un error tras la parada
[Velocidad RLS Velocidad mantenida mientras el error detectado persista y la
Mantenida] orden de marcha no se elimine ()
[Velocidad LFF Cambio a la velocidad de réplica, que se mantendra mientras
retorno] ﬁt error detectado persista y la orden de marcha no se elimine
[Paro rampa] RMP Parada en rampa
[asignacién FST Parada rapida
stop rapida]

(1) Como, en este caso, el error detectado no provoca una parada, se recomienda asignar un relé o
una salida légica a su indicacion. Solo se puede tener acceso a esta configuracion si [M/S rol del
dispos.] MSDT esta establecida en [Maestro] MSTER.

NOTA: Si el maestro se encuentra en [Paro rampa] RP, el esclavo debe
establecerse en [Parada rueda Libre] YEs, [Velocidad Mantenida] R1s y
[Velocidad retorno] L.FF no estan disponibles para las unidades esclavas.

[M/S ret. err disp] MSDD *

Retardo de supervision antes de que el sistema esté listo. Si uno de los
variadores del sistema no esta listo tras este retardo, se activa el [M/S error en
dispo.] MSDF.

Se puede acceder a este parametro si [M/S modo Comm] MSCM esta establecido
en [MultiVariador Link] MDL.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[No] NO Tiempo de espera infinito.

Ajuste de fabrica

De0a60s Intervalo de ajuste

[Velocidad réplica] LFF %

Se puede acceder a este parametro si el parametro de respuesta del error se
establece en [Velocidad retorno] LrF.

Ajuste Descripcion

De 0,0 2 599,0 Hz Intervalo de ajuste
Ajuste de fabrica: 0,0 Hz
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Menu [M/S Control] MST

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Maestro/Esclavo] =» [M/S Control]

Acerca de este menu

Este menu se utiliza para configurar el tipo de control utilizado en Maestro/
Esclavo.

Se puede acceder a esta funcion si [M/S modo Comm] MSCM no se establece en
[No] no.

Acoplamiento mecanico Maestro/Esclavo

El tipo de acoplamiento mecanico Maestro/Esclavo permite seleccionar dos tipos
de acoplamiento:

» Acoplamiento [Rigido] RTG 1D significa que la aplicacién obliga a que la
velocidad del rotor de cada motor sea la misma. Esta opcion se utiliza
normalmente para acoplamientos, como la caja de cambios, la correa
dentada y cuando la elasticidad es cercana a "0".

* En el acoplamiento [Elastico] ELAST, los rotores del motor no son los
mismos, debido a la elasticidad o el deslizamiento en el acoplamiento. Este
tipo de acoplamiento se utiliza, por ejemplo, para la cinta larga del
transportador elevado (utilizando un sistema de tensién).

Seleccionar el acoplamiento [Elastico] ELAST proporciona acceso a los mismos
parametros que el acoplamiento [Rigido] RTGTD mas:

+ [M/S Filtros] MsF—
* [Equili. carga M/S] MsB—
* [M/S Sel Ref par sal] MsoT

Si se configuran los parametros en el acoplamiento [Elastico] ELAST Yy, a
continuacion, se selecciona el acoplamiento [Rigido] RTGID, se desactivaran los
parametros [Elastico] ELAST configurados. De manera inversa, la conmutacion
desde el acoplamiento [Rigido] RIGID al acoplamiento [Elastico] ELAST no
tiene efecto en los parametros del acoplamiento [Rigido] RIGID.

Tipo de control Maestro/Esclavo

El tipo de control Maestro/Esclavo permite seleccionar el tipo de control que se
aplica sobre el esclavo y la direccion del esclavo relacionada con la direccién del
maestro:

+ [Velocidad directa] sPDD: el esclavo sigue la referencia de velocidad del
maestro en la misma direccion.

* [Velocidad inversa] sPDR: el esclavo sigue la referencia de velocidad del
maestro en la direccion inversa. Normalmente para motores cara a cara.

« [Par directo] TROD: el esclavo sigue la referencia de par del maestro en la
misma direccion.

« [Parinverso] TROR: el esclavo sigue la referencia de par del maestro en la
direccién inversa. Normalmente para motores cara a cara.

+ [Par personalizado] TROC: el esclavo sigue la referencia de par del maestro
alrededor de la consigna de velocidad. La direccion de la velocidad puede
ajustarse con [Direccion ref. velo] ssD vy la direccion del par con [Signo ref.
de par] TsD.

Permite aplicar una relacién de par o una rampa de par en caso de ser
necesario para la aplicacion.

NVE61647.11

237



Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

[Ajustes Completos] CST—

Config. Parada

Gestion de freno

La siguiente tabla muestra los posibles casos entre [Direccion ref. velo] ssD y
[Signo ref. de par] TsD cuando [M/S tipo ctrl] MSCT se establece en [Par
personalizado] TROQC:

[Direccion ref. velo] ssD

[Signo ref. de par] TsD [M/S tipo ctrl] MscT

Inactivo/a

Inactivo/a El esclavo se ejecuta en la
misma direccion que el

maestro (velocidad y par)

Inactivo/a

Activo El esclavo se ejecuta en la
misma direccion que el
maestro pero se aplica el par

opuesto

Activo

Inactivo/a El esclavo se ejecuta en la
direccion opuesta al maestro y

se aplica el par opuesto

Activo

Activo El esclavo se ejecuta en la
direccion opuesta al maestro

para velocidad y par.

El esclavo tiene un comportamiento de parada diferente segun su configuracion y
tipo de parada del maestro.

Cuando el maestro se detiene en modo de rueda libre:

Si [M/S tipo ctrl] MsCT se establece en [Velocidad directa] sPDD o
[Velocidad inversa] SPDR, los esclavos se detendran después de su
configuracién [Tipo de parada] STT.

Si [M/S tipo ctrl] MsCT se establece en [Par directo] TROD, [Par inverso]
TROR o [Par personalizado] TRQC, los esclavos dejan de seguir a [Parada
Control Par] TsT o [Tipo de parada] sTT, dependiendo de la prioridad que
tengan.

Ejemplo: Si [Parada Control Par] TST se establece en [Parada Rueda Libre]
NSTy [Tipo de parada] sTT se establece en [Paro rampa] RIP, los esclavos se
detendran en el modo de rueda libre.

Cuando el maestro se detiene en rampa:

Si [M/S tipo ctrl] MsCT se establece en [Velocidad directa] spDD o
[Velocidad inversa] SPDR, los esclavos se detienen siguiendo la rampa
maestra en el control de velocidad.

Si [M/S tipo ctrl] MSCT se establece en [Par directo] TROD, [Par inverso]
TRQR o [Par personalizado] TRQC, los esclavos se detienen siguiendo la
rampa maestra en el control de par.

El maestro es el tinico que gestiona el control de freno.

El maestro gestiona su freno de acuerdo con su légica de freno, en
[MultiVariador Link] MDT o [Analégico] 2NA. Opcionalmente, el maestro puede
gestionar los frenos de los esclavos a través del mismo comando de freno. Los
tiempos de apertura y de cierre de los frenos en la aplicacion deben ser idénticos.

El maestro y los esclavos gestionan el control de freno.

En [MultiVariador Link] D1, los frenos pueden gestionarse en cada variador. El
maestro gestiona la sincronizacion de los tiempos de apertura y de cierre a través
del [MultiVariador Link] MDL.
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A ADVERTENCIA

PERDIDA DEL CONTROL

Defina el valor de los siguientes parametros con el mismo valor:

[Corr. apertura freno] 1BR
[Frec.cierre freno] BEN
[Tiempo Apert. Freno] BRT
[Tiempo rampa Int.] BRR
[Magnetiz. del motor] FL.U

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o daios en el equipo.

[M/S tipo acoplam.] MSMC

M/S tipo de acoplamiento mecanico.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[Rigido] RIGID Acoplamiento rigido

Ajuste de fabrica

[Elastico] ELAST Acoplamiento elastico

[M/S tipo ctrl] MSCT %

Se puede acceder a este parametro si [M/S rol del dispos.] MSDT se establece
en [Esclavo] sTLAVE o [M/S ID dispositivo] MsSTD se establece en [Esclavo 1] y
[Esclavo 10].

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[Par directo] TRQD Control directo del par

Ajuste de fabrica

[Par inverso] TROR Control de par inverso

[Par TRQC Control de par personalizado

personaliza-

do] Permite aplicar una relaciéon de par a una rampa de par en
caso de tener motores diferentes

[Velocidad SPDD Control de velocidad directa

directa]

en [Rigido] RIGID

No esta disponible si [M/S tipo acoplam.] MSMC se establece

[Velocidad SPDR Control de velocidad inversa
inversa]

en [Rigido] RIGID

No esta disponible si [M/S tipo acoplam.] MSMC se establece
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Menu [M/S Ctril Par] MSQ

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Maestro/Esclavo] =» [M/S Control] = [M/S Ctril Par]

Acerca de este menu

Se puede acceder a este menu si:

* [M/S rol del dispos.] MSDT se establece en [Esclavo] SLAVE o [M/S ID
dispositivo] MS1D se establece en [Esclavo 1] y [Esclavo 10], y

» [M/S tipo ctrl] MSCT se establece en:
o [Par directo] TRQD, O
o [Parinverso] TROR, O
o [Par personalizado] TROC.

[Direccidn ref. velo] SSD %

Asignacion de la inversion de signo del valor de la velocidad de referencia
procedente del maestro.

Se puede acceder a este parametro si:
* [M/S modo Comm] MSCM no se establece en [No] NO, y
+ [M/S tipo ctrl] MsCT se establece en [Par personalizado] TRQOC.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[No asignado] | NO No asignado

Ajuste de fabrica

si] YES si

[DI1]...[DI8] LI1..LI8 Entrada digital de DI1 a DI8

NOTA: Se puede acceder a la seleccion DI8 en variadores
con una alimentacién superior a 22 kW.

[DI11]...[DI16] | LI11..LI16 Entrada digital DI11 a DI16, si se ha introducido el modulo de
extension de E/S VW3A3203

[CDO00]... CD00...CD10 Entrada digital virtual CMD.0 a CMD.10 en la configuracién del
[CD10] [Perfil E/S] 1O

[CD11]... CD11...CD15 Entrada digital virtual CMD.11 a CMD. 15 independientemente
[CD15] de la configuracion

[C101]... C101...C110 Entrada digital virtual CMD1.01 a CMD1.10 con serie Modbus
[C110] integrada en la configuracion del [Perfil E/S] 10

[C111]... C111..C115 Entrada digital virtual CMD1.11 a CMD1.15 con serie Modbus
[C115] integrada independientemente de la configuracion

[C201]... €201...c210 Entrada digital virtual CMD2.01 a CMD2.10 con médulo de bus
[C210] de campo CANopen® en la configuracion del [Perfil E/S] 10
[C211]... C211...C215 Entrada digital virtual CMD2.11 a CMD2.15 con médulo de bus
[C215] de campo CANopen® independientemente de la configuraciéon
[C301]... €301...c310 Entrada digital virtual CMD3.01 a CMD3.10 con médulo de bus
[C310] de campo en la configuracion del [Perfil E/S] T0.

[C311]... C311...C315 Entrada digital virtual CMD3.11 a CMD3.15 con médulo de bus
[C315] de campo independientemente de la configuracién
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Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[C501]... C501...C510 Entrada digital virtual CMD5.01 a CMD5.10 con Ethernet

[C510] integrado en la configuracion del [Perfil E/S] 10
NOTA: Es posible acceder a esta seleccion en los
variadores ATV340+-sN4E.

[C511]... C511...C515 Entrada digital virtual CMD5.11 a CMD5.15 con Ethernet

[C515] integrado independientemente de la configuracién
NOTA: Es posible acceder a esta seleccién en los
variadores ATV340++*N4E.

[Signo ref. de par] TSD %

Asignacion de la inversion del signo de la referencia de la funcién de regulacion
del par.

Se puede acceder a este parametro si:

* [M/S modo Comm] MsSCM no se establece en [No] NO, y

» [M/S tipo ctrl] MSCT se establece en [Par personalizado] TROC.
Idéntico a [Direccion ref. velo] ssb.

[Ratio de par] TRT %

Este parametro se utiliza cuando se tiene un motor esclavo con un par nominal
diferente al del motor maestro o para desequilibrar el par entre el maestro y el
esclavo.

Este parametro aplica un factor en % sobre la referencia de par recibida del
maestro.

Se puede acceder a este parametro si:
* [M/S modo Comm] MSCM no se establece en [No] N0, y
» [MJ/S tipo ctrl] MsCT se establece en [Par personalizado] TROC.

Ajuste (@) Descripcion
De 0,0 a 1.000,0% Coeficiente aplicado a [Canal ref. de par] TR1 o [Canal Ref 2.
Par] Tr2

Ajuste de fabrica: 100,0%

[Compen. Ref del par] TQOP %

Este parametro se utiliza para adaptar el tamafo del valor de referencia del par.
Este parametro aplica una compensacion en % sobre la referencia de par.

Se puede acceder a este parametro si:
* [M/S modo Comm] MsSCM nho se establece en [No] NO, y
+ [M/S tipo ctrl] MSCT se establece en [Par personalizado] TROC.

Ajuste (@) Descripcion

De -1.000,0 a 1.000,0 % Intervalo de ajuste
Ajuste de fabrica: 0,0%

[Tpo rampa de par] TRP *x

Se puede acceder a este parametro si:
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* [M/S modo Comm] MSCM no se establece en [No] NO, y
« [M/S tipo ctrl] MsCT se establece en [Par personalizado] TROC.

Ajuste Q0 Descripcion
De0,0299,99s Tiempo de elevacion y caida para una variacion del 100% del
par nominal

Ajuste de fabrica: 3,00 s

[Parada Control Par] TST

Parada Control Par.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[Velocidad] SPD Parada de la regulacion de velocidad, de acuerdo con la
configuracion de [Tipo de parada] STT

El parametro se fuerza en [Velocidad] sPD si [Asig. de
frenos] B1.C esta configurado

[Rueda libre] NST Ajuste de fabrica: Parada en rueda libre

[Girar] SPN Parada de par cero, pero se mantiene el flujo en el motor

Nota: Sélo se puede acceder a este ajuste en el control de
bucle cerrado ([Tipo control motor] CTT se establece en
[Sinc. CL] Fsy o [Ctrl Vecto Laz Cerr] FvC)

[T. manten. flujo] SPT %

Tiempo de giro después de una parada a fin de estar listo para reiniciar
rapidamente.

Este parametro especifica el tiempo que se mantiene magnetizado el motor tras
alcanzar la velocidad nula.

Se puede acceder a este parametro si [Parada Control Par] TsT esta
establecido en [Girar] SPN.

Ajuste (@) Descripcion

De 0,02 3.600,0 s Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 1,0 s

[Banda muerta pos.] DBP

Banda muerta positiva de la regulacién del par.

El control de par es efectivo en una zona definida por la [Banda muerta pos.]
DBP y la [Banda muerta neg.] DBN alrededor del valor de la velocidad de
referencia.

Fuera de esta zona, el variador activa de forma automatica el control de velocidad
para devolver la velocidad dentro de la zona de control de par.

Valor afadido de forma algebraica a la referencia de velocidad.

Ejemplo para [Banda muerta pos.] beP = 10:
» Silareferencia=+50Hz: +50+ 10 =60 Hz
e Silareferencia=-50Hz:-50+10=-40Hz
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Ajuste (@) Descripcion
0,0 a 2 x [Velocidad maxima] Intervalo de ajuste
TFR
Ajuste de fabrica: 10,0 Hz

[Banda muerta neg.] DBN

Banda muerta negativa de la regulacion del par.

El control de par es efectivo en una zona definida por la [Banda muerta pos.]
DBP Yy la [Banda muerta neg.] DBN alrededor del valor de la velocidad de
referencia.

Fuera de esta zona, el variador activa de forma automatica el control de velocidad
para devolver la velocidad dentro de la zona de control de par.

Valor sustraido de forma algebraica de la velocidad de referencia.

Ejemplo para [Banda muerta neg.] DEN = 10:
¢ Silareferencia=+50Hz: + 50 - 10 =40 Hz
e Silareferencia=-50Hz:-50-10=-60Hz

Ajuste (@) Descripcion
0,0 a 2 x [Velocidad maxima] Intervalo de ajuste
TFR
Ajuste de fabrica: 10,0 Hz

[Timeout ctrl par] RTO

Tiempo tras la salida automatica del modo de control del par en caso de que se
haya disparado un error o advertencia.

Ajuste Descripcion

De 0,02999,9s Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 60 s

[ErrorResp ctrl par] TOB

Respuesta a un error de control de par.

Respuesta del variador después de que haya transcurrido el tiempo de [Timeout
ctrl par] RTO.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[Advertencia] | ALRM Advertencia activada en tiempo de espera

Ajuste de fabrica

[Error] FLT Se activa un error con la parada de rueda libre

[Bajo par] LTQ

Limite de nivel de par bajo.
Valor de par de salida (100% = [Par motor nominal] TON)

El par aplicado al esclavo esta limitado entre [Bajo par] .70 y [Par alto] 570
(expresado en % de par nominal).
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Este parametro no puede ser superior a [Par alto] HTQ.

Ajuste ()

Descripcion

De -300,0 a [Par alto] HT0O

Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: -300,0%

[Par alto] HTQ

Limite de nivel de par elevado.

Valor de par de salida (100% = [Par motor nominal] TON)

Este parametro no puede ser inferior a [Bajo par] L.TOQ.

Ajuste QO

Descripcion

De [Bajo par] .70 a 300,0%

Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 300,0%

Menu [M/S Control] MST

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Maestro/Esclavo] =» [M/S Control]

Acerca de este menu

Se puede acceder a este menu si [M/S modo Comm] MSCM no se establece en

[No] o.

[Filto del par] TRF %

Esta funcion proporciona un filtro en el punto de referencia del par para que los
variadores esclavos aborden las limitaciones del control dinamico (como retrasos
de comunicacion). Seleccione si el filtro en la referencia del par de entrada esta

presente o no.

Se puede acceder a este parametro si:

+ [M/S rol del dispos.] MSDT se establece en [Esclavo] sSL.AVE o [M/S ID
dispositivo] MSTD se establece en [Esclavo 1] y [Esclavo 10], y

« [M/S tipo ctrl] MsCT se establece en:

o [Par directo] TRQD, O

o [Parinverso] TROR, O

o [Par personalizado] TRQOC.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[No] NO El filtro de referencia del par de entrada esta desactivado
Ajuste de fabrica

[Si] YES El filtro de referencia del par de entrada esta activado
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[AnBan. filtro par] TRW %

Define el ancho de banda del filtro en Hercios.

Se puede acceder a este parametro si:
» [Filto del par] TRF se establece en [Si] YES, y
» [MJ/S tipo ctrl] MsCT se establece en:
o [Par directo] TROD, 0
o [Parinverso] TROR, O
o [Par personalizado] TROC.

Ajuste Descripcion

De 1a1.000 Hz Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 20 Hz

Menu [M/S Filtros] MSF

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Maestro/Esclavo] =» [M/S Control] =» [M/S Filtros]

Acerca de este menu

Se puede acceder a este menu si [M/S tipo acoplam.] MsMC se establece en
[Elastico] ELAST y [Nivel de acceso] 1.AC se establece en [Experto] EPR.

El Maestro se controla mediante la velocidad y el Esclavo mediante el par. Esta
caracteristica permite configurar la funcion de transferencia entre el Maestro y el
Esclavo segun la dinamica del acoplamiento (elastico).

El filtro avanzado puede fijarse independientemente del Maestro y/o los Esclavos
con el fin de compensar la elasticidad del acoplamiento:

1 Maestro
2 Esclavo

3 Para este acoplamiento elastico se puede establecer un filtro avanzado
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[Filtro avan. M/S] MSFE

Activacion filtro avan. M/S.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[No] NO Filtracion avanzada inhabilitada
Ajuste de fabrica

[Si] YES Filtracion avanzada habilitada

[M/S frec filtro ava] MSFF %

Define la frecuencia del filtro en Hz.

Influencia del parametro [M/S frec filtro ava] MSFF

MSFF Aumentos de MSFF
(dB) (dB)
0 0 _
\. / ‘\\
RS 1F
2 N\ 2 /
10° 10°
ok — ) p— /
10 . L F (radss) | -10° . . F (rad/s)
10 102 103 10* 10 102 10° 10°*

Se puede acceder a este parametro si [Filtro avan. M/S] MSFE no esta

establecido en [No] NO.

Ajuste Descripcion

De 10,0 a 150 Hz Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 15,0 Hz

[AnBn filtr av. M/S] MSFB %

Define el ancho de banda. Representa el ancho de la banda de corte del filtro en
% de la frecuencia del filtro.

Influencia del parametro [AnBn filtr av. M/S] MSFB

MSFB Aumentos de MSFB
(dB) (dB)
0 o S
“‘ \ //
A \ 1 F
\ |
||
|
-2 -2
F F.
10 10°
INC Vs
o o|— ]
N -
-10 . F (rad/ -10° . . F (rad/s)
10 102 10° UL 10 102 10° 10*

Se puede acceder a este parametro si [Filtro avan. M/S] MSFE no esta
establecido en [No] NO.
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Ajuste Descripcion

De 10 a 400% Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 100 %

[M/S prof filtro ava] MSFD %

Define el nivel de atenuacioén a la frecuencia del filtro.

Influencia del parametro [M/S prof filtro ava] MSFD

MSFD Aumentos de MSFD

r F (rad/s)

+ F(radls) -90° s "
10 3 10

Se puede acceder a este parametro si [Filtro avan. M/S] MSFE no esta
establecido en [No] NO.

Ajuste Descripcion

De 02 99% Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 10 %

[M/S gana filtr ava] MSFG %
Define la ganancia del filtro. 100 % significa una ganancia unitaria.

Influencia del parametro [M/S gana filtr ava] MSFG

Aumentos de MSFG

MSFG
(dB) (dB)
0 20
N
N\ AN
4k 19
A 18

F (rad/s) - L L
10 2 10

4 F (radls)
10

Se puede acceder a este parametro si [Filtro avan. M/S] MSFE no esta
establecido en [No] NO.

Ajuste Descripcién

De 0 a 1000% Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 100 %

[M/S coef filtro ava] MSFC %

Coeficiente del filtro avanzado de Maestro/Esclavo
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Influencia del parametro [M/S coef filtro ava] MSFC

MSFC Aumentos de MSFC
(dB) (dB)
0 20
10F
a b
\ o
2 N -10
100 180°
90° - )
0k — /
o}
-10° . n F (rad/s) -90° . F (rad/s)
10 102 103 10* 10 102 103 10*

Se puede acceder a este parametro si [Filtro avan. M/S] MSFE no esta
establecido en [No] NO.

Ajuste Descripcion

De 0 a 1000% Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 100 %
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Menu [Equili. carga M/S] MSB

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Maestro/Esclavo] =» [M/S Control] =» [Equili. carga

M/S]

Acerca de este menu

Se puede acceder a este mendu si:

» [MJ/S tipo acoplam.] MsMC se establece en [Elastico] ELAST, y

* [MI/S rol del dispos.] MSDT o [M/S ID dispositivo] MSID se establece
en [Maestro] MSTER.

* [MI/S rol del dispos.] MSDT se establece en [Esclavo] ST.AVE o [M/S ID

dispositivo] MSTD se establece en [Esclavo 1] y [Esclavo 10], y

» [M/S tipo ctrl] MsSCT se establece en:
o [Velocidad directa] srDD, o

o [Velocidad inversa] SPDR.

Reparto de la carga, parametros accesibles a nivel de experto

Principio:

Consigna de
velocidad
Rampa

+
—

X

Bucle de velocidad

Referencia

del par

Equilibrio
K

Filtro

LbC
LbC1
LbC2
LbC3

LbF

A

!
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El factor K del reparto de la carga se determina a partir del par y de la velocidad,
con dos factores K1y K2 (K = K1 x K2).

K1
1
LbC1 LbC2
K2
LbC :
I
LbC3 | | T
LbC3 Rt x (1 + LbC3)
LbC
S Velocidad

T Par de torsién

Rt Ratio de par

[Equilibrado carga] LBA

Configuracion de equilibrado de carga

Cuando 2 motores se conectan mecanicamente, y por lo tanto a la misma
velocidad, y cada uno esta controlado por un variador, se puede utilizar esta
funcién para mejorar la distribucion del par entre los dos motores. Para hacer
esto, varia la velocidad en base al par.

Nota: Esta funcion solo es compatible con [Tipo control motor] CTT establecido
en [SVC por U] vvc.

Este parametro se fuerza a [No] NO si:
+ [Asig.Retorno PID] p1F esta asignado, o
* [Conmut. par/ vel.] Tss se establece en [Si] YES, o

* [Selecc. de aplic.] APPT se establece en [Todas las aplicac.] 21.1. o
[Elevacién] HOST o [Transportador] CONV, 0

+ [M/S tipo acoplam.] MsMC se establece en [Elastico] EL.AST y [M/S rol del
dispos.] MSDT se establece en [Maestro] MSTER, 0

* [M/S rol del dispos.] MSDT se establece en [Esclavo] SL.AVE y [M/S tipo
ctrl] MSCT se establece en [Velocidad directa] SPDD o [Velocidad inversa]

SPDR.
Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[No] NO Funcidn inactiva
Ajuste de fabrica
[Si] YES Funcion activa
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[Correccidn de carga] LBC %

Velocidad nominal de la correccion del equilibrio de la carga.

Se puede acceder a este parametro si [Equilibrado carga] 1.B2 no esta
establecido en [No] NO.

T LbC
Nt oo

Nt ---m-mmmmmmmmm

T Par de torsién
t Par nominal

F Frecuencia

Ajuste Descripcién

De 0,0 a 1000,0 Hz Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 0,0 Hz

[Correccidn baja] LBC1 %

Velocidad baja para la referencia de velocidad de la funcion de reduccion de par.

Velocidad minima para la correccién de la carga en Hz. Por debajo de este umbral
no se han hecho correcciones. Se utiliza para evitar la correccion a velocidades
muy bajas si esto pudiera dificultar la rotacién del motor.

Se puede acceder a este parametro si:
* [Nivel de acceso] L.AC se establece en [Experto] EPR, y
* [Equilibrado carga] 1.B2 no se establece en [No] NO.

Ajuste Descripcion

De 0,0 2 999,9 Hz Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 0,0 Hz

[Correccidn alta] LBC2 %

Velocidad alta para la referencia de velocidad de la funcién de reduccion de par.

Ve'Io_cidad umbral en Hz a partir de la cual se aplica la correccion de carga
maxima.
Se puede acceder a este parametro si:

» [Nivel de acceso] 1L.AC se establece en [Experto] PR, y

» [Equilibrado carga] L.B2 no se establece en [No] No.
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Ajuste Descripcion

LbLC 1a1.000,0H" Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 0,0 Hz

[Offset de par] LBC3 %

Compensacion de par para la correccion de par.

Valor de par de salida (100% = [Par motor nominal] TON)

Par minimo para la correccidn de la carga como un porcentaje del par nominal.
Por debajo de este umbral no se han hecho correcciones. Se utiliza para evitar
inestabilidades de par cuando la direccion del par no es constante.

Se puede acceder a este parametro si:

* [Nivel de acceso] L.AC se establece en [Experto] EPR, y

* [Equilibrado carga] L.B2 no se establece en [No] NO.

Ajuste Descripcion

De 0 a 300% Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 0 %

[Filtro equilibrado] LBF %

Se puede acceder a este parametro si:

+ [Nivel de acceso] 1.AC se establece en [Experto] EPR, y

+ [Equilibrado carga] 1.B2A no se establece en [No] NO.

Ajuste Descripcion

De 100 a 20.000 ms Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 100 ms

[M/S Ref balance par] MSIB %

Seleccion de referencia de par del equilibrio de carga de Maestro/Esclavo.

Se puede acceder a este parametro si [Equilibrado carga] 1.B2 no esta

establecido en [No] NO.

Si [Filtro avan. M/S] MSFE se establece en [No] NO, este parametro no tiene

ningun efecto.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[No aplicado] | NO No aplicado
[Previo filtro BFILT Previo al filtro avanzado
avan.]

Ajuste de fabrica
[Desp. Filtro AFILT Después del filtro
avanz.]
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Menu [M/S Control] MST

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Maestro/Esclavo] =» [M/S Control]

Acerca de este menu

Se puede acceder a esta funcion si [M/S modo Comm] MSCM no se establece en

[No] o.

El siguiente diagrama muestra la influencia de las entradas y selecciones de referencia en la estructura Principal/

Secundario:

VvSD

Desde
MdL o Al

Wref

MsIS

ANTES DE LA

MAESTRO O ESCLAVO

Rampa —p—e

Coefde
equilibrio

Desde
MdL
Wref

msIs
!

Filtrado —p—e®

ANTES DEL
CONTROL

4

Controlador Ext

9
HMI

[M/S Ref entrada par] MSIT %

Referencia de entrada de par de Principal/Secundario en la cadena de control.

|
|
—— I
MSOT  Trefmon I
»- Hacia |
o > MdL |
|
|
|
o Control ST Trae T, !
) —>—e_ | , Fitracion refetrl Haciael |

mecanico —>—o avanzada | x—b control
Tref —> !
rel —® eléctrico |

MSIT

|
Tref maestro Desde |
j— Filtrado ¢——— MdL |
MSOs OAI |
‘4\ Dref Hacia !
(% MdL |
|
|

Se puede acceder a este parametro si:

» [Filtro avan. M/S] MSFE no se establece en [No] NO.

» [M/S tipo acoplam.] MsMC se establece en [Elastico] ELAST, y

* [M/S rol del dispos.] MSDT se establece en [Esclavo] ST.AVE o [M/S ID

dispositivo] MS1D se establece en [Esclavo 1] en [Esclavo 10].

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[No aplicado] | NO No aplicado
[Previo filtro BFILT Previo al filtro avanzado
avan.]

Ajuste de fabrica
[Desp. Filtro AFILT Después del filtro avanzado
avanz.]

[M/S Sel Ref par sal] MSOT %

Seleccidn de referencia del par de salida Principal/Secundario.

Selecciona el encaminamiento de entrada de la caracteristica de equilibrio.

Se puede acceder a este parametro si:

» [MJ/S tipo acoplam.] MsMC se establece en [Elastico] ELAST, y

NVE61647.11

253



Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

[Ajustes Completos] CST—

» [Filtro avan. M/S] MSFE no se establece en [No] NO.

Idéntico a [M/S Ref entrada par] MSTT.

[M/S Ref velo entr] MSIS %

Referencia de entrada de velocidad de Principal/Secundario en la cadena de

control.

Seleccione el encaminamiento de la nueva entrada de referencia de velocidad.

Se puede acceder a este parametro si [M/S rol del dispos.] MSDT se establece
en [Esclavo] s1.AVE o [M/S ID dispositivo] MS1D se establece en [Esclavo 1]

[Esclavo 10].

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[No aplicado] | NO No aplicado
[Antes de la BRMP La referencia de velocidad de entrada es anterior a la entrada
rampa] de la rampa en el esquema de control

Ajuste de fabrica
[Después de ARMP La referencia de velocidad de entrada es posterior a la entrada
la Rampa] de la rampa en el esquema de control
[Antes lazo BCTRL La referencia de velocidad de entrada es anterior a la entrada
cerr.] de control en el esquema de control

[M/S RefSel fuera v.] MSOS

Seleccion de referencia de velocidad de salida Maestro/Esclavo.

Idéntico a [M/S Ref velo entr] Ms1s.
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[Funciones elevacién]

Menu [Légica de freno] BLC

Acceso

APELIGRO

PELIGRO DE INCENDIO

» Algunas resistencias de frenado estan equipadas con un interruptor térmico
para detectar el sobrecalentamiento de la resistencia. Este interruptor
térmico debe utilizarse corriente arriba hacia el variador para apagar el
contactor de red en caso de deteccion de sobrecalentamiento (1).

» Cuando se utiliza una resistencia de frenado de un proveedor externo,
realice su propia evaluacion de riesgos de acuerdo con la norma EN ISO
12100 y todas las demas normas que se apliquen a su aplicacion para
asegurarse de que cualquier modalidad de error no resulte en condiciones
inseguras. Por ejemplo, entre otras, la supervision térmica debe utilizarse
para apagar el contactor de red y/o la resistencia de frenado en si en caso
de deteccion de sobrecalentamiento.

Si no se siguen estas instrucciones, se produciran lesiones graves o la
muerte.

(1) Consulte los diagramas de cableado proporcionados en la hoja de
instrucciones de las resistencias de frenado NHA87388. Esta hoja de
instrucciones se entrega con la resistencia de frenado y/o se puede descargar en
WWW.Se.com.

[Ajustes Completos] =» [Funciones elevacién] =» [Légica de freno]

Acerca de este menu

Empleado para que el variador controle, mediante una uUnica salida, uno o varios
frenos electromagnéticos en aplicaciones de elevacion horizontal y vertical y para
maquinas desequilibradas.

En los movimientos verticales, el objetivo es mantener el par del motor en la
direccion de elevacion durante la liberacion y la aplicacion del freno para
mantener la carga. Arranca suavemente cuando se suelta el freno y se detiene
suavemente cuando se aplica el freno.

En los movimientos horizontales el objetivo es sincronizar, durante el inicio del
movimiento, la liberacién del freno con el par acumulado y, durante la parada, la
aplicacion del freno con la velocidad cero para evitar los tirones.

NOTA: Esta funcién no puede utilizarse con algunas de las demas funciones
disponibles

Instrucciones para la I6gica de freno en aplicaciones de elevacién vertical

Su aplicacion consta de una amplia variedad de componentes mecanicos,
eléctricos y electrénicos interconectados, siendo el dispositivo una de las muchas
piezas de la aplicacion. El dispositivo por si mismo no puede proporcionar todas
las funciones que permiten cumplir los requisitos de seguridad que afectan a su
aplicacién. Segun la aplicacién y la correspondiente evaluacion de riesgos que
realice, se requiere una gran variedad de equipos adicionales, como, entre otros,
codificadores externos, frenos externos, dispositivos de supervision externos,
protecciones, etc.
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Como disefiador/fabricante de maquinas, debe estar familiarizado con todas las
normas que se apliquen a su maquina y cumplirlas. Debe llevar a cabo una
evaluacion de riesgos y determinar el nivel de rendimiento (PL) y el nivel de
integridad de seguridad (SIL), asi como disefiar y fabricar su maquina de
conformidad con todas las normas vigentes. Al hacerlo, debe tener en cuenta la
interrelacion de todos los componentes de la maquina. Ademas, debe
proporcionar instrucciones que permitan al usuario de su maquina realizar
cualquier tipo de trabajo en y con la maquina de forma segura, como su uso y
mantenimiento.

El presente documento supone que conoce perfectamente todos los criterios y
requisitos normativos relacionados con su aplicacion. Dado que el arrancador
progresivo del variador no puede proporcionar todas las funciones relacionadas
con la seguridad para toda la aplicacion, debe asegurarse de que se alcanza el
nivel de rendimiento o de integridad de seguridad requerido instalando todo el
equipo adicional necesario.

A ADVERTENCIA

NIVEL DE RENDIMIENTO O NIVEL DE INTEGRIDAD DE SEGURIDAD
INSUFICIENTES O FUNCIONAMIENTO IMPREVISTO DEL EQUIPO

* Realice una evaluacion de riesgos de acuerdo con la norma EN ISO 12100
y con las demas normas que correspondan a su aplicacion.

+ Use componentes redundantes o rutas de control para todas las funciones
de control criticas identificadas en su evaluacién de riesgos.

* Implemente todas las funciones de supervisidon necesarias para evitar
cualquier tipo de peligro identificado en la evaluacion de riesgos, por
ejemplo, cargas deslizantes o descendentes, en particular si no utiliza el
variador en modo de bucle cerrado, lo que proporciona ciertas funciones de
supervision interna, como BRH3 [BRH b3], BrRH4 [BRH b4] y BrES [BRH
b5].

« Verifique que la vida util de todos los componentes individuales utilizados en
su aplicacion sea suficiente para la vida Util prevista de su aplicacién en
general.

* Realice pruebas amplias de puesta en servicio para conocer todas las
situaciones de error potenciales y verificar la eficacia de las funciones
relacionadas con la seguridad y las funciones de supervision
implementadas; por ejemplo, sin limitacién, la supervisién de velocidad por
medio de encoders, supervision de cortocircuito en todo el equipo
conectado, correcto funcionamiento de los frenos y protecciones.

* Realice pruebas exhaustivas de puesta en servicio para conocer todas las
posibles situaciones de error y verifique que la carga pueda detenerse de
manera segura en todas las condiciones.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafos en el equipo.

Hay una nota de aplicacion especifica NHA80973 disponible para maquinas de
elevacioén y se puede descargar en se.com.

Cuando el variador pase al estado de Fallo durante el funcionamiento, debe
desconectarse la energia del contactor de red y el contactor del freno.

A ADVERTENCIA

FUNCIONAMIENTO IMPREVISTO DEL EQUIPO
+ Asigne [Fallo.estado funciona] F1.T al relé de salida R1.

» Conecte la bobina del contactor de red al relé de salida R1.

» Conecte el contacto del contactor del freno aguas abajo del contactor de
red.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafos en el equipo.

256 NVE61647.11


https://www.se.com/ww/en/download/document/NHA80973/
https://se.com

[Ajustes Completos] CsT— Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

Paso | Accidn

1 Introduzca los parametros de la placa de caracteristicas del motor.
2 Establecido en [Modo térmico motor] THT segln el modo de enfriamiento.
3 Compruebe que [Uso de Autoajuste] TUNU esta establecido en [term.motor] TV o

establézcalo y, después, realice un ajuste automatico del motor ([Autoajuste] TUN a
[Aplicar Autoajuste] YES).

NOTA: El ajuste automatico debe realizarse con el motor frio.

4 Asignar [Asig. de frenos] BL.C. Activa la funcién y la salida asignada controla el
comando para liberar/aplicar el freno.

5 Compruebe que [Tipo de movimiento] BST esta establecido en [Elevacion] VER.

6 Establezca [Apertura pulso fren] BIP en [Si] YES. Asegurese de que la direccion de

rotacion hacia adelante (es decir, entrada digital hacia adelante con frecuencia de
referencia positiva) corresponda a la elevacion de la carga.

En aplicaciones donde la carga que se baja es muy diferente de la que se eleva, ajuste
[Apertura pulso fren] 1P = [2 Int.freno] 2 1BR (por ejemplo, ascender siempre con
carga y descender siempre sin carga).

7 Asigne [Contacto de freno] BCT para controlar el retorno del contacto del freno o
[Realm.Rele Freno] BRT para controlar el retorno del contactor del freno. Si es
necesario, ajuste [Filtr realim. freno] F2C1 o [Filt.Realm.Rele Freno] FBR1I.

8 Corriente de apertura del freno [Corr. apertura freno] TBR y [l ret apertu. fre.] TRD si
[Apertura pulso fren] 1P = [2 Int.freno] 2 IBR establezca la corriente de apertura de
freno en la corriente nominal que se indica en el motor. Durante la verificacion, ajuste la
corriente de apertura del freno para que sujete la carga con suavidad.

9 Tiempo de aceleracion: en aplicaciones de elevacion se aconseja ajustar las rampas de
aceleracion en mas de 0,5 segundos. Asegurese de que el variador no exceda el limite
de corriente.

La misma recomendacion se puede utilizar para la deceleracion.

Recordatorio: en movimientos de elevacion se debe utilizar una resistencia de frenado.

10 [Tiempo Apert. Freno] BRT se ajusta segun el tipo de freno. Es el tiempo necesario para
la apertura del freno mecanico.

Este parametro debe tener en cuenta el valor maximo de [Filtr realim. freno] FBCI y
[Filt.Realm.Rele Freno] FBRI.

11 [Freq. Apertura fre.] BIR, solo en modo de bucle abierto: Déjelo en [Auto] AUTO,
ajustelo si es necesario.

12 [Frec.cierre freno] 2EN: déjelo en [Auto] y ajuste si fuera necesario.

13 [Tiem. cierre freno] BET se ajusta segun el tipo de freno. Es el tiempo necesario para
que se active el freno mecanico.

Este parametro debe tener en cuenta el valor maximo de [Filtr realim. freno] FBCI y
[Filt.Realm.Rele Freno] FBRI.

Instrucciones para la I6gica de freno en aplicaciones de elevacion
horizontal

Su aplicacion consta de una amplia variedad de componentes mecanicos,
eléctricos y electrdnicos interconectados, siendo el dispositivo una de las muchas
piezas de la aplicacion. El dispositivo por si mismo no puede proporcionar todas
las funciones que permiten cumplir los requisitos de seguridad que afectan a su
aplicacion. Segun la aplicacién y la correspondiente evaluacion de riesgos que
realice, se requiere una gran variedad de equipos adicionales, como, entre otros,
codificadores externos, frenos externos, dispositivos de supervision externos,
protecciones, etc.

Como disefador/fabricante de maquinas, debe estar familiarizado con todas las
normas que se apliquen a su maquina y cumplirlas. Debe llevar a cabo una
evaluacion de riesgos y determinar el nivel de rendimiento (PL) y el nivel de
integridad de seguridad (SIL), asi como disefiar y fabricar su maquina de
conformidad con todas las normas vigentes. Al hacerlo, debe tener en cuenta la
interrelacion de todos los componentes de la maquina. Ademas, debe
proporcionar instrucciones que permitan al usuario de su maquina realizar
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cualquier tipo de trabajo en y con la maquina de forma segura, como su uso y
mantenimiento.

El presente documento supone que conoce perfectamente todos los criterios y
requisitos normativos relacionados con su aplicacion. Dado que el arrancador
progresivo del variador no puede proporcionar todas las funciones relacionadas
con la seguridad para toda la aplicacién, debe asegurarse de que se alcanza el
nivel de rendimiento o de integridad de seguridad requerido instalando todo el
equipo adicional necesario.

A ADVERTENCIA

NIVEL DE RENDIMIENTO O NIVEL DE INTEGRIDAD DE SEGURIDAD
INSUFICIENTES O FUNCIONAMIENTO IMPREVISTO DEL EQUIPO

» Realice una evaluacion de riesgos de acuerdo con la norma EN ISO 12100
y con las demas normas que correspondan a su aplicacion.

* Use componentes redundantes o rutas de control para todas las funciones
de control criticas identificadas en su evaluacién de riesgos.

* Implemente todas las funciones de supervision necesarias para evitar
cualquier tipo de peligro identificado en la evaluacion de riesgos, por
ejemplo, cargas deslizantes o descendentes, en particular si no utiliza el
variador en modo de bucle cerrado, lo que proporciona ciertas funciones de
supervision interna, como BRH3 [BRH b3], Bri4 [BRH b4] y BRHS5 [BRH
b5].

» Verifique que la vida util de todos los componentes individuales utilizados en
su aplicacién sea suficiente para la vida util prevista de su aplicacién en
general.

* Realice pruebas amplias de puesta en servicio para conocer todas las
situaciones de error potenciales y verificar la eficacia de las funciones
relacionadas con la seguridad y las funciones de supervision
implementadas; por ejemplo, sin limitacion, la supervisiéon de velocidad por
medio de encoders, supervision de cortocircuito en todo el equipo
conectado, correcto funcionamiento de los frenos y protecciones.

* Realice pruebas exhaustivas de puesta en servicio para conocer todas las
posibles situaciones de error y verifique que la carga pueda detenerse de
manera segura en todas las condiciones.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafos en el equipo.

Hay una nota de aplicacién especifica NHA80973 disponible para maquinas de
elevacion y se puede descargar en se.com.

Cuando el variador pase al estado de Fallo durante el funcionamiento, debe
desconectarse la energia del contactor de red y el contactor del freno.

A ADVERTENCIA

FUNCIONAMIENTO IMPREVISTO DEL EQUIPO
+ Asigne [Fallo.estado funciona] F1.T al relé de salida R1.

« Conecte la bobina del contactor de red al relé de salida R1.

+ Conecte el contacto del contactor del freno aguas abajo del contactor de
red.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafnos en el equipo.

Paso | Accion

1 Introduzca los parametros de la placa de caracteristicas del motor.
2 Establecido en [Modo térmico motor] THT segun el modo de enfriamiento.
3 Compruebe que [Uso de Autoajuste] TUNU esta establecido en [term.motor] T o

establézcalo y, después, realice un ajuste automatico del motor ([Autoajuste] TUN a
[Aplicar Autoajuste] YES).
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Paso | Accion
NOTA: El ajuste automatico debe realizarse con el motor frio.

4 Asignar [Asig. de frenos] BL.C. Activa la funcion y la salida asignada controla el
comando para liberar/aplicar el freno.

5 Establezca [Tipo de movimiento] BST en [Traslacién] HOR.

6 Establezca [Apertura pulso fren] 1P en [No] NO.

7 Asigne [Contacto de freno] BCI para controlar el retorno del contacto del freno o
[Realm.Rele Freno] BRI para controlar el retorno del contactor del freno. Si es
necesario, ajuste [Filtr realim. freno] ¥BCT o [Filt.Realm.Rele Freno] FBRI.

8 [Corr. apertura freno] 1BR esté establecido en [No] No.

9 [Tiempo Apert. Freno] BRT se ajusta segun el tipo de freno. Es el tiempo necesario para
la apertura del freno mecanico.

Este parametro debe tener en cuenta el valor maximo de [Filtr realim. freno] FBCI y
[Filt.Realm.Rele Freno] FBRI.

10 [Frec.cierre freno] 2EN solo en el modo de bucle abierto: déjelo en [Auto] AUTO y ajuste
si fuera necesario.

1" [Tiem. cierre freno] BET se ajusta segun el tipo de freno. Es el tiempo necesario para

que se active el freno mecanico.

Este parametro debe tener en cuenta el valor maximo de [Filtr realim. freno] FBCI y
[Filt.Realm.Rele Freno] FBRI.
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Movimiento horizontal en el modo de lazo abierto

Contacto de freno
(Estado del freno)

Suelte el

Direccién de
freno

movimiento

FwD /RvS
FwD

Cambio de direccion
Aplique el freno sin aplicacion del
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Orden de

Detener
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Frecuencia
bir -————-+—-—-———— A
BEN-————bmm e v

A: En espera del comando de ejecucion.

B: Magnetiz.motor

C: Inyeccion de la corriente generadora de par

D: Liberacion del freno
E: Aceleracion/deceleracion

F: Valor de referencia alcanzado

G: Desaceleracion debida al comando de parada

H: Retraso antes del comando para aplicar el
freno

I: Aplicacién del freno
J: Eliminacion de corriente

K: Reiniciar retardo
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Movimiento vertical en el modo de lazo abierto

Direccion de Suelte el freno

Cambio de direccion

Aplique el freno sin aplicacién del

A: En espera del comando de ejecucion.

B: Magnetiz.motor

C: Inyeccion de la corriente generadora de par

D: Liberacion del freno
E: Aceleracion/deceleracion

F: Valor de referencia alcanzado

movimiento ” freno
FWD/RVS |-— = B
v
FwD ” Ty
A »
P_arada ' Orden de Detener Direccion >t
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IBR |- ——i— ’ | D — ’ |
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nsl /
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I

G: Desaceleracion debida al comando de parada

H: Retraso antes del comando para aplicar el
freno

I: Aplicacion del freno
J: Eliminacion de corriente

K: Reiniciar retardo
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Movimiento vertical u horizontal en el modo de lazo cerrado

Cambio de direccion

Direccién de Suelte el freno Aplique el freno sin aplicacion del
movimiento ” freno
FwD /RvS
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A: En espera del comando de ejecucion.

B: Magnetiz.motor

1

G: Desaceleracion debida al comando de parada

H: Retraso antes del comando para aplicar el
freno

C: Inyeccion de la corriente generadora de par

D: Liberacion del fren

[0]

E: Aceleracion/deceleracion

F: Valor de referencia alcanzado

Comportamiento en la orden de marcha

Corriente
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I: Aplicacién del freno
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K: Reiniciar retardo

Motor
magnetizado

Corriente de par 4
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Cuando se acciona la orden de marcha, el variador envia un flujo excesivo al
motor durante un corto periodo para generar un par suficiente en el motor. El nivel
de par se define con el parametro [Corr. apertura freno] IBR. Se requiere este
par para mantener la carga durante la apertura del freno y antes de comenzar el
control de velocidad.

El parametro [Const. tiem. rotor] TR2 es el tiempo necesario para que el motor
sea magnetizado. El variador calcula este parametro mediante los valores de los
parametros [Nom Motor Current] [Corriente nom. motor] NCR, [Motor 1 Coseno
Phi] cos, [Tensién nom. motor] UNs [Veloc. nom. motor] NsP, que deben
ajustarse apropiadamente segun las especificaciones del motor.

Antes de liberar el freno, mediante el ajuste de la salida del relé R2 con el
parametro [Asig. de frenos] B1.C, el variador verifica las siguientes dos
condiciones:

» La corriente de magnetizacion es estable.
» Se alcanza el punto de referencia de par.

Si no se consigue una de las dos condiciones, el variador no liberara el freno y
generara el error [Control freno] BLF.

Este error se puede generar, por ejemplo, si una fase del motor no esta
conectada correctamente a la salida del motor del variador.

[Asig. de frenos] BLC

[Asig. de frenos] B1.C se fuerza a [No] NO si:

* CTT se establece en [5 Puntos De VC U/F] UF5, [VC SYN_U] svynU, [Mot.
sincro.] sYN, [Motor Reluctancia] srvC.

» [Asig. inyec. CC] DCI esta asignado.

* [Recuperar al vuelo] FL.R esta configurado.

» [Asignacion Jog] JOG esta asignado.

+ [Asig.Retorno PID] pIF esta configurado.

* [Asig. pér. fase sa.] OPL se establece en [Ningun Err Activado] OAC
* [Modo Juego Mecanico] BOM esta configurado.

NOTA: Desde la version de firmware V3.3, la funcion de activacion [Légica
de freno] BL.C (es decir, asignar este parametro a una salida) preestablece
[Uso de Autoajuste] TUNU en [term.motor] T.

Rango de
valores Codigo / Valor | Descripcion
[No] NO No asignado
Ajuste de fabrica
[R2]...[R3] R2...R3 Salida de relé de R2 a R3
NOTA: Se puede acceder a la seleccion R3 en variadores
con una alimentacion superior a 22 kW.
[R4]...[R6] R4...R6 Salida de relé de R4 a R6, si se ha introducido el médulo de
opciones de salida de relé VW3A3204
[Salida digital | DO1 Salida digital DQ1...DQ2
bQ1] NOTA: Se puede acceder a esta seleccién de DQ2 en
aquellos variadores con una alimentacion inferior a 30 kW.
[Salida digital | DO11...D012 Salida digital de DQ11 a DQ12, si se ha introducido el médulo
DQ11]... de extension de E/S VW3A3203
[Salida digital
DQ12]

[Tipo de movimiento] BST %

Tipo de secuencia de freno.
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Se puede acceder a este parametro si se asigna [Asig. de frenos] B1.C (es decir,
distinto a [No] N0).

Este parametro se fuerza a cambiar a [Elevacion] VER si se ha establecido
[Asig.sensro carga] PES.

Valor Codigo / Valor | Descripcion

[Traslacion] HOR Movimiento de la carga resistiva (movimiento de traslacion de
una grua puente, por ejemplo).

[Elevacion] VER Movimiento de cargas impulsoras (cabestrante de elevacion,

por ejemplo).

Ajuste de fabrica

[Contacto de freno] BCI %

Se puede acceder a este parametro si se asigna [Asig. de frenos] B1.C (es decir,
distinto a [No] NO).

Si el freno tiene un contacto de supervision (cerrado para abrir el freno).

Rango de Codigo / Valor | Descripcién
valores
[No asignado] | NO No asignado
Ajuste de fabrica
[DI1]...[DI8] LI1..LI8 Entrada digital de DI1 a DI8
NOTA: Se puede acceder a la seleccion DI8 en variadores
con una alimentacion superior a 22 kW.
[DI11]...[DI16] | LI11..LI16 Entrada digital D111 a DI16, si se ha introducido el médulo de
extension de E/S VW3A3203
[CDO00]... CD00...CD10 Entrada digital virtual CMD.0 a CMD.10 en la configuracién del
[CD10] [Perfil E/S] 1O
[CD11]... CD11...CD15 Entrada digital virtual CMD.11 a CMD.15 independientemente
[CD15] de la configuracion
[C101]... C101...C110 Entrada digital virtual CMD1.01 a CMD1.10 con serie Modbus
[C110] integrada en la configuracion del [Perfil E/S] 10
[C111]... Cl11..C115 Entrada digital virtual CMD1.11 a CMD1.15 con serie Modbus
[C115] integrada independientemente de la configuracion
[C201]... C201...C210 Entrada digital virtual CMD2.01 a CMD2.10 con médulo de bus
[C210] de campo CANopen® en la configuracion del [Perfil E/S] 10
[C211]... C211...C215 Entrada digital virtual CMD2.11 a CMD2.15 con médulo de bus
[C215] de campo CANopen® independientemente de la configuracion
[C301]... €301...c310 Entrada digital virtual CMD3.01 a CMD3.10 con médulo de bus
[C310] de campo en la configuracion del [Perfil E/S] TO.
[C311]... C311...C315 Entrada digital virtual CMD3.11 a CMD3.15 con médulo de bus
[C315] de campo independientemente de la configuracién
[C501]... C501...C510 Entrada digital virtual CMD5.01 a CMD5.10 con Ethernet
[C510] integrado en la configuracion del [Perfil E/S] 10
NOTA: Es posible acceder a esta seleccion en los
variadores ATV340+-sN4E.
[C511]... C511...C515 Entrada digital virtual CMD5.11 a CMD5.15 con Ethernet
[C515] integrado independientemente de la configuracion

NOTA: Es posible acceder a esta seleccion en los
variadores ATV340++*N4E.

[Filtr realim. freno] FBCI %

Se puede acceder al parametro si se asigna [Contacto de freno] BCT (es decir,

distinto a [No asignado] NO).

264

NVE61647.11



[Ajustes Completos] CsT— Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

Rango de valores QO

Descripcion

De 0 a 5.000 ms (paso: 1 ms)

Ajuste de fabrica: 100 ms

[Realm.Rele Freno] BRI

Entrada de retorno del relé del freno. (también conocida como entrada de retorno

del contactor del freno)

Se puede acceder al parametro si se asigna [Asig. de frenos] B1.C (es decir,

distinto a [No] N0).

Posibles ajustes: Idéntico a [Contacto de freno] BCT.

[Filt. Realm.Rele Freno] FBRI

Filtro de retorno del relé del freno. (también conocido como entrada de retorno del

contactor del freno)

Se puede acceder al parametro si se asigna [Realm.Rele Freno] BRI (es decir,

distinto a [No asignado] NO).

Rango de valores QO

Descripcion

De 0 a 1.000 ms (paso: 1 ms)

Ajuste de fabrica: 100 ms

[Apertura pulso fren] BIP %

Se puede acceder a este parametro si:

» Se ha asignado [Asig. de frenos] B1.C (es decir, es diferente de [No] N0), y

» [Asig.sensro carga] PES se establece en [No configurado] NO.

Descripcion

El par motor se proporciona en el sentido de funcionamiento
necesario, en la [Corr. apertura freno] IBR.

Ajuste de fabrica: si [Tipo de movimiento] BST =
[Traslacion] HOR

El par motor siempre es hacia adelante (compruebe que este
sentido se corresponde con la ascension), en la [Corr.
apertura freno] 1BR.

Ajuste de fabrica: si [Tipo de movimiento] BST =
[Elevacién] VER

valor () Cédigo / Valor
[No] NO

[Si] YES

[2 Int.freno] 2IBR

El par esta en el sentido necesario, con el actual [Corr.
apertura freno] IBR hacia delante y [l ret apertu. fre.] IRD en
la marcha atras, en algunas aplicaciones especificas.

[Corr. apertura freno] IBR %

Nivel de corriente de apertura del freno.

Se puede acceder a este parametro si:
» Se ha asignado [Asig. de frenos] B1.C (es decir, es diferente de [No] NO), y

* [Asig.sensro carga] PEsS se establece en [No configurado] NO.
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Rango de valores QO Descripcion

De0Oa1,1 1N (paso: 0,01 A) @ | Ajuste de fabrica: [Corriente nom. motor] NCR

(1) IN corresponde a la corriente nominal del variador que se indica en el Manual de instalacion y en
la placa de caracteristicas del variador.

(2); Para variadores con un rango de potencia < 15 kW. Si el rango de potencia esta entre 18 y
160 kW, el paso es de 0,1 A; de lo contrario, el paso es de 1 A.

[| ret apertu. fre.] IRD

Nivel de corriente de apertura del freno para bajar.

Se puede acceder a este parametro si:
+ Se haasignado [Asig. de frenos] B1.C (es decir, es diferente de [No] NO), y
* [Apertura pulso fren] B1P se establece en [2 Int.freno] 21BR, y
+ [Asig.sensro carga] PEs se establece en [No configurado] NO.

Rango de valores QO Descripcion

De0Oa1,1 1N (paso: 0,01 A) @ | Ajuste de fabrica: 0

(1) 1N corresponde a la corriente nominal del variador que se indica en el Manual de instalacion y en
la placa de caracteristicas del variador.

(2): Para variadores con un rango de potencia < 15 kW. Si el rango de potencia esta entre 18 y
160 kW, el paso es de 0,1 A; de lo contrario, el paso es de 1 A.

[Tiempo Apert. Freno] BRT %

Se puede acceder al parametro si se asigna [Asig. de frenos] B1.C (es decir,
distinto a [No] NO).

Rango de valores 0 Descripcion

De 0,0 a 5,00 s (paso: 0,01 s) Ajuste de fabrica: 0,50 s

NOTA: El valor minimo considerado internamente por el variador es el maximo de [Filtr
realim. freno] FBC1I y [Filt.Realm.Rele Freno] FBRI.

[Freq. Apertura fre.] BIR %

Se puede acceder al parametro si [Tipo control motor] CTT no es [Ctrl Vecto
Laz Cerr] rvC o [Sinc. CL] FSY y si [Tipo de movimiento] BST se establece en
[Elevacion] VER.

Rango de

valores (§) Codigo / Valor | Descripcion

[Auto] AUTO El variador toma un valor en base al deslizamiento nominal del
motor, calculado con los parametros del variador

De 0,0 a 10,0 Hz (paso: 0,1 Hz) Control manual

Ajuste de fabrica:

* 0Osi[Tipo de movimiento] BST se establece en
[Traslacion] HOR o [Elevacion] VER y en bucle cerrado.

* [Auto] 2UTO if [Tipo de movimiento] BST se establece en
[Elevacion] VER y en bucle abierto
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[Frec.cierre freno] BEN %

[Cierre de freno a 0] BECD %

Umbral de frecuencia de cierre del freno.

Se puede acceder al parametro si [Tipo control motor] CTT no esta establecido
en [Ctrl Vecto Laz Cerr] rvC o [Sinc. CL] FSY y si [Asig. de frenos] B1.C no esta
establecido en [No] NO.

Rango de
valores (@) Codigo / Valor | Descripcion
[Auto] AUTO El variador toma un valor en base al deslizamiento nominal del

motor, calculado con los parametros del variador

De 0,0 a 10,0 Hz (paso: 0,1 Hz)

Control manual

Ajuste de fabrica:
* 0enlazo cerrado.
* [Auto] AUTO en bucle abierto

Retraso de cierre del freno cuando se alcanza la velocidad 0 con una frecuencia
de referencia = 0 Hz.

Se puede acceder a este parametro si [Tipo control motor] CTT esta establecido

en:

* [Ctrl Vecto Laz Cerr] FvC, 0
* [Sinc.CL] FsyY.

Este parametro se puede utilizar para ajustar el retraso del cierre del freno
cuando se alcanza la velocidad 0.

Rango de L L
valores Codigo / Valor | Descripcion
[No] NO El freno no se cierra con una velocidad cero.

Ajuste de fabrica

De 0,0 a 30,0 s (paso: 0,1 s)

Retraso del cierre del freno cuando se alcanza la velocidad
cero.

NOTA: El tipo de activacion del freno depende del valor de
ajuste [BRH b6] BRH6.

[Ret. cierre freno] TBE %

Temporizacion de la frecuencia de cierre del freno.

Se puede acceder al parametro si se asigna [Asig. de frenos] B1.C (es decir,
distinto a [No] NO).

Tiempo de retraso antes de solicitar el cierre del freno. Para retrasar el cierre del
freno, si desea que el freno se cierre cuando el variador se detenga por completo.

Rango de valores QO

Descripcién

De 0,00 a 5,00 s (paso: 0,01 s)

Ajuste de fabrica: 0,00 s

[Tiem. cierre freno] BET %

Se puede acceder al parametro si se asigna [Asig. de frenos] B1.C (es decir,
distinto a [No] NO).
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Rango de valores QO Descripcion

De 0,00 a 5,00 s (paso: 0,01 s) Ajuste de fabrica: 0,50 s

NOTA: El valor minimo considerado internamente por el variador es el maximo de [Filtr
realim. freno] ¥BC1I y [Filt.Realm.Rele Freno] FBRI.

[Ni. iny. CC auto. 1] SDC1 %

AVISO

SOBRECALENTAMIENTO

Verifigue que el motor conectado tenga un valor nominal adecuado para la
corriente de inyeccion de CC que se aplicara en términos de cantidad y tiempo.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse daios en el
equipo.

Se puede acceder a este parametro si:
* [Tipo de movimiento] BST se establece en [Traslacién] HOR, y

* [Tipo control motor] CTT no se establece en [Ctrl Vecto Laz Cerr]
EVC o [Sine. CL] FsY

Rango de valores QO Descripcion

De0Oa1,1 18 (paso: 0,01 A) @ | Ajuste de fabrica: 0,7 In ()

(1) TN corresponde a la corriente nominal del variador que se indica en el Manual de instalacion y en
la placa de caracteristicas del variador.

(2): Para variadores con un rango de potencia < 15 kW. Si el rango de potencia esta entre 18 'y
160 kW, el paso es de 0,1 A; de lo contrario, el paso es de 1 A.

[Cerrar a la invers.] BED %

Cierre de freno cuando se produce la inversion de la velocidad.

Se puede utilizar para seleccionar si el freno se cerrara o no durante la transicién
a velocidad cero al invertir el sentido de funcionamiento.

Se puede acceder al parametro si se asigna [Asig. de frenos] B1.C (es decir,
distinto a [No] NO).

Valor 0 Cédigo / Valor | Descripcion

[No] NO El freno no se cierra

Ajuste de fabrica

[Si] YES El freno se cierra

[Salto en inversién] JDC %

Freno: Frecuencia de salto al cambiar de sentido.

Se puede acceder a este parametro si
+ [Tipo control motor] CTT no se establece en:
o [Ctrl Vecto Laz Cerr] rvC, 0
o [Sinc.CL] FSY,y
+ [Tipo de movimiento] BST se establece en [Elevacién] VER.
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Cuando el sentido de referencia se invierta, este parametro se puede utilizar para
evitar la pérdida de par (y por tanto la liberacion de la carga) durante la transiciéon
a la velocidad cero. El parametro no es aplicable si [Cerrar a la invers.] BED se
establece en [Si] YES.

Rango de

valores Q0 Cadigo / Valor | Descripcion

[Auto] AUTO El variador toma un valor en base al deslizamiento nominal del
motor, calculado con los parametros del variador

De 0,0 a 10,0 Hz (paso: 0,1 Hz) Control manual

Ajuste de fabrica:

* Osi[Tipo de movimiento] BST se establece en
[Traslacion] HOR o [Elevacion] VER y en bucle cerrado.

* [Auto] 2UTO if [Tipo de movimiento] BST se establece en
[Elevacién] VER y en bucle abierto

[Tpo de rearranque] TTR %

[BRH b0] BRHO *

Tiempo de frenada para el rearranque.

Tiempo entre el final de una secuencia de frenado y el inicio de la siguiente
secuencia de apertura de freno.

Se puede acceder al parametro si se asigna [Asig. de frenos] B1.C (es decir,
distinto a [No] NO).

Rango de valores QO Descripcion

De 0,00 a 15,00 s (paso: 0,01 s) Ajuste de fabrica: 0,00 s

Seleccion de la secuencia de rearranque del freno si se repite un comando de
ejecucion mientras el freno se cierra.

Se puede acceder a este parametro si:
* [Nivel de acceso] L.AC se establece en [Experto] EPR,
» Se ha asignado [Asig. de frenos] B1.C (es decir, es diferente de [No] N0),
* [M/S modo Comm] MsCM se establece en [No] NO.

Utilicelo en el modo de lazo abierto y lazo cerrado.

NOTA: [BRH b0] BRHO se fuerza en [No] NO si la funcién Maestro/Esclavo
esta habilitada ([M/S modo Comm] MSCM se establece en un valor diferente
de [No] n0).

Es posible solicitar una orden de marcha durante la fase de activacion del freno.
Si la secuencia de cierre del freno se ejecuta o no, depende del valor
seleccionado para [BRH b0] BRHO.
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Cmd de
ejecucion

Frecuencia

Relé o
salida ldgica

Frecuencia

bBEnR

Relé o
salida logica

brHO=0

|

| |

|
L
Ekrlbrt

on

Inyecci

- brHO=1

NOTA:

si se solicita la orden de marcha durante la fase de [Tpo de rearranque]
TTR, Se inicializara la secuencia completa de control de frenos.

Si se solicita un comando de marcha con [Cerrar a la invers.] BED
activo, se inicializara la secuencia completa de control de frenos.

Valor Cédigo / Valor | Descripcion

[No] NO La secuencia de cierre/apertura se ejecuta por completo.
Ajuste de fabrica

[Si] YES Durante la fase de activacion del freno, si se solicita la orden

de marcha:

* Antes del final de [Ret. cierre freno] TBE, se considera de
inmediato la orden de marcha,

* Durante la fase [Tiem. cierre freno] BET, se considera la
orden de marcha con la manipulacion del tiempo [Tiempo
Apert. Freno] BRT antes del reinicio;

* Después de la fase [Tiem. cierre freno] BET, la secuencia
l6gica del freno se completa totalmente.

[BRH b1] BRH1 %

Desactivacion del freno con un error de régimen permanente.

Se puede acceder a este parametro si se asigna [Asig. de frenos] BL.C (es decir,
distinto a [No] NO) y si [Nivel de acceso] L.AC se establece en [Experto] EPR.

Valor

Codigo / Valor

Descripcion

[No]

NO

El contacto del freno con error de régimen permanente esta
activo (el error se dispara si el contacto se abre durante el
funcionamiento). [Realimen.freno] BRF se supervisa en todas
las fases de funcionamiento.

Ajuste de fabrica

[Si]

YES

El contacto del freno con el error de régimen permanente esta
inactivo. Solo se supervisa [Realimen.freno] BRF durante las
fases de liberacion y acoplamiento del freno.
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[BRH b2] BRH2 %

El contacto del freno se tiene en cuenta para la secuencia de control del freno.

Se puede acceder a este parametro si se asigna [Asig. de frenos] B1.C (es decir,
distinto a [No] N0O) y si [Nivel de acceso] 1L.AC se establece en [Experto] EPR.

Si se asigna una entrada digital al contacto del freno.

* [BRH b2] BrRH2 = [No] NO: durante la secuencia de apertura del freno, la
referencia se activa al final del tiempo [Tiempo Apert. Freno] BRT. Durante
la secuencia de apertura del freno, la corriente cambia a [No] NO segun la
rampa [Tiempo rampa Int.] BRR al final del [Tiem. cierre freno] BET.

* [BRH b2] BrH2 = [Si] YES: cuando se abre el freno, la referencia se activa
cuando la entrada digital [Contacto de freno] BCT cambia a YES. Cuando se
abre el freno, la corriente cambia a NO segun la rampa [Tiempo rampa Int.]
BRR cuando la entrada digital [Contacto de freno] BCT cambia a NO.

Cmd de
ejecucion

Relé o
salida logica T

Frecuencia [ — Corriente

1
! d:l par ! i brr )
R et » < brH2 =0

Entrada légica
Contacto del T

freno

Corriente

Frecuencia - el par A :
bl r brr | N\ ;! / brr )
- brH2 =1

Valor Codigo / Valor | Descripcion

[No] NO La secuencia de cierre/apertura se ejecuta por completo.

Ajuste de fabrica

[Si] YES El freno se abre inmediatamente.

[BRH b3] BRH3 %

Solo en el modo de lazo cerrado. Gestidn de la ausencia de respuesta de
[Contacto de freno] BCT o [Realm.Rele Freno] BRT, si se ha asignado.
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A ADVERTENCIA

CAIDA DE CARGA

+ Ajuste solamente [BRH b3] BrH3 en [1] 1 si su aplicacién supervisa la
advertencia asociada [Adv. Cont. Freno] BC2, por ejemplo, asignando la
advertencia [Adv. Cont. Freno] BC2 a una salida.

» Sise activa la advertencia [Adv. Cont. Freno] BC2, el usuario debe realizar
la siguiente accion.

1) Mueva la carga a una posicion segura.
2) Apague el variador.
3) Identifique y retire la causa de la advertencia.

4) Verifique el correcto funcionamiento de todos los componentes eléctricos y
mecanicos del freno antes de reanudar el funcionamiento normal.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o daios en el equipo.

A ADVERTENCIA

PERDIDA DEL CONTROL

Dependiendo de algunas condiciones como la potencia nominal del variador, la
carga, etc., es posible que la activacion de la funcion de recuperacion al vuelo
utilizada antes de mantener la velocidad de cero no se consiga y que se
provoque un error.

+ Al ajustar esta funcién en [1] 1, realice pruebas amplias de puesta en
servicio para comprobar que no se provoque ningun error y que la carga
pueda detenerse de manera segura en todas las condiciones.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o daifios en el equipo.

Se puede acceder a este parametro si se asigna [Asig. de frenos] B1.C (es decir,
distinto a [No] NO) y si [Nivel de acceso] L.AC se establece en [Experto] EPR.

Valor Cédigo / Valor | Descripcion

[No] NO Durante la secuencia de cierre del freno, el contacto del freno y
la realimentacion (relé) del contactor del freno se deben abrir
antes del final del [Tiem. cierre freno] BET, de lo contrario el
variador se bloqueara con el error [Realimen.freno] BRF en el
contacto del freno.

Ajuste de fabrica

[Si] YES Durante la secuencia de cierre del freno, el contacto del freno y
la realimentacion (relé) del contactor del freno se deben abrir
antes del final del [Tiem. cierre freno] BET, de lo contrario se
dispara [Adv. Cont freno] BC2 y se mantiene la velocidad
cero.

Si se utiliza este ajuste, el comportamiento del variador
depende del ajuste de [BRH b5] Br15. Consulte la descripcion
de [BRH b5] BRHS para conocer los ajustes apropiados segun
sus necesidades.
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[BRH b4] BRH4 %

AADVERTENCIA

CAIDA DE CARGA

* Ajuste solamente el parametro [BRH b4] BrH4 en [1] si su aplicacion
supervisa la advertencia asociada [Aviso mov. de carga] RS2, por ejemplo,
asignando la advertencia [Aviso mov. de carga] Bs2 a una salida.

» Sise activa la advertencia [Aviso mov. de carga] BS2, el usuario debe
realizar la siguiente accion.

1) Mueva la carga a una posicion segura.
2) Apague el variador.
3) Identifique y retire la causa de la advertencia.

4) Verifique el correcto funcionamiento de todos los componentes eléctricos y
mecanicos del freno antes de reanudar el funcionamiento normal.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafios en el equipo.

A ADVERTENCIA

PERDIDA DEL CONTROL

Dependiendo de algunas condiciones como la potencia nominal del variador, la
carga, etc., es posible que la activacién de la funcién de recuperacion al vuelo
utilizada antes de mantener la velocidad de cero no se consiga y que se
provoque un error.

» Al ajustar esta funcién en [1] 1, realice pruebas amplias de puesta en
servicio para comprobar que no se provoque ningun error y que la carga
pueda detenerse de manera segura en todas las condiciones.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,

muerte o dafos en el equipo.

Solo en el modo de lazo cerrado. Fuera de la secuencia de frenado (tras el tiempo
de [Tpo de rearranque] TTR) y dependiendo del ajuste [BRH b4] BrH4, se
produce la generacién de un error o la activacién del lazo de velocidad a cero si
se produce un movimiento para el que no se ha dado una orden (medida de una
velocidad mayor que el umbral minimo fijado determinado por [BRH_b4_frec]
BETD).

Se puede acceder a este parametro si [Nivel de acceso] L.AC esta establecido en
[Experto] EPR.
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[BRH b5] BRH5 %

Valor Codigo / Valor | Descripcion

[No] NO Si ocurre un movimiento para el cual no se ha dado una orden,
se genera el error [Err.movimi.carga] MDCF.
Ajuste de fabrica
Nota:

« Sise utiliza este ajuste, el comportamiento del variador
depende del ajuste de [BRH_b4_frec] BrTD. Consulte la
descripcion de [BRH_b4_frec] BETD para conocer los
ajustes apropiados segun sus necesidades.

» Este comportamiento es independiente del perfil de control
y esta disponible en todos los estados de funcionamiento
del variador, excepto 2- Switch on disabled, 7-
Fault ReactionActivey 8 — Fault states.

[Si] YES Si se produce un movimiento para el que no se ha dado una

orden, el variador cambia a la regulacion de velocidad cero, sin
orden de apertura del freno, y se dispara una advertencia de
[Aviso mov. de carga] Bs2.

NOTA: Si se utiliza este ajuste, el comportamiento del
variador depende del ajuste de [BRH_b4_frec] BFTDy
[BRH b5] Bri5. Consulte la descripcion de estos
parametros para conocer los ajustes apropiados segun
sus necesidades.

Se puede acceder a este parametro si se asigna [Asig. de frenos] B1.C (es decir,
distinto a [No] NO) y si [Nivel de acceso] L.AC se establece en [Experto] EPR.

El ajuste de este parametro afecta a los estados de funcionamiento del variador
en los que se supervisa el movimiento de carga y se mantiene la prioridad de la
velocidad cero en comparacién con algunos eventos. Esta vinculado con los
parametros [BRH b3] Br13 y [BRH b4] BrRHA4.

Independientemente del ajuste, el mantenimiento de la velocidad cero no tiene
prioridad en comparacion con:

* Una nueva orden de marcha para controlar el variador y mover la carga,
* Una STO activa,

* Un bloqueo del variador con el funcionamiento vinculado al parametro
[Bloqueo dispositivo] L.ES.

* Un comando de parada procedente de un canal distinto del canal de control
activo si [BRH b5] BrRH5 se establece en [No] NO (consulte la siguiente

tabla).

* Un error emitido si [BRH b5] BRH5 se establece en [No] NO (consulte la
siguiente tabla).

Si se produce uno de estos eventos, se interrumpe el mantenimiento de la

velocidad cero.
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[BRH b6] BRH6

[Tiempo rampa Int.] BRR %

Valor

Cadigo / Valor

Descripcion

[No]

NO

El movimiento de carga se controla solo en los siguientes
estados de funcionamiento del variador:

« Perfil de comando CIA402: 5-Operation Enabled, 6-
Quick Stop Active.

» Otros perfiles de comando (Terminal grafico, E/S, etc): 3-
Ready to switch on, 4-Switched-on, 5-Operation
enabled.

Por ejemplo, cuando se controla el producto con el perfil
Cia402:

» En Parada en rueda libre (NST) o en Estado de
Funcionamiento Fault (FLT), no se controla la deteccion de
movimiento de carga.

» Sise detiene el variador con un comando de detencion (bit
8 de la palabra de comando CMD), el variador permanece
en funcionamiento habilitado y, a continuacién, se controla
la deteccion del movimiento de carga.

El mantenimiento de la velocidad cero no tiene prioridad en
comparacioén con un error activado y una orden de parada
proveniente de un canal distinto del canal de control activo.

Ajuste de fabrica

[Si]

YES

Independientemente del perfil de control, en todos los estados
de funcionamiento del variador excepto 7- Fault Reaction
Activey 8 - Fault states, la funcién de supervision de
movimiento de carga esta activa.

El mantenimiento de velocidad cero tiene prioridad frente a un
error que puede ser desactivado (ver [Detec.err.deshabili.]
INH , pagina 524).

Se puede acceder a este parametro si [Nivel de acceso] L.AC esta establecido en

[Experto] EPR.

Seleccioén del tipo de cierre de freno si [Cierre de freno a 0] BECD se fijaen un

valor numérico.

Valor Codigo / Valor | Descripcion

[No] NO El freno se cierra (lo cual incluye la manipulacion de [Tiem.
cierre freno] BET) y la velocidad cero todavia se mantiene.
Entonces:

« Si se solicita una frecuencia de referencia distinta a cero,
la orden para liberar el freno se envia siguiendo la
aplicacion de par con la manipulacion de [Tiempo Apert.
Freno] BRT.

» Sise solicita la orden de parada (externo al variador), se
completa la secuencia de cierre del freno.

Ajuste de fabrica
NOTA: la orden de parada solo se considera después del
[Tiem. cierre freno] BET.
[Si] YES Después del retardo establecido por [Cierre de freno a 0]

BECD, el variador ejecuta una orden de parada y la secuencia
de cierre del freno se ejecuta completamente.

Se puede acceder a este parametro si se asigna [Asig. de frenos] B1.C (es decir,
distinto a [No] NO).

Tiempo de rampa de intensidad de par (aumento y descenso) para una variacion
de corriente igual a [Corr. apertura freno] IBR.
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Rango de valores QO Descripcion

De 0,00 a 5,00 s (paso: 0,01 s) Ajuste de fabrica: 0,00 s

[BRH_b4 frec] BETD %

Deteccion del umbral de frecuencia BRH_b4.

Este parametro representa el umbral de deteccion para [BRH b4] 2ri4. El valor
requerido depende de la respuesta de la instalacion mecanica.

Si el valor del parametro [BRH_b4_frec] BFTD es demasiado bajo, puede
provocar una activacion no deseada de la monitorizacion del movimiento de
carga.

Si el valor del parametro [BRH_b4_frec] BFTD es demasiado alto, es posible que
la monitorizacién del movimiento de carga no se active cuando sea necesario.

A ADVERTENCIA

PERDIDA DE CONTROL

Compruebe que el ajuste de este parametro sea apropiado para la aplicacion
mediante pruebas completas de puesta en servicio en todas las condiciones de
carga y todas las posibles condiciones de error.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafos en el equipo.

Si se establece el valor de [BRH_b4_frec] BFTD en [No] NO, se desactiva la
monitorizacién del movimiento de carga. Con esta configuraciéon no se detectan
los movimientos no intencionales ni la caida de carga.

A ADVERTENCIA

CAIDA DE CARGA
Compruebe que el ajuste de este parametro no genere condiciones inseguras.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafos en el equipo.

Se puede acceder a este parametro si
+ Se ha asignado [Asig. de frenos] BL.C (es decir, es diferente de [No] N0), y,

* [Tipo control motor] CTT se establece en [Ctrl Vecto Laz Cerr] FVC o
[Sinc. CL] Fsy.

Este parametro no se puede establecer en [No] NO si [BRH b4] BrRH4 se
establece en [Si] YES. Volver a establecer [BRH b4] BrRH4 en [No] NO no
establece [BRH_b4_frec] BFTD en [No] NO.

Rango de

valores (§) Codigo / Valor | Descripcién

[No] NO La funcién de supervision de movimiento de carga esta
deshabilitada.

De 0,1 a 10 Hz (paso: 0,1 Hz) Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 10 % de [Frec. nom. motor] FRrs o [Frec.
nominal sinc.] FrRs dependiendo de [Tipo control motor]
CTT.
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[Tiempo manten.carga] MDF'T

Tiempo de mantenimiento de carga antes del error.

Cuando se activa el mantenimiento de la velocidad cero, se activa el error [Err.
movimi.carga] MDCF al final de este tiempo.

Si el mantenimiento de la velocidad cero esta activado, el tiempo restante antes
de la activacion del error se muestra con el parametro [Retard.sosteni.carga]
MTRBF. Si se aplica una nueva orden de ejecucion, la funcién de supervision de
movimiento de carga se desactiva temporalmente y el tiempo restante [Retard.
sosteni.carga] MTBF se congela.

Restablecimiento del [Retard.sosteni.carga] MTBF requiere un ciclo de
alimentacion o el restablecimiento del producto.

Se puede acceder a este parametro si:
* [BRH b5] BRH5 se establece en [Si] YES v,

* [Tipo control motor] CTT se establece en [Ctrl Vecto Laz Cerr] FvC o
[Sinc. CL] FsyY.

Rango de

valores (@) Cadigo / Valor | Descripcion

[No] NO Tiempo antes de que se desactive el error.
Ajuste de fabrica

De 1 a 60 min (paso: 1 min) Intervalo de ajuste

[Retard.sosteni.carga] MTBF

Tiempo restante de mantenimiento de carga antes del error.
Parametro de solo lectura.

Se puede acceder a este parametro si se configura [Tiempo manten.carga]
MDFET (es decir, distinto a [No] N0).

Rango de valores Descripcion

De 0 a 3,600 ms (paso: 1 ms) Ajuste de fabrica: -
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Menu [Elevac. alta velo.] HSH

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Funciones elevacion] =» [Elevac. alta velo.]

Acerca de este menu

NOTA: Esta funcion no puede utilizarse con algunas de las demas funciones
disponibles

Esta funcion permite optimizar los tiempos de ciclo en los movimientos de
elevacién cuando la carga es nula o ligera. Permite un funcionamiento a "potencia
constante" para alcanzar una velocidad superior a la velocidad nominal sin
sobrepasar la intensidad nominal del motor.

La velocidad sigue limitada por la [Velocidad alta] HsP.

La funcién actua en la limitacién de la referencia de velocidad y no en la propia

referencia.
Principio
Frequency
H5F 7
(0} Ascending
2
%,
o
o%
Frb5 3
Torque
0 max.
Tr: Rated Torque
motor
torque
Fr5 G‘
&
N
@
ot Descending
H5P

Existen dos modos de funcionamiento posibles:

* Modo de referencia de velocidad: el variador calcula la velocidad maxima
admisible durante un escaldn de velocidad establecido para que el variador
pueda medir la carga.

*  Modo de limitacion de la corriente: la velocidad maxima admisible es la
velocidad que permite limitar la corriente en régimen de motor sélo en sentido
ascendente. En sentido descendente, el funcionamiento se realiza en modo
de referencia de velocidad.

278 NVE61647.11



[Ajustes Completos] CsT— Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

Modo de referencia de velocidad

Cuando [Elevac. alta velo.] HsO = [Frec. de referencia]sso, la funcion de
elevacion de alta velocidad esta configurada en el modo de referencia de

velocidad:

FRH/ RFR 4
HSP
cL
FRS

ospP

FRH/ RFR 4
HSP
cL
FRS
ospP

FRH Configurar el valor de frecuencia

RFR Valor de frecuencia de salida

FRS Parametro de frecuencia nominal

t0S Tiempo de medicién de la carga

OSP Parametro Optimizar velocidad (0,1Hz)

CL Limite calculado

» Después de un comando de arranque, si FRH < OSP, la funcién de elevacion
de alta velocidad no estara activa, ya que el calculo se realizara una vez que
RFR alcance OSP y si el FRH esta por debajo del OSP, no se realizara
ningun calculo.

* Cuando el RFR aumenta y alcanza el OSP, la velocidad del motor se
estabiliza en el OSP durante t0S.

NOTA:

» Lavelocidad del motor se regula en FRH limitada al limite de velocidad, si
FRH > FRS. La velocidad del motor se regula en FRH, si FRH < FRS

» Lavelocidad del motor se regula en FRH limitada al limite de velocidad, si
FRH > FRS.
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Modo de limitacion de la corriente

Funcionando a par constante hasta 87 Hz

A

HSF

Frs
5C1L

HSF

Frg
5CL

cLo

A Comando Ascender

R Referencia

F Frecuencia

L Limite impuesto por la limitacion de corriente

C Corriente

SCL Umbral de velocidad ajustable por encima del cual la limitacion de corriente

esta activa

CLO Limitacion de corriente de la funcion de alta velocidad

NOTA: La velocidad alcanzada para una determinada corriente es mas baja
con respecto a la tensién de red nominal en caso de subtensién de la red.

Segun la clase de aislamiento del motor, es posible proporcionar al motor una

tension superior a la especificada para su acoplamiento.

Por ejemplo, un motor de 230/400 V CA conectado y acoplado (en delta) para
trabajar a 230 V CA / 50 Hz puede recibir 400 V para funcionar con par constante
de hasta 87 Hz.
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Algunos motores tienen informacion en la placa de caracteristicas que indica que
deben funcionar a 400 V CA /87 Hz

Para permitir la funcién de elevacion a alta velocidad a 87 Hz, se debe configurar
los siguientes parametros del modo explicado a continuacion:

Paso

Accion

1

Configure [Velocidad maxima] TFr a 87 Hz.

2

Configure [Velocidad alta] isP a 87 Hz.

Configure [Corriente nom. motor] NCR con la corriente nominal del acoplamiento
delta escrita en la placa de caracteristicas del motor.

Configure [Frec. nom. motor] RS a 87 Hz.

Configure [Tension nom. motor] UNS con el resultado de la siguiente formula:

o FRSs71z
FRSso1,

UNSg71, = UNSson

Configure [Veloc. nom. motor] NS P con el resultado de la siguiente formula:

60 60
NSPa7y; = — % 87— — X 50 — NSPsou;
3 P

FRSso, X 60
71 i ——

NOTA: ConNp: | NSPsounz  gon™ €N

Configure [Potencia nom. motor] NPR con el resultado de la siguiente formula:

n,NSPg7y, + 30FRSg7y,
n,NSPsoy, + 30FRS50y,

NPRg71z = NPRsopz X

FRSso, X 60
n,=——————

NOTA: ConNp: © NSPsounz  gon™ €N

Realice un autoajuste del motor estableciendo [Autoajuste] TUN en el valor [Aplicar
Autoajuste] YES.

Tensado del cable

La funcién de tensado del cable permite evitar un arranque a alta velocidad
cuando una carga esta preparada para su levantamiento pero el cable aun no
esta tensado (como se muestra en la ilustracion).
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S Velocidad
L Cargar

El paso de velocidad (parametros OSP) se utiliza para medir la carga. El ciclo de
medicién efectiva no se activa hasta que la carga alcance el umbral ajustable

[Niv.Par cable dest.] RSTL, que corresponde al peso del gancho.

Se puede asignar un relé o una salida digital a la indicacién de estado de cable
destensado en el menu [Entrada/Salida] 10 .

NOTA: La velocidad alcanzada para una determinada corriente es mas baja
con respecto a la tensidn de red nominal en caso de subtension de la red.

[Elevac. alta velo.] HSO

Elevac. alta velo..

Ajuste Codigo / Valor | Descripcién
[No] NO Funcion inactiva

Ajuste de fabrica
[Frec. de 5SSO Modo de referencia de velocidad
referencia]
[Limit. Cso Modo de limitacién de corriente
Intensidad]

[Coef.veloc. subida] COF %

Optimizacioén del coeficiente hacia delante (cuadrante del motor).

Se puede acceder a este parametro si [Elevac. alta velo.] HsO esta establecido

en [Frec. de referencia] sso.

Ajuste 0

Descripcion

De 0 a200%

Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 100 %

[Coef.veloc. bajada] COR %

Optimizacién del coeficiente marcha atras (cuadrante del generador).

Se puede acceder a este parametro si [Elevac. alta velo.] HS0 no esta
establecido en [No] NO.

Ajuste 0

Descripcion

De 0 a200%

Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 50 %

[Tiempo de medida] TOS %

Tiempo de medida de par.

Se puede acceder a este parametro si [Elevac. alta velo.] HS0 no esta
establecido en [No] NO.
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Ajuste (@) Descripcién

De 0,10 265,00 s Intervalo de ajuste

Ajustes de fabrica: 0,50 s

[Vel. de medida] OSP

Optimizar velocidad.

Se puede acceder a este parametro si [Elevac. alta velo.] HSO no esta
establecido en [No] NO.

Ajuste (@ Descripcion

De 0,0 2599,0 Hz Intervalo de ajuste
Ajuste de fabrica: 40 Hz

[Lim Int alta veloc.] CLO %

Optimizacion de la limitacion de corriente.

Se puede acceder a este parametro si [Elevac. alta velo.] HsO esta establecido
en [Limit. Intensidad] Ccso.

NOTA: Si el ajuste es inferior a 0,25 In, el variador se puede bloquear en el
error [Asig. pér. fase sa.] OPL si se ha activado esta funcion.

Ajuste 0 Descripcion

DeOa1,1In(M Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: In()

(1) I corresponde a la corriente nominal del variador que se indica en el Manual de instalacion y
en la placa de caracteristicas del variador.

[Frec. limitacién I] SCL %
Umbral de frecuencia por encima del cual la corriente de limitaciéon de alta
velocidad esta activa.

Se puede acceder a este parametro si [Elevac. alta velo.] Hs0 esta establecido
en [Limit. Intensidad] Ccso.

Ajuste (@ Descripcion

De 0,0 2599,0 Hz Intervalo de ajuste
Ajuste de fabrica: 40,0 Hz

[Conf.cable destens.] RSD %

Retorno de medicidn de carga.

Se puede acceder a este parametro si [Elevac. alta velo.] HSO no esta
establecido en [No] NO.
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Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[No] NO Funcién inactiva

Ajuste de fabrica

[Estimacion DRI Medicién de la carga mediante la estimacion del par generada
de peso] por el variador

[Sensor peso | PES Medicién de la carga mediante un sensor de peso. Solo se
externo] puede asignar si [Sensor peso externo] PES no se establece

en [No configurado] NO.

[Niv.Par cable dest.] RSTL %

Nivel de ajuste que corresponde a una carga con un peso ligeramente inferior al
del gancho sin carga, como % de la carga nominal.

Valor de par de salida (100% = [Par motor nominal] TON)

Se puede acceder a este parametro si se ha asignado [Conf.cable destens.]

RSD.
Ajuste 0 Descripcion
De 0 a 100% Intervalo de ajuste
Ajuste de fabrica: 0 %
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Menu [Equilibrado carga] LDS

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Funciones elevacién] =» [Equilibrado carga]

Acerca de este menu

Principio:

Consigna de Referencia

) +
m» Rampa —p ®—> Bucle de velocidad del par

Equilibrio
K

Filtro ¢

LbC LbF
LbC1
LbC2
LbC3

El factor K del reparto de la carga se determina a partir del par y de la velocidad,
con dos factores K1y K2 (K = K1 x K2).

K1
1
|
LbC1  LbC2
K2
lbc¢ | ‘
|
!
|
|
|
LbC3 | | -
LbC3 Rt x (1 + LbC3)
LbC
S Velocidad

T Par de torsién

Rt Ratio de par

[Equilibrado carga] LBA

Configuracién de equilibrado de carga

Cuando 2 motores se conectan mecanicamente, y por lo tanto a la misma
velocidad, y cada uno esta controlado por un variador, se puede utilizar esta
funcién para mejorar la distribucion del par entre los dos motores. Para hacer
esto, varia la velocidad en base al par.
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Nota: Esta funcion solo es compatible con [Tipo control motor] CTT establecido

en [SVC por U]

VVC.

Este parametro se fuerza a [No] NO si:
* [Asig.Retorno PID] P1F esta asignado, o

* [Conmut. par/ vel.] TSs se establece en [Si] YES, 0

+ [Selecc. de aplic.] APPT se establece en [Todas las aplicac.] A1.1. o
[Elevacién] HOST o [Transportador] CONV, o

+ [M/S tipo acoplam.] MsMC se establece en [Elastico] EL.AST y [M/S rol del
dispos.] MSDT se establece en [Maestro] MSTER, 0

* [M/S rol del dispos.] MSDT se establece en [Esclavo] STLAVE y [M/S tipo
ctrl] MSCT se establece en [Velocidad directa] spDD o [Velocidad inversa]

SPDR.
Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[No] NO Funcion inactiva
Ajuste de fabrica
[Si] YES Funcion activa

[Correccidn de carga] LBC

Velocidad nominal de la correccidn del equilibrio de la carga.

Se puede acceder a este parametro si [Equilibrado carga] 1.B2 esta establecido

en [Si] YES.

T

LbC

Nt

Nt

T Par de torsién
t Par nominal

F Frecuencia

LbC | I,

Ajuste

Descripcion

De 0a1.000,0 Hz

Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 0,0 Hz

[Correccién baja] LBC1

Velocidad baja para la referencia de velocidad de la funcién de reduccion de par

Velocidad minima para la correccién de carga en Hz. Por debajo de este umbral
no se han hecho correcciones. Se utiliza para evitar la correccion a velocidades
muy bajas si esto pudiera dificultar la rotacién del motor.

Se puede acceder a este parametro si [Nivel de acceso] 1.AC se establece en
[Experto] EPR, y si [Equilibrado carga] L.BA = [Si] YES
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Ajuste Descripcion

De 0a999,9 Hz Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 0,0 Hz

[Correccidn alta] LBC2

[Offset de par] LBC3

Velocidad alta para la referencia de velocidad de la funcién de reduccion de par.

Velocidad umbral en Hz a partir de la cual se aplica la correccion de carga
maxima.

Se puede acceder a este parametro si [Nivel de acceso] 1.AC se establece en
[Experto] EPR, y si [Equilibrado carga] 1.B2 = [Si] YES

Ajuste Descripcion

LBC1 Hza 1.000,0 Hz Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 0 Hz

Compensacion de par para la correccion de par.

Par minimo para la correccién de la carga como un porcentaje del par nominal.
Por debajo de este umbral no se han hecho correcciones. Se utiliza para evitar
inestabilidades de par cuando la direccion del par no es constante.

Se puede acceder a este parametro si [Nivel de acceso] 1L.AC se establece en
[Experto] EPR, y si [Equilibrado carga] L.B2 = [Si] YES

Ajuste Descripcion

De 0 a 300% Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 0 %

[Filtro equilibrado] LBF

Filtro de constante de tiempo.

Se puede acceder a este parametro si [Equilibrado carga] 1.B2 = [Si] YES, y si
[Nivel de acceso] 1L.AC se establece en [Experto] EPR. Utilizado en caso de
acoplamiento mecanico flexible para evitar inestabilidades.

Ajuste Descripcion

De 100 a 20.000 ms Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 100 ms
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Menu [Mani. Cable dest.] SDR

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Funciones elevacion] =» [Mani. Cable dest.]

Acerca de este menu

Se puede acceder a este menu si [Elevac. alta velo.] HSO no se establece en
[No] vo.

[Conf.cable destens.] RSDX

Conf.cable destensado.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[No] NO Funcion no activa

Ajuste de fabrica

[Estimacion DRI Estimacién de par del motor del variador

de peso]

[Sensor peso | PES Medicién de la carga mediante un sensor de peso. Solo se
externo] puede asignar si [Sensor peso externo] PES no se establece

en [No configurado] NO.

[Niv.Par cable dest.] RSTL %

Nivel de par para la deteccién de cable destensado.

Se puede acceder a este parametro si [Conf.cable destens.] RSD no esta
establecido en [No] NO.

Ajuste Descripcion

De 0 a 100% Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 0%
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[Monitoreo elevacién]

Menu [Detec Carga dinam.] DLD

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Monitoreo elevacion] =» [Detec Carga dinam.]

Acerca de este menu

Esta deteccidn sélo se puede realizar con la funcién de elevacién de alta
velocidad. Sirve para detectar si se ha encontrado un obstaculo que provoca un
aumento (ascendente) o una disminucién (descendente) bruscos de la carga.

La deteccion de variacion de la carga provoca un [Error carga dinam.] DLF. El
parametro [Ges. Carga din.] DL.B puede utilizarse para configurar la respuesta
del variador en caso de que se detecte este error.

La deteccion de variacion de la carga también se puede asignar a un relé o a una
salida digital.

Existen dos posibles modos de deteccion, segun la configuracion de la deteccién
de alta velocidad:

* Modo de referencia de velocidad
[Elevac. alta velo.] HsO se establece en [Frec. de referencia] sso.
Deteccidn de variacion del par.

Durante el funcionamiento a alta velocidad, la carga se compara con la que
se ha medido durante el escaldn de velocidad. Se puede configurar la
variacion de carga admisible y su duracion. Si se supera, se dispara un error.

¢ Modo de limitacién de corriente

[Elevac. alta velo.] HSO se establece en [Limit. Intensidad] cso. Al
ascender durante el funcionamiento a alta velocidad, un aumento de la carga
resulta en una caida de velocidad. Incluso si se ha activado el
funcionamiento a alta velocidad, si la frecuencia del motor cae por debajo del
umbral de la [Frec. limitacién I] SCL, se disparara un error. La deteccién se
realiza solo para variaciones positivas de la carga y solo en zonas de alta
velocidad (zona superior de [Frec. limitacion I] sC1.). Al bajar, el
funcionamiento se realiza en forma de modo de referencia de velocidad.

[Tpo variacién carga] TLD

Activacion de la deteccién de variacion de carga y ajuste del retraso temporal
para tener en cuenta que la variacion de carga detectd un error [Error carga

dinam.] DLF.
Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[No] NO Deteccion de variacion de la carga desactivada
Ajuste de fabrica
De 0,00 2 10,00 s El ajuste del retraso temporal para la toma ha detectado un
error en la cuenta.

[Niv.variacion carga] DLD

Ajuste del umbral de disparo para la deteccidn de variacion de la carga como %
de la carga medida durante el escalén de velocidad.
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Ajuste Q

Descripcion

De 1a100%

Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 100%

[Ges. Carga din.] DLB

Respuesta del variador en caso de que se haya detectado un error de variaciéon

de carga.
Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[Ignorar] NO Error detectado ignorado
[Parada rueda | YES Parada en rueda libre
Libre]
Ajuste de fabrica
[Parada STT Parada segun el parametro [Tipo de parada] STT sin disparar
Configurada] un error tras la parada
[Velocidad LFF Cambio a la velocidad de réplica, que se mantendra mientras
retorno] (e1l) error detectado persista y la orden de marcha no se elimine
[Velocidad RLS Velocidad mantenida mientras el error detectado persistay la
Mantenida] orden de marcha no se elimine (1)
[Paro rampa] RMP Parada en rampa
[asignacion FST Parada rapida
stop rapida]

1 Como, en este caso, el error detectado no provoca una parada, se recomienda asignar un relé o

una salida l6gica a su indicacion.
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[Funciones maquina]

Menu [Equilibrado carga] LDS

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Funciones maquina] =» [Func. de transporte] =»
[Equilibrado carga]

Acerca de este menu

Idéntico al menu [Equilibrado carga] 1.Ds , pagina 285.
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Menu [Compens. Juego Méc] BSOM

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Funciones maquina] =» [Compens. Juego Méc]

Acerca de este menu

Este menu presenta:
* La secuencia de compensacion de juego mecanico.

+ La secuencia de compensacion de juego mecanico especifica para el
Maestro/Esclavo en el acoplamiento rigido.

El propdsito de este menu es proporcionar un secuencia especifica para
compensar el juego mecanico con el fin de reducir el desgaste de los engranajes
limitando el par en el momento del impacto:

.

Juego
mecanico

Este menu es especifico para cargas sin variacion de movimiento (movimiento
horizontal) sin frenos. Esta disponible tanto en el control de par como en el control
de velocidad.

Secuencia de juego mecanico

El propdsito de la secuencia de juego mecanico es regular la puesta en servicio
de la velocidad bajo una limitacion de par, lo cual permite que se produzca
movimiento hasta que se compensa por completo el juego. El par de carga
aumenta mas que la limitacién de par y detendra el movimiento. A continuacion,
puede proceder el funcionamiento empezando desde el par de limitacion
aplicado.

Existen tres casos de uso diferentes:
+ Secuencia de juego mecanico solo en la puesta en servicio (UC-1)
» Parar al cambiar la direccion (UC-2)
* Regular la velocidad a 0 Hz al cambiar la direccion (UC-3)

Los casos de uso dependen del modo de control:

Control del par Control de velocidad
Lazo abierto (uc-1) (uc-1)

(Uc-2) (Uc-2)
Lazo cerrado (uc-1) (uc-1)

(UC-3) (UC-3)

Secuencia de juego mecanico solo en la puesta en servicio (UC-1)
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La secuencia de juego mecanico se configura solamente durante los arranques
del variador y no se aplica cuando ya esta en funcionamiento:

Comando

Frd

a4

Referencia
de velocidad

bgSL} - — - — — 4 — — — — — — L - ——

-~V

Referencia
del par

batl b — — 4 — — S — — — — — — —_——

ol 4

rdy | bqSt rUn

Limitacion

bqt
“—>r

Parar al cambiar la direcciéon (UC-2)

El variador se detiene cuando la direccion del movimiento cambia, y el variador se
pone en marcha si todavia esta presente la orden. A continuacion, lleve a cabo
una secuencia de juego mecanico de acuerdo con su nueva direccion:

Comando A
Frd S
A .
»
Referencia t
de
velocidad
bgSL |——im——i—————+ i A e e e e
-
bosL | _ i i SR N D AR N B L N
Referencia P ==
del par A bececes
btk b —————i— — — — — —_———— e — b —————— ——————
.
t
batL b — —— — —— — — — — = —_—— e — - — — -
roca
oo 0
'
< c beoa -l
< 3 < b
Q Compensacién 8 2 Gompensacion &
é - = Q c (6] < : = Q c
rdy 4 de juego g &() =) i 5(: dejuegoi E 5] 5
o mecanico o | mecanicoi - < =
“—r—> “—r—>
bqSt bqt bgSt bagt

Regular la velocidad a 0 Hz al cambiar la direcciéon (UC-3)
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En una direccion de cambio, el variador regula la velocidad a 0 Hz y procedera a
la secuencia de juego mecanico de acuerdo con la nueva direccion del
movimiento para que vuelva al funcionamiento del final de la secuencia:

ComandoA
Frd (5]
A -
»
. t
Referencia
de A
velocidad
bgSL F——i———=————— ———ig—-———-yrF——i-—-— - = ———-
.
bosL | _ i i I R T R A S W
Referencia [ =<
del par A Poeo o
btk p—————— — — — — —_—_——— e e e —— ——— =
o
t
btk p———— = ——— — — —_——t———_———t— === —— ==
N S Y oo T
o o :
% S % g booa
C . g © j ©
6 Compensaciéon £ i, o ] 8 1)
> S i € IS e S Q S
= S de juego 5 18 2 52 Compensacion = | < 2
S mecanico > c
g g | deiuego
mecanico:
“—r—>> “—r—>
bgSt bqt bgSt bat

Secuencia de juego mecanico especifica para el Maestro/Esclavo en el
acoplamiento rigido

El propdsito de este menu es proporcionar una compensacion de juego mecanico
especifica para arquitecturas Maestro/Esclavo en un contexto de acoplamiento
rigido. El objetivo es limitar el par de impacto en las ruedas dentadas con el fin de
reducir el desgaste.

Hay cuatro estrategias de secuenciacién de compensacion de juego mecénico de
Enlace multiple diferentes:

+ Compensacion de juego mecanico del esclavo secuencial directo (1)
+ Compensacion de juego mecanico del esclavo simultaneo directa (2)
+ Compensacion de juego mecanico del esclavo secuencial controlado (3)
+ Compensacion de juego mecanico del esclavo simultaneo controlado (4)
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El diagrama siguiente muestra como configurar las diferentes estrategias de

secuencias de compensacion:

bgMM =
SEq

bgMC = nO
DIRECTO

(1)

bgM = MS

Compensacion de juego mecanico del esclavo secuencial directo (1)

bgMC = Si
CONTROLADO

@)

bgMM =
SIMUL

bgMC = nO
DIRECTO

bgMC = Si
CONTROLADO

(4)
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Cada esclavo compensa su juego mecanico cambiando a control de velocidad. Al
realizar la secuencia una a una, se asume que el ajuste permite compensar el
angulo de juego mecanico en el tiempo configurado. Al final, el maestro activa su
propia secuencia de juego mecanico al tiempo que permanece detenido (lazo
abierto) o regula la velocidad a 0 Hz (lazo cerrado).

Comando

b c d

Frd

sa 4

Referencia de
velocidad
del maestro

bgSL

Referencia
de velocidad
del esclavo 1

bgSL

Referencia

de velocidad
del esclavo 2
bgSL b — —i—m —— — — —— - —— = —————— ——_— e e ———

Referencia
del par
del maestro

-~y

bgtL

Referencia
del par
del esclavo 1

2 4

—_—— — = —_—_—— e e e e e e e e .

bgtL

Referencia
del par
del esclavo 2

-~V

bagtL

~Y

Maestro/esclavo
en el acoplamiento rigido

rdy

de juego
mecanico
del esclavo 1
Limitacion
de juego
mecanico
del esclavo 2
Limitacion
de juego
mecanico
del maestro
Limitacion

Compensacion
Compensacion
Compensacion

a El esclavo 1 se pone en marcha

b El esclavo 2 se pone en marcha, el esclavo 1 se detiene
c El esclavo 2 se detiene

d Todos los esclavos inician el funcionamiento

e Regulacion o parada a 0 Hz

Compensacion de juego mecanico del esclavo simultaneo directa (2)
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Todos los esclavos compensan su angulo de juego simultaneamente asumiendo
que el ajuste permite compensar el angulo de retroceso en el tiempo configurado.
Mientras, el maestro permanece detenido (lazo abierto) o regula la velocidad a 0

Hz (lazo cerrado):

Comando
en el maestro

Frd

Referencia de
velocidad
del maestro

bgSL

~V

Referencia
de velocidad
del esclavo 1

bgSL

Referencia
de velocidad
del esclavo 2

Referencia
del par
del maestro

batL

Referencia
del par
del esclavo 1

bgtL

-~V

Referencia
del par
del esclavo 2

batL

L
u

-~V

rdy

Compensacion
de juego mecanico
del esclavo 1y
esclavo 2

Limitacion

a Todos los esclavos se detienen

b Todos los esclavos se inician

¢ Regulacion o parada a 0 Hz

Compensacion de juego mecanico del esclavo secuencial controlado (3)

Compensacion
de juego mecanico
del maestro

Limitacion

Maestro/esclavo

en el acoplamiento rigido
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Todos los esclavos compensan su angulo de juego de uno en uno. Cuando haya
finalizado, notifiquelo al maestro. Mientras, el maestro permanece detenido (lazo
abierto) o regula la velocidad a 0 Hz (lazo cerrado). A continuacién, empieza a
compensar el juego mecanico y entra en funcionamiento cuando el ultimo esclavo
ha compensado su juego:

Comando
enel b C : d

maestro a

Frd

Referencia de

-~V

Referencia
de velocidad
del esclavo 1

~Vv

bqSL

velocidad
del maestro
e
bqSL ———7———— ————— ——————— - - — e —————

Referencia

de velocidad
del esclavo 2
g9
bgSL _——————— ——— — —— e

Referencia
del par
del maestro

} _____ IR I N D
}__

-~V

-~V

Referencia
del par
del esclavo 1

-~V

bagtL

Referencia
del par RELETETN
del esclavo 2

-~V

batL —_—————— ———— — — — — — — — r—_—fp——_—_————————

-~V

Maestro/esclavo
en el acoplamiento rigido

rdy
de juego
mecanico
del esclavo 1
Limitacion
de juego
mecanico
del esclavo 2
Limitacion
de juego
mecanico
del maestro
Limitacion

Compensacion
Compensacion
Compensacion

a El esclavo 1 se pone en marcha

b El esclavo 2 se pone en marcha, el esclavo 1 se detiene

¢ El esclavo 2 se detiene

d Todos los esclavos se inician

e Regulaciéon o parada a 0 Hz

f Retroalimentacién del esclavo 1

g Retroalimentacion del esclavo 2

Compensacion de juego mecanico del esclavo simultaneo controlado (4)

Todos los esclavos compensan su angulo de juego simultaneamente
transmitiéndolo al maestro cuando haya finalizado. Mientras, el variador maestro
permanece detenido (lazo abierto) o regula la velocidad a 0 Hz (lazo cerrado).
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A continuacion, empieza a compensar el juego mecanico y entra en
funcionamiento cuando el ultimo esclavo ha compensado su juego:

a b

Comando
en el maestro

Frd

Referencia de

velocidad
del maestro
(o]
bgSL |- — — £ e —t ——— — = —_——f——————————— =

A .

Referencia %
de velocidad
del esclavo 1

ol 4

bqgSL

U

Referencia
de velocidad
del esclavo 2

bqSL

Referencia

|

del par I -
|
|

batl ——+— 4 —— b —
Referencia >
del par ccccces t
del esclavo 1 tecccccccsccns
batl - ——+— e — s e
Referencia >
del par cccccsa t
del esclavo 2 feccccccccacas
batl |- ——+— = — et — — — — — - - ——— =
A .
c t
N C
- '§ o § % g Maestro/esclavo
° ¢ ; % _g :g a ,g en el acoplamiento rigido
Compensacion 20 Q E 3
. i ET EO
de! juego mecanico 3 o
del esclavo 1 ©
Compensacion
de juego mecanico
del esclavo 2
a Ordenes de detencién cuando se realiza la realimentacion
b Todos los esclavos se inician
¢ Regulacion o parada a 0 Hz
d Retroalimentacion del esclavo 1
e Retroalimentacion del esclavo 2
[Modo Juego Mecanico] BOM
Modo Juego Mecanico
Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[No NO Compensacién del juego mecanico sin configurar.
configurado]
Ajuste de fabrica
[En START La compensacién del juego mecanico se realiza cada vez que
Arranque] arranca el variador (aparece la orden de inicio o desaparece la
detencion)
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Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[Inicio+ Camb | CHGDIR La compensacioén del juego mecanico se realiza cada vez que

Sent] arranca el variador (aparece la orden de inicio o desaparece la
detencidén) y en cada cambio de direccion

[En Peticion MS Compensacion del juego mecanico gestionada por medio de la

Maestro] funcién Maestro/Esclavo.

[Tipo Juego Mecanico] BOMM %

Tipo de juego mecanico.

Se puede acceder a este parametro si:
* [Modo Juego Mecanico] B0OM no se establece en [No configurado] NO, y
* [M/S modo Comm] MscM se establece en [MultiVariador Link] MDL, y
* [MI/S rol del dispos.] MSDT se establece en [Maestro] MSTER.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[Secuencial] SEQ Cada esclavo realiza su secuencia una a una

Ajuste de fabrica

[Simultaneo] SIMUL La compensacion del juego mecanico se realiza cada vez que
arranca el variador (aparece la orden de inicio o desaparece la
detencion)

[JM Realim Esclavo] BQMC %

Juego mecanico en la realimentacién del esclavo.

Se puede acceder a este parametro si:
* [Modo Juego Mecanico] B0M no se establece en [No configurado] NO, y
* [M/S modo Comm] MscUM se establece en [MultiVariador Link] MDL, y
* [MI/S rol del dispos.] MSDT se establece en [Maestro] MSTER, y
+ [Nivel de acceso] L.AC se establece en [Experto] EPR.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[No] NO El Maestro no tiene en cuenta la realimentacién de los
esclavos

[Si] YES El Maestro tiene en cuenta la realimentacién de los esclavos
Ajuste de fabrica

[Tiempo Juego Mec] BOMT *

Tiempo de juego mecanico.
Se puede acceder a este parametro si:
* [Modo Juego Mecanico] BOM no se establece en [No configurado] NO, y
* [M/S modo Comm] MsCM se establece en [MultiVariador Link] MDL, y
* [M/S rol del dispos.] MSDT se establece en [Maestro] MSTER, y
+ [Nivel de acceso] L.AC se establece en [Experto] EPR.
* [JM Realim Esclavo] BoMC se establece en [No] NO.
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c ) Descripcion
Ajuste

De 0,1a2100,0 s Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 0,5 s

[Frec. Ref. JM] BOSL %

Frecuencia de referencia del juego mecanico.

Se puede acceder a este parametro si [Modo Juego Mecanico] BOM no esta
establecido en [No configurado] 0.

c ) Descripcion
Ajuste

De 0,0 a 599,0 Hz Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 1% de [Frec. nom. motor] RS o [Frec.
nominal sinc.] FrRsS dependiendo de [Tipo control motor]
CTT.

[Acel. Juego Mec] BOA %

Valor de rampa de aceleracion del juego mecanico.

Se puede acceder a este parametro si [Modo Juego Mecanico] BOM no esta
establecido en [No configurado] 0.

c ) Descripcion
Ajuste

De 0,012999,90 s (1) Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 10,00 s

(1) Intervalo de 0,01 299,99 s00,12999,9s 0 1a9.999, segun [Incremento de rampa] TNR

[JM Valor Par Limit.] BQTL %

Valor de la limitacion del par de juego mecanico.
Valor de par de salida (100% = [Par motor nominal] TON)

Se puede acceder a este parametro si [Modo Juego Mecanico] BOM no esta
establecido en [No configurado] 0.

c ) Descripcion
Ajuste

De 0,0 a 100,0% Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 5,0%

[Retraso Monit. JM] BQT %

Retardo de supervisiéon de la limitacion del par de juego mecanico.

Retraso desde el inicio de la rampa de velocidad de juego mecanico y
comprobacion de la limitacién del par.

Se puede acceder a este parametro si [Modo Juego Mecanico] BOM no esta
establecido en [No configurado] NO.

NVE61647.11

301




Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

[Ajustes Completos] CST—

c ) Descripcion
Ajuste

De 0,1a2100,0s Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 0,5 s

NOTA: Para ajustar este parametro, debe tenerse en consideracion el tiempo

necesario para la funcién Med.angulo.

[JM Retardo Arr.] BQST %

Retardo de inicio de juego mecanico.

Tiempo invertido en la detencién o el reposo antes de que se realice la frecuencia

de juego mecanico.

Se puede acceder a este parametro si [Modo Juego Mecanico] BOM no esta

establecido en [No configurado] NO.

c ) Descripcion
Ajuste

De 0,0a100,0s Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 0,0 s

[TEsp Juego Mecanico] BQFD *

Tiempo de juego mecanico sobrepasado.

Se puede acceder a este parametro si [Modo Juego Mecanico] B0OM no esta

establecido en [No configurado] NO.

c ) Descripcion
Ajuste

De 0,0a100,0 s Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 5,0 s ([Retraso Monit. JM] BOT x10)

[TEsp Juego Mecanico] BQFB *

Respuesta al error de compensacion de juego mecanico.

Se puede acceder a este parametro si [Modo Juego Mecanico] B0OM no esta

establecido en [No configurado] no.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[lgnorar] NO Error detectado ignorado

[Parada rueda | YES Parada en rueda libre

Libre]

Ajuste de fabrica

302

NVE61647.11




[Ajustes Completos] CsT— Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

Menu [Posic. por sensores] LPO

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Funciones maquina] =» [Posic. por sensores]

Acerca de este menu

Idéntico al menu [Posic. por sensores] 1.PO , pagina 387.

Menu [Légica de freno] BLC

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Funciones maquina] =» [Logica de freno]

Acerca de este menu
Idéntico al menu [Légica de freno] BL.C , pagina 255.

Menu [Contorl del par] TOR

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Funciones maquina] =» [Contorl del par]

Acerca de este menu

Idéntico al menu [Contorl del par] TOR , pagina 396.
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[Funciones Genéricas] - [Limites velocidad]

Menu [Limites velocidad] SLM

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Funciones Genéricas] =» [Limites velocidad]

[Velocidad baja] LSP

Frecuencia del motor a velocidad baja.

Ajuste 0 Descripcion

De 0,0 a2 599,0 Hz Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 0 Hz

[Velocidad alta] HSP

Frecuencia del motor a velocidad elevada.

Para ayudar a evitar un error de [SOBREVELOC. MOTOR] soOF, se recomienda
que [Velocidad maxima] TFR sea igual o mayor al 110% de [Velocidad

alta] usp.
Ajuste () Descripcion
De 0,0 2599,0 Hz Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 50,0 Hz

[Plant. frec. ref.] BSP

Gestion de velocidad baja (plantilla).

Este parametro define cémo se tiene en cuenta la referencia de velocidad sélo
para las entradas analdgicas y la entrada de pulsos. En el caso del controlador
PID, se trata de la referencia de salida del PID.

Los limites se definen con los parametros [Velocidad baja] 1.5P y [Velocidad
alta] osp.

Un nivel muy bajo de tension en la entrada analdgica bipolar puede crear un signo
erréneo en la frecuencia de referencia si [Velocidad baja] 1.5 P es diferente de
cero.

AADVERTENCIA

OPERACION INESPERADA DEL EQUIPO DEBIDO A UNA DIRECCION
INCORRECTA

Si el tipo de entrada analdgica se establece en [Tension +/-] N10U y
[Velocidad baja] 1.5 P no se establece en cero, no utilice la configuracion
[Plant. frec. ref.] BSP establecida en [Norma] BSD.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafos en el equipo.
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Ajuste 0

Codigo / Valor | Descripcion
[Norma] BSD
F
HSP
LSP +
-100% R
0% +100%
/7 =
HSP
F Frecuencia
R Referencia
A referencia = 0, la frecuencia = [Velocidad baja] LsP
[Banda BLS
muerta] E
HSP - ]
I
I
|
|
|
LSP | |
-100% | R
0,
| Lsp +100%
I HSP
F Frecuencia
R Referencia
A referencia = de 0 a [Velocidad baja] LsP, la frecuencia =
[Velocidad baja] LsP
[Pedestal] BNS
F
HSP | :
|
|
|
|
|
LsSP ;
-100% ! R
1 0 +100%
! -LSP
|
|
|
|
|
A | HSP
F Frecuencia
R Referencia
A referencia = de 0 a L.SP, la frecuencia = 0
[Pedestal a BNSO
0%] F
HSP
R
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Ajuste 0 Codigo / Valor | Descripcion

F Frecuencia

R Referencia

Esta operacién es la misma que la [Norma] BsD, excepto que

en los casos siguientes a referencia cero, la frecuencia = 0: La

sefal es inferior a [Min value], que es superior a 0 (ejemplo: 1

V CC en una entrada de 2 a 10 V CC). La sefal es superior a

[Min value], que es superior a [Max value] (ejemplo: 11V CC

en una entrada de 10-0 V CC).

Si el rango de entrada se configura como "bidireccional”, el

funcionamiento sigue siendo idéntico a [Norma] BsD.
[Standard 0% | BSDO
Init] F

HSP
LSP .~
-100% 0% R
! T +100%
r LSP
HSP

F Frecuencia

R Referencia

Mismo comportamiento que Estandar (BSD) excepto en la

orden de ejecucion con:

+ referencia=0
+ frecuencia=0

Ajuste de fabrica

[Pedestal 0% BLSO

Init]

HSP

F Frecuencia

R Referencia
Mismo comportamiento que Pedestal (BLS) excepto que en la
orden de ejecucucién con

» referencia=0
» frecuencia=0
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[Funciones Genéricas] - [Rampa]
Menu [Rampa] RAMP

Acceso

[Ajustes Completos] = [Funciones Genéricas] =» [Rampa]

[Tipo de rampa] RPT

Tipo de rampa.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[Lineal] LIN Rampa lineal
Ajuste de fabrica

[RampaenS] | S Rampaen S
[Rampa U] U Rampa en U
[Personaliz.] Cus Rampa de cliente

[Incremento de rampa] INR

Este parametro es valido para [Aceleracion] Acc, [Rampa deceleracion] DEC,
[Aceleracion2] ~c2 y [Deceleraciéon 2] DE2.

Ajuste C) Codigo / Valor | Descripcion
[0,01] 001 Aumentar hasta 99,99 segundos
[0,1] 01 Aumentar hasta 999,9 segundos

Ajuste de fabrica

[11] 1 Aumentar hasta 6.000 segundos

[Aceleracién] AcC

Tiempo de aceleracion de 0 a [Frec. nom. motor] FRS.

Para tener repetibilidad en las rampas, el valor de este parametro debe
establecerse de acuerdo con las posibilidades de la aplicacion (por ejemplo, debe
considerarse la inercia).

Descripcion
Ajuste () ¥
De 0,00 a 6.000,00 s M Rango de ajuste
Ajuste de fabrica: 3,00 s

(1) Intervalo de 0,01 299,99 s00,12999,9s 0 1a6.000, segun [Incremento de rampa] INR

[Rampa deceleraciéon] DEC

Tiempo para decelerar desde [Frec. nom. motor] rrRs hasta 0.

Para tener repetibilidad en las rampas, el valor de este parametro debe
establecerse de acuerdo con las posibilidades de la aplicacion (por ejemplo, debe
considerarse la inercia).
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Descripcion
Ajuste () 3
De 0,00 a 6.000,00 s (M Rango de ajuste
Ajuste de fabrica: 3,00 s

(1) Intervalo de 0,01 299,99 s 00,1a999,9s o0 1a6.000, segun [Incremento de rampa] T1NR

[Iniciar redond. ACC] TAl %

Redondeo del inicio de la rampa de aceleracion como porcentaje de la
[Aceleracion] AcC o el [Aceleracion2] AC2.

Se puede acceder a este parametro si [Tipo de rampa] RPT se establece en
[Personaliz.] CcUs.

[Ajustes Completos] CST—

Ajuste ()

Descripcion

De 0 a 100%

Intervalo de ajuste
Ajuste de fabrica: 10%

[Finaliz. redon. ACC] TA2 %

Redondeo del final de la rampa de aceleracion como porcentaje de la

[Aceleracion] 2cC o el [Aceleraciéon2] AC2.

Se puede acceder a este parametro si [Tipo de rampa] RPT se establece en

[Personaliz.] CUS.

Ajuste (J

Descripcion

De 0 a (100 - [Iniciar redond.
ACC] T21)%

Intervalo de ajuste
Ajuste de fabrica: 10%

[Iniciar redond. DEC] TA3 %

Redondeo del inicio de la rampa de desaceleracion como porcentaje de la

[Rampa deceleraciéon] DEC o el [Deceleracion 2] DE2.

Se puede acceder a este parametro si [Tipo de rampa] RPT se establece en

[Personaliz.] cUs.

Ajuste 0

Descripcion

De 0 a 100%

Intervalo de ajuste
Ajuste de fabrica: 10%

[Coef. red.final DEC] TA4 %

Redondeo del final de la rampa de desaceleracion como porcentaje de la [Rampa
deceleracién] DEC o el [Deceleracion 2] DE2.

Puede establecerse entre 0 y (100% - [Iniciar redond. DEC] T23).

Se puede acceder a este parametro si [Tipo de rampa] RPT se establece en

[Personaliz.] CUS.

Ajuste ()

Descripcion

De 0 a (100 - [Iniciar redond.
DEC] 723)%

Intervalo de ajuste
Ajuste de fabrica: 10%
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[Adapt. ram. decel.] BRA

Adaptacion de la rampa de deceleracion.

rfr A

brA=No brA=dynA brA=yes

La activacion de esta funcidén permite adaptar automaticamente la rampa de
deceleracion, si ésta se ha establecido en un valor demasiado bajo en funcién de
la inercia de la carga, lo que puede provocar un error de sobretension.

Esta funcion no es compatible con las aplicaciones que requieren:
» El posicionamiento en una rampa

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[No] NO Funcién inactiva.
NOTA: [Adapt. ram. decel.] BR2 se fuerza a [No] NO si:
* [Asig. de frenos] BL.C esta configurado, o

* [Equilibrado frenado] BE2 se establece en [Si] YES,
o

* [Tipo control motor] CTT se establece en [Motor
Reluctancia] srvC y [Adapt. ram. decel.] BRA se
establecio en [Par alto] DYNA.

[Si] YES Funcion activa, para aplicaciones que no necesitan una
deceleracion importante
Ajuste de fabrica

[Par alto] DYNA Adicién de un componente de flujo de corriente constante.

La seleccion [Par alto] DYNA aparecera segun el calibre del
variador y [Tipo control motor] CTT. Permite una
desaceleracion mas pronunciada que con [Si] YES. Realice
pruebas comparativas para determinar la seleccion.

Cuando [Adapt. ram. decel.] BR2 esta configurado en [Par
alto] DYNA, el rendimiento dinamico del frenado mejora gracias
a la adicién de un componente de flujo de corriente. El objetivo
es aumentar las pérdidas en el hierro y la energia magnética
almacenada en el motor.

[Equilibrado frenado] BBA

Este ajuste se utiliza para equilibrar la potencia de frenado entre los variadores
vinculados al bus CC.

Este parametro se fuerza a [No] NO si [Adapt. ram. decel.] BRA se establece en
un valor distinto de [No] NO.
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[Ajustes Completos] CST—

Ajuste () Codigo / Valor | Descripcion

[No] NO Funcion inactiva.
Ajustes de fabrica

[Si] YES Funcién activa.

[Resistor de frenado] BRC

Resistor de frenado conectado.

Este parametro permite habilitar la gestion de la resistencia de frenado.

NOTA: El valor de ajuste de fabrica del parametro se cambia a [Todos] ALL si
[Asig. de frenos] B1.C esta configurado.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[No] NO Funcion inactiva
Ajuste de fabrica
NOTA: Con esta seleccion, el error [Circuito abierto UF]
BUFO no puede activarse.
[Todos] ALL Funcion activa. La resistencia de frenado puede gestionarse en
todos los estados del variador.
[Marcha] RUN La resistencia de frenado sélo se puede gestionar en estados
de operacion habilitados.

[Nivel corrien.frenado] BDCL

Nivel maximo de corriente de frenado.

Este parametro modifica el nivel de corriente maxima que se puede alcanzar
durante la adaptacion de la desaceleracién de frenado. Aumentar el valor maximo
incrementa la pérdida de corriente del motor mediante la pérdida en el hierro y la
energia magnética almacenada en el motor.

Se expresa como un % de la corriente magnetizante nominal ([Corriente
magnetiza] 1D2).

Se puede acceder a este parametro si:

+ [Nivel de acceso] 1L.AC se establece en [Experto] EPR, y
+ [Adapt. ram. decel.] BRA se establece en [Par alto] DYNA.

Ajuste

Codigo / Valor

Descripcion

[Auto]

AUTO

Automatica: corresponde al 125 %.
Ajuste de fabrica.

De 0,1 a500,0%

Intervalo de ajustes.
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[Funciones Genéricas] - [Asig.conmut rampa]

Menu [Asig.conmut rampa] RPT

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Funciones Genéricas] =» [Asig.conmut rampal]

[Nivel de rampa 2] FRT

Nivel de frecuencia de rampa 2

La segunda rampa se conmuta si el valor de [Nivel de rampa 2] FRT noes 0 (0
desactiva la funcion) y la frecuencia de salida es superior al [Nivel de rampa 2]

FRT.

El nivel de conmutacion de rampa se puede combinar con la conmutacion [Asig.
conmut. rampa] RPS de la siguiente manera:

DI o Bit Frecuencia Rampa

0 < FRT ACC, DEC

0 > FRT AC2, DE2

1 < FRT AC2, DE2

1 > FRT AC2, DE2

Ajuste 0 Descripcion

De 0,0 a 599,0 Hz Intervalo de ajuste
Ajuste de fabrica: 0,0 Hz

[Asig. conmut. rampa] RPS

Asig. de conmutacion de la rampa .

Rango de Codigo / Valor | Descripcion
valores
[No asignado] | NO No asignado
Ajuste de fabrica

[DI1]...[DI8] LI1..LIS8 Entrada digital de DI1 a DI8

NOTA: Se puede acceder a la seleccion DI8 en variadores

con una alimentacion superior a 22 kW.
[DI11]...[DI16] | LI11..LI16 Entrada digital D111 a DI16, si se ha introducido el modulo de

extension de E/S VW3A3203

[CDO00]... CD00...CD10 Entrada digital virtual CMD.0 a CMD.10 en la configuracién del
[CD10] [Perfil E/S] 10
[CD11]... CD11..CD15 Entrada digital virtual CMD.11 a CMD.15 independientemente
[CD15] de la configuracion
[C101]... Ccl01..c110 Entrada digital virtual CMD1.01 a CMD1.10 con serie Modbus
[C110] integrada en la configuracion del [Perfil E/S] 10
[C111]... Cl11..C115 Entrada digital virtual CMD1.11 a CMD1.15 con serie Modbus
[C115] integrada independientemente de la configuracion
[C201]... C201...c210 Entrada digital virtual CMD2.01 a CMD2.10 con médulo de bus
[C210] de campo CANopen® en la configuracion del [Perfil E/S] 10
[C211]... C211..C215 Entrada digital virtual CMD2.11 a CMD2.15 con médulo de bus
[C215] de campo CANopen® independientemente de la configuracion
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Rango de Codigo / Valor | Descripcion

valores

[C301]... €301...Cc310 Entrada digital virtual CMD3.01 a CMD3.10 con médulo de bus
[C310] de campo en la configuracion del [Perfil E/S] T0.

[C311]... C311...C315 Entrada digital virtual CMD3.11 a CMD3.15 con médulo de bus
[C315] de campo independientemente de la configuraciéon

[C501]... €501...C510 Entrada digital virtual CMD5.01 a CMD5.10 con Ethernet
[C510] integrado en la configuracion del [Perfil E/S] 10

NOTA: Es posible acceder a esta seleccion en los
variadores ATV340+-sN4E.

[C511]... C511...C515 Entrada digital virtual CMD5.11 a CMD5.15 con Ethernet
[C515] integrado independientemente de la configuracion

NOTA: Es posible acceder a esta seleccion en los
variadores ATV340++*N4E.

[Aceleracion2] ACc2

Tiempo de rampa de aceleracion 2.

Tiempo de aceleracion de 0 a [Frec. nom. motor] FRS. Para tener repetibilidad
en las rampas, el valor de este parametro debe establecerse de acuerdo con las
posibilidades de la aplicacion.

Se puede acceder a este parametro si [Nivel de rampa 2] FRT es superiora 0 o
si [Asig. conmut. rampa] RPs esta asignado.

Ajuste 0 Descripcion

De 0,0 26.000 s (1) Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 5,0 s

(1) Intervalo de 0,01 299,99 s 00,12a999,9s 0 1a6.000 s, segun [Incremento de rampa] INR.

[Deceleracion 2] DE2 %

Tiempo para decelerar desde [Frec. nom. motor] FRS hasta 0. Para tener
repetibilidad en las rampas, el valor de este parametro debe establecerse de
acuerdo con las posibilidades de la aplicacion.

Se puede acceder a este parametro si:
* [Nivel de rampa 2] FRT es superiora 0, o
* [Asig. conmut. rampa] RPS esta asignado.

Ajuste (9 Descripcion

De 0,0 26.000 s (M) Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 5,0 s

(1) Intervalo de 0,01 299,99s00,12999,9s 0 1a6.000 s, segin [Incremento de rampa] TNR.
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[Funciones Genéricas] - [Config. Parada]

Menu [Config. Parada] STT

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Funciones Genéricas] =» [Config. Parada]

Acerca de este menu

Esta funcion permite gestionar el tipo de modo de parada. Si se solicita una
parada, el variador realiza una parada de acuerdo con [Tipo de parada] sTT.

NOTA: Esta funcién no puede utilizarse con algunas de las demas funciones
disponibles

[Tipo de parada] STT

Modo de parada normal.
Este parametro permite configurar la parada del variador al quitar el comando run.

El ajuste de este parametro no se tiene en cuenta cuando el canal de control
activo se ajusta a un canal de comunicacion y [Modo control] CHCF no se
establece en [Perfil E/S] 10. En este caso, el parametro define la modalidad de
detencién [P. desact. Conexiéon] DOTD , pagina 320.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[Paro rampa] RMP La parada sigue una rampa determinada de acuerdo con
[Rampa deceleracion] DEC (o [Deceleracion 2] DE2 segun
cual esté activa en la solicitud de parada correspondiente).

Se puede solicitar:

» Al retirar el comando de ejecucion o a peticion de parada
(como pulsar el botén STOP/RESET), de acuerdo con
STT.

» Conmutacién de la unidad del estado de funcionamiento
Operacion habilitada al estado de funcionamiento Activado
segun DOTD.

Ajuste de fabrica

[asignacion FST La parada sigue una rampa determinada por [Rampa
stop rapida] deceleracion] DEC (o [Deceleracién 2] DE2) dividido por el
coeficiente [Coef. parada rapida] DCF.

Se puede solicitar:

« Al retirar el comando de ejecucion o a peticion de parada
(como pulsar el boton STOP/RESET), de acuerdo con
STT.

» Usar una entrada digital o un bit, segun FST.
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[Ajustes Completos] CST—

Ajuste

Codigo / Valor

Descripcion

[Parada rueda
libre]

NST

Se deshabilita la etapa de potencia.

Se puede solicitar:

» Al retirar el comando de ejecucion o a peticion de parada
(como pulsar el boton STOP/RESET), de acuerdo con
STT.

* Usar una entrada digital o un bit, segun NST.
* Uso de un umbral configurable FFT.

* Conmutacion de la unidad del estado de funcionamiento
Operacion habilitada al estado de funcionamiento Activado
segun DOTD.

[Inyecc. CC]

DCI

Se inyecta tension de CC en el bobinado del motor. Vea a
continuacion el perfil de esta inyeccion de CC.
Se puede solicitar:

» Al retirar el comando de ejecucion o a peticiéon de parada
(como pulsar el boton STOP/RESET), de acuerdo con
STT.

» Usar una entrada digital o un bit, segun DCT.

Frecuencia A

de dest

Rueda libre

Etapa de potencia
desactivada f2is

/f
/
/
0
/
/f

/
.

Paro rampa Parada rapida

| [
[ | Ref. x ( o Ref. x ( o )
| | X
| I
| |
S Y A S A N SR P AL
; : — P
| |
Detener Detener Detener
solicitud solicitud solicitud

[Parada Rueda Libre] NST

El motor se detiene en rueda libre cuando la entrada asignada o el bit cambia a 0.
Si la entrada vuelve al estado 1 y la orden de marcha aun esta activa, el motor
vuelve a arrancar solo si [Control 2/3 hilos] TCC se establece en [Control 2
hilos] 2C y si [Tipo 2 hilos] TCT se establece en [Nivel] LEL o [Nivel priorid a
AVA] pro. De lo contrario, se debe aplicar un nuevo comando de ejecucion.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[No asignado] | NO No asignado

Ajuste de fabrica
[CDO00]... CD00...CD10 Entrada digital virtual CMD.0 a CMD.10 en la configuracion del
[CD10] [Perfil E/S] 1O
[CD11]... CD11...CD15 Entrada digital virtual CMD.11 a CMD.15 independientemente
[CD15] de la configuracion
[C101]... C101...C110 Entrada digital virtual CMD1.01 a CMD1.10 con serie Modbus
[C110] integrada en la configuracion del [Perfil E/S] 10
[C111]... C111...C115 Entrada digital virtual CMD1.11 a CMD1.15 con serie Modbus
[C115] integrada independientemente de la configuracion
[C201]... C201...C210 Entrada digital virtual CMD2.01 a CMD2.10 con médulo de bus
[C210] de campo CANopen® en la configuracion del [Perfil E/S] 10
[C211]... C211...C215 Entrada digital virtual CMD2.11 a CMD2.15 con médulo de bus
[C215] de campo CANopen® independientemente de la configuraciéon
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Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[C301]... C301...C310 Entrada digital virtual CMD3.01 a CMD3.10 con médulo de bus
[C310] de campo en la configuracion del [Perfil E/S] 10.

[C311]... C311...C315 Entrada digital virtual CMD3.11 a CMD3.15 con modulo de bus
[C315] de campo independientemente de la configuracién

[C501]... C501...C510 Entrada digital virtual CMD5.01 a CMD5.10 con Ethernet
[C510] integrado en la configuracion del [Perfil E/S] 10

NOTA: Es posible acceder a esta seleccién en los
variadores ATV340++*N4E.

[C511]... C511...C515 Entrada digital virtual CMD5.11 a CMD5.15 con Ethernet
[C515] integrado independientemente de la configuracion

NOTA: Es posible acceder a esta seleccion en los
variadores ATV340++N4E.

[DI1 (Nivel L1L...L8L Entrada digital DI1 a DI8 utilizada a nivel bajo
Bajo)]...[DI8

(Nivel Bajo)] NOTA: Se puede acceder a la seleccion DI8 de nivel bajo

en variadores con una alimentacion superior a 22 kW.

[DI11 (Nivel L11L..L16L Entrada digital D111 a DI16 utilizada a nivel bajo, si se ha
Bajo)]...[DI16 introducido el médulo de extension de E/S VW3A3203
(Nivel Bajo)]

[Niv. para.r. libre] FFT %

Nivel de parada de rueda libre.
Umbral de velocidad por debajo del cual el motor activa la parada en rueda libre.

Este parametro permite cambiar de una parada en rampa o una parada rapida a
una parada en rueda libre cuando la velocidad cae por debajo de un umbral de
velocidad baja.

Se puede acceder a este parametro si:

» [Tipo de parada] sTT se establece en [asignacion stop rapida] FsT o
[Paro rampa] RVP, y

* [Inyeccion DC auto.] ADC esta configurado y.
* [Asig. de frenos] B1.C no esta configurado.

Ajuste 0 Descripcion

De 0,2 a2599,0 Hz Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: el valor predeterminado [Niv. para. r. libre]

FET es 0,4% de FRS(S), con un minimo de 0,2 Hz.

[Asig. parada rapida] FST

El motor se detiene rapidamente cuando la entrada asignada o el bit cambia a 1.
(bit en [Perfil E/S] 10 en 0). La funcién de parada rapida se activa siempre que
[Asig. parada rapida] ST se establece en 1, cualquiera que sea el canal que
controle el variador.

Si la entrada vuelve al estado 1 y la orden de marcha aun esté activa, el motor
vuelve a arrancar solo si [Control 2/3 hilos] TCC se establece en [Control 2
hilos] 2C y si [Tipo 2 hilos] TCT se establece en [Nivel] LEL o [Nivel priorid a
AVA] PFO.

De lo contrario, se debe aplicar un nuevo comando de ejecucion.

NOTA: Esta funcién no puede utilizarse con algunas de las demas funciones
disponibles
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Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[No asignado] | NO No asignado
Ajuste de fabrica
[CDO00]... CD00...CD10 Entrada digital virtual CMD.0 a CMD.10 en la configuracién del
[CD10] [Perfil E/S] 10
[CD11]... CD11...CD15 Entrada digital virtual CMD.11 a CMD.15 independientemente
[CD15] de la configuracion
[C101]... C101...C110 Entrada digital virtual CMD1.01 a CMD1.10 con serie Modbus
[C110] integrada en la configuracion del [Perfil E/S] 10
[C111]... C111..C115 Entrada digital virtual CMD1.11 a CMD1.15 con serie Modbus
[C115] integrada independientemente de la configuracion
[C201]... €201...c210 Entrada digital virtual CMD2.01 a CMD2.10 con médulo de bus
[C210] de campo CANopen® en la configuracion del [Perfil E/S] 10
[C211]... C211...C215 Entrada digital virtual CMD2.11 a CMD2.15 con médulo de bus
[C215] de campo CANopen® independientemente de la configuracién
[C301]... C301...C310 Entrada digital virtual CMD3.01 a CMD3.10 con médulo de bus
[C310] de campo en la configuracion del [Perfil E/S] 10.
[C311]... C311...C315 Entrada digital virtual CMD3.11 a CMD3.15 con modulo de bus
[C315] de campo independientemente de la configuraciéon
[C501]... C501...C510 Entrada digital virtual CMD5.01 a CMD5.10 con Ethernet
[C510] integrado en la configuracion del [Perfil E/S] 10
NOTA: Es posible acceder a esta seleccion en los
variadores ATV340++*N4E.
[C511]... C511...C515 Entrada digital virtual CMD5.11 a CMD5.15 con Ethernet
[C515] integrado independientemente de la configuracion
NOTA: Es posible acceder a esta seleccion en los
variadores ATV340+-sN4E.
[DI1 (Nivel L1L...L8L Entrada digital DI1 a DI8 utilizada a nivel bajo
BNa.jo)E 'é[l.)ls NOTA: Se puede acceder a la seleccion DI8 de nivel bajo
(Nivel Bajo)] en variadores con una alimentacion superior a 22 kW.
[DI11 (Nivel L11L..L16L Entrada digital D111 a DI16 utilizada a nivel bajo, si se ha
Bajo)]...[DI16 introducido el médulo de extension de E/S VW3A3203
(Nivel Bajo)]

[Coef. parada rapida] DCF %

Coeficiente de reduccion de rampa deceleracion de parada rapida.

Cuando se activa la funcién de parada rapida, el tiempo de desaceleracion actual
[Rampa deceleracion] DEC y [Deceleracion 2] DE2 se dividide por [Coef.
parada rapida] DCF, de modo que la desaceleracion de rampa de salida
seleccionada es igual a la desaceleracion de rampa de entrada dividida por
[Coef. parada rapida] DCF.

El valor 0 corresponde al tiempo de rampa minimo. Asegurese de que este valor
es compatible con la inercia que se esta accionando.

Ajuste 0

Descripcion

De0a10

Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 4

[Asig. inyec. CC] DCI

Asignacién de inyeccion de CC.

Esta funcion se utiliza en aplicaciones que necesitan:

» Para detener el motor si funciona a baja velocidad.
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» Para aplicar y extraer el par de frenado en la parada.

A ADVERTENCIA

MOVIMIENTO IMPREVISTO

* No utilice la inyeccion de CC para generar un par de mantenimiento cuando
el motor esté en posicion estacionaria.

» Ultilice un freno de retencién para mantener el motor en la posicion
estacionaria.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafos en el equipo.

Se puede acceder a este parametro si:
» [Asig. de frenos] B1.C se establece en [No] NO, 0

* [Tipo control motor] CTT no se ha establecido en [Mot.sincro.] SYN o
[Sinc. CL] FsY o [Motor Reluctancia] srvC o [VC SYN_U] svNuU.
NOTA: Si no se respetan las condiciones, el error [CONFIG INVALIDADA]
CFT de activa.

El frenado por inyeccién CC se activa cuando se cambia el estado de la entrada o
del bit asignado a 1. Antes de realizar la inyeccién de CC a cualquier velocidad,
debe respetarse un tiempo de desmagnetizacion. Para realizar la
desmagnetizacion, la tensién disminuye linealmente durante un tiempo
equivalente a la constante de tiempo del rotor del motor.

Si la corriente DCT se inyecta, [Niv. inyec. CC 1] 1DC se establece en 1.

Cuando se activa la inyeccién de CC, la corriente medida se ajusta a [Niv. inyec.
CC 1] 1DC gracias a un filtro inicializado en el valor actual.

Si la funcién [Asig. inyec. CC] DCT sigue activada después de [Tiem. inyec. CC
1] D1, la corriente CC se reduce automaticamente a [Niv. inyec. CC 2] 1DC2.

Cuando la funcién [Asig. inyec. CC] DCT se desactiva, no se inyecta mas
corriente.

Si la entrada vuelve al estado 0 y la orden de marcha aun esté activa, el motor
vuelve a arrancar solo si [Control 2/3 hilos] TCC se establece en [Control 2
hilos] 2C y si [Tipo 2 hilos] TCT se establece en [Nivel] LEL o [Nivel priorid a
AVA] pro. De lo contrario, se debe aplicar un nuevo comando de ejecucion.

Cuando el modo solicitado de parada se ajusta en parada de inyeccién de CC,
primero se inyecta [Niv. inyec. CC 1] IDC durante el momento [Tiem. inyec. CC
1] TDI , entonces [Niv. inyec. CC 2] IDC2 se inyecta durante el momento [Tiem.
inyec. CC 2] TDC .

NOTA: Esta funcion no puede utilizarse con algunas de las demas funciones
disponibles

Rango de Codigo / Valor | Descripcion
valores
[No asignado] | NO No asignado

Ajuste de fabrica

[DI1]...[DI8] LI1..LI8 Entrada digital de DI1 a DI8

NOTA: Se puede acceder a la seleccién DI8 en variadores
con una alimentacion superior a 22 kW.

[DI11]...[DI16] | LI11..LI16 Entrada digital DI11 a DI16, si se ha introducido el médulo de
extension de E/S VW3A3203

[CDO00]... CD00...CD10 Entrada digital virtual CMD.0 a CMD.10 en la configuracién del
[CD10] [Perfil E/S] 10
[CD11]... CD11...CD15 Entrada digital virtual CMD.11 a CMD.15 independientemente
[CD15] de la configuracion
[C101]... C101...C110 Entrada digital virtual CMD1.01 a CMD1.10 con serie Modbus
[C110] integrada en la configuracion del [Perfil E/S] 10
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Rango de Codigo / Valor | Descripcion
valores
[C111]... C111...C115 Entrada digital virtual CMD1.11 a CMD1.15 con serie Modbus
[C115] integrada independientemente de la configuracién
[C201]... €201...c210 Entrada digital virtual CMD2.01 a CMD2.10 con médulo de bus
[C210] de campo CANopen® en la configuracion del [Perfil E/S] 10
[C211]... C211...C215 Entrada digital virtual CMD2.11 a CMD2.15 con médulo de bus
[C215] de campo CANopen® independientemente de la configuraciéon
[C301]... C301...C310 Entrada digital virtual CMD3.01 a CMD3.10 con médulo de bus
[C310] de campo en la configuracion del [Perfil E/S] T0.
[C311]... C311...C315 Entrada digital virtual CMD3.11 a CMD3.15 con médulo de bus
[C315] de campo independientemente de la configuracion
[C501]... C501...C510 Entrada digital virtual CMD5.01 a CMD5.10 con Ethernet
[C510] integrado en la configuracion del [Perfil E/S] 10
NOTA: Es posible acceder a esta seleccién en los
variadores ATV340-+-N4E.
[C511]... C511...C515 Entrada digital virtual CMD5.11 a CMD5.15 con Ethernet
[C515] integrado independientemente de la configuracion
NOTA: Es posible acceder a esta seleccion en los
variadores ATV340++*N4E.
DCI
Corriente
del motor
1 - - —— -
0
t
/\ /\ /\ : IDC IDC2
0 \ S
t
RUN \/ \/ \/ \/ TDI
ksl
Tiempo de desmagnetizacion
1 - = — — _ -
0

[Niv. inyec. CC 1] IDC %

Nivel de inyeccién de CC 1.

AVISO

equipo.

SOBRECALENTAMIENTO

Verifique que el motor conectado tenga un valor nominal adecuado para la
corriente de inyeccion de CC que se aplicara en términos de cantidad y tiempo.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse dafios en el

Intensidad de corriente de frenado por inyeccion de CC activada mediante una
entrada digital o seleccionada como modo de parada.
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Se puede acceder a este parametro si:
* [Tipo de parada] sTT se establece en [Asig. inyec. CC] DCT, 0
* [Asig. inyec. CC] DCT no se establece en [No asignado] NO.

Ajuste (@ Descripcion

De0,17a1,41In(M Intervalo de ajuste

Este ajuste es independiente de la funcién [Inyeccién CC
auto.] ADC.

Ajuste de fabrica: 0,7 In ()

(1) In corresponde a la corriente nominal del variador que se indica en el Manual de instalacién y en
la placa de caracteristicas del variador.

[Tiem. inyec. CC 1] TDI %

Tpo inyeccién DC1.

AVISO

SOBRECALENTAMIENTO

Verifique que el motor conectado tenga un valor nominal adecuado para la
corriente de inyeccion de CC que se aplicara en términos de cantidad y tiempo.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse dafios en el
equipo.

Tiempo maximo de inyeccion de corriente [Niv. inyec. CC 1] 1DC. Una vez
transcurrido este tiempo, la corriente de inyeccion se convierte en [Niv. inyec. CC
2] 1DC2.
Se puede acceder a este parametro si:

* [Tipo de parada] sTT se establece en [Asig. inyec. CC] DCT, 0

* [Asig. inyec. CC] DCI no se establece en [No asignado] NO.

Ajuste 0 Descripcion

De0,1a30s Intervalo de ajuste

Este ajuste es independiente de la funcién [Inyeccién CC
auto.] ADC.

Ajuste de fabrica: 0,5 s

[Niv. inyec. CC 2] IDC2 %

Nivel de inyeccion de CC 2.

AVISO

SOBRECALENTAMIENTO

Verifique que el motor conectado tenga un valor nominal adecuado para la
corriente de inyeccion de CC que se aplicara en términos de cantidad y tiempo.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse dafos en el
equipo.

Intensidad de frenado activada mediante una entrada digital o seleccionada como
modo de parada una vez que el periodo del [Tiem. inyec. CC 1] TDT haya
transcurrido.
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Se puede acceder a este parametro si:
* [Tipo de parada] sTT se establece en [Asig. inyec. CC] DCT, o
» [Asig. inyec. CC] DCT no se establece en [No asignado] NO.

Ajuste (@) Descripcion
De 0,1 In () a [Niv. inyec. CC 1] Intervalo de ajuste
IDC

Este ajuste es independiente de la funcién [Inyeccién CC
auto.] ADC.

Ajuste de fabrica: 0,5 In (1)

(1) In corresponde a la corriente nominal del variador que se indica en el Manual de instalacion y en
la placa de caracteristicas del variador.

[Tiem. inyec. CC 2] TDC %

Segundo tiempo de inyeccién de CC.

AVISO

SOBRECALENTAMIENTO

Verifique que el motor conectado tenga un valor nominal adecuado para la
corriente de inyeccion de CC que se aplicara en términos de cantidad y tiempo.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse dafos en el
equipo.

Tiempo maximo de inyeccion [Niv. inyec. CC 2] 1DC2 seleccionado solo como
modo de parada.

Se puede acceder a este parametro si [Tipo de parada] STT esta establecido en
[Asig. inyec. CC] DCT.

Ajuste (@) Descripcion

De0,1a30s Intervalo de ajuste

Este ajuste es independiente de la funcién [Inyeccién CC
auto.] ADC.

Ajuste de fabrica: 0,5 s

[P. desact. Conexién] DOTD

Tipo parada desactiv. Conexion.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[Parada NST El variador se detiene en modo de rueda libre al cambiar del
Rueda Libre] estado de funcionamiento Operation enabled al estado de

funcionamiento Switched on.

[Paro rampa] RMP El variador se detiene en rampa al cambiar del estado de
funcionamiento Operation enabled al estado de
funcionamiento Switched on.

Ajuste de fabrica

NOTA: [P. desact. Conexion] DOTD se utiliza cuando el producto se controla a
través de bus de campo (ethernet, bacnet, profinet,...). Para obtener mas
informacion, consulte Documentos relacionados, pagina 17.
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[Funciones Genéricas] - [Inyeccion CC auto.]

Menu [Inyeccion CC auto.] ADC

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Funciones Genéricas] =P [Inyeccion CC auto.]

Acerca de este menu

Este menu presenta la funcion de inyeccion de corriente automatica del motor. Se
utiliza para controlar el rotor del motor en el final de la rampa de deceleracion.

NOTA: Esta funcién no puede utilizarse con algunas de las demas funciones
disponibles Esta funcion se deshabilita si [Asig. de frenos] B1.C o [Conmut. par /
vel.] TSs estan configurados, o [Parada Control Par] TST se establece en
[Girar] spn.

En la tabla siguiente se presenta una descripcién general de la
funcion [Inyeccién CC auto.] ADC:

ADC | sDC1 SDC2 Descripcion Funcionamiento

YES | X X EI [Ni. iny. CC auto. 1] sDC1 se
inyecta durante [Ti. iny. CC auto. I
1] TDC1 y [Ni. iny. CC auto. 2] SdC1
SDC2 durante [Ti. iny. CC auto. 2]
TDC2.

SdC2

cr | x #0 EI [Ni. iny. CC auto. 1] 5DC se | et et ez

inyecta durante TDC1 y luego se sdc1

i Ni. iny. .2
|Sn%/§(2:t-a[ i. iny. CC auto. 2] uca

tdC1 t

CT X =0 Inyeccion de [Ni. iny. CC auto. 1]

spcl SdC1 ——

Orden de marcha 1

Velocidad

[Inyecciéon DC auto.] ADC

Inyeccion DC automatic.

AAPELIGRO

PELIGRO DE DESCARGA ELECTRICA, EXPLOSION O ARCO ELECTRICO

Si el parametro [Inyeccion DC auto.] ADC se ajusta en [Continua] CT, la
inyeccion de CC siempre estara activa, aunque el motor no funcione.

» Compruebe que la utilizacion de este ajuste no genera condiciones
inseguras.

Si no se siguen estas instrucciones, se produciran lesiones graves o la
muerte.
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A ADVERTENCIA

MOVIMIENTO IMPREVISTO

* No utilice la inyeccion de CC para generar un par de mantenimiento cuando
el motor esté en posicidn estacionaria.

» Utilice un freno de retencion para mantener el motor en la posicion
estacionaria.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafos en el equipo.

Inyeccién de corriente automatica en la parada (al final de la rampa).

NOTA: Existe una incompatibilidad entre esta funcién y [Magnetiz. del
motor] FL.U. Si [Magnetiz. del motor] F1.U se establece en [Continua] FCT,
[Inyeccion DC auto.] 2DC debe ser [No] NO.

[Inyeccién DC auto.] 2DC se fuerza a cambiar a [No] N0 cuando [Asig. de
frenos] B1.C no esta establecido en [No] NO.

Ajuste 0 Codigo / Valor | Descripcion

[No] NO Sin inyeccién

Ajuste de fabrica

[Si] YES Inyeccién de duracion ajustable

[Continua] CT Inyeccién continua en la parada

[Ni. iny. CC auto. 1] SDC1 *

Nivel Int. de DC auto 1.

AVISO

SOBRECALENTAMIENTO

Verifique que el motor conectado tenga un valor nominal adecuado para la
corriente de inyeccion de CC que se aplicara en términos de cantidad y tiempo.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse dafios en el
equipo.

Nivel de inyeccion de CC en la parada.

Se puede acceder a este parametro si:
* [Inyeccion DC auto.] ADC no se establece en [No] NO, y

+ [Tipo control motor] CTT no se establece en [Ctrl Vecto Laz Cerr]
FVC o [Sinc. CL] FsY

NOTA: Cuando [Ni. iny. CC auto. 1] SDC1 se establece en 0, el valor de la
corriente DC es ligeramente superior a 0 A.

Ajuste (9 Descripcion

De0Oa1,1In() Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 0,7 In (D)

(1) In corresponde a la corriente nominal del variador que se indica en el Manual de instalacion y en
la placa de caracteristicas del variador.
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[Ti. iny. CC auto. 1] TDC1 %

Temp Iny.DC automat.1.

AVISO

SOBRECALENTAMIENTO

Verifique que el motor conectado tenga un valor nominal adecuado para la
corriente de inyeccion de CC que se aplicara en términos de cantidad y tiempo.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse dafios en el
equipo.

Se puede acceder a este parametro si
* [Inyeccion DC auto.] ADC no se establece en [No] NO, y

» [Tipo control motor] CTT no se establece en [Ctrl Vecto Laz Cerr]
FVC o [Sinc. CL] FsY

Este tiempo corresponde al tiempo de mantenimiento de velocidad nula, si [Tipo
control motor] CTT se establece en [VC SYN_U] svYNU o [Motor Reluctancia]

SRVC.
Ajuste (@) Descripcion
De0,1a230,0s Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 0,5 s

Este parametro no es aplicable cuando [Inyeccién DC auto.] 2DC se establece
en [Continua] CT y el valor [Ni. iny. CC auto. 2] sbc2 es 0.

[Ni. iny. CC auto. 2] SDC2 *

Nivel Int. de DC auto 2.

AVISO

SOBRECALENTAMIENTO

Verifique que el motor conectado tenga un valor nominal adecuado para la
corriente de inyeccion de CC que se aplicara en términos de cantidad y tiempo.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse dafos en el
equipo.

Segundo nivel de inyeccién DC en la parada.

Se puede acceder a este parametro si:
* [Inyeccion DC auto.] ADC no se establece en [No] NO, y

* [Tipo control motor] CTT no se establece en [Ctrl Vecto Laz Cerr]
FVC o [Sinc. CL] FsY

NOTA: Cuando [Ni. iny. CC auto. 2] sDC2 se establece en 0, el valor de la
corriente DC es ligeramente superior a 0 A.

Ajuste 0 Descripcién

De0a1,1In™M Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 0,5 In (1)

(1) In corresponde a la corriente nominal del variador que se indica en el Manual de instalacion y en
la placa de caracteristicas del variador.
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[Ti. iny. CC auto. 2] TDC2 %

Temp Iny.DC automat.2.

AVISO

SOBRECALENTAMIENTO

Verifique que el motor conectado tenga un valor nominal adecuado para la
corriente de inyeccion de CC que se aplicara en términos de cantidad y tiempo.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse dafios en el
equipo.

Segundo tiempo de inyeccién de parada.

Se puede acceder a este parametro si:
* [Inyeccion DC auto.] ADC se establece en [Si] YES, y

+ [Tipo control motor] CTT no se establece en [Ctrl Vecto Laz Cerr]
FVC o [Sinc. CL] Fsy

Ajuste (@) Descripcion

De 0,0a30,0s Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 0,0 s
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[Funciones Genéricas] - [Operaciones en Ref.]

Menu [Operaciones en Ref.] OAI

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Funciones Genéricas] =» [Operaciones en Ref.]

Acerca de este menu

Entradas de suma / resta / multiplicacion

Fri(Frib) ——
SA2 —
SA3 ——
dA2 —
dA3 ——|
MA2 ———
MA3 ———

A (FR1 0 FR1B + SA2 + SA3 - DA2 - DA3) X MA2 X MA3

NOTA:

+ Sisa2,SA3, DA2, DA3 no estan asignados, se estableceran a 0.

+ SiMA2, MA3 no estan asignados, se estableceran a 1.

* A esta limitado por los parametros L.SP minimo y HSP maximo.

» Para una multiplicacion, la sefial en MA2 o MA3 se interpreta como un %.
100% corresponde al valor maximo de la entrada correspondiente. Si
MA2 0 MA3 se envia a través del bus de comunicacion o del Terminal
grafico, debe enviarse una variable de multiplicacion MFR mediante el bus

o el Terminal gréfico.

+ Es posible bloguear la inversion de la direccion de funcionamiento en
caso de un resultado negativo (consulte [Deshab. Marcha Inv.] RTN).

[Entrada sumatoria 2] sA2

Entrada sumatoria 2.

Seleccion de una referencia que se agregara a [Config. Freq Ref 1] FrR1
o [Canal Ref.1B] FR1B.

Ajuste Codigo / Descripcion
Valor
[No configurado] | NO No asignado
Ajuste de fabrica
[AI1] ATl Entrada analégica Al1
[AI2]...[AI3] AI2..AI3 Entrada analégica Al2 a AI3
[Al4]...[AI5] AT4..AIS5 Entrada analégica de Al4 a Al5, si se ha introducido el médulo
de extensién de E/S VW3A3203
[HMI] Lce Frecuencia de referencia mediante terminal remoto
[Frec Ref MDB Frecuencia de referencia mediante Modbus
Modbus]
[Frec. Ref CAN Frecuencia de referencia mediante CANopen si se ha
CANopen] insertado un modulo CANopen
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Ajuste Codigo / Descripcion
Valor
[Ref. Freq-Com. NET Frecuencia de referencia mediante médulo de bus de campo
Module] si se ha insertado un médulo de bus de campo
[Ethernet ETH Ethernet insertado
insertado] NOTA: Es posible acceder a esta seleccion en los
variadores ATV340++*N4E.
[Entrada AIV1 Entrada analdgica virtual 1
Analégica Virtual
1]
[DI7 Pulso PI7...PI8 Entrada digital de D17 a DI8 utilizada como entrada de pulsos
gntlrada] .t..[IZIB NOTA: Se puede acceder a esta seleccién en variadores
ulso entrada] con una alimentacion superior a 22 kW.
[RP] PI Entrada de pulsos
NOTA: Se puede acceder a esta seleccién en aquellos
variadores con una alimentacion inferior a 30 kW.
[Encoder] PG Referencia del encoder si se ha introducido un médulo

codificador o si se utiliza un encoder integrado.

NOTA: El encoder integrado solo esta disponible en
variadores con potencia de hasta 22 kW.

[Entrada sumatoria 3] SA3

Seleccién de una referencia que se agregara a [Config. Freq Ref 1] FrR1
o [Canal Ref.1B] FR1B.

Idéntico a [Entrada sumatoria 2] sA2

[Frec. ref. sustr. 2] DA2

Seleccidn de una referencia que se restara de [Config. Freq Ref 1] FrR1 o [Canal

Ref.1B] FR1B.

Idéntico a [Entrada sumatoria 2] S22

[Frec. ref. sustr. 3] DA3

Seleccién de una referencia de multiplicacion [Config. Freq Ref 1] FrR1 o [Canal

Ref.1B] FR1B.

Idéntico a [Entrada sumatoria 2] s22.

[Multi. frec. ref. 2] MA2

Multiplicacion de la frecuencia de referencia 2 (en % del intervalo de la fuente).

Seleccién de una referencia de multiplicacion [Config. Freq Ref 1] Fr1 o [Canal

Ref.1B] FR1E.

Idéntico a [Entrada sumatoria 2] s22.

[Multi. frec. ref. 3] MA3

Multiplicacién de la frecuencia de referencia 3 (en % del intervalo de la fuente).

Seleccion de una referencia de multiplicacion [Config. Freq Ref 1] FR1 o [Canal

Ref.1B] FR1B.

Idéntico a [Entrada sumatoria 2] sA2.
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[Funciones Genéricas] - [Velocidad preselec.]

Menu [Velocidad preselec.] PSS

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Funciones Genéricas] =» [Velocidad preselec.]

Acerca de este menu

NOTA: Esta funcién no puede utilizarse con algunas de las demas funciones
disponibles

Tabla de combinaciéon para las entradas de velocidad preseleccionadas

Se pueden preseleccionar 2, 4, 8 o 16 velocidades que necesiten 1,2,3 04
entradas digitales respectivamente.

Es necesario configurar:
+ 2y4velocidades para poder obtener 4 velocidades.
* 2,4y 8 velocidades para poder obtener 8 velocidades.
+ 2,4, 8y 16 velocidades para poder obtener 16 velocidades.

16 frec. preest. 8 frec. preest. 4 frec. preest. 2 frec. preest. Referencia de
(PS16) (Ps8) (Ps4) (Ps2) velocidad

0 0 0 0 Referencia 1 (1)
0 0 0 1 SP2

0 0 1 0 SP3

0 0 1 1 SP4

0 1 0 0 SP5

0 1 0 1 SP6

0 1 1 0 SP7

0 1 1 1 SP8

1 0 0 0 SP9

1 0 0 1 SP10

1 0 1 0 SP11

1 0 1 1 SP12

1 1 0 0 SP13

1 1 0 1 SP14

1 1 1 0 SP15

1 1 1 1 SP16

(1) Referencia1 = 5 P I, hace referencia al diagrama , pagina 210

[2 frec. preest.] PS2

Asig. 2 frec. preestablecidas.
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[4 frec. preest.] PS4

[8 frec. preest.] PS8

Rango de Codigo / Valor | Descripcion
valores
[No asignado] | NO No asignado
Ajuste de fabrica
[DI1]...[DI8] LI1..LI8 Entrada digital de DI1 a DI8
NOTA: Se puede acceder a la seleccion DI8 en variadores
con una alimentacion superior a 22 kW.
[DI11]...[DI16] | LI11..LI16 Entrada digital DI11 a DI16, si se ha introducido el médulo de
extension de E/S VW3A3203
[CDO00]... CD00...CD10 Entrada digital virtual CMD.0 a CMD.10 en la configuracién del
[CD10] [Perfil E/S] 10
[CD11]... CD11..CD15 Entrada digital virtual CMD.11 a CMD.15 independientemente
[CD15] de la configuracion
[C101]... Cc101..C110 Entrada digital virtual CMD1.01 a CMD1.10 con serie Modbus
[C110] integrada en la configuracion del [Perfil E/S] 10
[C111]... C111..C115 Entrada digital virtual CMD1.11 a CMD1.15 con serie Modbus
[C115] integrada independientemente de la configuracion
[C201]... C201...c210 Entrada digital virtual CMD2.01 a CMD2.10 con médulo de bus
[C210] de campo CANopen® en la configuracion del [Perfil E/S] 10
[C211]... C211...C215 Entrada digital virtual CMD2.11 a CMD2.15 con médulo de bus
[C215] de campo CANopen® independientemente de la configuracion
[C301]... C301...c310 Entrada digital virtual CMD3.01 a CMD3.10 con médulo de bus
[C310] de campo en la configuracion del [Perfil E/S] T0.
[C311]... C311...C315 Entrada digital virtual CMD3.11 a CMD3.15 con médulo de bus
[C315] de campo independientemente de la configuracion
[C501]... C501...C510 Entrada digital virtual CMD5.01 a CMD5.10 con Ethernet
[C510] integrado en la configuracion del [Perfil E/S] 10
NOTA: Es posible acceder a esta seleccion en los
variadores ATV340--sN4E.
[C511]... C511...C515 Entrada digital virtual CMD5.11 a CMD5.15 con Ethernet
[C515] integrado independientemente de la configuracion

NOTA: Es posible acceder a esta seleccion en los
variadores ATV340--sN4E.

Idéntico a [2 frec. preest.] Ps2

Para obtener 4 velocidades, también debe configurar 2 velocidades.

Idéntico a [2 frec. preest.] Ps2

Para obtener 8 velocidades, también debe configurar 2 y 4 velocidades.

[16 frec. preest.] PS16

Idéntico a [2 frec. preest.] PS2

Para obtener 16 velocidades, también debe configurar 2, 4 y 8 velocidades.

[Veloc.preselec.2] sP2 hasta [Veloc.preselec.16] SP16%

De velocidad preseleccionada 2 a velocidad preseleccionada 16. Consulte la
Tabla de combinacién para las entradas de velocidad preseleccionadas, pagina

328.
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[Ajustes Completos] CST—

Ajuste 0

Descripcion

De 0,0 a599,0 Hz

Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica:

* [Veloc.preselec.2] sp2: 10,0 Hz
* [Veloc.preselec.3] spr3: 15,0 Hz
* [Veloc.preselec.4] sr4:20,0 Hz
+ [Veloc.preselec.5] sp5:25,0 Hz
* [Veloc.preselec.6] sr6: 30,0 Hz
* [Veloc.preselec.7] sp7: 35,0 Hz
* [Veloc.preselec.8] sps: 40,0 Hz
* [Veloc.preselec.9] sr9: 45,0 Hz

* [Veloc.preselec.10] sP10:
* [Veloc.preselec.11] sp11:
+ [Veloc.preselec.12] sp12:
+ [Veloc.preselec.13] sp13:
+ [Veloc.preselec.14] sp14:
* [Veloc.preselec.15] sp15:
* [Veloc.preselec.16] sp16:

50,0 Hz
55,0 Hz
60,0 Hz
70,0 Hz
80,0 Hz
90,0 Hz
100,0 Hz
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[Funciones Genéricas] - [+/- velocidad]

Menu [+/- velocidad] UPD

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Funciones Genéricas] = [+/- velocidad]

Acerca de este menu

Se puede acceder a esta funcion si el canal de referencia [Config. Freq Ref 2]
FR2 se establece en [Ref Frec via DI] UPDT

NOTA: Esta funcién no puede utilizarse con algunas de las demas funciones
disponibles

Hay dos tipos de operaciones disponibles:

* Uso de botones de una sola pulsacion: se necesitan 2 entradas digitales
ademas de los sentidos de marcha.

La entrada asignada al control "+ velocidad" aumenta la velocidad, mientras
que la asignada al control "- velocidad" reduce la velocidad.

* Uso de botones de doble pulsacién: Solo se necesita una entrada digital
asignada a "+ velocidad".

+/— velocidad con botones de dos niveles:

Descripcion: 1 botén presionado dos veces (2 pasos) para cada sentido de
rotacion. Cada vez que se presiona el botén, se cierra un contacto.

Ajuste Sin presionar (- Primera pulsacion Segunda pulsacion
velocidad) (se mantiene la (mas rapido)
velocidad)
Boton de marcha - a ayb
hacia delante
Botéon de marcha - c cyd
hacia atras
r o o T
! ATVeese !
| |
|
! DM DK Dly ~ +24 |

DI1 Marcha Adelante
DIx March.atras

Dly + velocidad
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[Ajustes Completos] CST—

Frecuencia
de referencia

LSP

0

LSP

Marcha
adelante

22 pulsaciéon

12 pulsacion

0

Marcha atras

22 pulsacion

12 pulsacion

0

No utilice esta +/- velocidad con botones de doble pulsacién con control de 3

hilos.

Independientemente del tipo de operacion que se seleccione, la velocidad
maxima viene determinada por [Velocidad alta] 1sp.

NOTA: Si la referencia se conmuta a través desde cualquier canal de
referencia hasta otro canal de referencia con "+/- velocidad" a través

de [Asig. interr. frec.] RFC, se puede copiar el valor de referencia de [Frec.
motor] RFR (después de la rampa) al mismo tiempo de acuerdo con el
parametro [Copiar Canal 1 al 2] COP.

Esto permite evitar que la velocidad se restablezca erréneamente a cero al

realizar la conmutacion.

[Asig. + velocidad] Usp

Aumentar asignacion de entrada de velocidad.

Funcion activa si la entrada o el bit asignado se encuentra en posicién 1.

Rango de Codigo / Valor | Descripcion
valores
[No asignado] | NO No asignado
Ajuste de fabrica

[DI1]...[DI8] LI1..LI8 Entrada digital de DI1 a DI8

NOTA: Se puede acceder a la seleccién DI8 en variadores

con una alimentacion superior a 22 kW.
[DI11]...[DI16] | LT111..1L116 Entrada digital DI11 a DI16, si se ha introducido el médulo de

extension de E/S VW3A3203

[CDO00]... CD00...CD10 Entrada digital virtual CMD.0 a CMD.10 en la configuracion del
[CD10] [Perfil E/S] 10
[CD11]... CD11...CD15 Entrada digital virtual CMD.11 a CMD.15 independientemente
[CD15] de la configuracion
[C101]... C101...C110 Entrada digital virtual CMD1.01 a CMD1.10 con serie Modbus
[C110] integrada en la configuracion del [Perfil E/S] 10
[C111]... C111...C115 Entrada digital virtual CMD1.11 a CMD1.15 con serie Modbus
[C115] integrada independientemente de la configuracion
[C201]... C201...C210 Entrada digital virtual CMD2.01 a CMD2.10 con médulo de bus
[C210] de campo CANopen® en la configuracion del [Perfil E/S] 10
[C211]... C211..C215 Entrada digital virtual CMD2.11 a CMD2.15 con médulo de bus
[C215] de campo CANopen® independientemente de la configuraciéon
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Rango de Codigo / Valor | Descripcion
valores
[C301]... C301...C310 Entrada digital virtual CMD3.01 a CMD3.10 con médulo de bus
[C310] de campo en la configuracion del [Perfil E/S] 10.
[C311]... C311...C315 Entrada digital virtual CMD3.11 a CMD3.15 con médulo de bus
[C315] de campo independientemente de la configuracion
[C501]... C501...C510 Entrada digital virtual CMD5.01 a CMD5.10 con Ethernet
[C510] integrado en la configuracion del [Perfil E/S] 10
NOTA: Es posible acceder a esta seleccion en los
variadores ATV340e++*N4E.
[C511]... C511...C515 Entrada digital virtual CMD5.11 a CMD5.15 con Ethernet
[C515] integrado independientemente de la configuracion
NOTA: Es posible acceder a esta seleccién en los
variadores ATV340++*N4E.

[- Asig. velocidad] DSP

Reducir asignacion de entrada de velocidad. Consulte las condiciones de
asignacion.

El ajuste de los parametros es idéntico a [Asig. + velocidad] usp.

Funcion activa si la entrada o el bit asignado se encuentra en posicion 1.

[Guardar frec. ref.] STR %

Se guardan las frecuencias de referencia. Se puede acceder a este parametro si
[Asig. + velocidad] UsP se establece en [No asignado] NO o [- Asig. velocidad]
DSP no se establece en [No asignado] 0.

Este parametro, asociado a la funcién "+/- velocidad", puede utilizarse para
memorizar la referencia:

* Cuando las 6rdenes de marcha desaparecen (se memorizan en la RAM)

* Cuando la red de suministro o las 6rdenes de marcha desaparecen (se
memorizan en la EEPROM).

Por lo tanto, la préxima vez que se encienda el variador, la referencia de
velocidad sera la ultima frecuencia de referencia memorizada.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[No guardar] NO Sin memorizar
Ajuste de fabrica

[RAM] RAM +/- velocidad con memorizacion de la frecuencia de referencia
en la RAM

[EEPROM] EEP +/- velocidad con memorizacion de la frecuencia de referencia
en la EEPROM
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[Funciones Genéricas] - [+/- velo de la ref]

Menu [+/- velo de la ref] SRE

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Funciones Genéricas] =P [+/- velo de la ref]

Acerca de este menu

Se puede acceder a esta funcion para el canal de referencia [Config. Freq Ref 1]
FR1.

NOTA: Esta funcién no puede utilizarse con algunas de las demas funciones
disponibles

La referencia se indica a través de [Config. Freq Ref 1] FR1 o [Canal Ref.1B]
FR1B con funciones de suma/resta/multiplicacion y velocidades preestablecidas
si es relevante (consultar el diagrama a continuacion).

Para mayor claridad, llama a esta referencia A. La accion de las teclas +velocidad
y -velocidad se puede establecer como % de esta referencia A. Al parar no se
guarda la referencia (+/- velocidad A) de modo que el variador se reinicia con la
referencia A+ solamente.

La referencia total maxima esta limitada por [Velocidad alta] 5sP y la referencia
minima por [Velocidad baja] 1.5P.

Frecuencia de AG2 dE2
referencia /\
+ SrP% v
Referencia A + \
- SrP%
LSP
LSP t
- SrP%
Referencia A -
+ SrP%
Mas
velocidad
t
Menos
velocidad
Direccion de t
funcionamiento
Marcha adelante Marcha
adelante
t
Marcha atras

[Asig. + velocidad] USI

Asig. + velocidad.

334 NVE61647.11



[Ajustes Completos] CsT—

Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

Rango de Codigo / Valor | Descripcion
valores
[No asignado] | NO No asignado
Ajuste de fabrica
[DI1]...[DI8] LI1..LI8 Entrada digital de DI1 a DI8
NOTA: Se puede acceder a la seleccion DI8 en variadores
con una alimentacion superior a 22 kW.
[DI11]...[DI16] | LI11..LI16 Entrada digital DI11 a DI16, si se ha introducido el médulo de
extension de E/S VW3A3203
[CDO00]... CD00...CD10 Entrada digital virtual CMD.0 a CMD.10 en la configuracién del
[CD10] [Perfil E/S] 10
[CD11]... CD11...CD15 Entrada digital virtual CMD.11 a CMD.15 independientemente
[CD15] de la configuracion
[C101]... Cc101..C110 Entrada digital virtual CMD1.01 a CMD1.10 con serie Modbus
[C110] integrada en la configuracion del [Perfil E/S] 10
[C111]... C111..C115 Entrada digital virtual CMD1.11 a CMD1.15 con serie Modbus
[C115] integrada independientemente de la configuracion
[C201]... C201...c210 Entrada digital virtual CMD2.01 a CMD2.10 con médulo de bus
[C210] de campo CANopen® en la configuracion del [Perfil E/S] 10
[C211]... C211...C215 Entrada digital virtual CMD2.11 a CMD2.15 con médulo de bus
[C215] de campo CANopen® independientemente de la configuracion
[C301]... C301...c310 Entrada digital virtual CMD3.01 a CMD3.10 con médulo de bus
[C310] de campo en la configuracion del [Perfil E/S] T0.
[C311]... C311...C315 Entrada digital virtual CMD3.11 a CMD3.15 con médulo de bus
[C315] de campo independientemente de la configuracion
[C501]... C501...C510 Entrada digital virtual CMD5.01 a CMD5.10 con Ethernet
[C510] integrado en la configuracion del [Perfil E/S] 10
NOTA: Es posible acceder a esta seleccion en los
variadores ATV340++sN4E.
[C511]... C511...C515 Entrada digital virtual CMD5.11 a CMD5.15 con Ethernet
[C515] integrado independientemente de la configuracion
NOTA: Es posible acceder a esta seleccion en los
variadores ATV340--sN4E.

[- Asig. velocidad] DST

Asignacion de velocidad minima. Consulte las condiciones de asignacion.

Funcion activa si la entrada o el bit asignado se encuentra en posicion 1.

Asignaciones posibles: Igual a [Asig. + velocidad] UST (ver arriba).

[+/- limite de velo] SRP %

Limite de velocidad maximo/minimo.

Este parametro limita el rango de variacion con +/- velocidad como % de la
referencia. Las rampas utilizadas en esta funcion son [Aceleracion2] Ac2 y
[Deceleracion 2] DE2.

Se puede acceder a este parametro si [Asig. + velocidad] UST o [- Asig.
velocidad] DS T no se establece en [No asignado] 0.

Ajuste 0

Descripcion

De 0a50 %

Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 10 %
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[Aceleracion2] AC2 %

Tiempo de aceleracion de 0 a [Frec. nom. motor] Frs. Para tener repetibilidad
en las rampas, el valor de este parametro debe establecerse de acuerdo con las
posibilidades de la aplicacion.

Se puede acceder a este parametro si [Asig. + velocidad] UST o [- Asig.
velocidad] DST no se establece en [No asignado] NO.

Ajuste 0 Descripcion

0,00...6.000 s Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 5,00 s

(1) Intervalo de 0,01 299,99 s00,12999,9s 0 1a6.000 s, segun [Incremento de rampa] TNR.

[Deceleracion 2] DE2 %

Tiempo para decelerar desde [Frec. nom. motor] rrs hasta 0. Para tener
repetibilidad en las rampas, el valor de este parametro debe establecerse de
acuerdo con las posibilidades de la aplicacion.

Se puede acceder a este parametro si [Asig. + velocidad] UST o [- Asig.
velocidad] DST no se establece en [No asignado] NO.

Ajuste (@) Descripcion

0,00...6.000 s(1) Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 5,00 s

(1) Intervalo de 0,01 299,99 s00,12999,9s 0 1a6.000 s, segun [Incremento de rampa] INR.
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[Funciones Genéricas] - [Frecuencia Oculta]

Menu [Frecuencia Oculta] JUF

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Funciones Genéricas] =» [Frecuencia Oculta]

Acerca de este menu

Esta funcion impide el funcionamiento prolongado en un rango ajustable en torno
a la frecuencia regulada.

Esta funcion puede utilizarse para evitar que se alcance una frecuencia que
podria inducir resonancia. Ajustar el parametro a 0 desactiva la funcion.

La siguiente figura es un ejemplo de una funcién de frecuencia de salto con una
frecuencia omitida definida por [Frecuencia oculta] JPF:

FA

FRH /—\
\ FRH_out
| P E __’Hj__lzll___________;\_____ff;';]//L___;‘;’;

"y

I

F Frecuencia

t tiempo

JPF [Frecuencia oculta]
JFH [Histé. frec. ocult.]
FRH [Ref. Frec. Pre-Ramp]

FRH_out [Ref. Frec. Pre-Ramp] después de la funcion de frecuencia de salto

[Frecuencia oculta] JPF

Frecuencia oculta.

Ajuste (@) Descripcion

De 0,0 2599,0 Hz Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 0,0 Hz

[Frecuencia oculta 2] JF2

Frecuencia oculta 2.
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[Ajustes Completos] CST—

Ajuste Q

Descripcion

De 0,0 a599,0 Hz

Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 0,0 Hz

[Frecuencia oculta 3] JF3

Frecuencia oculta 3.

Ajuste ()

Descripcion

De 0,0 2 599,0 Hz

Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 0,0 Hz

[Histé. frec. ocult.] JFH %

Ancho de banda de frecuencia de salto.

Se puede acceder a este parametro si como minimo una frecuencia oculta JPF,

JF2, 0 JF3 es diferente de 0.

Gama de frecuencias ocultas: entre JPF — JFH y JPF + JFH por ejemplo.

Este ajuste es comun para las 3 frecuencias JPF, JF2, JF3.

Ajuste (@)

Descripcion

De 0,1a 10,0 Hz

Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 1,0 Hz
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[Funciones Genéricas] - [Controlador PID]

Descripcion general de [Controlador PID] PID

Acerca de este menu

NOTA: Esta funcion no puede utilizarse con algunas de las demas funciones
disponibles

Diagrama de bloques

La funcion se activa mediante la asignacion de una entrada analdgica al Retorno
PID (medicién).

4 Umbral de
— ———4 Rampa advertencia PEE

D Derivacion
T integral

Automético/ |

|
FR1(B) I
+SA2 | L1 | Limitacién Manual
+SA3 | POh r—
| | |
i | L s
| POL | tAccry |*

Referencias Inversion Ganandias Rampa durante
preestablecidas de PID arranque de PID

PAH Referencia de
\ , R PFAH velocidad predictiva

no

Escalado H

AN PIF1 / PIF2 A’PAL| PFAL
Umbral de
PIP1_/ PIP2 advertencia

Acc/dEC

PiF
Referencia
manual
PIM

preestablecidas

El Retorno PID debe asignarse a una de las entradas analdgicas de Al1 a Al50 a
una entrada de pulsos en funcién de si se ha insertado un médulo de extension
de E/S.

La Referencia PID debe asignarse a los parametros siguientes:

» Referencias preseleccionadas a través de entradas digitales ([Ref. PID
preest. 2] Rr2, [Ref. PID preest. 3] RP3, [Ref. PID preest. 4] RP4).

» De acuerdo con la configuracion de [Ref. PID interna] P11:
o [Ref. PID interna] RPTI, 0
o Referencia A [Config. Freq Ref 1] FrR1 o [Canal Ref.1B] FR1BE.

NVE61647.11 339



Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos [Ajustes Completos] CST—

Tabla de combinaciones de las referencias PID preseleccionadas:

Ejemplo

DI(FPr ) DI(Pr 2) Préd=no Referencia
RPI 0 FR1B

0 0 RPI O FR1B

0 1 RP2

1 0 RP3

1 1 RP4

Puede utilizarse una referencia de velocidad predictiva para inicializar la
velocidad al reiniciar el proceso.

Escalado del retorno y las referencias:

[Retorno minimo PID] P11, [Retorno maximo PID] PTF2 permiten escalar
el retorno PID (rango del sensor). Esta escala DEBE mantenerse para
todos los demas parametros.

[Proceso de PID min.] PIP1, [Proceso de PID max.] PIP2 permiten
escalar el rango de ajuste, por ejemplo, la referencia. Compruebe que el
rango de ajuste permanezca dentro del rango del sensor.

El valor maximo de los parametros de escalado es de 32.767. Para facilitar la
instalacion, se recomienda utilizar valores lo mas cercanos posibles a este nivel
maximo, pero manteniendo las potencias de 10 en relacion con los valores
actuales. El escalado se realiza sin unidad si el [Tipo de control] TOCT se
establece en [No disponible] N2, en % si se establece en [OTRO] OTHER.

Ajuste del volumen de un tanque entre 6 y 15 m3.

Rango de ajuste
(referencia)

La sonda utiliz6 4-20 mA, 4,5 m3 para 4 mA 'y 20 m3 para 20 mA, con un
resultadode P1F1 =4.500y PTF2 = 20.000.

Rango de ajuste 6 a 15 m3, con un resultado de PTP1 = 6.000 (referencia
min.) y PTP2 = 15.000 (referencia max.).

Referencias de ejemplo:

o RPI (referencia interna) = 9.500

o RP2 (referencia preseleccionada) = 6.500
o RP3 (referencia preseleccionada) = 8.000
o RP4 (referencia preseleccionada) = 11.200

PIP2 (15.000) /

PIP1 (6.000) 4-------

.
..

A Retorno

PIF1 PIF2 ~ PID
(4.500) (20.000)

Otros parametros:
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* Inversion de la direccion de correccion [Inversion de PID] p1cC. Si
la [Inversion de PID] PIC se establece en [No] NO, la velocidad del motor
aumenta si el error detectado es positivo (por ejemplo control de presion con
un motocompresor). Si la [Inversién de PID] p1C se establece en [Si] YES,
la velocidad del motor se reduce si el error detectado es positivo (por ejemplo
control de temperatura con un ventilador de refrigeracion).

* Una entrada digital puede cortocircuitar la ganancia integral.
» Es posible configurar una advertencia para el [Asig.Retorno PID] PTF.
* Es posible configurar una advertencia para el [Error de PID] RPE.

Funcionamiento manual/automatico con PID

Esta funciéon combina el Controlador PID, las velocidades preestablecidas y una
referencia manual. En funcién del estado de la entrada digital, la referencia de
velocidad se obtiene mediante las velocidades preseleccionadas o mediante una
entrada de referencia manual a través de la funcién PID.

Referencia PID manual [Ref. PID manual] pP1M:
» Entradas analdgicas de Al1 a Al5
* Entradas de pulsos
Referencia de velocidad predictiva [Ref.vel.predictiva] Fpr1:
* [AIM] A11: entrada analdgica
« [Al2] A12: entrada analdgica
+ [AI3] 213: entrada analdgica

+ [Al4] 214: entrada analdgica si se ha introducido el médulo de extension de
E/S VW3A3203

« [AI5] 215: entrada analdgica si se ha introducido el médulo de extension de
E/S VW3A3203

* [HMI] n.cc: Terminal grafico
* [Frec Ref Modbus] MDB: Modbus integrado
* [Frec. Ref CANopen] c2N: CANopen® (si esta insertado)

* [Frec. Ref CANopen] NET: mddulo de opciones del bus de campo (si esta
insertado)

* [Ethernet insertado] =TH: Ethernet integrado (en variadores
ATV340++N4E).

Configuraciéon del Controlador PID

1. Configuracion en modo PID.
Consulte el Diagrama de bloques, pagina 339.
2. Realice una prueba en modo de ajustes de fabrica.

Para optimizar el variador, ajuste [Ganan. prop. PID] RPG o [Gan. integral PID]
RIG gradualmente y de forma separada, y observe el efecto producido en el
retorno de PID con relacion a la referencia.

3. Si los ajustes de fabrica son inestables o la referencia no es correcta.
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Paso Accién

1 Realice una prueba con una referencia de velocidad en modo manual (sin el
controlador PID) y con el variador cargado para determinar el rango de velocidad del
sistema:

» Enrégimen permanente, la velocidad debe ser estable y conforme a la referencia,
y la sefial de retorno PID también debe ser estable.

« Enrégimen transitorio, la velocidad debe seguir la rampa y estabilizarse
rapidamente, y el retorno PID debe seguir la velocidad. En caso contrario, consulte
los ajustes del variador y/o la sefial del sensor y el cableado.

2 Cambie a modo PID.

3 Establezca [Rampa PID] PrRP al minimo permitido por el mecanismo sin activar un
[Sobretension bus CC] OBF.

4 Establezca la ganancia integral [Gan. integral PID] RIG al minimo.

5 Deje la ganancia derivada [Ganancia deriv. PID] RDG en 0.

6 Observe el retorno PID y la referencia.

7 Encienda y apague el variador varias veces o cambie la carga o la referencia
rapidamente varias veces.

8 Establezca la ganancia proporcional [Ganan. prop. PID] RPG para encontrar un
equilibrio entre el tiempo de respuesta y la estabilidad en las fases transitorias (un
pequefio rebasamiento y 1 o 2 oscilaciones antes de estabilizarse).

9 Si la referencia varia del valor preestablecido en régimen permanente, aumente
gradualmente la ganancia integral [Gan. integral PID] RIG y reduzca la ganancia
proporcional [Ganan. prop. PID] RPG. En caso de inestabilidad (aplicaciones de
bombeo), encuentre un equilibrio entre el tiempo de respuesta y la precision estatica
(ver diagrama).

10 Por ultimo, la ganancia derivada puede reducir el rebasamiento y mejorar el tiempo de
respuesta, aunque obtener un equilibrio en términos de estabilidad es mas dificil porque
esto depende de las tres ganancias.

11 Realice pruebas en produccién en todo el rango de referencias.

Frecuencia de
referencia

Valor regulado

PG

Tiempo de estabilizacion

rPG alto

/ Rebasamiento!
r— Error estatico

/ : PG bajo
Tiempo de
subida

-y

Frecuencia de
referencia

rG

rlG alto

\
rlG bajo

i

Frecuencia de
referencia

rPG y rlG correctos

rdG aumentado

tr

La frecuencia de oscilacion depende de la cinematica del sistema:
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Parametro Tiempo de Rebasamiento Tiempo de Error estatico
subida estabilizacion

rPG + -- + = -

rlG + - ++ + --

rdG + = - - =
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Menu [Retorno PID] FDB

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Funciones Genéricas] =» [Controlador PID] =»
[Retorno PID]

Acerca de este menu

NOTA: Esta funcién no puede utilizarse con algunas de las demas funciones
disponibles

[Tipo de control] TOCT

Tipo de control del PID = eleccién de unidad.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[No NA Sin unidades
disponible]

Ajuste de fabrica

[OTRO] OTHER Otro control y unidad (%)

[Asig.Retorno PID] PIF

Retorno del controlador de PID.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[No NO No asignado
configurado]
Ajuste de fabrica
[AI1]...[AI3] ATI1..AI3 Entrada analdgica de Al1 a AI3
[Al4]...[AI5] AI4..AIS5 Entrada analégica de Al4 a Al5, si se ha introducido el médulo
de extensién de E/S VW3A3203
[Entrada ATVl Entrada analégica virtual 1
Analégica
Virtual 1]
[Encoder] PI Entrada de pulsos

NOTA: Se puede acceder a esta seleccion en aquellos
variadores con una alimentacion inferior a 30 kW.

[Encoder] PG Referencia del encoder si se ha introducido un médulo
codificador o si se utiliza un encoder integrado.

NOTA: El encoder integrado solo esta disponible en
variadores con potencia de hasta 22 kW.

[Tipo AM]AILT

Tipo Al1.
Se puede acceder a este pardmetro si [Asig.Retorno PID] P1F esta establecido
en[A] AT1.
Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[Tension] 10U 0-10vCC
Ajuste de fabrica
[Corriente] 0A 0-20 mA
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[Min. Valor AlI1] UIL1 %

Paramet. escala tension Al1 0 %.

Se puede acceder a este parametro si:

[Asig.Retorno PID] PIF se establece en [A1] 211,y
[Tipo Al1] AT1T se establece en [Tensién] 10U.

Ajuste Descripcion

De0,0a10,0vVCC

Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 0,0 V CC

[Max. Valor Al1] UIH1 %

Paramet. escala tension Al1 100 %.

Se puede acceder a este parametro si:

[Asig.Retorno PID] PTF se establece en [AI1] 2T1,y
[Tipo AI1] AT1T se establece en [Tensién] 10U.

Ajuste Descripcion

De0,0a10,0VvVCC

Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 10,0V CC

[Min. Valor Al1] CRL1 %

Param. escala actual Al1 0 %.

Se puede acceder a este parametro si:

[Asig.Retorno PID] PTF se establece en [AI1] 2T1,y
[Tipo AI1] AT1T se establece en [Corriente] 0A.

Ajuste Descripcion

De 0,0 220,0 mA

Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 0,0 mA

[Max. Valor Al1] CRH1 %

Param. escala actual Al1 100 %.

Se puede acceder a este parametro si:

[Asig.Retorno PID] PTF se establece en [AI1] 2T1,y
[Tipo AI1] AT1T se establece en [Corriente] 0A.

Ajuste

Descripcion

De 0,02 20,0 mA

Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 20,0 mA

[Rango ajuste AI1] AT1L %

Se puede acceder a este parametro si:
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+ [Asig.Retorno PID] P1F se establece en [AM] AT1,y

+ [Tipo AI1] A11T se establece en [Corriente] 02.
Este parametro se fuerza a [0 - 100%)] POS si:

* [Tipo AIM] A11T se establece en [Corriente] 02, 0

* [Min. Valor Al1] CRL1 es inferior a 3,0 mA.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[0 - 100%] POS Unidireccional: El escalado de corriente de Al1 es de 0 hasta
100%.
Ajuste de fabrica

[+/-100%)] POSNEG Bidireccional: El escalado de corriente de Al1 es de -100 hasta

100%.

[Min. Valor Al1] CRL1 corresponde a -100%. [Max. Valor Al1]
CRH1 corresponde a 100%.

[Tipo AI2] AI2T *

Tipo Al2.

Se puede acceder a este parametro si [Asig.Retorno PID] P1F esta establecido
en [AlI2] A12.

Un nivel muy bajo de tensién en la entrada analdgica bipolar puede crear un signo
erréneo en la frecuencia de referencia si [Velocidad baja] 1.5 P es diferente de
cero.

A ADVERTENCIA

OPERACION INESPERADA DEL EQUIPO DEBIDO A UNA DIRECCION
INCORRECTA

Si el tipo de entrada analdgica se establece en [Tension +/-] N10U y
[Velocidad baja] 1.sP no se establece en cero, no utilice la configuracion
[Plant. frec. ref.] BsP establecida en [Norma] BSD.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafnos en el equipo.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[Tension] 100 0-10VvVCC
[Tension +/-] N10U -10/+10V CC

Ajuste de fabrica

[Min. Valor Al2] UIL2 %

Paramet. escala tension Al2 0 %.

Se puede acceder a este parametro si:
+ [Asig.Retorno PID] PIF se establece en [AlI2] AT2,y
* [Tipo Al2] A12T se establece en [Tension] 10U.
Idéntico a [Min. Valor AI1] UTL1 , pagina 345.

[Max. Valor Al2] UTH2 %

Paramet. escala tension Al2 100 %.
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Se puede acceder a este parametro si:
* [Asig.Retorno PID] PTF se establece en [AI2] 212,y
* [Tipo Al2] A12T se establece en [Tensién] 10U.
Idéntico a [Max. Valor Al1] UTH1 , pagina 345.

[Tipo AI3] AI3T

Tipo Al3.

Se puede acceder a este parametro si [Asig.Retorno PID] P1F esta establecido
en [AI3] AT3.

Idéntico a [Tipo Al2] 212T , pagina 345.

[Min. Valor AlI3] UIL3 %

Paramet. escala tensiéon Al3 0 %.

Se puede acceder a este parametro si:
+ [Asig.Retorno PID] pIF se establece en [AI3] 213,y
* [Tipo AI3] 213T se establece en [Tensiéon] 10U.
Idéntico a [Min. Valor AI1] UTL1 , pagina 345.

[Max. Valor AI3] UIH3 %

Paramet. escala tension Al3 100 %.

Se puede acceder a este parametro si:
* [Asig.Retorno PID] p1F se establece en [AI3] 213,y
* [Tipo AI3] 213T se establece en [Tensiéon] 1 0U.
Idéntico a [Max. Valor AI1] UTH1 , pagina 345.

[Min. Valor Al3] CRL3 %

Param. escala actual Al3 0 %.

Se puede acceder a este parametro si:
* [Asig.Retorno PID] P1F se establece en [AI3] 213,y
» [Tipo AI3] A13T se establece en [Corriente] 02.
Idéntico a [Min. Valor Al1] CR1L1 , pagina 345.

[Max. Valor Al3] CRH3 %

Param. escala actual AlI3 100 %.

Se puede acceder a este parametro si:
+ [Asig.Retorno PID] pIF se establece en [AI3] 213,y
» [Tipo AI3] 213T se establece en [Corriente] 0~.
Idéntico a [Max. Valor Al1] CRH1 , pagina 345.

[Rango de ajuste AI3] AI3L

Rango de entrada analégica Al3.
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Se puede acceder a este parametro si:
+ [Asig.Retorno PID] PTF se establece en [AI3] AT3,y
+ [Tipo AI3] 13T se establece en [Corriente] 0~
Idéntico a [Rango ajuste AI1] 2111, pagina 345.

[Tipo Al4] ATAT *

Tipo Al4.

Se puede acceder a este parametro si:
+ se haintroducido el médulo de extension de E/S VW3A3203, y
» [Asig.Retorno PID] PIF se establece en [Al4] AT 4.

Un nivel muy bajo de tensién en la entrada analdgica bipolar puede crear un signo
erréneo en la frecuencia de referencia si [Velocidad baja] 1.5 P es diferente de
cero.

A ADVERTENCIA

OPERACION INESPERADA DEL EQUIPO DEBIDO A UNA DIRECCION
INCORRECTA

Si el tipo de entrada analdgica se establece en [Tension +/-] N10U y
[Velocidad baja] 1.sP no se establece en cero, no utilice la configuracion
[Plant. frec. ref.] 2sP establecida en [Norma] BSD.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafnos en el equipo.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[Tension] 100 0-10VvVCC
[Corriente] 0A 0-20 mA

Ajuste de fabrica

[Tension +/-] N10U -10/+10V CC

[Min. Valor Al4] UIL4 %

Paramet. escala tension Al4 0 %.

Se puede acceder a este parametro si:
* [Asig.Retorno PID] P1F se establece en [Al4] AT4,y
* [Tipo Al4] 14T se establece en [Tension] 10U.
Idéntico a [Min. Valor AI1] UTL1 , pagina 345.

[Max. Valor Al4] UTH4 %

Paramet. escala tension Al4 100 %.

Se puede acceder a este parametro si:
+ [Asig.Retorno PID] PTF se establece en [Al4] AT4,y
* [Tipo Al4] A14T se establece en [Tensién] 10U.
Idéntico a [Max. Valor Al1] UTH1 , pagina 345.
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[Min. Valor Al4] CRL4 %

Param. escala actual Al4 0 %.

Se puede acceder a este parametro si:
* [Asig.Retorno PID] P1r se establece en [Al4] 214,y
+ [Tipo Al4] A14T se establece en [Corriente] 0~.
Idéntico a [Min. Valor Al1] CR1L1 , pagina 345.

[Max. Valor Al4] CRH4 %

Param. escala actual Al4 100 %.

Se puede acceder a este parametro si:
* [Asig.Retorno PID] PIF se establece en [Al4] 214,y
* [Tipo Al4] A14T se establece en [Corriente] 0A.
Idéntico a [Max. Valor Al1] CRH1 , pagina 345.

[Rango de ajuste Al4] AT4L %

Se puede acceder a este parametro si:
* [Asig.Retorno PID] PTF se establece en [Al4] T4,y
* [Tipo Al4] 14T se establece en [Corriente] 0~
Idéntico a [Rango ajuste Al1] 2111, pagina 345.

[Tipo AI5] AIST %

Configuracion de Al5.

Se puede acceder a este parametro si:
* se haintroducido el médulo de extension de E/S VW3A3203, y
* [Asig.Retorno PID] PIF se establece en [AI5S] AT5.

Un nivel muy bajo de tension en la entrada analdgica bipolar puede crear un signo
erréneo en la frecuencia de referencia si [Velocidad baja] 1.sP es diferente de
cero.

A ADVERTENCIA

OPERACION INESPERADA DEL EQUIPO DEBIDO A UNA DIRECCION
INCORRECTA

Si el tipo de entrada analdgica se establece en [Tension +/-] N10U y
[Velocidad baja] 1.5 P no se establece en cero, no utilice la configuracion
[Plant. frec. ref.] BsP establecida en [Norma] BSD.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafnos en el equipo.

Idéntico a [Tipo Al4] AT4T.

[Min. Valor AlI5] UIL5 %

Paramet. escala tension Al5 0 %.

Se puede acceder a este parametro si:
* [Asig.Retorno PID] P1F se establece en [AI5] 215,y
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* [Tipo AlI5] A15T se establece en [Tensiéon] 10U.
Idéntico a [Min. Valor AI1] UIL1 , pagina 345.

[Max. Valor Al5] UTIHS5 %

Paramet. escala tension Al5 100 %.

Se puede acceder a este parametro si:
+ [Asig.Retorno PID] PIF se establece en [AI5] 215,y
* [Tipo AI5] A15T se establece en [Tension] 10U.
Idéntico a [Max. Valor Al1] UTH1 , pagina 345.

[Min. Valor Al5] CRL5 %

Param. escala actual Al5 0 %.

Se puede acceder a este parametro si:
+ [Asig.Retorno PID] PTF se establece en [AI5] 215,y
» [Tipo AI5] 15T se establece en [Corriente] 02.
Idéntico a [Min. Valor Al1] CRL1 , pagina 345.

[Max. Valor Al5] CRH5 *

Param. escala actual Al5 100 %.

Se puede acceder a este parametro si:
+ [Asig.Retorno PID] PIF se establece en [AI5] 215,y
* [Tipo AI5] AT15T se establece en [Corriente] 0A.
Idéntico a [Max. Valor Al1] CRH1 , pagina 345.

[Rango AI5] AISL %

Se puede acceder a este parametro si:
+ [Asig.Retorno PID] PIF se establece en [AIS] 15,y
* [Tipo AlI5] A15T se establece en [Corriente] 02.
Idéntico a [Rango ajuste AI1] AT11., pagina 345.

[Retorno minimo PID] PIF1 %

Se puede acceder a este pardmetro si [Asig.Retorno PID] PTF no esté
establecido en [No configurado] NO.

Ajuste (@) Descripcién
De 0 a [Retorno maximo PID] Intervalo de ajuste
PIF2

Ajuste de fabrica: 100

[Retorno maximo PID] PIF2 %

Se puede acceder a este parametro si [Asig.Retorno PID] P1F no esta
establecido en [No configurado] No.
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Ajuste (@) Descripcién
[Asig.Retorno PID] PIF no se Intervalo de ajuste
establece en [No configurado]

NO...32.767 Ajuste de fabrica: 1.000

[Retorno PID] RPF %

Valor del retorno de PID, solo pantalla.

Se puede acceder a este parametro si [Asig.Retorno PID] PTF no esta
establecido en [No configurado] NO.

Ajuste Descripcion

De 0 a65.535 Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 0

[Advert. retor. min.] PAL %

Advertencia de nivel de retorno minimo (para la advertencia [Adv. PID baja real.]
PFAL).

Se puede acceder a este parametro si [Asig.Retorno PID] PTF no esta
establecido en [No configurado] NO.

Ajuste 0 Descripcion

De 0 a65.535 Intervalo de ajuste
Ajuste de fabrica: 100

[Advert. retor. max.] PAH %

Advertencia de nivel de retorno maximo (para la advertencia [Adv. PID alta real.]
PFAH).

Se puede acceder a este parametro si [Asig.Retorno PID] PTF no esta
establecido en [No configurado] 0.

Ajuste 0 Descripcion

De 0 a65.535 Intervalo de ajuste
Ajuste de fabrica: 1.000

Menu [Referencia de PID] RF

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Funciones Genéricas]=» [Controlador PID] =»
[Referencia de PID]

Acerca de este menu

NOTA: Esta funcién no puede utilizarse con algunas de las demas funciones
disponibles
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[Ref. PID interna] PII %

Se puede acceder a este parametro si [Asig.Retorno PID] P1F no esta
establecido en [No configurado] No.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[No] NO La referencia del controlador PID se indica a través de [Config.
Freq Ref 1] Fr1 o [Canal Ref.1B] FrR1B con funciones de
suma/resta/multiplicacion. Consulte el diagrama de bloques.

Ajuste de fabrica

[Si] YES La referencia del controlador PID es interna a través de [Ref.
PID interna] RPT.

[Config. Freq Ref 1] FR1 %

Frec. de ref. de configuraciéon 1.

Se puede acceder a este parametro si:
+ [Asig.Retorno PID] PTF no se establece en [No configurado] NO, y
* [Ref. PID interna] P11 se establece en [No] NO.

Ajuste Cédigo / Descripcion
Valor
[No configurado] | NO No asignado
[Al1] ATl Entrada analdgica Al1

Ajuste de fabrica

[Al2]...[AI3] AI2..AI3 Entrada analégica Al2 a AI3

NOTA: Se puede acceder a la seleccion Al3 en
variadores con una alimentacioén superior a 22 kW.

[Entrada AIV1 Entrada analégica virtual 1

Analégica Virtual

1]

[Al4]...[AI5] AT4..AIS Entrada analégica de Al4 a Al5, si se ha introducido el médulo
de extension de E/S VW3A3203

[HMI] LCC Frecuencia de referencia mediante terminal remoto

[Frec Ref MDB Frecuencia de referencia mediante Modbus

Modbus]

[Frec. Ref CAN Frecuencia de referencia mediante CANopen si se ha

CANopen] insertado un médulo CANopen

[Ref. Freq-Com. NET Frecuencia de referencia mediante médulo de bus de campo

Module] si se ha insertado un modulo de bus de campo

[Ethernet ETH Ethernet insertado

insertado]

NOTA: Es posible acceder a esta seleccion en los
variadores ATV340+-sN4E.

[RP] PI Entrada de pulsos

NOTA: Se puede acceder a esta seleccion en aquellos
variadores con una alimentacién inferior a 30 kW.

[Encoder] PG Referencia del encoder si se ha introducido un médulo
codificador o si se utiliza un encoder integrado.

NOTA: El encoder integrado solo esta disponible en
variadores con potencia de hasta 22 kW.

[Proceso de PID min.] PIP1 %

Se puede acceder a este pardmetro si [Asig.Retorno PID] PTF no esté
establecido en [No configurado] No.
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Ajuste (@) Descripcién

[Retorno minimo PID] PIF1... Intervalo de ajuste

[Proceso de PID max.] p1pr2
Ajuste de fabrica: 150

[Proceso de PID max.] PIP2 %

Se puede acceder a este parametro si [Asig.Retorno PID] P1F no esta
establecido en [No configurado] NO.

Ajuste (@ Descripcion

[Proceso de PID min.] P1P1... Intervalo de ajuste

[Retorno maximo PID] P1F2
Ajuste de fabrica: 900

[Ref. PID interna] RPI %

Se puede acceder a este parametro si:
» [Asig.Retorno PID] PTF no se establece en [No configurado] NO, y
* [Ref. PID interna] P11 se establece en [Si] YES.

Ajuste 0 Descripcion

[Proceso de PID min.] P1P1... Intervalo de ajuste

[Proceso de PID max.] p1p2
Ajuste de fabrica: 150

[Asig. auto./manual] PAU %

Asig automatico/manual.

Se puede acceder a este parametro si [Asig.Retorno PID] PTF no esta
establecido en [No configurado] NO.

Rango de Codigo / Valor | Descripcion
valores
[No asignado] | NO No asignado

Ajuste de fabrica

[DI1]...[DI8] LI1..LI8 Entrada digital de DI1 a DI8

NOTA: Se puede acceder a la seleccion DI8 en variadores
con una alimentacion superior a 22 kW.

[DI11]...[DI16] | LI11..LI16 Entrada digital D111 a DI16, si se ha introducido el modulo de
extension de E/S VW3A3203

[CDO00]... CD00...CD10 Entrada digital virtual CMD.0 a CMD.10 en la configuracién del
[CD10] [Perfil E/S] 10

[CD11]... CD11...CD15 Entrada digital virtual CMD.11 a CMD.15 independientemente
[CD15] de la configuracion

[C101]... Ccl01..c110 Entrada digital virtual CMD1.01 a CMD1.10 con serie Modbus
[C110] integrada en la configuracion del [Perfil E/S] 10

[C111]... Cl11..C115 Entrada digital virtual CMD1.11 a CMD1.15 con serie Modbus
[C115] integrada independientemente de la configuracion

[C201]... C201...c210 Entrada digital virtual CMD2.01 a CMD2.10 con médulo de bus
[C210] de campo CANopen® en la configuracion del [Perfil E/S] 10
[C211]... C211...C215 Entrada digital virtual CMD2.11 a CMD2.15 con médulo de bus
[C215] de campo CANopen® independientemente de la configuracion
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Rango de Codigo / Valor | Descripcion
valores
[C301]... €301...Cc310 Entrada digital virtual CMD3.01 a CMD3.10 con médulo de bus
[C310] de campo en la configuracion del [Perfil E/S] T0.
[C311]... C311...C315 Entrada digital virtual CMD3.11 a CMD3.15 con médulo de bus
[C315] de campo independientemente de la configuraciéon
[C501]... €501...C510 Entrada digital virtual CMD5.01 a CMD5.10 con Ethernet
[C510] integrado en la configuracion del [Perfil E/S] 10
NOTA: Es posible acceder a esta seleccion en los
variadores ATV340+-sN4E.
[C511]... C511...C515 Entrada digital virtual CMD5.11 a CMD5.15 con Ethernet
[C515] integrado independientemente de la configuracion

NOTA: Es posible acceder a esta seleccion en los
variadores ATV340++*N4E.

[Ref. PID manual] PIM %

Entrada de referencia en modo manual.

Se puede acceder a este parametro si:

+ [Asig.Retorno PID] P1F no se establece en [No configurado] NO, y

* [Asig. auto./manual] PAU no se establece en [No asignado] NO.

Las velocidades preseleccionadas estan activas en la referencia manual si se han

configurado.
Ajuste Codigo / Valor | Descripcién
[No NO No asignado
configurado]
Ajuste de fabrica
[AI1]...[AI3] AIl..AI3 Entrada analdgica de Al1 a AI3
[Al4]...[AI5] ATI4..AIS Entrada analégica de Al4 a Al5, si se ha introducido el moédulo
de extensién de E/S VW3A3203
[RP] PI Entrada de pulsos
NOTA: Se puede acceder a esta seleccion en aquellos
variadores con una alimentacién inferior a 30 kW.
[Encoder] PG Referencia del encoder si se ha introducido un médulo

codificador o si se utiliza un encoder integrado.

NOTA: El encoder integrado solo esta disponible en
variadores con potencia de hasta 22 kW.
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Menu [Ref.preselec. PID] PRI

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Funciones Genéricas]=» [Controlador PID] =»
[Referencia de PID] =» [Ref.preselec. PID]

Acerca de este menu

Se puede acceder a esta funcion si [Asig.Retorno PID] PTF esta asignado.

[Asig. preest. PID 2] PR2

Si la entrada o el bit asignado se encuentra en posicion 0, la funcién esté inactiva.

Si la entrada o el bit asignado se encuentra en posicion 1, la funcion esta activa.

Rango de Codigo / Valor | Descripcion
valores
[No asignado] | NO No asignado
Ajuste de fabrica
[DI1]...[DI8] LI1..LIS8 Entrada digital de DI1 a DI8
NOTA: Se puede acceder a la seleccion DI8 en variadores
con una alimentacioén superior a 22 kW.
[DI11]...[DI16] | LI11..LI16 Entrada digital D111 a DI16, si se ha introducido el modulo de
extension de E/S VW3A3203
[CDO00]... CD00...CD10 Entrada digital virtual CMD.0 a CMD.10 en la configuracién del
[CD10] [Perfil E/S] 10
[CD11]... CD11...CD15 Entrada digital virtual CMD.11 a CMD.15 independientemente
[CD15] de la configuracion
[C101]... Cl01..c110 Entrada digital virtual CMD1.01 a CMD1.10 con serie Modbus
[C110] integrada en la configuracion del [Perfil E/S] 10
[C111]... Cl11...C115 Entrada digital virtual CMD1.11 a CMD1.15 con serie Modbus
[C115] integrada independientemente de la configuracion
[C201]... C201...c210 Entrada digital virtual CMD2.01 a CMD2.10 con médulo de bus
[C210] de campo CANopen® en la configuracion del [Perfil E/S] 10
[C211]... C211..C215 Entrada digital virtual CMD2.11 a CMD2.15 con médulo de bus
[C215] de campo CANopen® independientemente de la configuracion
[C301]... C301...C310 Entrada digital virtual CMD3.01 a CMD3.10 con médulo de bus
[C310] de campo en la configuracién del [Perfil E/S] 10.
[C311]... C311..C315 Entrada digital virtual CMD3.11 a CMD3.15 con médulo de bus
[C315] de campo independientemente de la configuracién
[C501]... C501...C510 Entrada digital virtual CMD5.01 a CMD5.10 con Ethernet
[C510] integrado en la configuracion del [Perfil E/S] 10
NOTA: Es posible acceder a esta seleccién en los
variadores ATV340-+-sN4E.
[C511]... C511...C515 Entrada digital virtual CMD5.11 a CMD5.15 con Ethernet
[C515] integrado independientemente de la configuracién
NOTA: Es posible acceder a esta seleccion en los
variadores ATV340-+sN4E.

[Asig. preest. PID 4] PR4

Idéntico a [Asig. preest. PID 2] Pr2 , pagina 355.

Compruebe que [Asig. preest. PID 2] Pr2 se ha asignado antes de asignar esta

funcion.
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[Ref. PID preest. 2] RP2 %

Referencia preestablecida del segundo PID.

Solo se puede acceder a este parametro si se asigna [Asig. preest. PID 2] pr2.

Ajuste (@) Descripcion

[Proceso de PID min.] PIP1... Intervalo de ajuste
[Proceso de PID max.] p1p2

Ajuste de fabrica: 300

[Ref. PID preest. 3] RP3 %

Referencia preestablecida del tercer PID.

Solo se puede acceder a este parametro si se asigna [Asig. preest. PID 4] pr4.

Ajuste 0 Descripcion

[Proceso de PID min.] p1P1... Intervalo de ajuste
[Proceso de PID max.] p1p2
Ajuste de fabrica: 600

[Ref. PID preest. 4] RP4 %

Referencia preestablecida del cuarto PID.

Solo se puede acceder a este parametro si se asigna [Asig. preest. PID 4]
PR4 y [Asig. preest. PID 2] pr2.

Ajuste 0 Descripcion

[Proceso de PID min.] P1P1... Intervalo de ajuste
[Proceso de PID max.] p1p2
Ajuste de fabrica: 900
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Menu [Referencia de PID] RF

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Funciones Genéricas]=» [Controlador PID] =»
[Referencia de PID]

[Ref.vel.predictiva] FPI %

Se puede acceder a este parametro si [Nivel de acceso] L.AC esta establecido en

[Experto] EPR.

Ajuste

Cadigo / Valor

Descripcion

[No
configurado]

NO

No asignado

Ajuste de fabrica

[AI1]...[AI3] AT1..AI3 Entrada analégica de Al1 a Al3
[Al4]...[AI5] AT4..AIS5 Entrada analdgica de Al4 a Al5, si se ha introducido el médulo
de extension de E/S VW3A3203

[HMI] Lce Frecuencia de referencia mediante terminal remoto

[Frec Ref MDB Frecuencia de referencia mediante Modbus

Modbus]

[Frec. Ref CAN Frecuencia de referencia mediante CANopen

CANopen]

[Ref. Freq- NET Frecuencia de referencia mediante modulo de comunicaciones

Com. Module]

[RP] PI Entrada de pulsos
NOTA: Se puede acceder a esta seleccién en aquellos
variadores con una alimentacion inferior a 30 kW.

[Ethernet ETH Ethernet insertado

insertado] NOTA: Es posible acceder a esta seleccion en los
variadores ATV340+-*N4E.

[Encoder] PG Referencia del encoder si se ha introducido un médulo

codificador o si se utiliza un encoder integrado.

NOTA: El encoder integrado solo esta disponible en
variadores con potencia de hasta 22 kW.

[% entr. velocidad] PSR %

% ref. velocidad PID.

Se puede acceder a este parametro si [Nivel de acceso] L.AC esta establecido en

[Experto] EPR.

Ajuste 0

Descripcién

De 1a100%

Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 100%
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Menu [SET] ST

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Funciones Genéricas]=» [Controlador PID] =»

[SET]

Acerca de este menu

Se puede acceder a los siguientes parametros si [Asig.Retorno PID] PTF no se
establece en [No configurado] no.

NOTA: Esta funcién no puede utilizarse con algunas de las demas funciones

disponibles

[Ganan. prop. PID] RPG %

Ganancia proporcional de PID.

Ajuste C)

Descripcion

De 0,01 a 100,00

Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 1,00

[Gan. integral PID] RIG %

Ganan. integral controlador PID.

Ajuste C)

Descripcion

De 0,01 a 100,00

Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 1,00

[Ganancia deriv. PID] RDG *

Ganancia deriv. PID.

Ajuste 0

Descripcion

De 0,00 a 100,00

Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 0,00

[Rampa PID] PRP %

Rampa de aceleracién/deceleracion del PID, definida para ir de [Proceso de PID

min.] PTP1 a [Proceso de PID max.] PTP2 y viceversa.

Ajuste 0

Descripcion

De0,02999s

Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 0,0 s
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[Inversion de PID] PIC %

Inversioén de PID.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[No] NO No

Ajuste de fabrica

[si] YES Si

[Salida minima PID] POL %

Salida min. del controlador PID en Hz.

Ajuste (@ Descripcion

De -599,0 a 599,0 Hz Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 0,0 Hz

[Salida maxima PID] POH %

Salida max. del controlador PID en Hz.

Ajuste 0 Descripcion

Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 60,0 Hz

[Atencién error PID] PER %

Atencion error PID.

Ajuste 0 Descripcion

De 0 a65.535 Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 100

[PID integral desac.] PIS %

Si la entrada o el bit asignado se encuentra en posicion 0, la funcion esta inactiva
(la integral del PID esta activada).

Si la entrada o el bit asignado se encuentra en posicion 1, la funcidn esté activa
(la integral del PID esta desactivada).

Rango de Codigo / Valor | Descripcion
valores
[No asignado] | NO No asignado

Ajuste de fabrica

[DI1]...[DI8] LI1..LI8 Entrada digital de DI1 a DI8

NOTA: Se puede acceder a la seleccion DI8 en variadores
con una alimentacion superior a 22 kW.

[DI11]...[DI16] | LI11..LI16 Entrada digital D111 a DI16, si se ha introducido el modulo de
extension de E/S VW3A3203
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Rango de Codigo / Valor | Descripcion
valores
[CDO00]... CD00...CD10 Entrada digital virtual CMD.0 a CMD.10 en la configuracién del
[CD10] [Perfil E/S] 10
[CD11]... CD11...CD15 Entrada digital virtual CMD.11 a CMD.15 independientemente
[CD15] de la configuracion
[C101]... C101...C110 Entrada digital virtual CMD1.01 a CMD1.10 con serie Modbus
[C110] integrada en la configuracion del [Perfil E/S] 10
[C111]... Cl11..C115 Entrada digital virtual CMD1.11 a CMD1.15 con serie Modbus
[C115] integrada independientemente de la configuracion
[C201]... C201...C210 Entrada digital virtual CMD2.01 a CMD2.10 con médulo de bus
[C210] de campo CANopen® en la configuracion del [Perfil E/S] 10
[C211]... C211...C215 Entrada digital virtual CMD2.11 a CMD2.15 con médulo de bus
[C215] de campo CANopen® independientemente de la configuraciéon
[C301]... C301...C310 Entrada digital virtual CMD3.01 a CMD3.10 con médulo de bus
[C310] de campo en la configuracion del [Perfil E/S] T0.
[C311]... C311...C315 Entrada digital virtual CMD3.11 a CMD3.15 con médulo de bus
[C315] de campo independientemente de la configuracion
[C501]... C501...C510 Entrada digital virtual CMD5.01 a CMD5.10 con Ethernet
[C510] integrado en la configuracion del [Perfil E/S] 10
NOTA: Es posible acceder a esta seleccion en los
variadores ATV340-+-N4E.
[C511]... C511...C515 Entrada digital virtual CMD5.11 a CMD5.15 con Ethernet
[C515] integrado independientemente de la configuracién
NOTA: Es posible acceder a esta seleccion en los
variadores ATV340++*N4E.

[Tiempo accel. PID] ACCP %

La rampa de arranque de PID se puede aplicar antes de iniciar el controlador PID.
De este modo, se alcanza rapidamente la referencia PID sin aumentar las
ganancias de PID.

Frecuencia
de referencia

FRS

SFS /\

LsP

ACCP

Controlador de PID activo

Ajuste (@)

Descripcion

De 0,01a299,99 s

Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 5,00 s

(1) Intervalo de 0,01 299,99 s 00,1a999,9s 0 1a6.000, segun [Incremento de rampa] INR

[Frec. ref. ini. PID] SFS %

Frec. ref. de in

icio de PID.
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Ajuste ( )

Descripcién

De 0,0 a 599,0 Hz

Intervalo de ajuste

Si [Frec. ref. ini. PID] SEs es inferior a [Velocidad baja] .57,
esta funcion no tiene ningun efecto.

Ajuste de fabrica: 0,0 Hz

[Funciones Genéricas] - [Niveles Alcanzados]

Menu [Niveles Alcanzados] THRE

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Funciones Genéricas] =» [Niveles Alcanzados]

Acerca de este menu

Este menu contiene los parametros utilizados para definir los umbrales. El evento
vinculado al alcance de cada uno de estos umbrales puede utilizarse para:

¢ Activar una advertencia,
» Disparo de un relé de salida (o salida digital),
« Activar o desactivar una funcion.

Existen muchos tipos de activacion del umbral:

1. Umbral alto 2. Umbral alto (con un umbral activo diferente)

A | | Valor absoluto 4 | |

S S |
|

Umbral Umbral

Umbral - Histe. Umbral - Activ.

Umbral - Desctiv.

» N N »

— I
el ]

4 Umbral bajo (con un umbral activo diferente)

’ Activo ’

3: Umbral bajo

’ Activo ’ |’ Inactivo/a

) | Valor absoluto 4 | |

Umbral + Desctiv.

Umbral + Histe. Umbral + Activ.

Umbral

—l- _ — - Umbral
|
|

»
-

»
-

Inactivo/a Activo ! Inactivo/a Inactivo/a ! Activo ! Inactivo/a
| | | |
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Lista de parametros utilizados para definir umbrales.

4] TTD4 0

del valor térmico
de los sensores
en el motor

valor térmico de
los sensores en
el motor

term.mot4] Ts4

Parametro Tipo de Rango (valor Ajuste de Valor de la Advertencia Valor monitoreado
(umbral) umbral umbral) fabrica histéresis activada/ (e informacion
Configuracion | adicional)
de salida
[Nivel corr. bajo] 3 bajo El valor maximo | 0 A Méaximo de 0,2 Ay | [Corriente Baja | [Intensidad motor]
cTDL de CTDL es 3% de CTDL Alc.] CTAL LCR
MAX entre
1.1*INV(PN) y
1.5INV(PN-1)
[Nivel corr. 1 alto El valor maximo | INV Maximo de 0,2 Ay | [Niv.Intensi. [Intensidad motor]
elevado] CTD (@) de CTD es MAX ] 3% de CTD Alcan.] cTA LCR
- entre 1,1*INV Corriente
(PN)y 1,5INV nominal del Se puede utilizar
(PN-1) variador para indicar una
carga importante en
el motor.
[Nivel frec. mot. 4 bajo De0a599,0Hz | 0,0Hz Activ.: maximo de | [Niv.bajo frec. Valor absoluto de
baja] FTDL. () 0,1Hzy0,2% de | motor] FTAL [Frec. motor] RER.
FTDL
El evento puede
Desactiv.: maximo desencadenarse si
de 0,3Hzy 0,6 % el variador esta en
de FTDL RUN.
[Nivel frec. mot. 2 alto De 0a599,0 Hz | 50,0 0 60,0 Hz Activ.: maximo de | [Niv.Ele. frec. Se puede utilizar
(de acuerdocon | 0,1Hzy0,2% de | mo] FTA para poner a dormir
elev.] #1D Q [Motor FTD una funcién (como
estandar] BrR) PID).
Desactiv.: maximo
de 0,3Hzy 0,6 %
de FTD
[Nivel 2 frec. mot. | 4 bajo De0a599,0Hz | 0,0Hz Similar a [Nivel [Niv.bajo frec.
baja] F2DL. O frec. mot. baja] mot 2] F2AL
FTDL
[Nivel 2 frec. mot. | 2 alto De 0a599,0 Hz | 50,0 0 60,0 Hz Similar a [Nivel [Niv.Ele. frec.
| . () (de acuerdo con | frec. mot. elev.] mo 2] F2A
elev.] F2D [Motor FTD
estandar] BrR)
[Niv. térmico 1 alto De0a118 % EI 100 % del 5% [Niv.Térm. Mot. | [térmic.mot] THR
motor] TTD () del valor térmico | valor térmico de Alc] TsA
de los sensores | los sensores en
en el motor el motor
[Niv. térm. motor 1 alto De0a118 % EI 100 % del 5% [Alcan.umb. [térmic.mot2]
2] 7702 () del valor térmico | valor térmico de term.mot2] TS2 | THR2
de los sensores | los sensores en
en el motor el motor
[Niv. térm. motor 1 alto De0a118 % EI 100 % del 5% [Alcan.umb. [térmic.mot3]
3] 7703 (@) del valor térmico | valor térmico de term.mot3] TS3 | THR3
de los sensores | los sensores en
en el motor el motor
[Niv. térm. motor 1 alto De0a118 % EI 100 % del 5% [Alcan.umb. [térmic.mot4]

THR4
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Lista de parametros utilizados para definir umbrales. (Continuacion)

TTL

nominal] TOsS

TQS

TQS

Parametro Tipo de Rango (valor Ajuste de Valor de la Advertencia Valor monitoreado
(umbral) umbral umbral) fabrica histéresis activada/ (e informacion
Configuracion | adicional)
de salida
[Nivel Ref. Vel. 1 alto De0a599,0Hz | 0,0 Hz 1,0 Hz [Niv.Ele. Valor absoluto de
levad () FrecRefAlc] [Ref. Frec. Pre-
elevad] RTD RTAH Ramp] FRE.
[Nivel Ref. Vel. 3 bajo De0a599,0Hz | 0,0Hz 1,0Hz [Niv. El evento puede
] O BajoFrecRe- desencadenarse si
bajo] RTDL fAlc] RTAL el variador esta en
RUN.
[Nivel par alto] 1 alto -300...+300 % 100 % de [Par 5 % de [Par [Adver. Par Par firmado filtrado
TTH de [Par motor motor nominal] | motor nominal] Elevado] TTHA | estimado/[Par
nominal] T0s TOS TQS motor] OTR
Se puede utilizar
para indicar un
bloqueo de la
maquina.
[Nivel par bajo] 3 bajo -300...+300 % 50 % de [Par 5 % de [Par [Adver. Par Par firmado filtrado
[Par motor motor nominal] | motor nominal] Bajo] TTLA estimado / [Par

motor] OTR

Se puede utilizar
para indicar la
rotura de una
correa.
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[Funciones Genéricas] - [Control contactor red]

Menu [Control contactor red] LLC

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Funciones Genéricas] =» [Control contactor red]

Acerca de este menu

El contactor de linea se cierra cada vez que se envia una orden de marcha (de
marcha adelante o de marcha atras) y se abre después de cada parada, cuando
el variador se bloquea. Por ejemplo, si el modo de parada es de parada en rampa,
el contactor se abre cuando el motor alcanza la velocidad cero.

NOTA: La alimentacion eléctrica del control del variador debe suministrarse
con una fuente externa de 24 V CC.

AVISO

RIESGO DE DANOS EN EL VARIADOR

No encienda el variador a intervalos inferiores a 60 seg.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse daios en el
equipo.

Circuito de ejemplo (alimentacion eléctrica de 24 V CC):

3~ Marcha/ - K11
7 N Restablecimiento

K11

__________________________________________________________________________________

K10

/

DI- = Orden de marcha [Avance] FRD o [Asig. Marcha Inversa] RRS

R-A/R-C = [Control contactor red] L1.C

Din = [Bloqueo dispositivo] L.ES

NOTA: Debe pulsarse la tecla Run/Reset una vez que se deje de presionar la
tecla de parada de emergencia.
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[Control contactor red] LLC

Control de contactor de red.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[No] NO No asignado
Ajuste de fabrica
[R2]...[R3] R2...R3 Salida de relé de R2 a R3
NOTA: Se puede acceder a la seleccion R3 en variadores
con una alimentacion superior a 22 kW.
[R4]...[R6] R4...R6 Salida de relé de R4 a R, si se ha introducido el modulo de
opciones de salida de relé VW3A3204
[Salida digital | DO11...D012 Salida digital de DQ11 a DQ12, si se ha introducido el médulo
DQ11]... de extension de E/S VW3A3203
[Salida digital
DQ12]
[Salida digital | DO1...D02 Salida digital DQ1...DQ2
DQ1]...[Salida . i
digital DQ2] NOTA: Se puede acceder a esta seleccion de DQ2 en

aquellos variadores con una alimentacion inferior a 30 kW.

[Bloqueo dispositivo] LES %

Se puede acceder a este parametro si [Control contactor red] 1.1.C no esta
establecido en [No] NO.

El variador se bloquea cuando la entrada o el bit asignados cambian a 0.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[No asignado] | NO No asignado
Ajuste de fabrica

[CDO00]... CD00...CD10 Entrada digital virtual CMD.0 a CMD.10 en la configuracién del
[CD10] [Perfil E/S] 1O
[CD11]... CD11..CD15 Entrada digital virtual CMD.11 a CMD.15 independientemente
[CD15] de la configuracion
[C101]... Ccl01..c110 Entrada digital virtual CMD1.01 a CMD1.10 con serie Modbus
[C110] integrada en la configuracion del [Perfil E/S] 10
[C111]... Cl11..c115 Entrada digital virtual CMD1.11 a CMD1.15 con serie Modbus
[C115] integrada independientemente de la configuracion
[C201]... C201...c210 Entrada digital virtual CMD2.01 a CMD2.10 con médulo de bus
[C210] de campo CANopen® en la configuracion del [Perfil E/S] 10
[C211]... C211...C215 Entrada digital virtual CMD2.11 a CMD2.15 con médulo de bus
[C215] de campo CANopen® independientemente de la configuracion
[C301]... €301...C310 Entrada digital virtual CMD3.01 a CMD3.10 con médulo de bus
[C310] de campo en la configuracién del [Perfil E/S] 10.
[C311]... C311..C315 Entrada digital virtual CMD3.11 a CMD3.15 con médulo de bus
[C315] de campo independientemente de la configuracion
[C501]... C501...C510 Entrada digital virtual CMD5.01 a CMD5.10 con Ethernet
[C510] integrado en la configuracion del [Perfil E/S] 10

NOTA: Es posible acceder a esta seleccion en los

variadores ATV340++*N4E.
[C511]... C511...C515 Entrada digital virtual CMD5.11 a CMD5.15 con Ethernet
[C515] integrado independientemente de la configuracién

NOTA: Es posible acceder a esta seleccién en los
variadores ATV340++*N4E.
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Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[DI1 (Nivel L1L...L8L Entrada digital DI1 a DI8 utilizada a nivel bajo

BNa_jo); .é[[_)IS NOTA: Se puede acceder a la seleccion DI8 de nivel bajo
(Nivel Bajo)] en variadores con una alimentacion superior a 22 kW.
[DI11 (Nivel L11L..L16L Entrada digital D111 a DI16 utilizada a nivel bajo, si se ha
Bajo)]...[DI16 introducido el médulo de extension de E/S VW3A3203

(Nivel Bajo)]

[Time out U.linea] LCT

TimeOut Tension linea.

Ajuste Descripcion

De 1a999s Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 5 s

366 NVE61647.11



[Ajustes Completos] CsT— Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

[Funciones Genéricas] - [Control contactor mot.]

Menu [Control contactor mot.] OCC

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Funciones Genéricas] =» [Control contactor mot.]

Acerca de este menu

Esta funcion permite al variador controlar y/o supervisar un contactor instalado
entre el variador y el motor.

El control del contactor de salida por parte del variador se activa con la asignacion
de [Asig.contactor sal.] ocC. Se realiza una solicitud para cerrar el contactor
cuando se activa una orden de marcha. Se realiza una solicitud para abrir el
contactor cuando no se aplica corriente al motor.

La monitorizacién del contactor de salida por parte del variador se activa con la
asignacion del retorno a [Ret.contactor mot.] RCA. En caso de que se produzca
una inconsistencia, el variador activa:

» Elerror [Err.apert.contc.salida] FCr2, si el [Ret.contactor mot.] RCA no se
cierra antes del final del [T. cierre contactor] DES o si el [Ret.contactor
mot.] RCA se abre si el motor esta en marcha.

» Elerror [Conta.cerrado fuera] FCF1, si el [Ret.contactor mot.] RC2A no se
abre antes del final del [T. apert.contactor] DAS o si el [Ret.contactor mot.]
RCA se cierra si el motor esta detenido.

NOTA:

* Elerror [Err.apert.contc.salida] CF2 puede eliminarse con una
transicion de 1 a 0 de la orden de marcha.

* [Asig.contactor sal.] ocC y [Ret.contactor mot.] RC2 se pueden utilizar
de forma individual.

» Si se utiliza la funcion de frenado por inyeccion CC, el contactor de salida
no se cierra mientra el frenado por inyeccion CC esté activo.
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AR

Jocc

ARCA

1 OCC y RCA asignados
2 RCA asignado
3 OCC asignado

t Tiempo

R Orden de marcha

OCC Contactor de salida

RCA Retorno del contactor de salida

NA No asignado

MF Frecuencia del motor

[Asig.contactor sal.] occC

Asignacion control contactor salida.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[No] NO Funcién no asignada.
Ajuste de fabrica
[R2]...[R3] R2..R3 Salida de relé de R2 a R3
NOTA: Se puede acceder a la seleccién R3 en variadores
con una alimentacién superior a 22 kW.
[R4]...[R6] R4...R6 Salida de relé R4 a R, si se ha introducido el médulo de
opciones de salida de relé VW3A3204.
[Salida digital | DO1...D02 Salida digital DQ1 a DQ2
3'Q:lt].i.I[:)SC§I2Ida NOTA: Se puede acceder a esta seleccion de DQ2 en
igita ] aquellos variadores con una alimentacion inferior a 30 kW.
[Salida digital | DO11...D012 Salida digital DQ11 a DQ12, si se ha introducido el médulo de
DQ11]... extension de E/S VW3A3203.
[Salida digital
DQ12]
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[Ret.contactor mot.] RCA

El motor empieza a funcionar cuando el bit o la entrada digital asignada cambia a

0.
Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[No asignado] | NO No asignado
Ajuste de fabrica
[DI1 (Nivel L1L..L8L Entrada digital DI1 a DI8 utilizada a nivel bajo
Bajo)]...[DI8 NOTA:

(Nivel Bajo)]
« Se puede acceder a la seleccién DI8 de nivel bajo en
variadores con una alimentacion mayor de 22 kW.

» En variadores con una alimentacién inferior a 30 kW,
DI6 y DI7 corresponden respectivamente a DQ1y
DQ2 utilizados como entradas digitales a través del

cableado.
[DI11 (Nivel L11L..L16L Entrada digital D111 a DI16 utilizada a nivel bajo, si se ha
Bajo)]...[DI16 introducido el médulo de extension de E/S VW3A3203
(Nivel Bajo)]
[C101]... C101...c110 Entrada digital virtual CMD1.01 a CMD1.10 con serie Modbus
[C110] integrada en la configuracion del [Perfil E/S] 10
[C111]... C111...C115 Entrada digital virtual CMD1.11 a CMD1.15 con serie Modbus
[C115] integrada independientemente de la configuracion
[C201]... €201...C210 Entrada digital virtual CMD2.01 a CMD2.10 con médulo de bus
[C210] de campo CANopen® en la configuracion del [Perfil E/S] 10
[C211]... C211..C215 Entrada digital virtual CMD2.11 a CMD2.15 con médulo de bus
[C215] de campo CANopen® independientemente de la configuracion
[C301]... C301...c310 Entrada digital virtual CMD3.01 a CMD3.10 con médulo de bus
[C310] de campo en la configuracion del [Perfil E/S] 10.
[C311]... C311...C315 Entrada digital virtual CMD3.11 a CMD3.15 con médulo de bus
[C315] de campo independientemente de la configuracion
[C501]... C501...C510 Entrada digital virtual CMD5.01 a CMD5.10 con Ethernet
[C510] integrado en la configuracion del [Perfil E/S] 10

NOTA: Es posible acceder a esta seleccion en los
variadores ATV340++sN4E.

[C511]... C511...C515 Entrada digital virtual CMD5.11 a CMD5.15 con Ethernet
[C515] integrado independientemente de la configuracion

NOTA: Es posible acceder a esta seleccioén en los
variadores ATV340+-sN4E.

[T. cierre contactor] DBS

Tiempo cierre contactor.

Este parametro retarda:

* El control del motor tras el envio de una orden de marcha cuando el variador
solo monitoriza el contactor de salida.

» La supervision del error [Err.apert.contc.salida] FCF2 si se asigna [Ret.
contactor mot.] RCA.

El retardo debe ser superior al periodo de cierre del contactor de salida.

Se puede acceder a este parametro si se asigna [Asig.contactor sal.] 0cC o
[Ret.contactor mot.] RC2.

Ajuste Descripcion

De 0,05a60,00 s Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 0,15 s
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[T. apert.contactor] DAS

Este retardo debe ser superior al periodo de apertura del contactor de salida.

Si el valor de la entrada digital asignado al [Ret.contactor mot.] RC2 no es 0 al
final de este retardo, se activa el error [Conta.cerrado fuera] FCF1. Si este
parametro se establece en 0, no se monitoriza el error [Conta.cerrado fuera]

FCF1.

Se puede acceder a este parametro si se asigna [Ret.contactor mot.] RCA.

Ajuste

Descripcion

De 0,00a5,00s

Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 0,10 s
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[Funciones Genéricas] - [Deshab. Marcha Inv.]

Menu [Deshab. Marcha Inv.] REIN

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Funciones Genéricas] =» [Deshab. Marcha Inv.]

[Deshab. Marcha Inv.] RIN

Las solicitudes de direccion marcha atras enviadas por las entradas digitales se
tendran en cuenta.

Las solicitudes de direccidon marcha atras enviadas por Terminal grafico o por la
linea no se tendran en cuenta.

Cualquier referencia de velocidad marcha atras procedente del PID, de la entrada
sumatoria, etc. se interpreta como una referencia cero (0 Hz).

Ajuste

Caodigo / Valor

Descripcién

[No]

NO

La direccién de rotacién del motor se define mediante la orden
de marcha [Avance] RD o [Asig. Marcha Inversa] RRS y el
signo de la frecuencia de referencia.

Cuando la frecuencia de referencia es positiva y:

» Se dalaorden de ejecutar [Avance] FRD: el motor arranca
en direccion hacia delante

* Sedalaorden de ejecutar [Asig. Marcha Inversa] RRS: el
motor arranca en direccion de marcha atras

Cuando la frecuencia de referencia es negativa y:

» Sedala orden de ejecutar [Avance] FRD: el motor arranca
en direccion de marcha atras

» Sedalaorden de ejecutar [Asig. Marcha Inversa] RRs: el
motor arranca en direccién hacia delante

[Si]

YES

Cualquier referencia de velocidad marcha atras procedente del
PID, de la entrada sumatoria, etc. se interpreta como una
referencia cero (0 Hz).

[Absoluto]

La direccién de rotacion del motor se define mediante la orden
de marcha [Avance] FRD o [Asig. Marcha Inversa] RRS
independientemente del signo de la frecuencia de referencia
(es decir, solo se tiene en cuenta el valor absoluto de la
frecuencia de referencia).
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[Funciones Genéricas] - [Limitacion de par]

Menu [Limitacién de par] TOL

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Funciones Genéricas] =» [Limitacién de par]

Acerca de este menu

Existen dos tipos de limitacion de par:

» Con un valor fijado por un parametro (par o potencia)

+ Con un valor establecido por una entrada analdgica (Al o pulso)
Cuando ambos tipos estan activados, se tiene en cuenta el valor mas bajo.

Los dos tipos pueden configurarse o cambiarse a distancia mediante una entrada
digital o un bus de comunicaciones.

TLIG

Tla

1 Limitacién de par a través del parametro

2 Se tiene en cuenta el valor mas bajo

3 Limitacién de par mediante entrada analégica, RP
4 Valor de la limitacién

5 Limitacion de par a través del parametro en potencia

[Activ. limit. par] TLA

Activacion de la limitaciéon de par permanente.
Si la entrada o el bit asignado se encuentra en posicion 0, la funcion esta inactiva.

Si la entrada o el bit asignado se encuentra en posicion 1, la funcién esta activa.
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Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[No asignado] | NO No asignado
Ajuste de fabrica
[Si] YES Si
[DI1]...[DI8] LI1...LI8 Entrada digital de DI1 a DI8
NOTA: Se puede acceder a la seleccion DI8 en variadores
con una alimentacion superior a 22 kW.
[DI11]...[DI16] | LI11..LT16 Entrada digital DI11 a D116, si se ha introducido el médulo de
extension de E/S VW3A3203
[CDO00]... CD00...CD10 Entrada digital virtual CMD.0 a CMD.10 en la configuracion del
[CD10] [Perfil E/S] 10
[CD11]... CD11...CD15 Entrada digital virtual CMD.11 a CMD.15 independientemente
[CD15] de la configuracion
[C101]... C101...c110 Entrada digital virtual CMD1.01 a CMD1.10 con serie Modbus
[C110] integrada en la configuracion del [Perfil E/S] 10
[C111]... C111..C115 Entrada digital virtual CMD1.11 a CMD1.15 con serie Modbus
[C115] integrada independientemente de la configuracion
[C201]... C201...c210 Entrada digital virtual CMD2.01 a CMD2.10 con médulo de bus
[C210] de campo CANopen® en la configuracion del [Perfil E/S] 10
[C211]... C211..Cc215 Entrada digital virtual CMD2.11 a CMD2.15 con médulo de bus
[C215] de campo CANopen® independientemente de la configuracion
[C301]... C301...c310 Entrada digital virtual CMD3.01 a CMD3.10 con médulo de bus
[C310] de campo en la configuracion del [Perfil E/S] 10.
[C311]... C311...C315 Entrada digital virtual CMD3.11 a CMD3.15 con médulo de bus
[C315] de campo independientemente de la configuracion
[C501]... €501...C510 Entrada digital virtual CMD5.01 a CMD5.10 con Ethernet
[C510] integrado en la configuracion del [Perfil E/S] 10
NOTA: Es posible acceder a esta seleccion en los
variadores ATV340-+sN4E.
[C511]... C511...C515 Entrada digital virtual CMD5.11 a CMD5.15 con Ethernet
[C515] integrado independientemente de la configuracion
NOTA: Es posible acceder a esta seleccion en los
variadores ATV340++*N4E.

[Pot. max. motor] TPMM %

Potenc maxi mode motor.

Se puede acceder a este parametro si [Activ. limit. par] TLA no esta establecido
en [No asignado] NO.

Ajuste 0

Descripcion

De 10 a 300%

Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 300%

[Pot. max. genera.] TPMG %

Potencia max generador.

Se puede acceder a este parametro si [Activ. limit. par] T1L.2 no esta establecido
en [No asignado] NO.

Ajuste ()

Descripcion

De 10 a 300%

Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 300%
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[Incremento de par] INTP %

Se puede acceder a este parametro si [Activ. limit. par] T1.2 no esta establecido
en [No asignado] NO.

Seleccidon de unidades para los parametros [Limit. par. gener.] TL1G y [Limita.
par motor] TLIM.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[0,1%] 01 Unidad 0,1%

[1%] 1 Unidad 1%
Ajuste de fabrica

[Limita. par motor] TLIM %

Se puede acceder a este parametro si [Activ. limit. par] TLA no esta establecido
en [No asignado] NO.

Limitacion del par en régimen de motor, como un % o en incrementos del 0,1%
del [Par motor nominal] TON de acuerdo con el parametro [Incremento de par]
INTP.

Valor de par de salida (100% = [Par motor nominal] TON)

Ajuste 0 Descripcion

De 0 a 300% Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 100%

[Limit. par. gener.] TLIG %

Se puede acceder a este parametro si [Activ. limit. par] TL.2 no esta establecido
en [No asignado] NO.

Limitacion del par en régimen de generador, como un % o en incrementos del
0,1% del [Par motor nominal] TON de acuerdo con el pardmetro [Incremento de
par] INTP.

Valor de par de salida (100% = [Par motor nominal] TON)

Ajuste (@) Descripcion

De 0 a 300% Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 100%

[Act. limit. analog.] TLC %

Activacion (entrada analdgica) por una entrada digital.

Se puede acceder a este parametro si [Asig. par de ref.] T2A2 o [Asign. Ref par
2] Tan2 esta configurado.

Idéntico a [Activ. limit. par] TLA.

Si la entrada o el bit asignado se encuentra en posicion 0:

+ Lalimitacion se especifica mediante los parametros [Limita. par motor]
TLIMY [Limit. par. gener.] TLIG si [Activ. limit. par] TL2A no se establece
en [No asignado] NO.

+ Sin limitacién si [Activ. limit. par] TL2 no se establece en [No asignado] NO.
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Si la entrada o el bit asignado se encuentra en 1: la limitacién depende de la
entrada asignada por [Asig. par de ref.] TA2 o [Asign. Ref par 2] TAR2.

NOTA: Si ambas limitaciones (por la entrada asignada y el parametro) estan
activadas a la vez, se tiene en cuenta el valor mas bajo.

[Asig. par de ref.] TAA

Activacion mediante un valor analdgico.
Valor de par de salida (100% = [Par motor nominal] TON)

Si se asigna la funcién, la limitacién varia entre 0% y 300% del par nominal
basado en la sefial de 0% a 100% aplicada a la entrada asignada.

Ejemplos: 12 mA en una entrada de 4-20 mA resulta en una limitacion del 150 %
del par nominal; 2,5V CC en una entrada de 10 V CC resulta en un 75% del par

nominal.
Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[No NO La entrada analdgica no esta asignada

configurado]
Ajuste de fabrica

[Al1]...[AI3] AIl1..AI3 Entrada analdgica de Al1 a AI3

[Al4]...[Al5] ATI4..AIS Entrada analdgica de Al4 a Al5, si se ha introducido el médulo
de extension de E/S VW3A3203

[Entrada AIV1 Entrada analdgica virtual 1

Analoégica

Virtual 1]

[DI7 Pulso PI7..PI8 Entrada digital de DI7 a DI8 utilizada como entrada de pulsos

entrada]...[DI8

NOTA: Se puede acceder a esta seleccién en variadores

epxtlrs:da] con una alimentacioén superior a 22 kW.
[RP] PI Entrada de pulsos
NOTA: Se puede acceder a esta seleccién en aquellos
variadores con una alimentacion inferior a 30 kW.
[Encoder] PG Referencia del encoder si se ha introducido un médulo

codificador o si se utiliza un encoder integrado.

NOTA: El encoder integrado solo esta disponible en
variadores con potencia de hasta 22 kW.

[Asign. Ref Int. Par] TASU

Referencia de la asignacion del limitador de par.

Se puede acceder a este parametro si [Asig. par de ref.] TA2 no se establece en
[Asign. Ref par 2] T2A22 o [No configurado] NO.

Idéntico a [Activ. limit. par] TLA.

[Asign. Ref par 2] TAA2

Activacion mediante otro valor analdgico.

Idéntico a [Asig. par de ref.] TAA.

[Parada lim. |/ Par] SSB

Parada limit. Int./Par.
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Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[Ignorar] NO Error detectado ignorado
Ajuste de fabrica
[Parada rueda | YES Parada en rueda libre
Libre]
[Parada STT Parada segun el parametro [Tipo de parada] STT sin disparar
Configurada] un error tras la parada
[Velocidad LFF Cambio a la velocidad de réplica, que se mantendra mientras
retorno] 85 error detectado persista y la orden de marcha no se elimine
[Velocidad RLS El variador mantiene la velocidad que se estaba aplicando
Mantenida] cuando se detectd el error, siempre que el error detectado esté
activo y la orden de marcha no se haya eliminado(1).
[Paro rampa] RMP Parada en rampa
[asignacién FST Parada rapida
stop rapida]
[Inyecc. CC] DCI Inyecc. DC

1 Como, en este caso, el error detectado no provoca una parada, se recomienda asignar un relé o
una salida l6gica a su indicacion.

[Timeout Par/l lim] sTO

Limitacion de corriente del par: retardo del error de [Error limita.par] ssFy
retardo de la advertencia de [Limit par alcanzado] ssA.

Ajuste t:'

Descripcion

De 02 9.999 ms

Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 1.000 ms
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[Funciones Genéricas] - [2nd limite actual]

Menu [2nd limite actual] CLI

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Funciones Genéricas] =» [2nd limite actual]

[Limit. corriente 2] L.C2

Si la entrada o el bit asignado se encuentra en posicion 0, la primera limitacion de

corriente esta activa.

Si la entrada o el bit asignado se encuentra en posicion 1, la segunda limitacién
de corriente esta activa.

Rango de Codigo / Valor | Descripcion
valores
[No asignado] | NO No asignado
Ajuste de fabrica
[DI1]...[DI18] LI1..LI8 Entrada digital de DI1 a DI8
NOTA: Se puede acceder a la seleccion DI8 en variadores
con una alimentacion superior a 22 kW.
[DI11]...[DI16] | LI11..LI16 Entrada digital DI11 a DI16, si se ha introducido el médulo de
extension de E/S VW3A3203
[CDO00]... CD00...CD10 Entrada digital virtual CMD.0 a CMD.10 en la configuracion del
[CD10] [Perfil E/S] 10
[CD11]... CD11...CD15 Entrada digital virtual CMD.11 a CMD.15 independientemente
[CD15] de la configuracion
[C101]... C101...c110 Entrada digital virtual CMD1.01 a CMD1.10 con serie Modbus
[C110] integrada en la configuracion del [Perfil E/S] 10
[C111]... C111..C115 Entrada digital virtual CMD1.11 a CMD1.15 con serie Modbus
[C115] integrada independientemente de la configuracién
[C201]... €201...c210 Entrada digital virtual CMD2.01 a CMD2.10 con médulo de bus
[C210] de campo CANopen® en la configuracion del [Perfil E/S] 10
[C211]... C211..Cc215 Entrada digital virtual CMD2.11 a CMD2.15 con médulo de bus
[C215] de campo CANopen® independientemente de la configuracion
[C301]... C301...C310 Entrada digital virtual CMD3.01 a CMD3.10 con médulo de bus
[C310] de campo en la configuracion del [Perfil E/S] 10.
[C311]... C311...C315 Entrada digital virtual CMD3.11 a CMD3.15 con modulo de bus
[C315] de campo independientemente de la configuracién
[C501]... €501...C510 Entrada digital virtual CMD5.01 a CMD5.10 con Ethernet
[C510] integrado en la configuracion del [Perfil E/S] 10
NOTA: Es posible acceder a esta seleccion en los
variadores ATV340-+sN4E.
[C511]... C511...C515 Entrada digital virtual CMD5.11 a CMD5.15 con Ethernet
[C515] integrado independientemente de la configuracion

NOTA: Es posible acceder a esta seleccion en los
variadores ATV340++N4E.

[Limit. corriente 2] CL2 %

Se puede acceder a este parametro si [Limit. corriente 2] 1.C2 no esta
establecido en [No asignado] NO.
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AVISO

SOBRECALENTAMIENTO

+ Compruebe que el motor tenga un valor nominal adecuado para la corriente
maxima que se aplicara al mismo.

+ Considere el ciclo de trabajo del motor y todos los factores de su aplicacion,
incluidos los requisitos de desclasificacion al determinar el limite de
corriente.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse dafios en el
equipo.

El rango de ajuste se limitaa 1,8 In.

NOTA: Si el ajuste es inferior a 0,25 In, el variador se puede bloquear en
[Asig. pér. fase sa.] OPL si se ha activado esta funcién. Si el valor es inferior
a la intensidad del motor en vacio, el motor no puede funcionar.

Ajuste (@) Descripcion

De0a1,8In(M Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 1,8 In(")

(1) I corresponde a la corriente nominal del variador que se indica en el Manual de instalacion y
en la placa de caracteristicas del variador.

[Limite de intensidad] CLI %

Limitacion de intensidad.

AVISO

SOBRECALENTAMIENTO

+ Compruebe que el motor tenga un valor nominal adecuado para la corriente
maxima que se aplicara al mismo.

» Considere el ciclo de trabajo del motor y todos los factores de su aplicacion,
incluidos los requisitos de desclasificacion al determinar el limite de
corriente.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse daiios en el
equipo.

El rango de ajuste se limitaa 1,8 In.

NOTA: Si el ajuste es inferior a 0,25 In, el variador se puede bloquear en
[Asig. pér. fase sa.] OPL si se ha activado esta funcién. Si el valor es inferior
a la intensidad del motor en vacio, el motor no puede funcionar.

Ajuste 0 Descripcion

De0a1,8In( Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 1,8 In()

(1) I corresponde a la corriente nominal del variador que se indica en el Manual de instalacion y
en la placa de caracteristicas del variador.
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[Funciones Genéricas] - [Movimiento]

Menu [Movimiento] JOG

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Funciones Genéricas] =» [Movimiento]

[Asignacién Jog] JOG

La funcion JOG solo esta activa si el canal de érdenes y los canales de referencia
estan en los terminales.

Esta funcion puede usarse si:

[Asig.Retorno PID] PTF se establece en [No configurado] NO, y
[Asig. de frenos] B1.C se establece en [No] NO, y
[Elevac. alta velo.] HSO se establece en [No] NO, y

[Asig. + velocidad] UST y [- Asig. velocidad] DS T se establecen en [No
asignado] NO, y

[Config. Freq Ref 2] FrR2 se establece en [Ref Frec via DI] UPDT.

La funcion esta activa si la entrada o el bit asignado se encuentra en posicion 1.

Ejemplo: operacién de control de 2 hilos ([Control 2/3 hilos] TcC = [Control 2
hilos] 2¢).

Rf (JGF) [ f ] a

Rf (JGF) Jommememedeem a

LI (JOG)

Rp
MF DEC/DE2 Rp:0.1s

Rf

0

1

0
JGt

| 1

1

Fw

0

MF Frecuencia del motor

Rf Referencia

Rp Rampa

Rp: 0,1 s Rampa forzadaa 0.1 S
FW Avance

R Marcha atras
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Rango de Codigo / Valor | Descripcion
valores
[No asignado] | NO No asignado
Ajuste de fabrica
[DI1]...[DI8] LI1..LI8 Entrada digital de DI1 a DI8
NOTA: Se puede acceder a la seleccion DI8 en variadores
con una alimentacion superior a 22 kW.
[DI11]...[DI16] | LI11..LI16 Entrada digital DI11 a DI16, si se ha introducido el médulo de
extension de E/S VW3A3203
[CDO00]... CD00...CD10 Entrada digital virtual CMD.0 a CMD.10 en la configuracién del
[CD10] [Perfil E/S] 1O
[CD11]... CD11...CD15 Entrada digital virtual CMD.11 a CMD.15 independientemente
[CD15] de la configuracion
[C101]... C101...C110 Entrada digital virtual CMD1.01 a CMD1.10 con serie Modbus
[C110] integrada en la configuracion del [Perfil E/S] 10
[C111]... C111...C115 Entrada digital virtual CMD1.11 a CMD1.15 con serie Modbus
[C115] integrada independientemente de la configuracion
[C201]... C201...C210 Entrada digital virtual CMD2.01 a CMD2.10 con médulo de bus
[C210] de campo CANopen® en la configuracion del [Perfil E/S] 10
[C211]... C211...C215 Entrada digital virtual CMD2.11 a CMD2.15 con médulo de bus
[C215] de campo CANopen® independientemente de la configuracion
[C301]... C301...C310 Entrada digital virtual CMD3.01 a CMD3.10 con médulo de bus
[C310] de campo en la configuracion del [Perfil E/S] T0.
[C311]... C311...C315 Entrada digital virtual CMD3.11 a CMD3.15 con médulo de bus
[C315] de campo independientemente de la configuraciéon
[C501]... C501...C510 Entrada digital virtual CMD5.01 a CMD5.10 con Ethernet
[C510] integrado en la configuracion del [Perfil E/S] 10
NOTA: Es posible acceder a esta seleccion en los
variadores ATV340+-sN4E.
[C511]... C511...C515 Entrada digital virtual CMD5.11 a CMD5.15 con Ethernet
[C515] integrado independientemente de la configuracion
NOTA: Es posible acceder a esta seleccion en los
variadores ATV340+-sN4E.

[Frec. de movimiento] JGF %

Se puede acceder a este parametro si [Asignaciéon Jog] J0OG no esta establecido
en [No asignado] NO.

Ajuste QO

Descripcion

De 0,0a 10,0 Hz

Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 10,0 Hz

[TiempoJog] JGT %

Se puede acceder a este parametro si [Asignacion Jog] JOG no esta establecido
en [No asignado] NO.

Ajuste 0

Descripcion

De0,0a20s

Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 0,5 s
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[Funciones Genéricas] - [Alta velo. conmut.]

Menu [Alta velo. conmut.] CHS

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Funciones Genéricas] =» [Alta velo. conmut.]

[2 Velocidades altas] SH2

2 Velocidades altas.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[No asignado] | NO No asignado

Ajuste de fabrica

[Niv.Ele. frec. | FTA Nivel elevado de frecuencia del motor alcanzado
mo]

[Niv.Ele. frec. F2A 2.° nivel de frecuencia alcanzado

mo 2]

[DI1]...[DI18] LI1..LI8 Entrada digital de DI1 a DI8

NOTA: Se puede acceder a la seleccion DI8 en variadores
con una alimentacion superior a 22 kW.

[DI11]...[DI16] | LT11..LT16 Entrada digital DI11 a DI16, si se ha introducido el médulo de
extension de E/S VW3A3203

[CDO00]... CD00...CD10 Entrada digital virtual CMD.0 a CMD.10 en la configuracion del
[CD10] [Perfil E/S] 10

[CD11]... CD11...CD15 Entrada digital virtual CMD.11 a CMD.15 independientemente
[CD15] de la configuracion

[C101]... Cc101...C110 Entrada digital virtual CMD1.01 a CMD1.10 con serie Modbus
[C110] integrada en la configuracion del [Perfil E/S] T0

[C111]... C111..C115 Entrada digital virtual CMD1.11 a CMD1.15 con serie Modbus
[C115] integrada independientemente de la configuracion

[C201]... C201...c210 Entrada digital virtual CMD2.01 a CMD2.10 con médulo de bus
[C210] de campo CANopen® en la configuracién del [Perfil E/S] 10
[C211]... C211...C215 Entrada digital virtual CMD2.11 a CMD2.15 con médulo de bus
[C215] de campo CANopen® independientemente de la configuraciéon
[C301]... C301...C310 Entrada digital virtual CMD3.01 a CMD3.10 con médulo de bus
[C310] de campo en la configuracion del [Perfil E/S] 10.

[C311]... C311...C315 Entrada digital virtual CMD3.11 a CMD3.15 con médulo de bus
[C315] de campo independientemente de la configuracion

[C501]... €501...C510 Entrada digital virtual CMD5.01 a CMD5.10 con Ethernet
[C510] integrado en la configuracion del [Perfil E/S] 10

NOTA: Es posible acceder a esta seleccion en los
variadores ATV340--sN4E.

[C511]... C511...C515 Entrada digital virtual CMD5.11 a CMD5.15 con Ethernet
[C515] integrado independientemente de la configuracion

NOTA: Es posible acceder a esta seleccion en los
variadores ATV340--sN4E.

[4 Velocidades altas] SH4

Asignacion de velocidad alta 4

NOTA: Para obtener 4 Velocidades altas, también se debe configurar [2
Velocidades altas] sr2.

Idéntico a [2 Velocidades altas] st2.
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[Velocidad alta] HSP
La frecuencia del motor con referencia maxima puede ajustarse entre [Velocidad
baja] 1.sP y[Velocidad maxima] TrR.

El ajuste de fabrica cambia a 60 Hz si [Motor estandar] BFR se establece en
[60Hz NEMA]INEMA 60Hz.

Para ayudar a evitar un error de [SOBREVELOC. MOTOR] soOF, se recomienda
que [Velocidad maxima] TR sea igual o mayor al 110 % de [Velocidad

alta] asp.
Ajuste 0 Descripcion
De 0 a 599 Hz Intervalo de ajuste
Ajuste de fabrica: 50 Hz

[Velocidad alta 2] HSP2 %

Visible si [2 Velocidades altas] sH2 no esta definido en [No asignado] NO.

Idéntico a [Velocidad alta] HsP.

[Velocidad alta 3] HSP3 %

Visible si [4 Velocidades altas] st4 no esta definido en [No asignado] NO.

Idéntico a [Velocidad alta] HsP.

[Velocidad alta 4] HSP4 %

Visible si [4 Velocidades altas] sH4 no esta definido en [No asignado] NO.

Idéntico a [Velocidad alta] HsP.
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[Funciones Genéricas] - [Frec. ref. mem.]

Menu [Frec. ref. mem.] SPM

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Funciones Genéricas] =» [Frec. ref. mem.]

Acerca de este menu

Guardar un valor de referencia de velocidad con un comando de entrada digital

que duramas de 0,1 s.

» Esta funcidn se usa para controlar la velocidad de varios variadores de
manera alternativa a través de una uUnica referencia analdgica y una entrada

digital para cada variador.

+ También se usa para confirmar una referencia de linea (bus o red de
comunicacion) en varios variadores a través de una entrada digital. Esto
permite sincronizar movimientos eliminando las variaciones cuando la

referencia esta ajustada.

» Lareferencia se adquiere 100 ms después del flanco ascendente de la
solicitud. No se adquiere una nueva referencia hasta que se haga una nueva

solicitud.

FrH

e ———
—
e
—

+— — — reference

rUn

DIx (SPM)

l |

100 ms 100 ms |

100 ms t

FrH Frecuencia de referencia antes de rampa

rUn Orden de marcha

DIx (SPM) [As. mem. frec. ref.] spM

[As. mem. frec. ref.] SPM

Referencia de asignacion de la memoria de frecuencia.

Funcion activa si la entrada asignada se encuentra en estado activo.
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Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[No asignado] | NO No asignado
Ajuste de fabrica
[DI1]...[DI8] LI1..LI8 Entrada digital de DI1 a DI8
NOTA: Se puede acceder a la seleccion DI8 en variadores
con una alimentacion superior a 22 kW.
[DI11]...[DI16] | LI11..LI16 Entrada digital DI11 a DI16, si se ha introducido el modulo de

extension de E/S VW3A3203

[Funciones Genéricas] - [Logica de freno]

Menu [Légica de freno] BLC

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Funciones Genéricas] =» [Logica de freno]

Acerca de este menu

Idéntico al menu [Légica de freno] BL.C , pagina 255.
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[Funciones Genéricas] - [Final de carrera]

Menu [Final de carrera] LST

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Funciones Genéricas] =¥ [Final de carrera]

Acerca de este menu

Esta funcion puede utilizarse para gestionar limites de trayectoria usando
interruptores de limite

El modo de parada es configurable. Cuando se activa el contacto de parada, se
autoriza la puesta en marcha en el otro sentido.

Ejemplo:
_‘h‘_ _17_

d) .
R1 R F F1

- —

) @,

/
R Atras

R1 Parar marcha atras
F Adelante

F1 Parar adelante

La parada se activa si la entrada est4 a 0 (contacto abierto).

[Detener asig. AVA] LAF

Detener la asignacion de limite de avance.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[No asignado] | NO No asignado

Ajuste de fabrica
[CDO00]... CD00...CD10 Entrada digital virtual CMD.0 a CMD.10 en la configuracién del
[CD10] [Perfil E/S] 10
[CD11]... CD11..CD15 Entrada digital virtual CMD.11 a CMD.15 independientemente
[CD15] de la configuracion
[C101]... Ccl01..c110 Entrada digital virtual CMD1.01 a CMD1.10 con serie Modbus
[C110] integrada en la configuracion del [Perfil E/S] 10
[C111]... Cl11..C115 Entrada digital virtual CMD1.11 a CMD1.15 con serie Modbus
[C115] integrada independientemente de la configuracion
[C201]... C201...c210 Entrada digital virtual CMD2.01 a CMD2.10 con médulo de bus
[C210] de campo CANopen® en la configuracion del [Perfil E/S] 10
[C211]... C211...C215 Entrada digital virtual CMD2.11 a CMD2.15 con médulo de bus
[C215] de campo CANopen® independientemente de la configuracion
[C301]... C301...C310 Entrada digital virtual CMD3.01 a CMD3.10 con médulo de bus
[C310] de campo en la configuracion del [Perfil E/S] T0.
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Bajo)]...[DI16
(Nivel Bajo)]

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[C311]... C311..C315 Entrada digital virtual CMD3.11 a CMD3.15 con médulo de bus
[C315] de campo independientemente de la configuracién
[C501]... C501...C510 Entrada digital virtual CMD5.01 a CMD5.10 con Ethernet
[C510] integrado en la configuracion del [Perfil E/S] 10
NOTA: Es posible acceder a esta seleccion en los
variadores ATV340++*N4E.
[C511]... C511...C515 Entrada digital virtual CMD5.11 a CMD5.15 con Ethernet
[C515] integrado independientemente de la configuracién
NOTA: Es posible acceder a esta seleccién en los
variadores ATV340+-sN4E.
[DI1 (Nivel L1L...L8L Entrada digital DI1 a DI8 utilizada a nivel bajo
BNa_jo)E .é[I_DIS NOTA: Se puede acceder a la seleccion DI8 de nivel bajo
(Nivel Bajo)] en variadores con una alimentacion superior a 22 kW.
[DI11 (Nivel L11L..L16L Entrada digital D111 a DI16 utilizada a nivel bajo, si se ha

introducido el médulo de extension de E/S VW3A3203

[Detener asig. RET] LAR

[Tipo de parada] LAS

Detener la asignacion de limite de retorno.

Idéntico a [Detener asig. AVA] 1.AF.

Tipo de parada en el interruptor de final de carrera.

Se puede acceder a este parametro si se asigna [Detener asig. AVA] LAF 0
[Detener asig. RET] LAR.

Cuando la entrada asignada cambia a 0, la parada se controla de acuerdo con el
tipo seleccionado. Solo esta autorizado el reinicio en la otra direccién de
funcionamiento una vez que se haya parado el motor. Si las dos entradas
[Detener asig. AVA] LAF y [Detener asig. RET] LAR estan asignadas y en
estado 0, es imposible reiniciar.

libre]

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[Paro rampa] RMP Parada en rampa
[asignacién FST Parada rapida

stop rapida]

[Parada rueda | NST Parada en rueda libre

Ajuste de fabrica
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[Funciones Genéricas] - [Posic. por sensores]

Menu [Posic. por sensores] LPO

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Funciones Genéricas] =» [Posic. por sensores]

Acerca de este menu

Esta funcion se usa para gestionar el posicionamiento usando sensores de
posicion o interruptores de final de carrera ligados a entradas digitales o usando
bits de palabra de control:

¢ Frenar
e Parar

El nivel de activacion de las entradas y los bits se puede configurar en un flanco
ascendente (cambio de 0 a 1) o en un flanco descendente (cambio de 1 a 0). El
ejemplo a continuacidn ha sido configurado en un flanco descendente:
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Fc

Rc

dHF

SHF

L5F

St FW

Fc Orden de avance

Rc Orden de marcha atras

F Frecuencia

FW Avance

FSd

FSd Deceleracion hacia adelante

FS Parada hacia adelante

St Parada
R Atras

FS

St

El modo de deceleracion y el modo de parada se pueden configurar.

El funcionamiento es idéntico para las operaciones en ambas direcciones. La
deceleracioén y la parada funcionan de acuerdo con la misma légica, tal y como se

describe a continuacion.

Ejemplo: Deceleracion hacia adelante, en flanco descendente
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» La deceleracion hacia adelante se produce en un flanco descendente
(cambio de 1 a 0) de la entrada asignada a la deceleracion hacia adelante si
se produce en la marcha hacia adelante. El valor de la frecuencia de
referencia se encuentra limitado a [Velocidad baja] .S P.

« En el area de deceleracion hacia adelante, el movimiento en la direccion
opuesta se encuentra autorizado a velocidad alta.

* La orden de deceleracion se elimina en un flanco ascendente (cambio de 0 a
1) de la entrada asignada a la deceleracion hacia adelante si se produce en
la direccion hacia atras.

« La deceleracion hacia adelante se almacena, incluso en caso de corte de
alimentacion.

» Esta funcién se puede desactivar mediante la asignacion de un bit o una
entrada digital.

* Aunque la deceleracion hacia delante esté desactivada mientras la entrada o
bit de desactivacién esté en 1, se siguen supervisando y guardando los
cambios del sensor.

Ejemplo: Posicionamiento en un interruptor de final de carrera, en un flanco
descendente

® ® O O
R2 R1 R F F1 F2
- —

AN NN

@) C)

R Atras

R1 Deceleracion en marcha atras
R2 Parar marcha atras

F Adelante

F1 Desaceleracion hacia adelante

F2 Parar adelante

A ADVERTENCIA

PERDIDA DEL CONTROL

» Compruebe que los interruptores de posicidn estén correctamente
conectados.

» Compruebe que los interruptores de posicion estén correctamente
instalados. Los interruptores de posiciéon deben montarse en una posicion lo
suficientemente alejada de la parada mecanica para permitir una distancia
de parada adecuada.

» Debera liberar los interruptores de posicion para poder usarlos.
» Compruebe el funcionamiento correcto de los interruptores de posicion.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafos en el equipo.

Funcionamiento con levas cortas:
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Una vez configurados los interruptores, el variador todavia no dispone de una
posicion valida.

A ADVERTENCIA

PERDIDA DEL CONTROL

» Compruebe que el variador se encuentre entre el interruptor de
deceleracion hacia atras y hacia delante antes de activarlo por primera vez
si ha configurado los interruptores de deceleracion y de parada.

+ Compruebe que el variador se encuentre entre el interruptor de detencion
del avance hacia atras y hacia delante antes de activarlo por primera vez si
ha configurado los interruptores de detencidn, pero ningun interruptor de
desaceleracion.

+ Si ha configurado interruptores, asegurese de que el variador se encuentre
dentro del rango de movimiento admisible antes de utilizar la funcion por
primera vez.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafos en el equipo.

A ADVERTENCIA

PERDIDA DEL CONTROL

Cuando apague el variador, guarde el rango que estuviese usando en ese
momento.

+ Si el sistema se mueve manualmente mientras el variador esta apagado,
debe restablecer la posicion original antes de encenderlo de nuevo.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafos en el equipo.

En este caso, cuando se ponga en marcha por primera vez o tras un reinicio de la
configuracion a los valores de fabrica, el variador debe arrancarse fuera de las
zonas de parada y deceleracion para inicializar la funcion.

F1z

F1

F2

F1 Desaceleracion hacia adelante

F1z Zona de deceleracion hacia adelante
F2 Parar adelante

F2z Zona de parada hacia adelante
Funcionamiento con levas largas:

En este caso no existe ninguna restriccion, lo cual significa que la funcién se
inicializa en cualquier punto de la trayectoria.
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F1z

F1

F2 %

F1 Desaceleracion hacia adelante

F1z Zona de deceleracion hacia adelante

F2 Parar adelante

F2z Zona de parada hacia adelante

Parar a una distancia calculada después del final de carrera de deceleracion

Esta funcion se puede utilizar para controlar automaticamente la parada de la
parte en movimiento cuando se ha producido el desplazamiento de la distancia
preseleccionada después del final de carrera de la deceleracion. En base a la
velocidad lineal nominal y a la velocidad calculada por el variador cuando se
activa el final de carrera de deceleracion, el variador induce la parada a la
distancia configurada. Esta funcion resulta util en aplicaciones donde el
restablecimiento manual del final de carrera de sobrerrecorrido es habitual en
ambas direcciones. Entonces solo responde para ayudar a la gestién si se supera
la distancia. El final de carrera de parada mantiene la prioridad respecto a la
funcion.

El parametro [Tipo deceleracién] DSF se puede configurar para obtener
cualquiera de las funciones descritas a continuacion:

F
| d5F =5Ed
SF
3 D
A 5
- | Sk d
' dS5F=aPE
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A Fin de carrera de deceleracion alcanzado
B Parada automatica a una distancia

D Distancia

F Frecuencia

SF Frecuencia de deceleracion

Nota:

+ Si se modifica la rampa de deceleracidon mientras la parada a una distancia
determinada esta en curso, no se respeta esta distancia.

» Si se modifica la direccidn mientras la parada a una distancia determinada
esta en curso, no se respeta esta distancia.

A ADVERTENCIA

PERDIDA DEL CONTROL

Esta funcion no reemplaza al interruptor de posicion.
+ Verifique que la distancia configurada sea realmente posible.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafos en el equipo.

[F.C.paro adelante] SAF

Si los parametros [F.C.paro adelante] s2F, [F.C. parada atras] SAR, [Dec hacia
adelante] DAF y [Frenar Retorno] DAR se establecen de manera que la sefal se
active con un flanco ascendente, no se activara ninguna orden en caso de una
interrupcién del cable de sefial hacia el interruptor o si el interruptor deja de
funcionar.

A ADVERTENCIA

PERDIDA DE CONTROL

En su evaluacion de riesgos, tenga en cuenta todas las posibles consecuencias
de activar una sefial con un flanco ascendente.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafos en el equipo.

Si este parametro se asigna a una digital virtual, la funcion esta activa si la
entrada o el bit asignado se encuentra en posicion 0.

Ajuste Cédigo / Valor | Descripcion

[No asignado] | NO No asignado

Ajuste de fabrica.

[DI1]...[DI8] LI1..LI8 Entrada digital de DI1 a DI8

NOTA: Se puede acceder a la seleccién DI8 en variadores con
una alimentacion superior a 22 kW.

[DI11]...[DI16] | LI11..LI16 Entrada digital D111 a DI16, si se ha introducido el médulo de
extension de E/S VW3A3203

[DI1 (Nivel L1L..L8L Entrada digital DI1 a DI8 utilizada a nivel bajo

Bajo)]...[DI8

(Nivel Bajo)] NOTA: Se puede acceder a la seleccion DI8 de nivel bajo en
variadores con una alimentacién superior a 22 kW.

[DI11 (Nivel L11L...L16L Entrada digital D111 a D116 utilizada a nivel bajo, si se ha

Bajo)]...[DI16 introducido el médulo de extension de E/S VW3A3203

(Nivel Bajo)]
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Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[CDO00]... CD00...CD15 Entrada digital virtual CMD.0 a CMD.15 en la configuracién del

[CD15] [Perfil E/S] 10

[C101]... C101..C115 Entrada digital virtual CMD1.01 a CMD1.15 con Modbus serie

[C115] integrado en la configuracion de [Perfil E/S] 10

[C201]... C201...C215 Entrada digital virtual de CMD2.01 a CMD2.15 con médulo de

[C215] bus de campo CANopen® en la configuracion de [Perfil E/S]
10

[C301]... C301...C315 Entrada digital virtual CMD3.01 a CMD3.15 con médulo de

[C315] bus de campo en la configuracién del [Perfil E/S] 10

[C501]... €501...C515 Entrada digital virtual CMD5.01 a CMD5.15 con Ethernet

[C515] integrado en la configuracion de [Perfil E/S] 10

[F.C. parada atras] SAR

Detener el final de carrera en marcha atras.

Idéntico a [F.C.paro adelante] sAF.

[Dec hacia adelante] DAF

Deceleracion alcanzada hacia adelante.

Idéntico a [F.C.paro adelante] sAF.

[Frenar Retorno] DAR

Deceleracion alcanzada en marcha atras.

Idéntico a [F.C.paro adelante] sAF.

[Desactiv. Fin carr.] cLs %

Eliminacion de los finales de carrera.

AADVERTENCIA

PERDIDA DEL CONTROL

Si [Desactiv. Fin carr.] CLs se fija en una entrada y se activa, se deshabilitara
la gestion del interruptor de posicion.

» Compruebe que la activacion de esta funcién no genera condiciones
inseguras.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafos en el equipo.

La accion de los finales de carrera se desactiva cuando el bit o la entrada
asignado esta en 1. Si en este momento se detiene o decelera el variador por los
finales de carrera, vuelve a arrancar a su velocidad de referencia.

Se puede acceder a este parametro si se ha asignado al menos un final de
carrera O un Sensor.

Ajuste

Codigo / Valor

Descripcién

[No asignado]

NO

No asignado

Ajuste de fabrica

[DI1]...[DI8]

LI1..LIS8

Entrada digital de DI1 a DI8
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Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
NOTA: Se puede acceder a la seleccion DI8 en variadores
con una alimentacioén superior a 22 kW.
[DI11]...[DI16] | LI11..LI16 Entrada digital DI11 a DI16, si se ha introducido el moédulo de
extension de E/S VW3A3203
[CDO00]... CD00...CD10 Entrada digital virtual CMD.0 a CMD.10 en la configuracién del
[CD10] [Perfil E/S] 1O
[CD11]... CD11...CD15 Entrada digital virtual CMD.11 a CMD.15 independientemente
[CD15] de la configuracion
[C101]... C101...C110 Entrada digital virtual CMD1.01 a CMD1.10 con serie Modbus
[C110] integrada en la configuracion del [Perfil E/S] 10
[C111]... C111..C115 Entrada digital virtual CMD1.11 a CMD1.15 con serie Modbus
[C115] integrada independientemente de la configuracién
[C201]... C201...C210 Entrada digital virtual CMD2.01 a CMD2.10 con médulo de bus
[C210] de campo CANopen® en la configuracion del [Perfil E/S] 10
[C211]... C211...C215 Entrada digital virtual CMD2.11 a CMD2.15 con médulo de bus
[C215] de campo CANopen® independientemente de la configuracion
[C301]... €301...c310 Entrada digital virtual CMD3.01 a CMD3.10 con médulo de bus
[C310] de campo en la configuracion del [Perfil E/S] 10.
[C311]... C311..C315 Entrada digital virtual CMD3.11 a CMD3.15 con médulo de bus
[C315] de campo independientemente de la configuracién
[C501]... C501...C510 Entrada digital virtual CMD5.01 a CMD5.10 con Ethernet
[C510] integrado en la configuracion del [Perfil E/S] 10
NOTA: Es posible acceder a esta seleccion en los
variadores ATV340++*N4E.
[C511]... C511...C515 Entrada digital virtual CMD5.11 a CMD5.15 con Ethernet
[C515] integrado independientemente de la configuracién

NOTA: Es posible acceder a esta seleccion en los
variadores ATV340-+*N4E.

[Tipo de parada] Pas %

Tipo de parada al activarse el final de carrera.

Se puede acceder a este parametro si se ha asignado al menos un final de
carrera o un sensor.

libre]

Ajuste Coédigo / Valor | Descripcion
[Paro rampa] RMP Seguir rampa
Ajuste de fabrica
[asignacion FST Parada rapida (tiempo de rampa reducido por [Coef. parada
stop rapida] rapida] DCF)
[Parada rueda | NST Parada en rueda libre

[Tipo deceleracion] DSF %

Se puede acceder a este parametro si se ha asignado al menos un final de
carrera o un sensor.
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Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[Norma] STD Utiliza la rampa [Rampa deceleracion] DEC o [Deceleracion
2] DE2 (segun la que se haya activado)

Ajuste de fabrica

[Optimizado] OPT El tiempo de rampa se calcula en base a la velocidad real
cuando se producen los finales de carrera de deceleracion
para limitar el tiempo de funcionamiento a velocidades bajas
(optimizacion del tiempo de ciclo: el tiempo de deceleracion es
constante independientemente de la velocidad inicial).

[Distancia de parada] STD %

Se puede acceder a este parametro si se ha asignado al menos un final de
carrera o un sensor. Activacion y ajuste de la funcion "Parar a una distancia
calculada después del final de carrera de deceleracion”.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[No] NO Funcién inactiva

Ajuste de fabrica

[0,01 a 10,00] Rango de la distancia de parada en metros

[Velo. Lineal nom.] NLS %

Velocidad lineal nominal

Se puede acceder a este parametro si se ha asignado al menos un final de
carrera o un sensor y [Distancia de parada] STD no esta establecido en [No] NO.

Ajuste Descripcién

De 0,20 a 5,00 m/s Ajuste de fabrica: 1,00 m/s

[Corrector de parada] SFD %

Factor de escala aplicado a la distancia de parada para compensar, por ejemplo,
una rampa no lineal.

Se puede acceder a este parametro si se ha asignado al menos un final de
carrera o un sensor y [Distancia de parada] sTD no esta establecido en [No] NO.

Ajuste Descripcion

De 50 a 200 % Ajuste de fabrica: 100 %

[Memo Stop] MSTP %

Se puede acceder a este parametro si se ha asignado al menos un final de
carrera 0 un Sensor.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[No] NO Sin memorizacion del interruptor de posicion

[Si] YES Memorizacion del interruptor de posiciéon
Ajuste de fabrica
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[Ajustes Completos] CST—

[Prioridad Rearranque] PRST %

Se ofrece prioridad al arranque incluso si el interruptor de detencion esta

activado.

Se puede acceder a este parametro si se ha asignado al menos un final de
carrera o un sensor.

Sin prioridad de reinicio si el interruptor de detencion esta

Ajuste de fabrica

Ajuste Codigo / Valor
[No] NO
[Si] YES

Se ofrece prioridad al rearranque incluso si el interruptor de

detencion esta activado

[Reducci.de notas] MSL.O %

[Funciones Genéricas] - [Contorl del par]

Se puede acceder a este parametro si se ha asignado al menos un final de
carrera o un sensor.

Ajuste Codigo / Valor
[No] NO Sin memorizacion del interruptor de deceleracion.
[Si] YES Memorizacion del interruptor de deceleracion.

Ajuste de fabrica

Menu [Contorl del par] TOR

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Funciones Genéricas] =# [Contorl del par]

Acerca de este menu

Esta funcion se puede utilizar si [Tipo control motor] CTT se establece en [Ctrl
Vecto Laz Cerr] Fvc, [Ctrl Vecto Laz Cerr] FvC, [Mot.sincro.] sYN o [Sinc. CL]

F'SY.

NOTA: Esta funcién no puede utilizarse con algunas de las demas funciones

disponibles

NOTA: Esta funcion no es compatible con la gestion del error [Pérdi. carga]

ANF.
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Realimentacién de velocidad

h
ACC/DEC '
AC2/DE2 i
AC3/DE3 I i
i
* Seleccion de velocidad/par i
i
Velocidad . - . Par '
punto de ——» Velocidad Velocidad | Comando | :
. Rampa + Controlador |
ajuste '
Par
Par/ Aplicar
»  Corriente
Par Par Par Par Par Par fpa' : Par Limitaciones
referencia
par | Canal | Offset Firmar [ Relacion [ ™| Rampa [ ™| Filro ™ mueta |
punto de
ajuste T T T T T T L
TR1/TR2 TQO/TQOP TSD TQR/TRT TRP TRF/TRW DBP/DBN T RTO/TOB

TST/SPT
TSS

Esta funcion se puede usar para cambiar entre el funcionamiento en el modo de
regulacion de la velocidad y en el modo control del par.

En el modo control de par, la velocidad puede variar dentro de una "banda
muerta" configurable. Cuando alcanza el limite superior o inferior, el variador
vuelve automaticamente al modo de regulacion de la velocidad y permanece en
este limite de velocidad. Por consiguiente, ya no se mantiene el par regulado y
pueden suceder dos cosas.

» Si el par regresa al valor requerido, el variador vuelve al modo control de par.

» Siel par no vuelve al valor requerido tras un periodo configurable, el variador
cambia a [Adv. ctrl par] RT2 o [Timeout par] SRF.

AADVERTENCIA

FUNCIONAMIENTO IMPREVISTO DEL EQUIPO

Compruebe que la activacion de esta funcién no genera condiciones inseguras.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafos en el equipo.
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Torque
Torque --}---—————-——-————+ A |
limitation |
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
1 :
| |
I l
Torque ——f--—————————————— ¢ = ©
reference B i !
| I
| |
| |
| |
| |
| |
| |
| |
| |
| |
| |
| |
| |
| |
| |
| |
| |
| |
| |
| |
| |
| |
I I D
i ; . >
| I Speed

|
Output reference
frequency after ramp

Recuperacién AB, CD de regulacién de velocidad
Zona de control de par BC
Punto de funcionamiento ideal E

El signo de par y el valor se pueden trasmitir a través de una salida légica y de
una salida analdgica.

[Conmut. par/ vel.] TSS

Regulacion de la conmutacion par / velocidad por una entrada logica.

Este parametro se establece en [No asignado] NO si:
+ [Asig. de frenos] BLC estd asignado.
* [Elevac. alta velo.] HSO esta configurado.
* [Equilibrado carga] L.BA esta configurado.
» [Forzado Marcha] 1NHS esta configurado.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[No asignado] | NO No asignado

Ajuste de fabrica

[Si] YES Si

[DI1]...[DI8] LI1..LI8 Entrada digital de DI1 a DI8

NOTA: Se puede acceder a la seleccion DI8 en variadores
con una alimentacién superior a 22 kW.

[DI11]...[DI16] | LI11..LI16 Entrada digital D111 a DI16, si se ha introducido el médulo de
extension de E/S VW3A3203
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Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[CDO00]... CD00...CD10 Entrada digital virtual CMD.0 a CMD.10 en la configuracién del
[CD10] [Perfil E/S] 10
[CD11]... CD11...CD15 Entrada digital virtual CMD.11 a CMD.15 independientemente
[CD15] de la configuracion
[C101]... Ccl01..c110 Entrada digital virtual CMD1.01 a CMD1.10 con serie Modbus
[C110] integrada en la configuracion del [Perfil E/S] 10
[C111]... Cl11..C115 Entrada digital virtual CMD1.11 a CMD1.15 con serie Modbus
[C115] integrada independientemente de la configuracion
[C201]... €201...c210 Entrada digital virtual CMD2.01 a CMD2.10 con médulo de bus
[C210] de campo CANopen® en la configuracion del [Perfil E/S] 10
[C211]... C211...C215 Entrada digital virtual CMD2.11 a CMD2.15 con médulo de bus
[C215] de campo CANopen® independientemente de la configuracion
[C301]... €301...C310 Entrada digital virtual CMD3.01 a CMD3.10 con médulo de bus
[C310] de campo en la configuracion del [Perfil E/S] T0.
[C311]... C311...C315 Entrada digital virtual CMD3.11 a CMD3.15 con modulo de bus
[C315] de campo independientemente de la configuracion
[C501]... C501...c510 Entrada digital virtual CMD5.01 a CMD5.10 con Ethernet
[C510] integrado en la configuracion del [Perfil E/S] 10
NOTA: Es posible acceder a esta seleccién en los
variadores ATV340++*N4E.
[C511]... C511...C515 Entrada digital virtual CMD5.11 a CMD5.15 con Ethernet
[C515] integrado independientemente de la configuracion

NOTA: Es posible acceder a esta seleccion en los
variadores ATV340-+sN4E.

[Canal ref. de par] TR1 %

Canal para referencia de par.

Se puede acceder a este parametro si [Conmut. par/ vel.] TSs no esta
establecido en [No asignado] NO.

NOTA: Se puede acceder a [Ref.Par por Consola] .TR en el
menu [Pantalla] MON, submend [Parametros variador] MPT.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[No NO No asignado

configurado]
Ajuste de fabrica

[AI1]...[AI3] AIl...AI3 Entrada analdgica de Al1 a AI3

[Al4]...[Al5] AI4..AIS5 Entrada analdgica de Al4 a Al5, si se ha introducido el médulo
de extension de E/S VW3A3203

[HMI] LCC Frecuencia de referencia mediante terminal remoto

[Frec Ref MDB Frecuencia de referencia mediante Modbus

Modbus]

[Frec. Ref CAN Frecuencia de referencia mediante CANopen

CANopen]

[Ref. Freq- NET Frecuencia de referencia mediante modulo de comunicaciones

Com. Module]

[Ethernet ETH Ethernet insertado

insertado] NOTA: Es posible acceder a esta seleccion en los

variadores ATV340-+*N4E.

[DI7 Pulso PI7...PI8 Entrada digital de DI7 a DI8 utilizada como entrada de pulsos

egltéa:all'“ NOTA: Se puede acceder a esta seleccién en variadores

[entradL:a]so con una alimentacion superior a 22 kW.
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[Ajustes Completos] CST—

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[RP] PI Entrada de pulsos
NOTA: Se puede acceder a esta seleccion en aquellos
variadores con una alimentacion inferior a 30 kW.
[Encoder] PG Referencia del encoder si se ha introducido un médulo

codificador o si se utiliza un encoder integrado.

NOTA: Nota: El encoder integrado solo esta disponible en
variadores con potencia de hasta 22 kW.

[Asign. Ref del par] TRI %

Asignacion del canal de referencia del par.

Se puede acceder a este parametro si [Conmut. par / vel.] TSs no esta
establecido en [No asignado] NO.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[DI1]...[DI8] LI1..LI8 Entrada digital de DI1 a DI8
NOTA: Se puede acceder a la seleccion DI8 en variadores
con una alimentacion superior a 22 kW.
[DI11]...[DI16] | LI111..1I16 Entrada digital DI11 a DI16, si se ha introducido el médulo de
extension de E/S VW3A3203
[C101]... C101...C110 Entrada digital virtual CMD1.01 a CMD1.10 con serie Modbus
[C110] integrada en la configuracion del [Perfil E/S] 10
[C111]... C111...C115 Entrada digital virtual CMD1.11 a CMD1.15 con serie Modbus
[C115] integrada independientemente de la configuracion
[C201]... C201...C210 Entrada digital virtual CMD2.01 a CMD2.10 con médulo de bus
[C210] de campo CANopen® en la configuracion del [Perfil E/S] 10
[C211]... C211...C215 Entrada digital virtual CMD2.11 a CMD2.15 con médulo de bus
[C215] de campo CANopen® independientemente de la configuracion
[C301]... C301...C310 Entrada digital virtual CMD3.01 a CMD3.10 con médulo de bus
[C310] de campo en la configuracion del [Perfil E/S] T0.
[C311]... C311...C315 Entrada digital virtual CMD3.11 a CMD3.15 con médulo de bus
[C315] de campo independientemente de la configuracion
[C501]... €501...C510 Entrada digital virtual CMD5.01 a CMD5.10 con Ethernet
[C510] integrado en la configuracion del [Perfil E/S] 10
[C511]... C511...C515 Entrada digital virtual CMD5.11 a CMD5.15 con Ethernet
[C515] Modbus TCP integrado independientemente de la
configuracién
NOTA: Es posible acceder a esta seleccion en los
variadores ATV340+-sN4E.
[Canal ref. de | TR1 Canal de referencia del par 1
par]
[Canal Ref 2. TR2 Canal de referencia del par 2
Par]

[Canal Ref 2. Par] TR2 %

Canal de referencia del par 2.

Se puede acceder a este parametro si [Conmut. par / vel.] TSs no esta
establecido en [No asignado] NO.

Idéntico a [Canal ref. de par] TR1 , pagina 399.
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[Signo ref. de par] TSD %

Asignacion de la inversion del signo de la referencia de la funcion de regulacion
del par.

Se puede acceder a este parametro si [Conmut. par/ vel.] TSsS no esta
establecido en [No asignado] NO.

Idéntico a [Conmut. par/ vel.] Tss , pagina 398.

[Ratio de par] TRT %

Regulacion del par: relacién de par.
Valor de par de salida (100% = [Par motor nominal] TQN)

Se puede acceder a este parametro si [Conmut. par / vel.] TSs no esta
establecido en [No asignado] NO.

Ajuste ¢) Descripcion
De 0,0 a 1.000,0% Coeficiente aplicado a [Canal ref. de par] TR1 o [Canal Ref 2.
Par] TrR2

Ajuste de fabrica: 100,0%

[Asig. Ratio del par] TOR %

Regulacion del par: seleccion de valor de relacion de par.

Se puede acceder a este parametro si [Conmut. par/ vel.] TSs no esta
establecido en [No asignado] NO.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[No NO La entrada analégica no esta asignada
configurado]
Ajuste de fabrica

[AI1]...[AI3] AT1...AI3 Entrada analdgica de Al1 a AI3

[Al4]...[Al5] ATI4..AIS Entrada analdgica de Al4 a Al5, si se ha introducido el médulo
de extension de E/S VW3A3203

[Entrada ATVl Entrada analdgica virtual 1

Analégica

Virtual 1]

[DI7 Pulso PI7...PI8 Entrada digital de D17 a DI8 utilizada como entrada de pulsos

'e)ztlgaoda]...[DIS NOTA: Se puede acceder a esta seleccién en variadores

con una alimentacion superior a 22 kW.

entrada]
[RP] PI Entrada de pulsos
NOTA: Se puede acceder a esta seleccién en aquellos
variadores con una alimentacién inferior a 30 kW.
[Encoder] PG Referencia del encoder si se ha introducido un médulo

codificador o si se utiliza un encoder integrado.

NOTA: El encoder integrado solo esta disponible en
variadores con potencia de hasta 22 kW.

[Compen. Ref del par] TQOP %

Valor de par de salida (100% = [Par motor nominal] TQN)

Se puede acceder a este parametro si [Conmut. par/ vel.] TSs no esta
establecido en [No asignado] NO.
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Ajuste Q) Descripcion

De -1.000,0 a 1.000,0 % Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 0,0%

[Asign. offset Par] TQO x

Regulacion del par: Seleccién del valor de compensacion de par

Se puede acceder a este parametro si [Conmut. par / vel.] TSs no esta
establecido en [No asignado] NO.

Idéntico a [Asig. Ratio del par] TQR , pagina 401.

[Bajo par] LTQ %

Se puede acceder a este parametro si [Conmut. par/ vel.] TSs no esta
establecido en [No asignado] NO.

Este parametro no puede ser superior a [Par alto] HTQ .

Ajuste QO Descripcion

De -300,0 a [Par alto] HTO Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: -300,0%

[Par alto] HTQ *

Se puede acceder a este parametro si [Conmut. par/ vel.] TSs no esta
establecido en [No asignado] NO.

Este parametro no puede ser inferior a [Bajo par] L.TO.

Ajuste (@) Descripcion

De [Bajo par] .70 a 300,0% Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 300,0%

[Tpo rampa de par] TRP %

Se puede acceder a este parametro si [Conmut. par/ vel.] TSs no esta
establecido en [No asignado] NO.

Ajuste QO Descripcion
De 0,00 299,99 s Tiempo de elevacion y caida para una variacion del 100% del
par nominal

Ajuste de fabrica: 3,00 s

[Filto del par] TRF %

Se puede acceder a este parametro si [Conmut. par/ vel.] TSS no esta
establecido en [No asignado] NO.
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Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[No] NO No activado.
Ajuste de fabrica

[Si] YES Activado

[AnBan. filtro par] TRW %

Se puede acceder a este parametro si [Filto del par] TRF se establece en [Si]
YES y [Conmut. par/ vel.] TSs no se establece en [No asignado] NO.

Ajuste QO

Descripcién

De 1a1.000 Hz

Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 20 Hz

[Parada Control Par] TST %

Parada Control Par.

Ajuste

Cadigo / Valor

Descripcion

[Velocidad]

SPD

Parada de la regulacion de velocidad, de acuerdo con la
configuracién de [Tipo de parada] sTT

El parametro se fuerza en [Velocidad] spD si [Asig. de
frenos] BL.C esta configurado

[Rueda libre]

Parada en rueda libre

Ajuste de fabrica

[Girar]

SPN

Parada de par cero, pero se mantiene el flujo en el motor

Nota: Sélo se puede acceder a este ajuste en el control de
bucle cerrado ([Tipo control motor] CTT se establece en
[Sinc. CL] Fsv o [Ctrl Vecto Laz Cerr] £vC)

[T. manten. flujo] SPT *

Regulacion del par: tiempo de giro.

Tiempo de giro después de una parada a fin de estar listo para reiniciar

rapidamente.

Se puede acceder a este parametro si:

* [Conmut. par/vel.] TSs no se establece en [No asignado] NO, y

+ [Parada Control Par] TST se establece en [Girar] SPN.

Ajuste ¢)

Descripcion

De 0,0a3.600,0s

Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 1,0 s

[Banda muerta pos.] DBP %

Banda muerta positiva de la regulacién del par.

Se puede acceder a este parametro si [Conmut. par/ vel.] TSs no esta
establecido en [No asignado] NO.
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Valor afiadido de forma algebraica a la referencia de velocidad.

Ejemplo para peP = 10:
« Silareferencia = +50 Hz: +50 + 10 = 60 Hz
» Silareferencia =-50 Hz: -50 + 10 =-40 Hz

Ajuste 0 Descripcion
De 0 a 2 x [Velocidad maxima] Intervalo de ajuste
TFR
Ajuste de fabrica: 10 Hz

[Banda muerta neg.] DBN %

Banda muerta negativa de la regulacion del par.

Se puede acceder a este parametro si [Conmut. par/ vel.] TSs no esta
establecido en [No asignado] NO.

Valor sustraido de forma algebraica de la velocidad de referencia.
Ejemplo para DBN = 10:

» Silareferencia=+50 Hz: + 50 - 10 =40 Hz

+ Silareferencia =-50 Hz: -50 - 10 = -60 Hz

Ajuste (@) Descripcion
De 0 a 2 x [Velocidad maximal] Intervalo de ajuste
TFR
Ajuste de fabrica: 10 Hz

[Timeout ctrl par] RTO x

Limite de tiempo del control del par.

Se puede acceder a este parametro si [Conmut. par/ vel.] TSs no esta
establecido en [No asignado] NO.

Tiempo tras la salida automatica del modo de control del par en caso de que se
haya disparado un error o advertencia.

Ajuste Descripcion

De 0,02 999,9 s Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 60 s

[ErrorResp ctrl par] TOB %

Respuesta a un error de control de par.

Se puede acceder a este parametro si [Conmut. par / vel.] TSs no esta
establecido en [No asignado] NO.

Respuesta del variador después de que haya transcurrido el tiempo de [Timeout
ctrl par] RTO.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[Advertencia] | ALRM Advertencia activada en tiempo de espera

Ajuste de fabrica

[Error] FLT Se activa un error con la parada de rueda libre
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[Funciones Genéricas] - [Conmutacion param.]

Menu [Conmutacion param.] MLP

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Funciones Genéricas] =» [Conmutacion param.]

Acerca de este menu

Se puede seleccionar un conjunto de 1 a 15 parametros de la lista [Seleccionar
param.] SPs [Seleccionar param.] SPS, pagina 407 y 2 o 3 valores distintos
asignados. A continuacion, estos 2 o 3 conjuntos de valores pueden conmutarse
mediante una o dos entradas digitales o bits de palabra de control. Esta
conmutacién puede realizarse en funcionamiento (con el motor en marcha).
También puede controlarse en funcién de uno o dos umbrales de frecuencia, cada
uno de los cuales actia como una entrada digital (O = umbral no alcanzado, 1 =
umbral alcanzado).

Valores 1

Valores 2

Valores 3

Parametro 1

Parametro 15

Parametro 1

Parametro 15

Parametro 1

Parametro 15

Parametro 1

Parametro 15

Entrada DI, bit o
umbral de frecuencia,
2 valores

0

1

0o1

Entrada DI, bit o
umbral de frecuencia,

3 valores

NOTA: No modifique los parametros de [Seleccionar param.] sps , pagina
407, porque las modificaciones realizadas en este menu se pierden en la
siguiente puesta en marcha. Los parametros pueden ajustarse durante la
operacion en el menud [Conmutacion param.] ML P, en la configuracion activa.

[Asig juego param1] CHAl

Conmutacion de 2 juegos de parametros.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[No asignado] | NO No asignado
Ajuste de fabrica
[Niv.Ele. frec. FTA Nivel elevado de frecuencia del motor alcanzado
mo]
[Niv.Ele. frec. F2A 2.° nivel de frecuencia alcanzado
mo 2]
[DI1]...[DI8] LIl1..LIS8 Entrada digital de DI1 a DI8
NOTA: Se puede acceder a la seleccion DI8 en variadores
con una alimentacion superior a 22 kW.
[DI11]...[DI16] | LI11..LI16 Entrada digital D111 a DI16, si se ha introducido el moédulo de
extension de E/S VW3A3203
[CDO00]... CD00...CD10 Entrada digital virtual CMD.0 a CMD.10 en la configuracién del
[CD10] [Perfil E/S] 10
[CD11]... CD11...CD15 Entrada digital virtual CMD.11 a CMD.15 independientemente
[CD15] de la configuracion
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Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[C101]... Ccl01..c110 Entrada digital virtual CMD1.01 a CMD1.10 con serie Modbus
[C110] integrada en la configuracion del [Perfil E/S] 10
[C111]... Cl11..c115 Entrada digital virtual CMD1.11 a CMD1.15 con serie Modbus
[C115] integrada independientemente de la configuracion
[C201]... C201...c210 Entrada digital virtual CMD2.01 a CMD2.10 con médulo de bus
[C210] de campo CANopen® en la configuracion del [Perfil E/S] 10
[C211]... C211...C215 Entrada digital virtual CMD2.11 a CMD2.15 con médulo de bus
[C215] de campo CANopen® independientemente de la configuracion
[C301]... C301...C310 Entrada digital virtual CMD3.01 a CMD3.10 con médulo de bus
[C310] de campo en la configuracién del [Perfil E/S] 10.
[C311]... C311..C315 Entrada digital virtual CMD3.11 a CMD3.15 con médulo de bus
[C315] de campo independientemente de la configuracion
[C501]... C501...C510 Entrada digital virtual CMD5.01 a CMD5.10 con Ethernet
[C510] integrado en la configuracion del [Perfil E/S] 10
NOTA: Es posible acceder a esta seleccion en los
variadores ATV340++*N4E.
[C511]... C511...C515 Entrada digital virtual CMD5.11 a CMD5.15 con Ethernet
[C515] integrado independientemente de la configuracién
NOTA: Es posible acceder a esta seleccién en los
variadores ATV340-+sN4E.

[Asig juego param2] CHA2

Asignacién de conmutacion de parametro 2.

Idéntico a [Asig juego param1] CHAT.

Conmutacion de 3 juegos de parametros.

NOTA: Para obtener 3 juegos de parametros, es necesario configurar
primero [Asig juego param1] CHAT.

[Seleccionar param.] SPS

Se puede acceder a este parametro si [Asig juego param1] CHAT no esta
establecido en [No asignado] NO.

Cuando se realiza una entrada en este parametro, se abre una ventana con todos
los parametros de ajuste disponibles. Seleccione los parametros de 1 a 15 con la
tecla OK. También pueden deseleccionarse los parametros con la tecla OK.

Los parametros disponibles para la funcién de conmutacion de parametros son:

Parametro Cadigo
[Incremento de rampa] INR
[Aceleracion] ACC
[Rampa deceleracion] DEC
[Aceleracion2] AC2
[Deceleracion 2] DE2
[Iniciar redond. ACC] TAL
[Finaliz. redon. ACC] TA2
[Iniciar redond. DEC] TA3
[Coef. red.final DEC] TA4
[Velocidad baja] LSP
[Velocidad alta] HSP

NVE61647.11
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Parametro Codigo
[Velocidad alta 2] HSP2
[Velocidad alta 3] HSP3
[Velocidad alta 4] HSP4
[Corriente térm. motor] ITH
[Compensacion RI] UFR
[Compens.Desliz.] SLP
[K filtro bucle vel.] SFC
[Veloc.tiemp. Integ.] SIT
[Ganancia prop. vel.] SPG
[Factor de inercia] SPGU
[Coef. parada rapida] DCF
[Niv. inyec. CC 1] IDC
[Tiem. inyec. CC 1] TDI
[Niv. inyec. CC 2] IDC2
[Tiem. inyec. CC 2] TDC
[Ni. iny. CC auto. 1] SDC1
[Ti. iny. CC auto. 1] TDC1
[Ni. iny. CC auto. 2] SDC2
[Ti. iny. CC auto. 2] TDC2
[Frec. conmutacion] SFR
[Limite de intensidad] CLI
[Limit. corriente 2] CL2
[Magnetiz. del motor] FLU
[Tiem. bajo veloc. LSP] TLS
[Nivel offset Dormir] SLE
[Frec. de movimiento] JGF
[TiempoJog] JGT
[Veloc.preselec.2]...[Veloc.preselec.16] SP2...SP16
[+/- limite de velo] SRP
[Coef. multiplica.] MFR
[Corr. apertura freno] IBR
[l ret apertu. fre.] IRD
[Tiempo Apert. Freno] BRT
[Freq. Apertura fre.] BIR
[Frec.cierre freno] BEN
[Ret. cierre freno] TBE
[Tiem. cierre freno] BET
[Salto en inversion] JDC
[Tpo de rearranque] TTR
[BRH_b4_frec] BFTD
[Limita. par motor] TLIM
[Limit. par. gener.] TLIG
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Parametro Cadigo
[Ratio de par] TRT
[Bajo par] LTQ
[Par alto] HTQ
[Ganan. prop. PID] RPG
[Gan. integral PID] RIG
[Ganancia deriv. PID] RDG
[Rampa PID] PRP
[Salida minima PID] POL
[Salida maxima PID] POH
[Frec. ref. ini. PID] SFS
[Tiempo accel. PID] ACCP
[Advert. retor. min.] PAL
[Advert. retor. max.] PAH
[Atencién error PID] PER
[% entr. velocidad] PSR
[Ref. PID preest. 2] RP2
[Ref. PID preest. 3] RP3
[Ref. PID preest. 4] RP4
[Interv. retor. PID] PFMR
[Ret. err. reto. PID] PFMD
[Nivel corr. elevado] CTD
[Nivel corr. bajo] CTDL
[Nivel par alto] TTH
[Nivel par bajo] TTL
[Nivel frec. mot. elev.] FTD
[Nivel frec. mot. baja] FTDL
[Nivel 2 frec. mot. elev.] F2D
[Nivel 2 frec. mot. baja] F2DL
[Niv. para. r. libre] FFT
[Niv. térmico motor] TTD
[Nivel Ref. Vel. elevad] RTD
[Nivel Ref. Vel. bajo] RTDL
[Frecuencia oculta] JPF
[Frecuencia oculta 2] JF2
[Frecuencia oculta 3] JF3
[Histé. frec. ocult.] JFH
[Vel. nom. ni. subc.] LUN
[Vel. 0 niv. subca.] LUL
[FUmb Det Sub carga] RMUD
[Frec. histéresis] SRB
[T. subc. pr. reini.] FTU
[Umbral sobrecarga] LoC

NVE61647.11
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[Juego param. 1] PS1- a [Juego param. 3] PS3—

Parametro Codigo
[T. sobc. pr. reini.] FTO
[Modo Ventilador] FFM
[Pot. max. motor] TPMM
[Pot. max. genera.] TPMG
[Max. tiempo bloq.] STP1
[Corriente de bloq.] STP2
[Frec. de bloqueo] STP3
[Niv. adv.térm. Al1] TH1A
[Niv. adv. térm. Al3] TH3A
[Niv. adv. térm. Al4] TH4A
[Niv. adv. térm. Al5] TH5A
[Niv. err. térm. Al1] THIF
[Niv. err. térm. Al3] TH3F
[Niv. err. térm. Al4] THAF
[Niv. err. térm. Al5] THSF
[Correccion de carga] LBC

3 conjunto de valores posibles.

Al realizar una entrada en este menu, se abre una ventana de ajustes que
contiene los parametros seleccionados segun el orden en que se han

seleccionado.

Acceda a cada menu para configurar su propio conjunto de valores.
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[Funciones Genéricas] - [Dormir en Control Vel]

Menu [Dormir en Control Vel] PRSP

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Funciones Genéricas] =» [Dormir en Control Vel]

Dormir/Rearranque en modo de control de velocidad

El variador se encuentra en el modo de control de velocidad si el PID no esta
activo, normalmente cuando:

El PID no esté configurado (el punto de referencia de la velocidad del motor
esta controlado por un PLC externo, por ejemplo).

El PID esta en modo manual (modo de aplicacién manual, por ejemplo).

El PID no esta activo porque no se ha seleccionado el Canal 1 (modo local
forzado habilitado, por ejemplo).

Cuando el variador se utiliza en el control de velocidad (el PID no se utiliza o no
esta activo), se emplea una condicién de velocidad para cambiar la aplicacion al
estado Dormir. Cuando el variador se encuentra en estado Dormir, el motor
rearranca si la condicién Dormir desaparece.

Esta funcion evita el funcionamiento prolongado a velocidad baja cuando no
resulta util o no cumple con las restricciones del sistema. Detiene el motor
después de un periodo de funcionamiento a velocidad reducida. Se pueden
ajustar el tiempo y la velocidad.

En el modo de control de velocidad, Dormir/Rearranque se gestiona de acuerdo
con las siguientes reglas:

El motor se detiene cuando [Ref. Frec. Pre-Ramp] FrRH y [Frec. motor]
RER pasa a ser menor que [Velocidad baja] 1.5P + [Nivel offset Dormir]
SLE y permanece asi durante [Tiem. bajo veloc. LSP] T1s.

El motor se reinicia cuando [Ref. Frec. Pre-Ramp] FrH > [Velocidad baja]
LsP + [Nivel offset Dormir] SLE.

Orden de
marchaT

i

RFR A

LSP+SLE
LSP

FRH

LSP+SLE
LSP

NVE61647.11
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1 Accidn de funcién [Tiem. bajo veloc. LSP] T1.Ss nominal: después del tiempo
[Tiem. bajo veloc. LSP] T1Ls, el motor se detiene de acuerdo con la rampa de
deceleracién de corriente

2 [Ref. Frec. Pre-Ramp] FRH pasa a ser mayor que [Velocidad baja] ..sp +
[Nivel offset Dormir] SL.E y el orden de marcha sigue presente; la funcion [Tiem.
bajo veloc. LSP] T1.s se desactiva

3 La funcién [Tiem. bajo veloc. LSP] TS no esta activada porque [Ref. Frec.
Pre-Ramp] rRH pasa a ser mayor que [Velocidad baja] .sp + [Nivel offset
Dormir] SLE antes de que [Tiem. bajo veloc. LSP] T1.s haya caducado

4 La funcion [Tiem. bajo veloc. LSP] T1.S no esta activada porque [Frec. motor]
RER pasa a ser mayor que [Velocidad baja] 1.sP + [Nivel offset Dormir] SLE
antes de que [Tiem. bajo veloc. LSP] T1.s haya caducado

5 La funcién [Tiem. bajo veloc. LSP] T1.s no esta activada porque [Ref. Frec.
Pre-Ramp] rrRH permanece mayor que [Velocidad baja] 1.sp + [Nivel offset
Dormir] SL.E

[Tiem. bajo veloc. LSP] TLS

Tiempo por debajo de velocidad minima (LSP) antes de paro.

Ajuste (@) Descripcion

De 0,02999,9s Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 0,00 s

[Nivel offset Dormir] SLE %

Se puede acceder a este parametro si [Tiem. bajo veloc. LSP] T1.s no esta
establecido en 0.

Nivel de rearranque ajustable (offset) seqguido de una parada después de un
funcionamiento prolongado a [Velocidad baja] 1.5P + [Nivel offset Dormir] SLE,
en Hz. El motor rearranca si la referencia sube por encima (LSP + SLE) y si
todavia hay una orden de marcha.

Ajuste (@) Descripcion

De 1,0 a [Velocidad maxima] Intervalo de ajuste
TFR
Ajuste de fabrica: 1,0 Hz
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[Funciones Genéricas] - [Suministro bus DC]

Menu [Suministro bus DC] DCO

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Funciones Genéricas] =» [Suministro bus DC]

Acerca de este menu

Se puede acceder a este menu en variadores de 480 V con una alimentacion
superior a 22 kW.

Ofrece la posibilidad de activar/desactivar variadores alimentados por medio de
un bus de CC comun sin detener la unidad de alimentacién. La alimentacion
directa a través del bus de CC requiere una fuente de alimentacién de corriente
continua protegida con una potencia y una tension adecuadas, ademas de un
contactor de precarga de condensador y resistencia debidamente dimensionados.
Consulte a Schneider Electric para obtener informacion acerca de las
especificaciones de estos componentes.

La funcion Alimentacion de potencia directa a través del bus de CC se puede
utilizar para controlar el contactor de precarga a través de un relé o una entrada
I6gica en el variador.

Circuito de ejemplo con relé R2:

Fuente de alimentacion de 1 CC

2 +24 Vdc

[DC asign. Cargando] DCO *

DC Bus asignacioén de carga.
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Ajuste Cadigo / Valor | Descripcion
[No] NO No asignado
Ajuste de fabrica
[R2]...[R3] R2...R3 Salida de relé de R2 a R3
NOTA: Se puede acceder a la seleccion R3 en variadores
con una alimentacion superior a 22 kW.
[R4]...[R6] R4..R6 Salida de relé de R4 a R, si se ha introducido el médulo de
opciones de salida de relé VW3A3204
[Salida digital | DO11...0012 Salida digital de DQ11 a DQ12, si se ha introducido el médulo
DQ11]... de extension de E/S VW3A3203
[Salida digital
DQ12]
[Salida digital | DO1...D02 Salida digital DQ1...DQ2
gpjt]'i'gségda NOTA: Se puede acceder a esta seleccion de DQ2 en
igita ] aquellos variadores con una alimentacion inferior a 30 kW.

[DC Bus tiemp. Carga] DCT %

Se puede acceder a este parametro si [DC asign. Cargando] DCO no esta
establecido en [No] NO.

Ajuste

Descripcion

De 0,00a 10,00 s

Ajuste de fabrica: 0,00 s
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[Funciones Genéricas] - [Multimotores config]

Menu [Multimotores config] MMC

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Funciones Genéricas] =» [Multimotores config]

Acerca de este menu

Esta funcion se utiliza para conmutar entre hasta 4 configuraciones mediante
entradas digitales o bits.

Existen 2 modos diferentes:

Modo de configuracién multiple ([Multimotor] cHM establecido en [No]
NO): Hasta 4 configuraciones diferentes para un solo motor. Los pardmetros
de la unidad vinculados al motor se comparten entre las configuraciones.

Modo Multimotor ([Multimotor] cHM establecido en [Si] YES): Hasta 4
configuraciones de motor diferentes. Los parametros de accionamiento
vinculados al motor dependen de la configuracion; se deben definir para cada
configuracion.

NOTA: Los dos modos no se pueden combinar.

Tenga en cuenta las siguientes condiciones:

La conmutacién se puede producir en parada (variador bloqueado). Si se
envia una solicitud de conmutacion durante el funcionamiento, se ejecuta en
la siguiente parada.

Durante la conmutacién entre motores, los terminales de control y potencia
afectados se deben cambiar segun corresponda.

Todas las configuraciones deben compartir la misma configuracién de
hardware, es decir, los modulos opcionales no se pueden quitar ni
reemplazar por otro al cambiar entre configuraciones; de lo contrario, la
unidad se bloquea en [Config Incorrecta] CFF.

La conmutacion a una configuraciéon que no exista provocara el bloqueo del
variador en [Config. Vacia] cr14. Utilice [Guardar config.] SCST para
guardar la configuracién actual del variador.

NOTA: Para ayudar a establecer las configuraciones multiples o las
configuraciones multimotor, existe una vista dedicada en SoMove/DTM.
Acceda a Dispositivo > Administracion de ajustes > Configuracién
multiple.

Menus y parametros conmutados en el modo de motores multiples

En el modo de configuraciones multiples, los pardmetros de comunicaciéon no

cambian.

Menu [Parametros motor] MPA.
Menu [Entrada/Salida] 10 .

Menu [Funciones Genéricas] CSGF excepto para la funcion [Multimotores
config] MMC (solo se configura una vez).

Menu [Superv. generica] GPR.
Menu [MI MENU] My MN.

NVE61647.11

415



Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos [Ajustes Completos] CST—

Definir/introducir la configuracion del variador

Independientemente del modo (multimotor o configuracion multiple), cada una de
las configuraciones debe introducirse en el variador; de lo contrario, se activara el
error [Config. Vacia] CF14.

Se pueden utilizar los siguientes elementos para definir/introducir una
configuracién del variador:

» Utilice [Guardar config.] SCST para guardar la configuracion del variador
actual en la ranura de memoria correspondiente.

» Utilice [Copiar hacia disposit.] OPF para copiar una configuracién desde el
terminal de pantalla gréafica en el variador. Sustituy6 la configuracion actual
del variador seleccionado de acuerdo con el nivel de las entradas asignadas
a [2 configuraciones] CNF1 y [3 configuraciones] CNF2.

« Utilice la barra de herramientas o la vista dedicada en SoMove/DTM
(consulte la ayuda en linea de DTM para obtener mas informacién).

Orden de conmutacion

Segun el nimero de motores o configuraciones seleccionadas (hasta 4), la orden
de conmutacion se enviara utilizando una o dos entradas digitales (o bits). En la
tabla siguiente se enumeran las combinaciones posibles:

DI o bit asignado a [2 DI o bit asignado a [3 Configuraciéon o motor
configuraciones] CNF1 configuraciones] CNE2 seleccionado

0 0 Config. 0

1 0 Config. 1

0 1 Config. 2

1 1 Config. 3

Diagrama esquematico para el modo de motores multiples

Configuration 0 —/—ﬁ
o]

Configuration 1 ‘ Configuration 1 — —
Configuration 0
if the 2 contacts +24Y
are open LOarR ‘
Configuration 2 Configuration 2 —
o]} ‘
LOorR
Configuration 3 — _| ‘
B
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Autoajuste en el modo de motores multiples

En el modo Multimotor, se gestionan y almacenan los parametros de ajuste
automético para cada motor. Sin embargo, primero es necesario realizar el ajuste
automatico en cada motor.
Este autoajuste se puede realizar:

* Manualmente con una entrada digital cuando el motor cambia.

* Encienda automaticamente el motor seleccionado durante el encendido de la
unidad si [Autoajuste autom.] AUT estéd ajustado en [Si] YES.

Estados térmicos del motor en modo multimotor:
El variador ayuda a proteger los cuatro motores individualmente. Cada estado

térmico considera todos los tiempos de parada si la potencia del variador no esta
apagada.

AVISO

SOBRECALENTAMIENTO DEL MOTOR

Cuando se apaga el variador, no se guardan los estados térmicos de los
motores conectados. Cuando se enciende de nuevo el variador, este no es
consciente de los estados térmicos de los motores conectados.

» Ultilice sensores de temperatura individuales para la supervision térmica de
cada motor conectado.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse dafios en el
equipo.

Salida de informacion de la configuracion

En el menu [Entrada/Salida] 10, se puede asignar una salida digital a cada
configuraciéon o motor (de 2 a 4) para la transmisién remota de informacion.

NOTA: A medida que el menu [Entrada/Salida] 10 cambia, estas salidas se
deben asignar en todas las configuraciones en las que se necesita
informacion.

[Multimotor] CHEM

Seleccién Multimotor.

Valor Codigo / Valor | Descripcion

[No] NO Configuraciones multiples posibles

Ajuste de fabrica

[Si] YES Multimotor posible

[2 configuraciones] CNF1 y [3 configuraciones] CNF2

Para cambiar entre configuraciones (configuracién multiple o multimotor).

NOTA: Para obtener 4 motores o 4 configuraciones, [2 configuraciones]
CNFE1 y [3 configuraciones] CNF2 deben estar configurados.

Rango de Codigo / Valor | Descripcion
valores
[No asignado] | NO No asignado
Ajuste de fabrica
[DI1]...[DI8] LI1..LI8 Entrada digital de DI1 a DI8
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Rango de
valores

Codigo / Valor

Descripcion

NOTA: Se puede acceder a la seleccion DI8 en variadores
con una alimentacion superior a 22 kW.

[DI11]...[DI16] | LT111..1116 Entrada digital DI11 a DI16, si se ha introducido el médulo de
extension de E/S VW3A3203
[C101]... C101...C110 Entrada digital virtual CMD1.01 a CMD1.10 con serie Modbus
[C110] integrada en la configuracion del [Perfil E/S] 10
[C111]... C111..C115 Entrada digital virtual CMD1.11 a CMD1.15 con serie Modbus
[C115] integrada independientemente de la configuracién
[C201]... €201...C210 Entrada digital virtual CMD2.01 a CMD2.10 con médulo de bus
[C210] de campo CANopen® en la configuracion del [Perfil E/S] 10
[C211]... C211..C215 Entrada digital virtual CMD2.11 a CMD2.15 con médulo de bus
[C215] de campo CANopen® independientemente de la configuracion
[C301]... C301...C310 Entrada digital virtual CMD3.01 a CMD3.10 con médulo de bus
[C310] de campo en la configuracion del [Perfil E/S] T0.
[C311]... C311...C315 Entrada digital virtual CMD3.11 a CMD3.15 con médulo de bus
[C315] de campo independientemente de la configuracién
[C501]... C501...C510 Entrada digital virtual CMD5.01 a CMD5.10 con Ethernet
[C510] integrado en la configuracion del [Perfil E/S] 10
NOTA: Es posible acceder a esta seleccion en los
variadores ATV340+-sN4E.
[C511]... C511...C515 Entrada digital virtual CMD5.11 a CMD5.15 con Ethernet
[C515] integrado independientemente de la configuracion

NOTA: Es posible acceder a esta seleccion en los
variadores ATV340+-sN4E.
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[Funciones Genéricas] - [Salida alime.24V]

Menu [Salida alime.24V] s24v

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Funciones Genéricas] =P [Salida alime.24V]

Se puede acceder a este menu en variadores con una alimentacién inferior a
30 kW.

[Salida alime.24V] s24v

Salida alime.24V.
Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[No] NO Se utiliza un pin de 24 V como alimentacion de entrada.
[Si] YES Se utiliza un pin de 24 V como alimentacion de salida.
Ajuste de fabrica
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[Funciones Genéricas] — [Medida de la carga]

Menu [Medida de la carga] ELM

Acceso

[Ajustes Completos] =P [Funciones Genéricas] =» [Medida de la carga]

Acerca de este menu

A ADVERTENCIA

ADVERTENCIA PERDIDA DE CONTROL

Realice una prueba de puesta en marcha completa para comprobar el
funcionamiento correcto del sensor de peso en todas las condiciones de
funcionamiento y de error.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafios en el equipo.

Esta funcioén utiliza la informacién proporcionada por un sensor de peso para
adaptar [Corr. apertura freno] 1BR (la corriente del par) de la funcion [Légica de
freno] BL.C. En funcion de los ajustes, la corriente de apertura de los frenos
puede ser positiva o negativa. La sefal del sensor de peso se puede asignar a
una entrada analdégica (normalmente una sefal de 4 a 20 mA), para el impulso de
entrada o la entrada del encoder, de acuerdo con el tipo de sensor de peso.

Por ejemplo, pero no exclusivamente, el sensor de peso puede medir el peso total
de un cabestrante de elevacién y su carga.

La corriente de apertura de los frenos se adapta en funcion a la siguiente curva.

.

.

s

o

.
. |
.
. |
. .
o*

‘
|
|
|
1
I
I

CFZ

LF I

WSS

\ P 100%

ZL

CP1Punto1Y
CP2Punto2Y
LP1 Punto 1 X
LP2 Punto 2 X
ZL Carga cero

WSS Sefial del sensor de peso
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Esta curva puede representar un sensor de peso en una aplicacion, donde la
carga cero en el motor es diferente de la carga cero en la aplicacion.

[Asig.sensro carga] PES

Si [Asig. de frenos] B1.C no esta configurado, este parametro se fuerza en [No
configurado] NO.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[No NO Sin configurar.
configurado]
Ajuste de fabrica

[Al1]...[AI3] AT1..AI3 Entrada analégica Al1 a Al3.

NOTA: Se puede acceder a la seleccion Al3 en variadores
con una alimentacion superior a 22 kW.

[Al4]...[AI5] ATI4..AIS5 Entrada analdgica de Al4 a Al5, si se ha introducido el médulo
de extension de E/S VW3A3203.
[Entrada AIV1 Entrada analdgica virtual 1.
Analégica
Virtual 1]
[DI7 Pulso PI7...PI8 Entrada digital de D17 a DI8 utilizada como entrada de pulsos.
;ntlrse:)da]...[DIS NOTA: Se puede acceder a esta seleccién en variadores
e:trada] con una alimentacion superior a 22 kW.
[RP] PI Entrada de pulsos.
NOTA: Se puede acceder a esta seleccién en aquellos
variadores con una alimentacion inferior a 30 kW.
[Encoder] PG Referencia del encoder si se ha introducido un médulo

codificador.

[Punto 1 X] LP1

Se puede acceder a este parametro si se asigna [Asig.sensro carga] PES.

Ajuste Descripcion

De 0,0 299,99 % Intervalo de ajuste

Este parametro no puede ser igual o superior a [Punto 2 X]
LP2.

Ajuste de fabrica: 0,00 %

[Punto 1 Y] CcP1

Se puede acceder a este parametro si se asigna [Asig.sensro carga] PES.

Ajuste Descripcién

De-1,1a1,1InM Intervalo de ajuste en A

Ajuste de fabrica: 0,7 * [Corriente nom. motor] NCR

(1) In corresponde a la corriente nominal del variador que se indica en el Manual de instalacion y en
la placa de caracteristicas del variador.

[Punto 2 X] P2

Se puede acceder a este parametro si se asigna [Asig.sensro carga] PES.
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[Ajustes Completos] CST—

[Punto 2 Y] CP2

Ajuste

Descripcion

De 0,01 a 100,00 %

Intervalo de ajuste

Este parametro no puede ser igual o superior a [Punto 1 X]
LP1.

Ajuste de fabrica: 50,00 %

Se puede acceder a este parametro si se asigna [Asig.sensro carga] PES.

Ajuste

Descripcion

De-1,1a1,1In("

Intervalo de ajuste en A

Ajuste de fabrica: [Corriente nom. motor] NCR

(1) In corresponde a la corriente nominal del variador que se indica en el Manual de instalacién y en
la placa de caracteristicas del variador.

[Corr. pérd seial peso] IBRA

Corriente de apertura de los frenos en caso de pérdida de la informacion del

sensor de peso.

Se puede acceder a este parametro si el sensor de peso se asigna a una entrada
de corriente analédgica (PES = Alx) y la funcién de monitorizacion de pérdida de 4
a 20 mA esta desactivada (LFLx = No).

[Min. Valor Alx] CRLx debe ser igual o mayor a 4 mAy [Corr. pérd seial peso]
IBRA debe fijarse a un valor consistente con su aplicacion.

Para una aplicacion de elevacion, el ajuste recomendado es [Corriente nom.

motor] NCR.
Ajuste Descripcion
De0Oa1,1InM Intervalo de ajuste en A.

Ajuste de fabrica: 0 A

(1) In corresponde a la corriente nominal del variador que se indica en el Manual de instalacién y en
la placa de caracteristicas del variador.
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[Funciones Genéricas] — [Apoyo potencia]
Menu [Apoyo potencia] RET

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Funciones Genéricas] =» [Apoyo potencia]

Acerca de este menu

Esta funcion solo se puede utilizar en unidades con una potencia de hasta
18,5 kW.

Esta funcion se utiliza para suministrar electricidad a la unidad en caso de un
corte de energia con una fuente de alimentacion de respaldo conectada a la
unidad para operar temporalmente la unidad. Esta fuente de alimentacién de
respaldo tiene una tensién reducida y solo permite un modo de funcionamiento
reducido, a una velocidad reducida, hasta un par de apriete determinado
vinculado a la capacidad de la fuente de alimentacion de respaldo.

Para manejar la unidad en este modo de funcionamiento reducido, se asigna una
entrada digital de la unidad a esta funcién. Esta entrada digital asignada no debe
estar activa cuando el variador se alimente con la red de suministro.

Cuando esta funcién esta activada, la funcién de supervisién [PERDIDA FASE
RED] 1PL esta desactivada.

El cambio entre el suministro de electricidad y el suministro de electricidad de
respaldo solo debe realizarse con contactores de cambio.

APELIGRO

PELIGRO DE INCENDIO O EXPLOSION

Debe consultar la nota de la aplicacion "Alimentaciéon de respaldo” para
implementar esta funcion.

Si no se siguen estas instrucciones, se produciran lesiones graves o la
muerte.

El grafico sindptico siguiente muestra un ejemplo de aplicacion.

Suministro de Fuente de alimentacion de
electricidad ~ reserva / monofasica

i
AV LYY
-~ 5§5¢= 3 S

()

NVE61647.11 423



Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

[Ajustes Completos] CST—

[Asig.potencia apoyo] RFT

La entrada asignada se utiliza para activar el modo de respaldo de energia de la
unidad (estado en 1). Esta entrada no debe estar activa cuando el variador se
alimente con la red de suministro.

Ajuste Cadigo/ Descripcién
Valor
[No NO No asignado
asignado]
Ajuste de fabrica
[DI1]... LI1..LI8 Entrada digital de DI1 a DI8
[Dig] NOTA: Se puede acceder a la seleccion DI8 en variadores con
una alimentacién superior a 22 kW.
[DI11]... LIll... Entrada digital D111 a DI16, si se ha introducido el modulo de
[DI16] LI16 extension de E/S VW3A3203

[Tens.apoyo potencia] RSU

Valor minimo admisible de tensién de CA de la fuente de alimentacion de

respaldo.

Se puede acceder a este parametro si se ha habilitado el respaldo de energia (es
decir, se ha asignado [Asig.potencia apoyo] RFT).

Ajuste Descripcion
De 220 a 320 V (paso: Intervalo de ajuste
1V)

Ajuste de fabrica: 220 V

[Frec.ref.apoyo poten] RSP

Valor de la referencia de frecuencia en el modo de respaldo de energia: el valor
debe adaptarse de acuerdo con los requisitos de la aplicacién, especialmente el
par requerido dentro del modo de funcionamiento reducido.

A continuacion, encontrara el rango de ajustes de frecuencia de referencia de
respaldo de energia de acuerdo con la tension de respaldo de energia:

]
'
(]
(]
]
'
'
(]
Ty ]
Max.de RSP }ecccccccacaaaaa., Trifasico ;
‘ L. (]
................ Monofasico
]

Rango de H :
. ]
' ]
. .
. '
. ]
................ ' H
. ]

. a »_

( o ) S (s
Max. de NOTA: Si (Méx. de )< , entonces (rango de

) se reduce a este valor Unico posible: (Max. de )

NOTA: En comparacion con una fuente de alimentacién de respaldo de 3
fases, es posible que sea necesario reducir el valor [Frec.ref.apoyo poten]
RSP para proporcionar el par nominal con una fuente de alimentacién de
respaldo de una sola fase. Para obtener mas informacion, debe consultar la
nota de la aplicacion "Respaldo de energia".
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Se puede acceder a este parametro si se ha habilitado el respaldo de energia (es
decir, se ha asignado [Asig.potencia apoyo] RFT).

Ajuste ‘)

Descripcion

De 0,0 2 6.553,5 Hz
(paso: 0,1 Hz)

Rango de ajustes: [Velocidad baja] s P hasta un maximo calculado
de acuerdo con [Tens.apoyo potencia] RSU, [Tensién nom. motor]
UNS y [Frec. nom. motor] FRS (para una ley asincronica) o [Frec.
nominal sinc.] FRSS (para una ley sincronica). El rango de ajustes se
puede reducir a un solo valor. Vea la figura anterior.

Ajuste de fabrica: 5,0 Hz

NVE61647.11
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[Funciones Genéricas] — [Control retardo temp.]

Menu [Control retardo temp.] TDC

Acceso

[Ajustes Completos] CST =» [Funciones Genéricas] CSGF =9 [Control
retardo temp.] TDC

Acerca de este menu

El objetivo principal de esta funcién es ayudar al operador a corregir el balanceo
de la carga de la grua. Es importante que usted debe tener la misma longitud del
cable en el lanzamiento y el final de la operacién de movimiento.

La funcién utiliza el conocimiento del movimiento pendular para corregir la
aceleracion y deceleracion del variador, garantizando movimientos suaves y
evitando el balanceo de la carga.

Durante el movimiento del carro o de traslacion, la carga suspendida tiende a
balancearse. El balanceo puede causar dafios a la carga o a las estructuras
circundantes. Ademas, el balanceo puede aumentar el tiempo que necesita el
operador para ajustar la carga a la posicidn correcta al depositarla.

La funcién es reducir la frecuencia de oscilacién generada por la variacion de
velocidad para una longitud de cable fija.

El efecto de vaivén implica un movimiento periédico que sigue la formula del
péndulo.

T =2mV(L/g)
=) T: Periodo de oscilacién
L: Longitud del péndulo (variable
; / \ / \ A NANYNIN ’ P ( )
\/ / S g: Gravedad de la Tierra ( ~ 9,81 m/s?)
8: Angulo entre el cable y el eje vertical

g\

|
|
|
|

La masa de carga no afecta al calculo del movimiento periédico del péndulo.

Para evitar oscilaciones de la carga, el objetivo es minimizar theta (8) en la
medida de lo posible.

Ventajas y limitaciones

Las ventajas de la funcién [Control retardo temp.] TDC son:

» Coste-eficacia: Coste efectivo comparado con el sistema de control
avanzado basado en la comunicacion de PLC y la arquitectura centrada en
los variadores de velocidad.
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» Facilidad de uso: Esta funcién utiliza el menor nimero posible de parametros
y funciona sin sensores antibalanceo externos ni carro.

* Aumento del ciclo de vida de la maquina: Menos balanceo significa menos
choque mecanico y tension en el mecanismo y la estructura de la graa.

Limitaciones:

* Soélo para operacion en interiores : Esta funcidén no debe utilizarse en una
magquina de exterior porque no compensa el efecto del viento.

* No hay movimiento al arrancar.
* No hay modificacion de la longitud (L) durante el movimiento.
* No es compatible con [Posic. por sensores] 1.P0.

A ADVERTENCIA

PERDIDA DE CONTROL

No utilice nunca juntas las funciones [Control retardo temp.] y [Posic.
por sensores].

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones
graves, muerte o danos en el equipo.

Es importante que usted debe tener la misma longitud del cable en el lanzamiento
y el final de la operaciéon de movimiento.

NOTA:

+ Como consecuencia de la funcion [Control retardo temp.] TDC, la orden
de parada induce retardos mas largos antes de que el motor se detenga
por completo.

+ Para garantizar la buena operacion de la funcién, debemos completar el
conjunto de las rampas [Aceleracion TDC] ~cCT y [Desaceleracion

TDC] DECT.
“Undirect lifting “Wind blowing” “Initial sway “
— t—t o —

L

[&

A ADVERTENCIA

MOVIMIENTO INCONTROLADO DEL CARRO

» Sodloinicie la maquina/el proceso si no hay personal ni obstaculos en la
zona de operacion.

» Asegurese de que se respetan los limites de la funcion Retraso de tiempo,
tal como se indica en el documento.

» Realice modificaciones solo si comprende perfectamente sus efectos,
incluidos los valores de los parametros, ajustes, configuraciones y cambios
de hardware.

» Verifique el correcto funcionamiento y la eficacia de la funcién Retraso de
tiempo realizando pruebas exhaustivas para todos los estados de
operacion, el estado seguro definido y todos los posibles escenarios de
error.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafios en el equipo.
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[Freq. activacion TDC] TCSH

[Freq. activaciéon TDC] TCsH es el umbral de velocidad a partir del cual se puede
activar la funcién TDC junto con la rampa de deceleracion especifica establecida
en TDC. Si no se alcanza este umbral, el motor se detiene segun la rampa de
deceleracion [Rampa deceleraciéon] DEC establecida en el variador.

NOTA: Si se quiere evitar que se active el algoritmo TDC en un movimiento
de posicion, este parametro debe establecerse en un valor superior al valor
de la velocidad de posicion.

Establecer este pardmetro garantiza una mayor reactividad en los movimientos
de grua a corta distancia.

[Control retardo temp.] TDC se activa siempre durante la aceleracién (con
tiempo de rampa definido por [Aceleracion TDC] AcCT).

Ajuste 0 Descripcion

De 0 a 599 Hz Intervalo de ajuste:

Ajuste de fabrica: 0 Hz

Frecuencia de activacion del control de retardo de tiempo durante la aceleracion (Sin limite por
LSP o HSP).

En una orden de detencion:

» Caso 1: Sila referencia de velocidad es superior a [Freq. activacion TDC]
TCSH, se activa [Control retardo temp.] TDC durante la deceleracion.

([Desaceleracion TDC] DECT es el tiempo de deceleracién de FRS a 0 en
caso de motor asincrono y de FRSS a 0 en motor sincrono).

» Caso 2: Sila referencia de velocidad es inferior a [Freq. activacion TDC]
TCSH, [Control retardo temp.] TDC no se activa durante la deceleracion.

([Rampa deceleracién] DEC tiempo de deceleracion de FRS a 0 en caso de
motor asincrono y de FRSS a 0 en motor sincrono).

Ejemplo del caso 1 Ejemplo del caso 2
Ref A | ACCT | DECT | Ref 4
| -
HSP femeebem e\l L HSP
TCSH [\ t TCSH
: v :
|
|
|
|
LSP I LSP I . | \\I
\ 2 Ve
_> T’ime
Time
HSP : [Velocidad alta]
I Rampa sin TDC

1LsP : [Velocidad baja]
Punto de ajuste de velocidad
DEC : [Rampa deceleracion]
—_— Rampa con TDC

[Asignaciéon TDC] TDCA

Asignacion de control por retardo de tiempo.
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Ajuste Cadigo/ Descripcion

Valor
[No NO No asignado
asignado]

Ajuste de fabrica

[Si] YES Activo
[DI1]... LI1..LI6 Asignado a la entrada I6gica de LI1 a LI6
[D16]
[DAI1] LAIl Entrada légica Al1
[DAI2] LAI2 Entrada légica Al2
[CD11]... CD11 Entrada ldgica virtual de CMD.11 a CD15
[CD15] CD15
[C111]... Cl11... Entrada ldgica virtual de CMD1.11 a CMD1.15
[C115] C115
[C211]... C211.. Entrada légica virtual de CMD2.11 a CD2.15
[C215] c215

[Freq. desact. TDC] TCSL

IS el umbral de velocidad a partir del cual se desactiva la funcién [Control

retardo temp.] TDC. Este umbral determina si desea una parada controlada por
el TDC o una parada estandar. Si la velocidad es superior a [Freq. desact. TDC]

TCSL, tiene una parada TDC, de lo contrario tiene una parada estandar. Si la

funcion esta activa, la rampa de aceleracion es idéntica a la rampa establecida en
el parametro [Aceleracion TDC] ACCT, estos dos umbrales actuaran sélo en la

rampa de parada. Debe seguir la rampa estandar durante la fase de

desaceleracion.

NOTA: Si se quiere evitar que se active el algoritmo TDC en un movimiento
de posicién, este parametro debe establecerse en un valor superior al valor
de la velocidad de posicion.

[Control retardo temp.] TDC se activa siempre durante la aceleracién (con
tiempo de rampa definido por [Aceleraciéon TDC] AcCT).

[Freq. desact. TDC] TCSL cambia el comportamiento sélo para la fase de

deceleracion (después de una orden de parada).

Ajuste QO

Descripcién

De 0 a 599 Hz

Intervalo de ajuste:

Ajuste de fabrica: 0 Hz

Frecuencia de desactivacion del control de retardo de tiempo durante la deceleracion (Sin
limite por LSP o HSP).

En las solicitudes de deceleracion:

NVE61647.11
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» Caso 1: Desaceleracion solicitada a continuacion [Freq. desact. TDC] TCS1L

Si la referencia de velocidad RFR < TCSI, tiene [Control retardo temp.] TDC
no activado y una deceleracion siguiente [Rampa deceleracién] DEC.

En el ejemplo siguiente, tras la segunda solicitud de deceleracién, ésta se
realiza sin [Control retardo temp.] TDC.

Ref Deceleration request

HSPF——————————————- \Z/ -q-------

ACCT DECT
\/ &«——TDC activated
DEC
TCesW _ _ _ A ___ ——
<——— TDC deactivated
Time
— Referencia de velocidad antes de la rampa
— Frecuencia del motor estimada

+ Caso 2: Desaceleracion solicitada anteriormente [Freq. desact. TDC] TCsSL

Si la referencia de velocidad RFR > TCS1, el [Control retardo temp.] TDC se
activa durante los dos periodos de deceleracion y la deceleracién sigue
[Desaceleracion TDC] DECT.

Ref Deceleration request

HSP F——————————————— \Z/ ———————

DECT

«——TDC activated

TCSL

«———TDC activated

Time

— Referencia de velocidad antes de la rampa

— Frecuencia del motor estimada

[Longitud cuerda TDC] TDCL

Esta funcion esta disefiada para operar de forma independiente sin conocimiento
de la distancia real de la carga. Por lo tanto, es necesario establecer la longitud

430 NVE61647.11



[Ajustes Completos] CsT— Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

en el valor maximo o casi maximo posible para simular las condiciones menos
favorables.

NOTA: La eficiencia de la funcién [Control retardo temp.] TDC se basa
directamente en la longitud efectiva del conductor.

Si la longitud de la carga es superior o inferior a la configurada, el balanceo de la
carga puede aumentar pero en menor proporcion que sin la funcién [Control
retardo temp.] TDC activa.

En cualquier caso, la carga se comporta mejor con la funcién [Control retardo
temp.] TDC que sin ella.

alaw [ —

Longitud
del cable
TDCL

Centro de gravedad

Ajuste QO Descripcion

0a20m Intervalo de ajuste:

Ajuste de fabrica: 0 m

Longitud del cable de control de retardo temporal durante la deceleracion en (0,1 m).

[Aceleracién TDC] ACCT
Estos parametros definen el tiempo de aceleracion y deceleracion del motor de 0
a FRS y de FRS a 0 mientras [Control retardo temp.] TDC esta activo.

(FRSS en caso de motor sincrono)

NOTA: El valor minimo de estos dos parametros es igual a TDCP/2.

Ajuste 0 Descripcién

De 1a999,9s Intervalo de ajuste:

Ajuste de fabrica: 5 s

Tiempo de rampa de aceleracion del control de retardo, tiempo de aceleracion entre 0 y FRS.

[Desaceleracion TDC] DECT
Estos parametros definen el tiempo de aceleracion y deceleracién del motor de 0
a FRS y de FRS a 0 mientras [Control retardo temp.] TDC estd activo.

(FRSS en caso de motor sincrono)
NOTA: El valor minimo de estos dos parametros es igual a TDCP/2.

Ajuste QO Descripcion

De1a999,9s Intervalo de ajuste:

Ajuste de fabrica: 5 s

Tiempo de rampa de desaceleracion con control de retardo, tiempo de deceleracion entre FRS
y 0.
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[Ajustes Completos] CST—

[Periodo péndulo TDC] TDCP

Este parametro define el periodo de oscilacion de la carga (en milisegundos).

Se calcula automaticamente a partir de la longitud total del conductor ([Longitud
cuerda TDC] TDCL).

Este parametro sdlo lo deben cambiar usuarios expertos.

A
Hz
>
0
t
Ajuste QO Descripcion
De 0 a 25000 ms Intervalo de ajuste:

Ajuste de fabrica: 0 ms

Periodo del péndulo de control por retardo de tiempo (en ms)

[Coef amortiz vel TDC] TDCR

[Coef amortiz vel TDC] TDCR es un factor de compensacion porcentual para
[Control retardo temp.] TDC.

El parametro puede calcularse con la siguiente relacion:
TDCR = (1/2) + In(PO)/(2*T)

Donde PO es el porcentaje de sobreimpulso, es decir, la relacion entre el
sobreimpulso de velocidad en la primera oscilacién y la velocidad de referencia.

El efecto de amortiguacion puede observarse a través del tiempo que necesita la
carga para dejar de oscilar tras un impulso inicial.

Es importante recordar que cuanto menos amortiguado esté el sistema, mas
cerca estara el valor del 50 %.

Como ejemplo, con un sistema ligeramente mas amortiguado (PO = 0,8) puede
utilizarse un valor de TDCR =46 %.

NOTA: Establece el valor por defecto en 50 % y deberia ser adecuado para la
mayoria de las aplicaciones. Este parametro solo lo deben cambiar usuarios

expertos.
Ajuste 0 Descripcién
De 0a 100 % Intervalo de ajuste:

Ajuste de fabrica: 50 %

Coeficiente de amortiguacion de velocidad con retardo temporal en %
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[T. min rampa TDC] RMPM

[Estado TDC] TDCM

Control de retraso de tiempo tiempo minimo de rampa, valor minimo posible de
ACCTy DECT.

Este parametro es el valor minimo para [Aceleraciéon TDC] ACCT y
[Desaceleracion TDC] DECT (retardo necesario para la funcion). En
[Aceleracion TDC] AcCT, debe establecer una rampa superior a la que aparece
en [T. min rampa TDC] rMPM (valor limite).

El valor [T. min rampa TDC] rRMPM corresponde a la mitad del periodo de
oscilacion con se utiliza para compensar el tiempo de aceleracion y
desaceleracion definido por [Aceleracion TDC] AcCT y [Desaceleracion TDC]
DECT.

NOTA: [T. min rampa TDC] rRMPM se calcula automaticamente al poner el
[Longitud cuerda TDC] TDCL.

Ajuste QO Descripcion

De 0a6553,5s Intervalo de ajuste:

Ajuste de fabrica: -

D-SE-0044565

Configuracion segun los bits:

* b00: Se configura la funcién de Control de Retraso de tiempo (TDCA = YES 0
DI).

* b01: Se solicita la funcion de Control de Retraso de tiempo.
* b02: Se activa la funcién Control de Retraso de tiempo.

Ajuste (@) Descripcion

De 0a6553,5s Intervalo de ajuste:

Ajuste de fabrica: -

NVE61647.11

433



Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos [Ajustes Completos] CST—

¢, Como evaluar el balanceo generado por una altura incorrecta?

NOTA: Este analisis s6lo esta disponible para = 50 %.

DTTSQJ"J"D?"
A wrong length will TS TG
change this area
(between blue and dark) '
TTSi2| ™
“— Tocejz o TDCP/2

En funcion del tiempo de ejecucion "Run1", el error total (Stt0) sera:
DTTSerror < Stt0 <2 * DTTSerror

Para calcular el error DTTS, utilice la siguiente formula:

DTTSetror = TDCPerror * TTS/2

TDCPerror = (TDCP/2) - NTDCLeror

Ejemplo:

Con Carro 20 m /min y 5 metros con un error de

1 metro: ar.
0
TDCPerror = 2,236068 - \/(5 -1) =0,236068
| Arivar :g;k
20 m / min = 33,33 cm/s Ve
DTTSermor = 0,236068 * (33,33/2) = 3,93 cm AN ~
Entonces se obtiene el siguiente resultado: P - - ’ -

DTTSerror < Stt0 <2 * DTTSeror

3,93 cm < Stt0 < 7,86 cm

NOTA: El variador controla la velocidad mecanica del motor compensando el
deslizamiento, por lo que la velocidad del motor puede ser mayor que cuando
se conecta directamente a la red eléctrica.

ATV340 Configuracién paso a paso

En caso de configuracion del movimiento de traslacion, consulte la nota de
elevacion : Nota de aplicacion de Altivar para elevacion (NHA80760).

La siguiente tabla muestra la configuracién paso a paso para operar en la
direccion deseada:

Paso Accion
1 Active [Control retardo temp.] TDC.
2 Ajuste [Longitud cuerda TDC] TDCL al valor mas utilizado.
3 Establecer [Aceleracién TDC] ~ccT y [Desaceleracién TDC] DECT en los valores
deseados.
4 (IjEstabIgzca [Freq. activacion TDC] TCSH y [Freq. desact. TDC] TCsL en el valor
eseado.
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[Superv. generica]

Menu [Subcarga Proceso] ULD

Acceso

[Ajustes Completos] =P [Superv. generica] =» [Subcarga Proceso]

Error de subcarga de procesos detectado

Se detecta una subcarga del proceso cuando se produce el siguiente evento y
permanece pendiente durante un tiempo minimo [Retard.detc.subcar.] ULT, que
se puede configurar:

+ El motor se encuentra en régimen permanente y el par motor se encuentra
por debajo del limite de subcarga definido (parametros [Vel. 0 niv. subca.]
LUL, [Vel. nom. ni. subc.] LUN, [FUmb Det Sub carga] RMUD).

» El motor se encuentra en régimen permanente cuando la diferencia entre la
referencia de frecuencia y la frecuencia del motor cae por debajo del limite
configurable [Frec. histéresis] SrRB.

Entre la frecuencia cero y la frecuencia nominal, la curva refleja la siguiente
ecuacion: par = LUL + (LUN - LUL) x (frecuencia)? / (frecuencia nominal)2La
funcién de subcarga no esta activa para las frecuencias por debajo de RMUD.

trq(%)
LUn

LUL +

1 Zona de subcarga.

Se puede asignar un relé o una salida digital a la sefializacién de este error
detectado en los menus [Entrada/Salida] 10, [Asignaciéon De E/S] TOAS.

[Retard.detc.subcar.] ULT

Se restablece a cero si el par asciende por encima del valor de [Vel. 0 niv.
subca.] LUL + 10 % (histéresis).

El valor 0 desactiva la funcion y bloquea el acceso a los demas parametros.

Ajuste Descripcion

De0a100s Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 0 s
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[Vel. nom. ni. subc.] LUN %

El umbral de subcarga a velocidad nominal del motor [Frec. nom. motor] rRrs,
como un % del par motor nominal.

Valor de par de salida (100% = [Par motor nominal] TON)

Se puede acceder a este parametro si [Retard.detc.subcar.] ULT no esta
establecido en 0.

Ajuste (@) Descripcion

De 20 a 100% Intervalo de ajuste
Ajuste de fabrica: 60%

[Vel. 0 niv. subca.] LUL %

Umbral de subcarga a frecuencia cero como % del par nominal del motor.
Valor de par de salida (100% = [Par motor nominal] TON)

Se puede acceder a este parametro si [Retard.detc.subcar.] ULT no esta
establecido en 0.

Ajuste 0 Descripcion

De 0 a [Vel. nom. ni. subc.] LUN | Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 0%

[FUmb Det Sub carga] RMUD %

Umbral de deteccion de la subcarga de frecuencia minima.

Se puede acceder a este parametro si [Retard.detc.subcar.] ULT no esta
establecido en 0.

Ajuste 0 Descripcion

De 0,0 a 599,0 Hz Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 0,0 Hz

[Frec. histéresis] SRB %

Desviacion maxima entre la referencia de frecuencia y la frecuencia del motor que
define un funcionamiento en régimen permanente.

Se puede acceder a este parametro si [Retard.detc.subcar.] ULT o [Retard.
detc.sobreca.] TOL no se establece en 0.

Ajuste 0 Descripcion

De 0,3 a2 599,0 Hz Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 0,3 Hz

[Gesti.error subcarga] UDL %

Comportamiento al cambiar a deteccién de subcarga.
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Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

Se puede acceder a este parametro si [Retard.detc.subcar.] ULT no esta
establecido en 0.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[Ignorar] NO Error detectado ignorado
[Parada rueda | YES Parada en rueda libre
Libre]

Ajuste de fabrica
[Paro rampa] RMP Parada en rampa
[asignacion FST Parada rapida

stop rapida]

[T. subc. pr. reini.] FTU %

Tiempo minimo permitido entre una subcarga detectada y cualquier rearranque

automatico.

Para poder realizar un rearranque automatico, el valor de [Tiempo fallo
reset] TAR debe superar este parametro con como minimo 1 minuto.

Se puede acceder a este parametro si [Gesti.error subcarga] UDL no esta

establecido en [Ignorar] NO.

Ajuste 0

Descripcion

De 0 a6 min

Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 0 min
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Menu [Sobrecarga Proceso] OLD

Acceso

[Ajustes Completos] =P [Superv. generica] =» [Sobrecarga Proceso]

Acerca de este menu

Se detecta un error de sobrecarga del proceso cuando se produce el siguiente
evento y permanece pendiente durante un tiempo minimo [Retard.detc.
sobreca.] TO1L, que se puede configurar:

» El variador se encuentra en modo de [Limite de intensidad] Cc1.T durante la
aceleracion, desaceleracion o

+ El motor se encuentra en régimen permanente y la [Intensidad motor]
LCR esta por encima del nivel de sobrecarga definido [Umbral sobrecarga]
LOC.

El motor se encuentra en régimen permanente cuando la diferencia entre [Ref.
Frec. Pre-Ramp] FRrH y [Frec. motor] RFR es inferior al limite configurable [Frec.
histéresis] SRrB.

Sl_b%I____ | _____

— r Fr | |

——FrH| | |

a

NOTA: La supervisién de la sobrecarga del proceso siempre esta activa en el
estado [Limite de intensidad] C1.T.

[Retard.detc.sobreca.] TOL

El valor 0 desactiva la funcion y bloquea el acceso a los demas parametros.

Ajuste Descripcion

De0a100s Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 0 s

[Umbral sobrecarga] L.OC %

Umbral de deteccion de sobrecarga, como % de la corriente nominal del
motor [Corriente nom. motor] NCR. Este valor debe ser inferior al valor de la
intensidad limite para poder utilizar la funcion.

Se puede acceder a este parametro si [Retard.detc.sobreca.] TOL no esta
establecido en 0.

Ajuste 0 Descripcion

De 70 a 150% Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 110%
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[Frec. histéresis] SRB %

Histéresis del régimen permanente.

Desviacion maxima entre la referencia de frecuencia y la frecuencia del motor que
define un funcionamiento en régimen permanente.

Se puede acceder a este parametro si [Retard.detc.sobreca.] TOL o [Retard.
detc.subcar.] ULT no se establece en 0.

Ajuste 0

Descripcion

De 0,3 a599,0 Hz

Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 0,3 Hz

[Gest.error. sobrec.] ODL %

Comportamiento al cambiar a deteccién de sobrecarga.

Se puede acceder a este parametro si [Retard.detc.sobreca.] TOL no esta
establecido en 0.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[Ignorar] NO Error detectado ignorado
[Parada rueda | YES Parada en rueda libre
Libre]

Ajuste de fabrica
[Paro rampa] RMP Parada en rampa
[asignacion FST Parada rapida
stop rapida]

[T. sobc. pr. reini.] FTO %

Tiempo minimo permitido entre una sobrecarga detectada y cualquier rearranque

automatico.

Para poder realizar un rearranque automatico, el valor de [Tiempo fallo
reset] TAR debe superar este parametro con como minimo 1 minuto.

Se puede acceder a este parametro si [Retard.detc.sobreca.] TOL o [Gest.error.
sobrec.] ODL no se establece en 0.

Ajuste ()

Descripcion

De 0 a6 min

Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 0 min
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Menu [Detec. Bloqueo motor] STPR

Acceso

[Ajustes Completos] =P [Superv. generica] =» [Detec. Bloqueo motor]

Acerca de este menu

Esta funcién ayuda a evitar una sobrecarga del motor debido a la supervision de
la corriente del motor y del tiempo de aumento de velocidad.
Una condicioén de bloqueo se produce cuando:

» Una frecuencia de salida es inferior a la frecuencia de bloqueo [Frec. de
bloqueo] sTP3

* Y una corriente de salida es superior a la corriente de bloqueo [Corriente de
bloq.] sTP2

» Durante un periodo de tiempo superior al tiempo de bloqueo [Max. tiempo
bloqg.] sTP1

Cuando se produce una condicion de bloqueo, se activa un error [ERROR
BLOQUEO MOTOR] STF.

[Superv. a bloqueo] STPC

Activ. de supervision de bloqueo.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[No] NO Funcién desactivada

Ajuste de fabrica

[Si] YES Funcion activada

[Max. tiempo bloq.] STP1 %

Se puede acceder a este parametro si [Superv. a bloqueo] STPC no esta
establecido en [No] NO.

Ajuste (@) Descripcion

De 0,0a200s Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 60,0 s

[Corriente de bloq.] STP2 %

Nivel de corriente de supervision de bloqueo como % de la corriente nominal del
motor. ([Corriente nom. motor] NCR o [Nominal sincrono I] NCRS, segun el tipo
de control del motor.)

Se puede acceder a este parametro si [Superv. a bloqueo] STPC no esta
establecido en [No] NO.

El ajuste de fabrica cambia a 150,0% si [Dimensiona. variador] DRT se
establece en [Servicio severo] HIGH.

440

NVE61647.11




[Ajustes Completos] CsT— Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

Ajuste (@) Descripcién

De 0,0 a 120,0% Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 150,0%

[Frec. de bloqueo] STP3 %

Se puede acceder a este parametro si [Superv. a bloqueo] STPC no esta
establecido en [No] NO.

Ajuste 0 Descripcion
De 0,0 a [Velocidad maxima] Intervalo de ajuste
TFR
Ajuste de fabrica: 2,0 Hz
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Menu [Monitoriz. Térmica] TPP

Acceso

[Ajustes Completos] =P [Superv. generica] =» [Monitoriz. Térmica]

Acerca de este menu

Idéntico al menu [Monitoriz. Térmica] TPP , pagina 165.
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Menu [Cont. Frecuencia] FQF

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Superv. generica] =» [Cont. Frecuencia]

Acerca de este menu
Esta funcion utiliza la entrada de pulsos, que solo puede utilizarse si no la esta
utilizando otra funcion.

Ejemplo de utilizacion

Un disco con muescas accionado por el motor y conectado a un sensor de
proximidad permite generar una sefial de frecuencia proporcional a la velocidad
de rotacion del motor.

' L

t(s)

Cuando se aplica a la entrada de pulsos, esta sefal permite realizar lo siguiente:

* Medicién y visualizacién de la velocidad del motor: frecuencia de la sefial = 1/
T. Esta frecuencia se visualiza en [Freq medida] Fos.

» Deteccion de la sobrevelocidad (si la velocidad medida supera un nivel
preestablecido, el variador dispara un error).

» Detectar fallos del freno, si se ha configurado el control de la I6gica de freno:
Si la velocidad no se reduce los suficientemente rapido tras un comando para
activar el freno, el variador dispara un error. Esta funcion puede utilizarse
para detectar el desgaste de la guarnicion del freno.

» Deteccién de un umbral de velocidad que se puede ajustar mediante [Niv.
adver. pulsos] FOL , pagina 445 y puede asignarse a un relé o a una salida
digital.

[Cont. Frecuencia] FQF

Cont. Frecuencia.
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Ajuste Codigo / Descripcion
Valor
[No configurado] | NO No asignado

Ajuste de fabrica

[DI7 Pulso PI7..PI8 Entrada digital de DI7 a DI8 utilizada como entrada de pulsos
entrada]...[DI8

NOTA: Se puede acceder a esta seleccion en variadores
Pulso entrada]

con una alimentacion superior a 22 kW.

[RP] PI Entrada de pulsos

NOTA: Se puede acceder a esta seleccién en aquellos
variadores con una alimentacion inferior a 30 kW.

[Divi. pulso escala] FQC

Coeficiente para medida.

La frecuencia medida se muestra con el parametro [Freq medida] FOs.

Ajuste 0 Descripcion

De 1,02 100,0 Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 1,0

[Niv.sobrevel.pulsos] FQA

Frecuencia maxima autorizada.

Activacion y ajuste de la supervision de sobrevelocidad: [SOBREVELOC.

MOTOR] SOF.
Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[No] NO Ninguna monitorizacion de sobrevelocidad del motor
Ajuste de fabrica
De 0a 30 kHz Ajuste del umbral de disparo de la frecuencia en la entrada de
pulsos dividida por [Divi. pulso escala] FocC.

[Ret. sobrevel.pulso] TDS

Retardo sobrevel. pulso.

Ajuste Descripcion

De0,0a10,0s Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 0,0 s

[Niv.sup.frec.pulsos] FDT

Nivel de deteccion de retorno.

Activacion y ajuste de la monitorizacion de la entrada de pulsos (realimentacion
de la velocidad): [Perdi.realim.enco.] SPF.
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Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[No] NO Supervision de la realimentacion de velocidad desactivada

Ajuste de fabrica

De 0,0 a 599 Hz Ajuste del umbral de frecuencia del motor para el disparo por
una deteccion de realimentacion de velocidad (diferencia entre
la frecuencia estimada y la velocidad medida).

[Nivel pulso sin RUN] FQT

Umbral de frecuencia del desgaste de frenos.

Activacion y ajuste de la supervision de la realimentacion de freno: [Realimen.
freno] BRF. Si el control I6gico de frenos [Asig. de frenos] B1.C no esta
configurado, este parametro se fuerza a [No] NO.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[No] NO Supervisién del freno desactivada

Ajuste de fabrica

De 1a1.000 Hz Ajuste del umbral de frecuencia del motor para activar un error
de [Realimen.freno] BRF (deteccion de velocidad diferente de
0).

[Retard.pulso s/Run] TQB

Tiempo antes de la activacién del desgaste de frenos.

Ajuste Descripcion

De0,0a10,0s Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 0,0 s

[Niv. adver. pulsos] FQL

Nivel de frecuencia.

Se puede acceder a este parametro si [Cont. Frecuencia] FQOF no esta
establecido en [No configurado] 0.

Ajuste Descripcion

De 0 a 30.000 Hz Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 0 Hz
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[Entrada/Salida] - [Asignacion De E/S]

Menus [Asignacion De DI1] L.1A hasta [Asignacion De DI8] L.8A

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Entrada/Salida] =» [Asignacién De E/S] =»
[Asignacion De DI8]

Sobre los menus

En variadores con una potencia igual o inferior a 22 kW, DI6 y DI7 corresponden
respectivamente a DO1 y DO2, utilizados como entrada digital.

DI8 solo es accesible en variadores con una potencia superior a 22 kW.

[Asig. baja de DI1] L1L hasta [Asig. baja de DI8] L8L

Parametro de solo lectura; no puede configurarse. Muestra todas las funciones
asociadas con la entrada digital para verificar, por ejemplo, problemas de
compatibilidad.

Si no se ha asignado ninguna funcion, se muestra [No] NO.

[Asig. elev. de DI1] L1H hasta [Asig. elev. de DI8] L.8H

Parametro de sélo lectura; no puede configurarse. Muestra todas las funciones
asociadas con la entrada digital para verificar, por ejemplo, problemas de
compatibilidad.

Si no se ha asignado ninguna funcion, se muestra [No] NO.
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Menus [Asignacion De DI11] L11A hasta [Asignhacion De DI16]
L16A

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Entrada/Salida] =» [Asignacion De E/S] =»
[Asignacion De DI11] hasta [Asignacién De DI16]

Sobre los menus

Idéntico al menu [Asignacion De DI1] .12 , pagina 446.

Se puede acceder a estos menus si se ha introducido el médulo de extensién de
E/S VW3A3203.

[Asig. baja de DI11] L11L hasta [Asig. baja de DI16] L16L %

Parametros de soélo lectura; no pueden configurarse. Muestra todas las funciones
asociadas con la entrada digital para verificar, por ejemplo, problemas de
compatibilidad.

Si no se ha asignado ninguna funcién, se muestra [No] NO.

[Asig. elev. de DI11] L11H hasta [Asig. elev. de DI16] L16H %

Parametros de sélo lectura; no pueden configurarse. Muestra todas las funciones
asociadas con la entrada digital para verificar, por ejemplo, problemas de
compatibilidad. Si no se han asignado funciones, se mostrara [No] NO.
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Menu [Asig.ent.pulso DI7] PI7A

Acceso

[Ajustes Completos] =P [Entrada/Salida] =» [Asignacién De E/S] =P [Asig.
ent.pulso DI7]

Acerca de este menu

Se puede acceder a los siguientes parametros en el Terminal grafico al pulsar la
tecla OK en el parametro [Frec.medida DI7] prC7.

Se puede acceder a este menu en variadores con una alimentacion superior a
22 kW.

[Asig.ent.pulso DI7] PI7A

Muestra todas las funciones asociadas a la entrada de pulsos para verificar, por
ejemplo, si existen problemas de compatibilidad.

Si no se ha asignado ninguna funcién, se muestra [No] NO.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[No] NO No asignado

[Compen. Ref | ATTQO Origen de compensacion del par

del par]

[Ratio Ref del | ATITOR Origen de la relacion del par

par]

[Frec. AIFR1 Frecuencia de referencia 1

Referencia 1]

[Frec. AIFR2 Frecuencia de referencia 2

Referencia 2]

[Suma de AISA2 Suma de frecuencia de referencia 2

Frec.Ref.2]

[Limitacién AITAA Limitacién de par: activacién mediante un valor analdgico
de par]

[Limitacién AITAA2 Limitacién de par: activacién mediante un valor analégico
de Par 2]

[Frec. ref. AIDA2 Frecuencia de referencia del sustrato 2

sustr. 2]

[Forz. local] AIFLOC Fuente de referencia de forzado local 1
[Multipli.Frec. | AIMA2 Multiplicacién de frecuencia de referencia 2
Ref.2]

[Multipli.Frec. | AIMA3 Multiplicacion de frecuencia de referencia 3
Ref.3]

[Referencia AITRIL Regulacién del par: punto de referencia 1 del par
del par]

[Referencia AITR2 Regulacién del par: punto de referencia 2 del par
par 2]

[Medidor de FQF Activacion de la funcion del medidor de frecuencia
frec.]

[Alim ext. AITEFF Avance de la alimentacién externa

avance]
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Menu [Asig.ent.pulso DI8] pI18A

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Entrada/Salida] =» [Asignacién De E/S] =P [Asig.
ent.pulso DI8]

Acerca de este menu

Idéntico a [Asig.ent.pulso DI7] PT72-, pagina 448.

Se puede acceder a los siguientes pardametros en el Terminal grafico al pulsar la
tecla OK en el parametro [Frec.medida DI8] pPFCS.

Se puede acceder a este menu en variadores con una alimentacion superior a
22 kW.

[Asig.ent.pulso DI8] PI8A

Idéntico a [Asig.ent.pulso DI7] PT72 , pagina 448

Menu [Asign.pulso encoder] PTGA

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Entrada/Salida] =» [Asignacion De E/S] =» [Asign.
pulso encoder]

Acerca de este menu

Se puede acceder a los siguientes parametros en el terminal grafico al pulsar la
tecla OK en el parametro [Config encoder] PG .

Se puede acceder a este parametro si se ha conectado un médulo del encoder
digital.

[Asign.pulso encoder] PTGA

Muestra todas las funciones asociadas a la entrada de pulsos para verificar, por
ejemplo, si existen problemas de compatibilidad.

Si no se ha asignado ninguna funcion, se muestra [No] NO.

Idéntico a [Asig.ent.pulso DI7] P172 , pagina 448.
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Menu [Asighacion RP] pPIa

Acceso

[Ajustes Completos] =P [Entrada/Salida] =» [Asignacién De E/S] =»
[Asignacion RP]

Acerca de este menu

Se puede acceder a este menu en variadores con una alimentacioén inferior a
30 kW.

[Asignacion RP] PIA %

Idéntico a [Asig.ent.pulso DI7] P17~ , pagina 448

Menus [Asignacion de Al1] AI1A hasta [Asignacion de AI5] AI5A

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Entrada/Salida] =» [Asignacién De E/S] =»
[Asignacion de Al1] hasta [Asignacién de Al5]

Sobre los menus

Se puede acceder a Al3 en variadores con una potencia superior a 22 kW.

Se puede acceder a Al4 y Al5 si se ha introducido el médulo de extension de E/S
VW3A3203.

[Asignacion de Al1] AI1A a [Asignacién de AI5] AI5A

Asignacion de las funciones de la entrada analdgica Al1 a asignacion de las
funciones de la entrada analégica Al5.

Parametro de sélo lectura; no puede configurarse. Muestra todas las funciones
asociadas con la entrada analdgica relacionada para verificar, por ejemplo,
problemas de compatibilidad.

Si no se ha asignado ninguna funcion, se muestra [No] NO.
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Menu [Asignacién AlV1] avlia

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Entrada/Salida] =» [Asignacion De E/S] =»
[Asignacion AIV1]

[Asignacién AlV1] Avlia

Asignacion de la funcidn de entrada analégica virtual.

Parametro de soélo lectura; no puede configurarse. Muestra todas las funciones
asociadas con la entrada analdgica a fin de verificar, por ejemplo, problemas de
compatibilidad. Si no se ha asignado ninguna funcién, se muestra [No] NO.
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[Entrada/Salida] - [DI/DQ]

Menus [Configuracion DI1] DI1 hasta [Configuracion DI8] DI8

Acceso

[Ajustes Completos] =P [Entrada/Salida] =% [DI/DQ] =» [Configuracion DI1]
hasta [Configuracion DI8]

Sobre los menus

En variadores con una potencia igual o inferior a 22 kW, DI6 y DI7 corresponden
respectivamente a DO1 y DO2, utilizados como entrada digital.

DI8 solo es accesible en variadores con una potencia superior a 22 kW.

[Asig. baja de DI1] L1L hasta [Asig. baja de DI8] L8L

Parametro de solo lectura; no puede configurarse. Muestra todas las funciones
asociadas con la entrada digital relacionada a fin de verificar, por ejemplo,
problemas de compatibilidad.

Si no se ha asignado ninguna funcion, se muestra [No] NO.

[Asig. elev. de DI1] L1H hasta [Asig. elev. de DI8] L.8H

Parametro de sélo lectura; no puede configurarse. Muestra todas las funciones
asociadas con la entrada digital relacionada a fin de verificar, por ejemplo,
problemas de compatibilidad.

Si no se ha asignado ninguna funcion, se muestra [No] NO.

La entrada digital DI1 se asigna a:
* [Avance] FRD en control de 2 hilos
» [Variador marcha] RUN en control de 2 hilos

Los ajustes [Variador marcha] RUN y [Avance] FRD no se pueden modificar
manualmente.

NOTA: En el perfil de E/S, la asignacién de [Variador marcha] RUN
(respectivamente [Avance] FRD) cambia a [CD00] cD00 en control de 2 hilos
(respectivamente control de 3 hilos).

La entrada digital DI2 se asigna a [Avance] FRD en control de 3 hilos. El
ajuste [Avance] FRD no se puede modificar manualmente.

NOTA: En el perfil de E/S, la asignacion de [Avance] FRD cambia a [CD01]
CDO1 en control de 3 hilos.

[Retardo de DI1] L1D hasta [Retardo de DI8] 1.8D

NOTA: Las 6rdenes recibidas a través de esta entrada digital se procesan
una vez transcurrido el tiempo de retardo configurado con este parametro.

Ajuste Descripcion

De 0a 200 ms Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 2 ms
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Menus [Configuracion DI11] D111 hasta [Configuracion DI16]
DI16

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Entrada/Salida] =» [DI/DQ] =» [Configuracion DI11]
hasta [Configuracion DI16]

Sobre los menus

Idéntico al menu [Configuracion DI1] D11, pagina 452.

Se puede acceder a estos menus si se ha introducido el médulo de extensién de
E/S VW3A3203.

[Asig. baja de DI11] L11L hasta [Asig. baja de DI16] L16L %

Asig. baja de DI11 hasta Asig. baja de DI16.

[Asig. elev. de DI11] L.11H hasta [Asig. elev. de DI16] L16H %

Asig. elev. de DI11 hasta Asig. elev. de DI16.

[Retardo de DI11] L.11D hasta [Retardo de DI16] L16D %

Retardo de DI11 hasta Retardo de DI16.

NVE61647.11 453



Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos [Ajustes Completos] CST—

Menu [Config.pulso DI7] PAI7

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Entrada/Salida] =% [DI/DQ] =» [Config.pulso DI7]

Acerca de este menu

Se puede acceder a los siguientes parametros en el Terminal grafico al pulsar la
tecla OK en el parametro [Frec.medida DI7] PrC7.

Se puede acceder a este menu en variadores con una alimentacién superior a
22 kW.

[Asig.ent.pulso DI7] PI7A

Muestra todas las funciones asociadas a la entrada de pulsos para verificar, por
ejemplo, si existen problemas de compatibilidad.

Si no se ha asignado ninguna funcién, se muestra [No] NO.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[No] NO No asignado

[Compen. Ref | AITQO Origen de compensacion del par
del par]

[Ratio Ref del | AITOR Origen de la relacién del par
par]

[Frec. AIFR1 Frecuencia de referencia 1

Referencia 1]

[Frec. AIFR2 Frecuencia de referencia 2
Referencia 2]

[Suma de AISA2 Suma de frecuencia de referencia 2

Frec.Ref.2]

[Retorno PID] | AIPIF Retorno del controlador PI

[Limitacién AITAA Limitacion de par: activacion mediante un valor analégico
de par]

[Limitacién AITAAZ Limitacion de par: activaciéon mediante un valor analégico
de Par 2]

[Frec. ref. AIDA2 Frecuencia de referencia del sustrato 2

sustr. 2]

[Ref.PIDman] | ATPIM Referencia de velocidad manual del controlador PID

(automatica/manual)

[Frec. AIFPI Frecuencia de referencia de PID
Referencia

PID]

[Suma de AISA3 Suma de frecuencia de referencia 3
Frec.Ref.3]

[Ref Frec.1B] | ATIFRIB Frecuencia de referencia 1B

[Frec. ref. AIDA3 Frecuencia de referencia del sustrato 3
sustr. 3]

[Forz. local] AIFLOC Fuente de referencia de forzado local 1
[Multipli.Frec. | ATMA2 Multiplicacion de frecuencia de referencia 2
Ref.2]

[Multipli.Frec. | ATMA3 Multiplicacion de frecuencia de referencia 3
Ref.3]
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Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[Referencia AITRI1 Regulacioén del par: punto de referencia 1 del par
del par]

[Referencia AITR2 Regulacion del par: punto de referencia 2 del par
par 2]

[Medidor de FQF Activacion de la funcién del medidor de frecuencia
frec.]

[Alim ext. AITEFF Avance de la alimentacién externa

avance]

[En.pul.baja.fr.DI7] PIL7

Parametro de escalado de entrada de pulsos del 0 % en Hz x 10 unidades.

Ajuste Descripcion

De 0,00 a 30.000,00 Hz Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 0,00 Hz

[En.pul.alt.fre.DI7] PIH7

Parametro de escalado de entrada de pulsos del 100% en Hz x 10 unidades.

Ajuste Descripcion

De 0,00 a 30,00 kHz Intervalo de ajuste
Ajuste de fabrica: 30,00 kHz

[Filtro frec. DI7] PFI7

Tiempo de desconexién de entrada de pulsos de filtrado de interferencias del filtro

bajo.
Ajuste Descripcion
De 0 a 1.000 ms Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 0 ms
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Menu [Config.pulso DI8] PAIS8

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Entrada/Salida] =% [DI/DQ] =» [Config.pulso DI8]

Acerca de este menu

Se puede acceder a los siguientes parametros en el Terminal grafico al pulsar la
tecla OK en el parametro [Frec.medida DI8] PrCS.

Se puede acceder a este menu en variadores con una alimentacién superior a
22 kW.

[Asig.ent.pulso DI8] pI8A

Idéntico a [Asig.ent.pulso DI7] P172 , pagina 454.

[En.pul.baja.fr.DI8] PILS8

Idéntico a [En.pul.baja.fr.DI7] PT1.7 , pagina 455.

[En.pul.alt.fre.DI8] PIHS8

Idéntico a [En.pul.alt.fre.DI7] 117 , pagina 455.

[Filtro frec. DI8] PFI8

Tiempo de desconexion de entrada de pulsos de filtrado de interferencias del filtro
bajo.

Idéntico a [Filtro frec. DI7] PF17 , pagina 455.
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Menu [Entrada pulso] PTI

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Entrada/Salida] =» [DI/DQ] =» [Entrada pulso]

Acerca de este menu

Se puede acceder a este menu en variadores con una alimentacion inferior a

30 kW.

[Asignaciéon RP] PIA %

Asignacion entrada RP

par 2]

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[No] NO No asignado

[Compen. Ref | AITQO Origen de compensacion del par

del par]

[Ratio Refdel | AITOR Origen de la relacién del par

par]

[Frec. ATFR1 Frecuencia de referencia 1

Referencia 1]

[Frec. AIFR2 Frecuencia de referencia 2

Referencia 2]

[Suma de AISA2 Suma de frecuencia de referencia 2

Frec.Ref.2]

[Retorno PID] | AIPIF Retorno controlador Pl

[Limitacion AITAA Limitacion de par: activacion mediante un valor analdgico

de par]

[Limitacion AITAA2 Limitacion de par: activacion mediante un valor analdgico

de Par 2]

[Frec. ref. ATIDAZ2 Frecuencia de referencia del sustrato 2

sustr. 2]

[Ref.PIDman] | AIPIM Referencia de velocidad manual del controlador PID
(automatica/manual)

[Frec. AIFPI Frecuencia de referencia de PID

Referencia

PID]

[Suma de AISA3 Suma de frecuencia de referencia 3

Frec.Ref.3]

[Ref Frec.1B] | ATFRIB Frecuencia de referencia 1B

[Frec. ref. AIDA3 Frecuencia de referencia del sustrato 3

sustr. 3]

[Forz. local] AIFLOC Fuente de referencia de forzado local 1

[Multipli.Frec. | ATMA2 Multiplicacion de frecuencia de referencia 2

Ref.2]

[Multipli.Frec. | AIMA3 Multiplicacion de frecuencia de referencia 3

Ref.3]

[Referencia AITR1 Regulacion del par: punto de referencia 1 del par

del par]

[Referencia AITR2 Regulacion del par: punto de referencia 2 del par
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Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[Medidor de FQF Activacion de la funcion del medidor de frecuencia
frec.]

[Alim ext. AITEFF Avance de la alimentacién externa

avance]

[Baja frecuencia PTI] PTIL %

Baja frecuencia PTI.

Ajuste

Descripcion

De -1.000.000,00 a
1.000.000,00 Hz

Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 0 Hz

[Alta frec.PTI] PTIH %

Alta frecuencia PTI.

Ajuste

Descripcion

De -1.000.000,00 a
1.000.000,00 Hz

Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 0 Hz

[Tiempo filtro analégica PTI] PTIT %

Tiempo filtro analogica PTI

Ajuste

Descripcion

De 0a 1.000 ms

Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 0 ms

[Modo PTI] PTIM %

Modo PTI
Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[Sefales A/B] | AB Sefales de entrada A/B
Ajuste de fabrica
[Senales Pul/ PD Senfales de entrada de direccion de pulso
Direc.]
E;Sg‘r;lvailes CW/ | cwcew Sefiales de entrada de rotacion a la derechalizquierda

[Tiempo de filtro en entrada PTI] PTIS %

Tiempo de filtro en entrada PTI

Ajuste

Descripcion

De 0,00 a 13,00 ps

Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 0,25 ps
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[Inver.direc.conta.PTI] PTII %

Inversion direcciéon contador PTI

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[OFF] OFF Sin inversion de la direccion de contaje
Ajuste de fabrica

[ON] ON Inversion de la direccién de contaje
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Menu [Config encoder] PG

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Entrada/Salida] =» [DI/DQ] =¥ [Config encoder]

Acerca de este menu

Se puede acceder a los siguientes parametros en el terminal grafico al pulsar la
tecla OK en el parametro [Config encoder] PG .

Se puede acceder a este parametro solo si se ha introducido un médulo del
encoder o se ha utilizado un encoder integrado.

[Asign.pulso encoder] PTGA

Muestra todas las funciones asociadas a la entrada de pulsos para verificar, por
ejemplo, si existen problemas de compatibilidad.

Si no se ha asignado ninguna funcién, se muestra [No] NO.

[Tipo referencia] PGA

Tipo de referencia.

Ajuste Codigo / Descripcion
Valor
[Encoder] ENC Encoder

Ajuste de fabrica

[Generador PTG El generador del tren de impulso esta conectado a la tarjeta
frecuencia] del encoder.

[Valor min. Frecu.] PEIL

Parametro de escalado de entrada de pulsos del 0 % en kHz x 10 unidades.

Ajuste Descripcion

De -300,00 a 300,00 kHz Intervalo de ajuste
Ajuste de fabrica: 0,00 kHz

[Valor max. Frecu.] PEFR

Parametro de escalado de entrada de pulsos del 100 % en kHz x 10 unidades.

Ajuste Descripcion

De -300,00 a 300,00 kHz Intervalo de ajuste
Ajuste de fabrica: 300 kHz

[Filtro senal frec.] EFI

Filtro senal de frecuencia.
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Ajuste Descripcion

De 0 a 1.000 ms Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 0 ms
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[Ajustes Completos] CST—

Menu [Configuracion PTO] PTO

Acceso

[Ajustes Completos] = [Entrada/Salida] =» [DI/DQ] =» [Configuracion PTO]

Acerca de este menu

Se puede acceder a este menu en variadores con una alimentacion superior a

22 kW.

[Assignacion PTO] PTO

Assignacién PTO.
Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[No NO No asignado
configurado]
[Corriente OCR Corriente del motor de 0 a 2 In (In = corriente nominal del
Motor] variador indicada en el Manual de instalacion y en la placa de

caracteristicas del variador)

Ajuste de fabrica

[Frec. motor] OFR

Frecuencia de salida, de 0 a [Velocidad maxima] TFR

[Sal. rampa] ORP

De 0 a [Velocidad maxima] TrR

[Par motor] TRQ

Par motor de 0 a 3 veces el par nominal del motor

[Par c/signo] STQ

Par motor con signo entre -3 y +3 veces el par nominal del
motor. El signo + corresponde al régimen de motor y el signo —
al régimen de generador (frenado).

[Rampa sig.] ORS

Salida de rampa con signo, entre - [Velocidad maxima] TFR y
+ [Velocidad maxima] TFRr

[Ref. PID] 0oPS

Referencia del controlador PID entre [Proceso de PID min.]
pPIP1y[Proceso de PID max.] PIP2

[Retorno PID] | OPF

Retorno del controlador PID entre [Retorno minimo PID]
PIF1 y [Retorno maximo PID] PIF2

[Error de PID] | OPE

Error detectado del controlador PID entre -5 % y +5 % de
[Retorno maximo PID] PIF2 - [Retorno minimo PID] PTIF1

Salida del controlador PID entre [Velocidad baja] 1.sP y
[Velocidad alta] Hsp

Potencia del motor, entre 0y 2,5 veces [Potencia nom. motor]
NPR

Estado térmico del motor del 0 al 200 % del estado térmico
nominal

[Salida de OPI
PID]

[Pot. Mec. OPR
Motor en %]
[térmic.mot] THR
[Térmico THD
Drive]

Estado térmico del variador del 0 al 200 % del estado térmico
nominal

[Freq. motor OFRR
medida]

Frecuencia del motor medida

[Fr.mot.signo] | OFsS

Frecuencia de salida asignado, entre - [Velocidad maxima]
TFRY + [Velocidad maxima] TFR

[térmic.mot2] | THR2

Estado térmico del motor 2

[térmic.mot3] | THR3

Estado térmico del motor 3

[térmic.mot4] | THR4

Estado térmico del motor 4

[Ref par sin UTR
asignar]

Referencia de par sin asignar
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Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[Ref. par con STR Referencia de par asignado

signo]

[Limit. Par] TQL Limitacion de par

[Tens. mot.] UoP Tensién que se aplica al motor, entre 0 y [Tensién nom.

motor] UNS

[Tension Bus | VBUS Tension de bus CC
CcC]
[Copiar PI8] COPY Copiar pulso

[Max Frec. Sal. PTO] PTOH %

Se puede acceder a este parametro si [Assignacion PTO] PTO no esta
establecido en [No configurado] NO.

Ajuste

Descripcion

De 1,00 a 30,00 kHz

Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 4,00 kHz

[Min Frec. Sal. PTO] PTOL %

Se puede acceder a este parametro si [Assignacion PTO] PTO no esta
establecido en [No configurado] 0.

Ajuste

Descripcion

De 1,00 a 30,00 kHz

Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 1,00 kHz
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Menu [Configuracion PTO] PTOO

Acceso

[Ajustes Completos] = [Entrada/Salida] =» [DI/DQ] =» [Configuracion PTO]

Acerca de este menu

Este menu se utiliza para configurar la salida de tren de pulso (PTO) del variador.

Solo se puede acceder a este menu en variadores con una alimentacion igual o
inferior a 22 kW.

[Seleccion modo PTO] pTOM

Seleccién modo PTO.

Ajuste Cadigo / Valor Descripcion

[No configurado] OFF No asignado

Ajuste de fabrica

[Senal PTI] PTI Sefal PTI: La sefal de entrada de tren de pulso
se repite en la Salida de tren de pulso.

[Param.asign.PTO] CONS Parametro asignado a PTO: la sefial de Salida
de tren de pulso depende de su asignacion
([Assignacion PTO] pTOE), pero también de su
configuracion ([Alta frec.PTO] pTOU, [Baja
frec.PTO] pTOR, [Valor frec.PTO] PTOF).
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[Assignacion PTO] PTOE %

Se puede acceder a este parametro si [Seleccion modo PTO] pTOM esta
establecido en [Param.asign.PTO] CONS.

Ajuste Codigo / Valor Descripcion

[No configurado] NO No asignado

Ajuste de fabrica

[Corriente Motor] OCR Corriente del motor de 0 a 2 In (In = corriente
nominal del variador indicada en el Manual de
instalacion y en la placa de caracteristicas del
variador)

[Frec. motor] OFR Frecuencia de salida, de 0 a [Velocidad
maxima] TFR

[Freq. motor medida] | OFRR Frecuencia del motor medida

[Fr.mot.signo] OFs Frecuencia de salida con signo, entre -
[Velocidad maxima] TR y + [Velocidad
maxima] TFr

[Error de PID] OPE Error detectado del controlador PID entre -5% y
+5% de [Retorno maximo PID] PTF2 -
[Retorno minimo PID] PTF1

[Retorno PID] OPF Retorno del controlador PID entre [Retorno
minimo PID] P1F1 y [Retorno maximo PID]
PIF2

[Salida de PID] OPI Salida del controlador PID entre [Velocidad
baja] LsP y [Velocidad alta] sp

[Pot. Mec. Motor en OPR Potencia del motor, entre 0y 2,5 veces

%] [Potencia nom. motor] NPR

[Ref. PID] OPS Referencia del controlador PID entre [Proceso
de PID min.] P1P1 y [Proceso de PID max.]
PIP2

[Sal. rampa] ORP De 0 a [Velocidad maxima] TFRr

[Rampa sig.] ORS Salida de rampa con signo, entre - [Velocidad

maxima] TrRr y + [Velocidad maxima] Trr

[Ref. par con signo] STR Referencia de par con signo

[Par c/signo] STQ Par motor con signo entre -3 y +3 veces el par
nominal del motor. El signo + corresponde al
régimen de motor y el signo — al régimen de
generador (frenado).

[Térmico Drive] THD Estado térmico del variador del 0 al 200% del
estado térmico nominal

[térmic.mot] THR Estado térmico del motor del 0 al 200% del
estado térmico nominal

[térmic.mot2] THR2 Estado térmico del motor 2

[térmic.mot3] THR3 Estado térmico del motor 3

[térmic.mot4] THR4 Estado térmico del motor 4

[Limit. Par] TQL Limitacion de par

[Par 4Q] TR4Q Par motor con signo entre -3 y +3 veces el par

nominal del motor. Los signos +y -
corresponden al sentido fisico del par,
independientemente del régimen (de motor o de

generador).

[Par motor] TRQ Par motor de 0 a 3 veces el par nominal del
motor

[Ref par sin asignar] | UTR Referencia de par sin asignar

[Tens. mot.] UOP Tension que se aplica al motor, entre 0 y

[Tensiéon nom. motor] UNS
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[Alta frec.PTO] PTOU %

Parametro de escalado para el 100 % de la sefial analdgica.

Se puede acceder a este parametro si [Seleccion modo PTO] pToM esta
establecido en [Param.asign.PTO] CcONS.

Ajuste

Descripcion

De -1.000.000,00 a
1.000.000,00 Hz

Rango de ajuste: el valor de ajuste inferior esta limitado a [Baja
frec.PTO] PTOB.

Ajuste de fabrica: 1.000.000,00 Hz

[Baja frec.PTO] PTOB %

Parametro de escalado para el 0 % de la sefial analdgica.

Se puede acceder a este parametro si [Seleccion modo PTO] pToM esta
establecido en [Param.asign.PTO] cons.

Ajuste

Descripcion

De -1.000.000,00 a
1.000.000,00 Hz

Rango de ajuste: el valor de ajuste maximo esta limitado a
[Alta frec.PTO] pTOU.

Ajuste de fabrica: 0,00 Hz

[Valor frec.PTO] PTOF %

Se puede acceder a este parametro si [Seleccion modo PTO] pToM esta
establecido en [Param.asign.PTO] cons.

Ajuste

Descripcion

De -1.000.000,00 a
1.000.000,00 Hz

Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: Parametro de solo lectura
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Menu [Config de DQxXx] Doxx

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Entrada/Salida] =» [DI/DQ] =P [Config de DQxx]

Acerca de este menu

Estos menus se utilizan para configurar las salidas digitales del variador:

[DQ1 configuraciéon] DO1—: la salida digital DQ1 integrada en el variador.

[Configuracion DQ2] DO2: la salida digital DQ2 integrada en el variador.
DQ2 solo esta disponible con una potencia igual o inferior a 22 kW.

[Configuracion DQ11] DO11-y [Configuracion DQ12] DO12-: |la salida
digital DQ11 y DQ12 si se inserta el modulo de opcion de E/S extendido
VW3A3203.

NOTA: En variadores con una potencia igual o inferior a 22 kW, la salida
digital DQ1 (respectivamente DQ2) también se puede utilizar como entrada
digital DI6 (respectivamente DI7). Si se asigna una funcion a esta entrada
digital, DQ1 (o respectivamente DQ2) ya no podra utilizarse como salida
digital.

NOTA: En un variador con una potencia igual o superior a 30 kW, la salida
digital DQ1 también se puede utilizar como salida de tren de pulsos (PTO). Si
se asigna una funcién a esta PTO, DQ1 ya no podra utilizarse como salida
digital.

Use la rueda tactil para desplazarse por las salidas digitales. Haga clic en Aceptar
para acceder a la configuracion de la salida digital.

En el terminal gréfico, si se asigna una salida, se muestra una marca de
verificacion.

Para una salida digital determinada (DQxx), la configuracion esta compuesta por:

[Asignacion de DQxx] DOxx: la asignacion de la salida digital DQxx,

[Retardo activ. DQxx] DxxD: el tiempo de retardo de la salida digital DQxx.
Representa el retardo antes de modificar el estado de la salida cuando el
evento asignado pasa a ser verdadero,

[Estado de DQxx] DxxS: el nivel activo de la salida digital DQxx. Define el
estado 1 o0 0 de la salida al estado “verdadero” del evento asignado.

[Retardo mante. DQxx] DxxH: el tiempo de retencién de la salida digital
DQxx. Representa el retardo antes de modificar el estado de la salida cuando
el evento asignado pasa a ser falso.

[Habil.retorno DQxx] DxxF / 1.OxF: parametro utilizado para habilitar/
deshabilitar el modo de recuperacién activado en caso de interrupcion de la
comunicacion (si la salida esta controlada por la comunicacién de bus de
campo).
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Evento

ignorada
T o % e
Estado de > — —>
la salida i ‘
— ’ -
Estado de H i tiempo
la salida + : : !
—
tiempo

[Asignacion DQ1] DO1, [Asign.DQ2] D02, [Asignacion de DQ11] DO11,
[Asignacion de DQ12] DO12%

[Asignacion DQ1] D01, [Asign.DQ2] D02, [Asignacién de DQ11] DO11,
[Asignacion de DQ12] D012

Asignacién de salida digital xx.

Permite asignar una salida a un evento o a una funcion.

Ajustes posibles: Idéntico al parametro [Asignacion de Rx] RxMenu [Relé]
RELA, pagina 493.

Si la salida esta ajustada en [CDxx] CDxx o [Cxxx] Cxxx y se ha habilitado, la
transicion al fallo de estado de funcionamiento, por ejemplo, sin limitarse a esta,
una interrupcién de la comunicacion, no deshabilitara la salida.

AADVERTENCIA

PERDIDA DEL CONTROL

Ajuste solamente la salida en [CDxx] CDxx o [Cxxx] Cxxx una vez verificado
que este ajuste no puede provocar condiciones de inseguridad, incluida una
interrupcion de la comunicacion.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafos en el equipo.
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[Tiempo retardo DQ1] DO1D, [Tiempo retardo DQ2] DO2D, [Retardo activ.
DQ11] D11D, [Retardo activ. DQ12] D12D%

Tiempo de retardo de activacion DQxx.

[Tiempo retardo DQ1] DO1D, [Tiempo retardo DQ2] D02 D, [Retardo activ.
DQ11] D11D, [Retardo activ. DQ12] D12D

Representa el retardo antes de modificar el estado de la salida cuando el evento
asignado pasa a ser verdadero.

Si la salida correspondiente se asigna a una de las siguientes asignaciones, el
retardo se fuerza a 0 ms y no se puede modificar:

» [Fallo.estado funciona] F1.T,
* [Control contactor red] 1.1.C,
+ [Carga cond.] DCO,

* [Ctrl. Freno] B1C,

* [Control contactor mot.] occ,

Rango de valores Descripcion

De 0 a 60.000 ms (paso: 1 ms) De 0a9.999 ms y después de 10,00 a 60,00 s en el Terminal
de visualizacion .

Ajuste de fabrica: 0 ms

[Nivel activo DQ1] DO1s, [Nivel activo DQ2] D0O2s, [Estado de DQ11] D115,
[Estado de DQ12] D12S%

[Nivel activo DQ1] DO1 s, [Nivel activo DQ2] D02 s, [Estado de DQ11] D115,
[Estado de DQ12] D125

Estado de DQxx (nivel activo de salida)
Define el estado 1 0 0 de la salida al estado “verdadero” del evento asignado.

Si la salida est4 asignada a una de las siguientes asignaciones, el retardo se
fuerza a [Nivel alto] pOs:

» [Fallo.estado funciona] FL.T,
* [Control contactor red] 1.1.C,
» [Cargacond.] DCO,

* [Ctrl. Freno] B1C,

* [Control contactor mot.] occ,

Valor Codigo / Valor | Descripcion

[Nivel alto] POS Estado 1 si el evento es verdadero.

Ajuste de fabrica

[Nivel bajo] NEG Estado O si el evento es verdadero.
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[Tiempo retencion DQ1] DO1H, [Tiempo retencion DQ2] DO2H, [Retardo
mante. DQ11] D11H, [Retardo mante. DQ12] D12H%

[Tiempo retencion DQ1] DO1H, [Tiempo retencion DQ2] DO2H, [Retardo

mante. DQ11] D11H, [Retardo mante. DQ12] D12H

Tiempo de retraso de retencion de DQxx.

Representa el retardo antes de modificar el estado de la salida cuando el evento
asignado pasa a ser falso.

Si la salida correspondiente se asigna a una de las siguientes asignaciones, el
retardo se fuerza a 0 ms y no se puede modificar:

[Fallo.estado funciona] F1.T,
[Control contactor red] 1.1.C,
[Carga cond.] DCO,

[Ctrl. Freno] BL.C,

[Control contactor mot.] occ,

Rango de valores Descripcion

De 0 2 9.999 ms (paso: 1 ms) Ajuste de fabrica: 0 ms
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[Habil.retorno DQ1] LO1F, [Habil.retorno DQ2] L.O2F, [Habil.retorno DQ11]
D11F, [Habil.retorno DQ12] D12F

[Habil.retorno DQ1] .01 F, [Habil.retorno DQ2] 1.02F, [Habil.retorno DQ11]
D11F, [Habil.retorno DQ12] D12F

Habil.reserva DQxx.

[Habil.retorno DQ1] L.O1F se fuerza a [No] NO si:

» para variadores con una potencia igual o inferior a 22 kW, se ha asignado
una funcién a DI6/DQ1 (consulte [Asig. baja de DI6] 1.61, [Asig. elev. de
DI6] 61 y [Asignacion DQ1] DO1).

* para variadores con una potencia igual o superior a 30 kW, se ha asignado
una funcién a DQ/PTO (consulte [Asignacion DQ1] DO1 y [Assignacién
PTO] pTO).

[Habil.retorno DQ2] 1.02F se fuerza a [No] NO si se asigna una funcién a DI7/
DQ2 (consulte [Asig. baja de DI7] .71 y [Asign.DQ2] DO2).

[Habil.retorno DQ11] D1 1F (respectivamente [Habil.retorno DQ12] D12F) se
fuerza a [No] NO si [Asignacion de DQ11] DO11 (respectivamente [Asignacion
de DQ12] DO12) esta asignado.

Si la salida esta controlada por el bus de campo y se ha habilitado, la transicién al
estado de funcionamiento de fallo, como, por ejemplo, una interrupcién de la
comunicacion, no deshabilitara la salida si se establece este parametro en [No]
NO.

AADVERTENCIA

PERDIDA DEL CONTROL

» Compruebe que la utilizacion de este ajuste predeterminado no genera
condiciones inseguras, incluida la interrupcién de la comunicacion.

» Establezca este parametro en [Si] YES para deshabilitar la salida si se
activa un error.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafos en el equipo.

Valor Codigo / Valor | Descripcion

[No] NO Funcién de reaccion deshabilitada.

Cuando se ha asignado la salida, el valor de salida se define
de acuerdo con su asignacion, pagina 468.

Cuando no se asigna la salida, el estado de la salida puede
controlarse mediante un bit de OL.1R. Si se activa un error, la
salida permanece sin cambios.

NOTA: En un variador con una potencia igual o superior a
30 kW, en funcién de la configuracion del conmutador
PTO - DQ (SW2), el valor de salida de DQ1 se controla
mediante:
* unbitde OL1R (si se ha seleccionado DQ),
» el parametro interno PTOC (si se ha seleccionado
PTO).

Ajuste de fabrica

[Si] YES Funcioén de reaccion habilitada.

El estado de la salida se puede controlar mediante un bit de
OL1R (consulte el archivo de direcciones de parametros de
comunicacion). Si se detecta un error, |la salida se deshabilita.

NOTA: En un variador con una potencia igual o superior a
30 kW, en funcién de la configuracion del conmutador
PTO - DQ (SW2), el valor de salida de DQ1 puede
controlarse mediante:
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Valor

Codigo / Valor

Descripcion

« un bit de 0L 1R (si se ha seleccionado DQ),

* el parametro interno PTOC (si se ha seleccionado
PTO).
NOTA: En un variador con una potencia igual o superior a
30 kW, en funcion de la configuracion del conmutador

PTO - DQ (SW2), si se detecta un error, la salida de DQ1
es:

» desactivado (si se ha seleccionado DQ),

* modificado a [Min Frec. Sal. PTO] pTOL (si se ha
seleccionado PTO).

NOTA: Si se detecta un error, el proceso aplicado en la
salida (por ejemplo, retardos, nivel activo) permanece
aplicado.
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[Entrada/Salida] - [AlI/AQ]

Menu [Config De Al1] A11

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Entrada/Salida] =» [Al/AQ] =» [Config De Al1]

Acerca de este menu
Se puede obtener una caracteristica lineal por tramos definiendo un punto
intermedio en la caracteristica entrada/salida para esta entrada:

R

100%

Cc/vi

2 3 4 20mA/
10V

0%

R Referencia

C/VI Entrada de corriente o tension
1 [Punto Y interm.]

2 [Valor minimo] (0%)

3 [Punto X Interm.]

4 [Valor maximo] (100%)

NOTA: Para [Punto X Interm.], 0% corresponde a [Valor minimo] y 100% a
[Valor maximo].

[Asignacién de AI1] AT1A

Asignacion de las funciones de la entrada analégica Al1.

Parametro de solo lectura; no puede configurarse. Muestra todas las funciones
asociadas a la entrada Al1 para verificar, por ejemplo, si existen problemas de
compatibilidad.

Si no se ha asignado ninguna funcion, se muestra [No] NO.

[Tipo AM] AILlT
Tipo Al1.
Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[Tension] 10U 0-10VvV CC
Ajuste de fabrica
[Corriente] 0A 0-20 mA
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[Min. Valor AI1] UIL1 %

Paramet. escala tension Al1 0 %.

Se puede acceder a este parametro si [Tipo Al1] AT1T esta establecido en

[Tensién] 10U.

Ajuste

Descripcion

De 0,0a10,0vV CC

Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 0,0 V CC

[Max. Valor AI1] UIH1 %

Paramet. escala tension Al1 100 %.

Se puede acceder a este parametro si [Tipo Al1] AT1T esta establecido en

[Tensién] 100U.

Ajuste

Descripcion

De0,0a10,0vV CC

Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 10,0V CC

[Min. Valor Al1] CRL1 %

Param. escala actual Al1 0 %.

Se puede acceder a este parametro si [Tipo Al1] AT1T esta establecido en

[Corriente] O2.

Ajuste

Descripcion

De 0,0 2 20,0 mA

Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 0,0 mA

[Max. Valor Al1] CRH1 %

Param. escala actual Al1100 %.

Se puede acceder a este parametro si [Tipo Al1] A11T esta establecido en

[Corriente] O~.

Ajuste

Descripcion

De 0,0 2 20,0 mA

Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 20,0 mA

[Filtro de AI1] AI1F
Tiempo descon. Al filtro inf..
Ajuste 0 Descripcion
De 0,00 210,00 s Intervalo de ajuste
Ajuste de fabrica: 0,00 s
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[Punto X interm. AlI1] AI1E

Coordenada del punto intermedio de la caracteristica lineal por tramos de la
entrada. Porcentaje de la sefial de entrada fisica.

0% corresponde al [Min. Valor Al1] (UIL1)

100% corresponde al [Max. Valor Al1] (UTH1)

Ajuste () Descripcion

De 0 a 100% Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 0%

[Punto Y interm. AI1] AI1S

Coordenada del punto intermedio de la caracteristica lineal por tramos de la
entrada (referencia de frecuencia).

El porcentaje de referencia de frecuencia interna corresponde al de [Punto X
interm. Al1] (,11E) de la sefal fisica de entrada.

Ajuste () Descripcion

De 0 a 100% Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 0%

[Rango ajuste AI1] AT1L

Se puede acceder a este parametro si [Tipo AI1] AT11T esta establecido en
[Corriente] 0A.

Este parametro se fuerza a [0 - 100%)] POS si:
* [Tipo AIM] A11T no se establece en [Corriente] 02, o
* [Min. Valor Al1] CRL1 es inferior a 3,0 mA

Ajuste Codigo / Descripcion
Valor
[0 -100%] POS Unidireccional: El escalado de corriente de Al1 es de 0 hasta
100%.

Ajuste de fabrica

[+/- 100%] POSNEG Bidireccional: El escalado de corriente de Al1 es de -100
hasta 100%.

[Min. Valor Al1] CRL1 corresponde a -100%. [Max. Valor
Al1] CrH1 corresponde a 100%.
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Menu [Config De Al2] AT2

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Entrada/Salida] =» [Al/AQ] =» [Config De Al2]

[Asignaciones de Al2] A12A

Idéntico a [Asignacion de AlI1] AT12 , pagina 473.

[Tipo Al2] AI2T

Tipo Al2.

Un nivel muy bajo de tension en la entrada analégica bipolar puede crear un signo
erroneo en la frecuencia de referencia si [Velocidad baja] 1.5 es diferente de
cero.

A ADVERTENCIA

OPERACION INESPERADA DEL EQUIPO DEBIDO A UNA DIRECCION
INCORRECTA

Si el tipo de entrada analdgica se establece en [Tension +/-] N10U y
[Velocidad baja] .5 P no se establece en cero, no utilice la configuracion
[Plant. frec. ref.] BSP establecida en [Norma] 2SD.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafos en el equipo.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[Tension] 10U 0-10vVCC

[Tension +/-] N10U -10/+10V CC
Ajuste de fabrica

[Min. Valor Al2] UIL2 %

Paramet. escala tensiéon Al2 0 %.

Se puede acceder a este parametro si [Tipo Al2] 212 T esta establecido en
[Tensién] 10U.

Idéntico a [Min. Valor AI1] UTL.1 , pagina 474.

[Max. Valor Al2] UTH2 %

Paramet. escala tension Al2 100 %.

Se puede acceder a este parametro si [Tipo Al2] A12T esta establecido en
[Tension] 10U.

Idéntico a [Max. Valor AI1] UTH1 , pagina 474.

[Filtro de Al2] AI2F

Idéntico a [Filtro de AI1] AT1F , pagina 474.
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[Punto X interm. Al2] AI2E

Nivel de entrada de delinearizacion de Al2.

Idéntico a [Punto X interm. AM] AT1E , pagina 475.

[Punto Y interm. Al2] A12S

Nivel de salida de delinearizacion de Al2.

Idéntico a [Punto Y interm. AI1] AT15S , pagina 475.
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Menu [Config De AlI3] A13

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Entrada/Salida] =» [AI/AQ] =» [Config De Al3]

Acerca de este menu

Se puede acceder a este menu en variadores con una alimentacion superior a
22 kKW.

[Asignaciones de AI3] AI3A

Idéntico a [Asignaciéon de AlI1] AT12 , pagina 473.

[Tipo AI3] AI3T

Tipo Al3.

Idéntico a [Tipo Al2] A12T , pagina 476 con ajuste de fabrica: [Corriente] 0A.

[Min. Valor AI3] UIL3 %

Paramet. escala tensiéon AlI3 0 %.
Idéntico a [Min. Valor AI1] UT L1 , pagina 474.

Se puede acceder a este parametro si [Tipo AlI3] AT3T esta establecido en
[Tensién] 10U.

[Max. Valor AI3] UIH3 %

Paramet. escala tension AlI3 100 %.
Idéntico a [Max. Valor Al1] UTH1 , pagina 474.

Se puede acceder a este parametro si [Tipo AlI3] A1 3T esta establecido en
[Tensién] 10U.

[Min. Valor Al3] CRL3 %

Param. escala actual Al3 0 %.
Idéntico a [Min. Valor Al1] CRL1 , pagina 474.

Se puede acceder a este parametro si [Tipo Al3] A13T esta establecido en
[Corriente] 0.

[Max. Valor AlI3] CRH3 %

Param. escala actual AlI3 100 %.
Idéntico a [Max. Valor Al1] CRH1 , pagina 474.

Se puede acceder a este parametro si [Tipo AlI3] AT3T esta establecido en
[Corriente] OA.
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[Filtro de AI3] AI3F

Tiempo de desconexién de Al3 del filtro bajo.

Idéntico a [Filtro de AIM] AT1F , pagina 474.

[Punto X Interm. AlI3] AI3E

Nivel de entrada de delinearizacion de Al3.

Idéntico a [Punto X interm. AM] AT1E , pagina 475.

[Punto Y Interm. AI3] AI3S

Nivel de salida de delinearizacion de Al3.

Idéntico a [Punto Y interm. Al1] 2115 , pagina 475.

[Rango de ajuste AI3] AI3L

Se puede acceder a este parametro si [Tipo AlI3] A13T esta establecido en
[Corriente] 0A.

Idéntico a [Rango ajuste AI1] AT11 , pagina 479
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Menu [Config De Al4] A14

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Entrada/Salida] =» [Al/AQ] =» [Config De Al4]

[Asignacidon de Al4] AT4A %

Se puede acceder a este parametro si se ha introducido el médulo de extension
de E/S VW3A3203.

Idéntico a [Asignacion de AI1] AT12 , pagina 473.

[Tipo Al4] ATAT *

Tipo Al4.

Se puede acceder a este parametro si se ha introducido el médulo de extension
de E/S VW3A3203.

Un nivel muy bajo de tension en la entrada analégica bipolar puede crear un signo
erroneo en la frecuencia de referencia si [Velocidad baja] 1.5P es diferente de
cero.

A ADVERTENCIA

OPERACION INESPERADA DEL EQUIPO DEBIDO A UNA DIRECCION
INCORRECTA

Si el tipo de entrada analdgica se establece en [Tension +/-] N10U y
[Velocidad baja] 1.5 P no se establece en cero, no utilice la configuracion
[Plant. frec. ref.] BSP establecida en [Norma] BSD.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafos en el equipo.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[Tensién] 10U 0-10vCC
[Corriente] 0A 0-20 mA

Ajuste de fabrica

[Tension +/-] N10U -10/+10V CC

[Min. Valor Al4] UI1L4 %

Paramet. escala tension Al4 0 %.

Idéntico a [Min. Valor AI1] UTL1 , pagina 474.

[Max. Valor Al4] UIH4 %

Paramet. escala tensiéon Al4 100 %.

Idéntico a [Max. Valor AI1] UTH1 , pagina 474.
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[Min. Valor Al4] CRL4 %

Param. escala actual Al4 0 %.

Idéntico a [Min. Valor Al1] CRL1 , pagina 474.

[Max. Valor Al4] CRH4 %

Param. escala actual Al4 100 %.

Idéntico a [Max. Valor Al1] CRH1 , pagina 474.

[Filtro de Al4] AT4F *

Tiempo de desconexion de Al4 del filtro bajo.

Se puede acceder a este parametro si se ha introducido el médulo de extension
de E/S VW3A3203.

Idéntico a [Filtro de AI1] AT1F , pagina 474.

[Punto X Interm. Al4] AT4E %

Nivel de entrada de delinearizacion de Al4.

Se puede acceder a este parametro si se ha introducido el médulo de extension
de E/S VW3A3203.

Idéntico a [Punto X interm. AM] AT1E , pagina 475.

[Punto Y Interm. Al4] AT4S %

Nivel de salida de delinearizacion de Al4.

Se puede acceder a este parametro si se ha introducido el médulo de extension
de E/S VW3A3203.

Idéntico a [Punto Y interm. AI1] 211, pagina 475.

[Rango de ajuste Al4] AT4L

Se puede acceder a este parametro si [Tipo Al4] AT4T esta establecido en
[Corriente] 0A.

Idéntico a [Rango ajuste AI1] A111,, pagina 481
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Menu [Config De AI5] AI5

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Entrada/Salida] =» [Al/AQ] =» [Config De Al5]

[Asignacidon de AIS] AI5A %

Se puede acceder a este parametro si se ha introducido el médulo de extension
de E/S VW3A3203.

Idéntico a [Asignacion de AI1] AT12 , pagina 473.

[Tipo AI5] AIST *

Configuracion de Al5.

Se puede acceder a este parametro si se ha introducido el médulo de extension
de E/S VW3A3203.

Idéntico a [Tipo AIM] AT1T., pagina 480

Un nivel muy bajo de tension en la entrada analégica bipolar puede crear un signo
erréneo en la frecuencia de referencia si [Velocidad baja] 1.s P es diferente de
cero.

A ADVERTENCIA

OPERACION INESPERADA DEL EQUIPO DEBIDO A UNA DIRECCION
INCORRECTA

Si el tipo de entrada analdgica se establece en [Tension +/-] N10U y
[Velocidad baja] 1.5 P no se establece en cero, no utilice la configuracion
[Plant. frec. ref.] BSP establecida en [Norma] BSD.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafos en el equipo.

[Min. Valor AlI5] UIL5 %

Paramet. escala tension Al5 0 %.

Idéntico a [Min. Valor AI1] UTL1 , pagina 474.

[Max. Valor AlI5] UIHS5 %

Paramet. escala tension Al5 100 %.

Idéntico a [Max. Valor AI1] UTH1 , pagina 474.

[Min. Valor Al5] CRL5 %

Param. escala actual Al5 0 %.

Idéntico a [Min. Valor Al1] CRL1 , pagina 474.
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[Max. Valor Al5] CRH5 x

Parametro de escalado de corriente de Al5 del 100 %.

Idéntico a [Max. Valor Al1] CRH1 , pagina 474.

[Filtro de AI5] AI5F *

Tiempo de desconexion de Al5 del filtro bajo.

Se puede acceder a este parametro si se ha introducido el médulo de extension
de E/S VW3A3203.

Idéntico a [Filtro de AM] AT1F , pagina 474.

[Punto X Interm. AI5] AI5SE %

Nivel de entrada de delinearizacion de Al5.

Se puede acceder a este parametro si se ha introducido el médulo de extension
de E/S VW3A3203.

Idéntico a [Punto X interm. AM] AT1E , pagina 475.

[Punto Y Interm. AI5] AI5S %

Nivel de salida de delinearizacion de Al5.

Se puede acceder a este parametro si se ha introducido el médulo de extension
de E/S VW3A3203.

Idéntico a [Punto Y interm. AI1] AT15S , pagina 475.

[Rango AI5] AI5L

Se puede acceder a este parametro si [Tipo AlI5] A15T esta establecido en
[Corriente] 0A.

Idéntico a [Rango ajuste AlI1] 2111, pagina 483
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Menu [Config De AQ1] A01

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Entrada/Salida] =% [AI/AQ] =» [Config De AQ1]

Valores de salida minimo y maximo

El valor minimo de salida en voltios corresponde al limite inferior del parametro
asignado y el valor maximo corresponde al limite superior del parametro
asignado. Es posible que el valor minimo sea superior al valor maximo.

PA

UL

LL

1 2 20mA/  C/
10V VO
PA
UL
LL
2 1 20mA/ C/
1ov VO

PA Parametro asignado

C / VO Salida de corriente o tension
UL Limite superior

LL Limite inferior

1 [Salida minima AQx] A01.x 0 UOLx

2 [Salida maxima AQx] A0Hx 0 UOHx

Escalado del parametro asignado

La escala del parametro asignado puede adaptarse a los requisitos de uso si se
modifican los valores de los limites inferior y superior mediante dos parametros
para cada salida analégica ([Escalando AQx min] 2S1.x y [Escalando AQx
max] ASHx).

Estos parametros se proporcionan en %. 100% corresponde al rango de variacion
total del parametro configurado, es decir: 100 % = limite superior - limite inferior.

Por ejemplo, [Par c/signo] STO que varia entre -3 y +3 veces el par nominal, el
100% que corresponde a 6 veces el par nominal.
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» El parametro [Escalando AQx min] 2s1.x modifica el limite inferior: nuevo
valor = limite inferior + (rango x AsLx). El valor de 0% (ajuste de fabrica) no
modifica el limite inferior.

+ El[Escalando AQx max] 2sHx) modifica el limite superior: nuevo valor =
limite inferior + (rango x ASLx). El valor de 100% (ajuste de fabrica) no
modifica el limite superior.

* [Escalando AQx min] AsLx siempre debe ser inferior a [Escalando AQx
max] ASHx.

UL

100% NS

ASHXx

ASLx

LL

UL Limite superior del parametro asignado
LL Limite inferior del parametro asignado
NS Nueva escala

1 ASHx

2 ASLx

Ejemplo de aplicacidon

En una aplicacion, se solicita leer en la salida analégica AQ1 el valor de la
corriente del motor. El valor debe estar expresado en corriente (de 0 a 20 mA) y el
rango completo debe corresponder a 0 hasta 2 x la corriente nominal del motor (2
x el motor IN).

En este ejemplo, el motor IN corresponde a 0,8 x el variador TN.

En consecuencia, la salida analégica AQ1 debe configurarse como se indica a
continuacion:

» Establezca [Asignacion AQ1] 201 en [Corriente motor] OCR. De forma
predeterminada, el rango de variacién total es de 0 a 2 veces la corriente
nominal del variador (2 x el variador 1N).

» Establezca [Tipo de AQ1] 201 T en [Corriente] 0A. A continuacion,
establezca [Salida minima AQ1] 2011 y [Salida maxima AQ1] 20H1. De
forma predeterminada, son iguales a 0,0 mA y 20,0 mA, que corresponde a
los requisitos.

» El valor minimo solicitado es 0 A (0 x TN motor = 0 x TN unidad): [Escalando
AQ1 min] As1.1 no necesita modificarse (su configuracion de fabrica es 0 %).

» Elrango de variacion total solicitado es 2 x el motor 1N (= 1,6 x el
variador 1N). De forma predeterminada, el rango completo de [Corriente
motor] OCR es 2 x el variador TN. Significa que el rango de variacion total
solicitado debe reducirse al 80% (1,6/2 = 0,8). En consecuencia, [Escalando
AQ1 max] 2sH1 debe ajustarse al 80%.
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[Asignacion AQ1] A01

Asignacién de AQ1.
Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[No NO No asignado
configurado]

NOTA: En este caso, la salida se puede controlar
mediante el parametro interno 201R (consulte el archivo
de direcciones de parametros de comunicacion). De forma
predeterminada, si se detecta un error (como una
interrupcion de la comunicacion), la salida permanece sin
cambios. Utilice el parametro [Habil.retorno AQ1] 20F1
para deshabilitar la salida en caso de deteccion de error.

[M/S ref velo MSSO Referencia de velocidad de salida maestro/esclavo

salida]

[M/S Ref par MSTO Referencia del par de salida maestro/esclavo

salida]

[Corriente OCR Corriente del motor de 0 a 2 In (In = corriente nominal del

Motor] variador indicada en el Manual de instalacion y en la placa de
caracteristicas del variador)

[Frec. motor] OFR Frecuencia de salida, de 0 a [Velocidad maxima] Trr
Ajuste de fabrica

[Freq mot sin | OFR1 Velocidad del motor real no filtrada

filtro]

[Freq. motor OFRR Frecuencia del motor medida

medida]

[Fr.mot.signo] | OFS Frecuencia de salida con signo, entre -[Velocidad maxima]
TFRY + [Velocidad maxima] TFRr

[Error de PID] | OPE Error detectado del controlador PID entre -5% y +5% de
[Retorno maximo PID] PIF2 - [Retorno minimo PID] PTIF1

[Retorno PID] | OPF Retorno del controlador PID entre [Retorno minimo PID]
PIF1 y [Retorno maximo PID] PIF2

[Salida de OPI Salida del controlador PID entre [Velocidad baja] 1.sP y

PID] [Velocidad alta] HsP

[Pot. Mec. OPR Potencia del motor, entre 0y 2,5 veces [Potencia nom. motor]

Motor en %] NPR

[Ref. PID] OPS Referencia del controlador PID entre [Proceso de PID min.]
p1P1y[Proceso de PID max.] P1P2

[Sal. rampa] ORP De 0 a [Velocidad maxima] TFr

[Rampa sig.] ORS Salida de rampa con signo, entre -[Velocidad maxima] TER y
+ [Velocidad maxima] TFrR

[Ref. par con STR Referencia de par con signo

signo]

[Par c/signo] STQ Par motor con signo entre -3 y +3 veces el par nominal del
motor. El signo + corresponde al régimen de motor y el signo —
al régimen de generador (frenado).

[Térmico THD Estado térmico del variador del 0 al 200% del estado térmico

Drive] nominal

[térmic.mot] THR Estado térmico del motor del 0 al 200% del estado térmico
nominal

[térmic.mot2] | THR2 Estado térmico del motor 2

[térmic.mot3] | THR3 Estado térmico del motor 3

[térmic.motd4] | THR4 Estado térmico del motor 4

[Limit. Par] TQL Limitacién de par

[Par 4Q] TR4Q Par motor con signo entre -3 y +3 veces el par nominal del
motor. Los signos + y - corresponden al sentido fisico del par,
independientemente del régimen (de motor o de generador).

[Par motor] TRQ Par motor de 0 a 3 veces el par nominal del motor
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Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[Ref par sin UTR Referencia de par sin asignar

asignar]

[Tens. mot.] UoP Tensién que se aplica al motor, entre 0 y [Tensién nom.
motor] UNS

[Tipo de AQ1] a01T
Seleccione segun los requisitos de tipo de salida.
Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[Tensién] 10U 0-10V CC

Si es necesario, ajuste [Salida minima AQ1] U011 y [Salida
maxima AQ1] UOHI.

[Corriente] 0A 0-20 mA

Si es necesario, ajuste [Salida minima AQ1] 2011 y [Salida
maxima AQ1] 20H1.

Ajuste de fabrica

[Salida minima AQ1] A0L1 %

Se puede acceder a este parametro si [Tipo de AQ1] 201 T esta establecido en
[Corriente] 0A.

Ajuste Descripcion

De 0,0 a 20,0 mA (paso: 0,1 mA) | Intervalo de ajuste
Ajuste de fabrica: 0,0 mA

[Salida maxima AQ1] AOH1 x

Se puede acceder a este parametro si [Tipo de AQ1] 201 T esta establecido en
[Corriente] 0A.

Ajuste Descripcion

De 0,0 a 20,0 mA (paso: 0,1 mA) | Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 20,0 mA

[Salida minima AQ1] UOL1 %

Se puede acceder a este parametro si [Tipo de AQ1] 201 T esta establecido en
[Tension] 10U.

Ajuste Descripcion

De 0,0a 10,0V CC (paso: 0,1V Intervalo de ajuste
CC)
Ajuste de fabrica: 0,0V CC

NVE61647.11 487



Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

[Ajustes Completos] CST—

[Salida maxima AQ1] UOH1 %

Se puede acceder a este parametro si [Tipo de AQ1] 201 T esta establecido en

[Tensién] 100U.

Ajuste

Descripcion

De 0,0 a 10,0 V CC (paso: 0,1V
CC)

Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 10,0V CC

[Escalando AQ1 min] ASL1

Escalado del limite inferior del parametro asignado como % de la variacion

maxima posible.

Ajuste

Descripcion

De 0,0 a [Escalando AQ1 max]
ASH1 (paso: 0,1%)

Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 0,0%

[Escalando AQ1 max] ASH1

[Filtro de AQ1] AO1F

Escalado del limite superior del parametro asignado como % de la variacion

maxima posible.

Ajuste

Descripcion

De [Escalando AQ1 min]
ASL1 a 100,0% (paso: 0,1%)

Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 100,0%

Habilite/deshabilite el filtro de paso bajo y configure su constante de tiempo.

Ajuste

Descripcion

De 0,00 a 10,00 s (paso: 0,01 s)

Intervalo de ajuste. Si este parametro se establece en 0,00 s, el

filtro se desactiva.

Ajuste de fabrica: 0,00 s

488

NVE61647.11



[Ajustes Completos] CsT—

Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

[Habil.retorno AQ1] A0F1

Menu [Config De AQ2] A02

Acceso

Este parametro se fuerza a [No] NO si [Asignacion AQ1] 201 se establece en un
valor distinto de [No configurado] no.

Si la salida esta controlada por el bus de campo y se ha habilitado, la transicién al
estado de funcionamiento de fallo, como, por ejemplo, una interrupcién de la
comunicacioén, no deshabilitara la salida si se establece este parametro en [No]

NO.

A ADVERTENCIA

PERDIDA DEL CONTROL

» Compruebe que la utilizacion de este ajuste predeterminado no genera
condiciones inseguras, incluida la interrupcion de la comunicacion.

» Establezca este parametro en [Si] YES para deshabilitar la salida si se
activa un error.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafhos en el equipo.

Ajuste

Codigo / Valor

Descripcién

[No]

NO

Funcién de reaccion deshabilitada.

Cuando se ha asignado la salida, el valor de salida se define
de acuerdo con su asignacion, pagina 486.

Cuando no se asigna la salida, el valor de estado se puede
controlar mediante el parametro interno 201R (consulte el
archivo de direcciones de parametros de comunicacion). Si se
detecta un error, la salida permanece sin cambios.

Ajuste de fabrica

[Si]

Funcién de reaccion habilitada.

El valor de salida se puede controlar mediante el parametro
interno A01R (consulte el archivo de direcciones de parametros
de comunicacion). Si se detecta un error, la salida se
deshabilita.

NOTA: Si se detecta un error, el proceso aplicado en la
salida (por ejemplo, filtro minimo, maximo) permanece
aplicado.

[Ajustes Completos] =» [Entrada/Salida] =» [Al/AQ] =» [Config De AQ2]
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Acerca de este menu

Este menu se utiliza para configurar la salida analégica AQ2.

Solo se puede acceder a este menu en variadores con una alimentacion superior
a 22 kW.

En este menu, se puede acceder a los siguientes parametros:

[Asignacion AQ2] 202
[Tipo de AQ2] ro2T

[Salida minima AQ2] 2012
[Salida maxima AQ2] o012
[Salida minima AQ2] UOL.2
[Salida maxima AQ2] UoH2
[Escalando AQ2 min] AST.2
[Escalando AQ2 max] ASH?2
[Filtro de AQ2] ~O2F
[Habil.retorno AQ2] 202

Consulte [Config De AQ1] 201 para obtener mas informacion sobre la
configuracién de la salida analdgica y los posibles ajustes.

NOTA: En el ajuste de fabrica, la entrada analégica AQ2 no se asigna y se
configura en [Corriente] 0A.

490

NVE61647.11



[Ajustes Completos] CsT— Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

Menu [Al1 Virtual] Av1

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Entrada/Salida] =» [AI/AQ] =P [Al1 Virtual]

[Asignacién AIV1] Av1A

Asignacion de la funcién de entrada analdgica virtual. Parametro de solo lectura.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[No] NO No asignado

[Compen. Ref | AITQO Origen de compensacién del par

del par]

[Ratio Ref del | AITOR Origen de la relacién del par

par]

[Suma de AISA2 Suma de frecuencia de referencia 2
Frec.Ref.2]

[Limitacion AITAA Limitacion de par: activacion mediante un valor analégico
de par]

[Limitacién AITAA2 Limitacion de par: activacion mediante un valor analégico
de Par 2]

[Frec. ref. AIDA2 Frecuencia de referencia del sustrato 2
sustr. 2]

[Suma de AISA3 Suma de frecuencia de referencia 3
Frec.Ref.3]

[Frec. ref. AIDA3 Frecuencia de referencia del sustrato 3
sustr. 3]

[Multipli.Frec. | AIMA2 Multiplicaciéon de frecuencia de referencia 2
Ref.2]

[Multipli.Frec. | AIMA3 Multiplicacion de frecuencia de referencia 3
Ref.3]

[Asign.Canal AIV1] AIC1

Canal AlV1 red..
Ajuste Codigo / Descripcion
Valor

[No configurado] | NO No asignado

Ajuste de fabrica
[Frec Ref MDB Frecuencia de referencia mediante Modbus
Modbus]
[Frec. Ref CAN Frecuencia de referencia mediante CANopen si se ha
CANopen] insertado un médulo CANopen
[Ref. Freq-Com. NET Frecuencia de referencia mediante médulo de bus de campo
Module] si se ha insertado un moédulo de bus de campo
[Ethernet ETH Ethernet insertado
insertado] NOTA: Es posible acceder a esta seleccion en los

variadores ATV340-+*N4E.

[Tipo AIV1] AV1T

Configuracion de entrada virtual analogica AIV1.
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Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[+/- 8192] INEG -8192/+8192
Ajuste de fabrica

[+/-100%] PNEG -100,00/+100,00%
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[Entrada/Salida] -

Menu [Relé] RELA

Acceso

[Relé]

[Ajustes Completos] =P [Entrada/Salida] =» [Relé]

Acerca de este menu

Este menu se utiliza para configurar los relés del variador:

[Configuracion R1] R1 - a [Configuracidon R3] R3 -: los relés R1 a R3
integrados en el variador. Solo se puede acceder a R3 en variadores con una
alimentacion superior a 22 kW.

[Configuracion R4] R4 - a [Configuracidon R6] R¢ -: los relés R4 a R6 si el
modulo de opcion de salida de relé VW3A3204 esta insertado,

En el terminal grafico (VW3A1111), el menu [Relé] RELA es la cuarta pestafia que
se muestra en el menu [Entrada/Salida] 10 (el nombre de la pestafia es "Rele").

Use la rueda tactil para desplazarse por los relés. Haga clic en Aceptar para
acceder a la configuracion del relé.

En el terminal grafico, si se asigna un relé, se muestra una marca de verificacion.

Para un relé determinado (Rx), la configuracion esta compuesta por:

[Asignacion de Rx] rx: la asignacion del relé Rx,

[Retardo Rx] rxD: el tiempo de retardo del relé Rx. Representa el retardo
antes de modificar el estado del relé cuando el evento asignado pasa a ser
verdadero,

[Rx activo en] rxs: el nivel activo del relé Rx. Define el estado 1 o 0 del relé
al estado verdadero del evento asignado.

[tiempo manten. Rx] rRxH: el tiempo de retencion del relé Rx. Representa el
retardo antes de modificar el estado del relé cuando el evento asignado pasa
a ser falso.

[Habil.retorno Rx] RxF: parametro utilizado para habilitar/deshabilitar el
modo de recuperacion activado en caso de interrupcion de la comunicacion
(si el relé esta controlado por la comunicacion de bus de campo).

Evento :
ignorada
> ,_)Y(> ;¥Y<> tiempo
Estado de > > : >-
la salida A
— -
Estado de i tiempo
la salida * : :
—
tiempo
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[Asignacién de Rx] Rx
[Asignacion de R1] R1, [Asignacién de R2] r2, [Asignacién de R3] R3

tAsignacién de R4] r4, [Asignacion de R5] rR5, [Asignacion de R6] R6

Permite asignar el relé a un evento o a una funcion. En la tabla siguiente se
indican los posibles ajustes:

Si la salida esta ajustada en [CDxx] CDxx o [Cxxx] Cxxx y se ha habilitado, la
transicion al fallo de estado de funcionamiento, por ejemplo, sin limitarse a esta,
una interrupcion de la comunicacion, no deshabilitara la salida.

A ADVERTENCIA

PERDIDA DEL CONTROL

Ajuste solamente la salida en [CDxx] CDxx o [Cxxx] Cxxx una vez verificado
que este ajuste no puede provocar condiciones de inseguridad, incluida una
interrupcion de la comunicacion.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafios en el equipo.
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Ajuste

Codigo /
Valor

Descripcion

[No asignado]

NO

No asignado.

NOTA: En este caso, la
salida se puede controlar
mediante el parametro
interno OL1R (consulte el
archivo de direcciones de
parametros de
comunicacion). De forma
predeterminada, si se
detecta un error (como una
interrupcion de la
comunicacion), la salida
permanece sin cambios.
Utilice el parametro [Enable
Rx Fallback] - X F para
deshabilitar la salida en caso
de deteccion de error.

Ajuste de fabrica (1)

[Adver. Grp 1]...[Adver. Grp 5]

AGI1...AG5

Grupo de advertencia 1 a Grupo
de advertencia 5.

[Adv. Deslizamiento]

ANA

Advertencia antigiro

[Adver.perd.4-20 Al1]...[Adver.perd.4-20 Al5]

AP1...AP5

Advertencia de pérdida de 4-20
mA en Al G)

NOTA: Solo se puede
acceder a Al3 en variadores
con una alimentacion
superior a 22 kW.

[Par neg.]

Signo de par actual

[Adv. Cont freno]

BCA

Advertencia de contacto de freno

[Ctrl. Freno]

BLC

Secuencia de freno )

La salida se configura
automaticamente para esta
funciéon mediante el ajuste del
parametro [Asig. de frenos] B1.C.

[Comando L/R HMI]

BMP

El control mediante el terminal
grafico esta activo. (solo activo
con el boton Local/Remoto)

[Adver.Termi.Res.Fre.]

BOA

Advertencia de temperatura del
resistor de frenado.

[Frenando]

En secuencia de frenado

[Aviso mov. de carga]

Advertencia de velocidad de
freno

[CDO00]...[CD15]

CDO0O..
CD15

Palabra de control de entrada
digital de bit x (p. €j., entrada
digital virtual CMD.0 a CMD.15).
El estado de la salida se modifica
en consonancia con el bit de la
palabra de control. Si se activa un
error (como un error de
comunicacion), la salida
permanece sin cambios.

NOTA: CD00 a CD10 solo
son accesibles con el [Modo
control] CHCF establecido
en [Perfil E/S] 10.

[C100]...[C115]

C100...
Cl15

Palabra de control de Modbus de
bit x (p. ej., entrada digital virtual
CMD1.00 a CMD1.15 con serie
Modbus integrado). El estado de
la salida se modifica en
consonancia con el bit de la
palabra de control Modbus. Si se
activa un error (como un error de
comunicacion), la salida
permanece sin cambios.

NOTA: C100 a C110 solo
son accesibles con el [Modo
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Ajuste

Codigo /
Valor

Descripcion

control] CHCF establecido
en [Perfil E/S] 10.

[C200]...[C215]

C200...
C215

Palabra de control de CANopen
de bit x (p. €j., entrada digital
virtual CMD2.00 a CMD2.15 con
modulo de bus de campo
CANopen®) El estado de la
salida se modifica en
consonancia con el bit de la
palabra de control de CANopen.
Si se activa un error (como un
error de comunicacion), la salida
permanece sin cambios.

NOTA: C200 a C210 solo
son accesibles con el [Modo
control] CHCF establecido
en [Perfil E/S] 10.

[C300]...[C315]

C300...
C315

Palabra de control de médulo de
comunicacion de bit x (p. €j.,
entrada digital virtual CMD3.00 a
CMD3.15 con médulo de bus de
campo) El estado de la salida se
modifica en consonancia con el
bit de la palabra de control del
moédulo de bus de campo. Si se
activa un error (como un error de
comunicacion), la salida
permanece sin cambios.

NOTA: CD300 a CD310 solo
son accesibles con el [Modo
control] CHCF establecido
en [Perfil E/S] 10.

[C500]...[C515]

C500...
C515

Palabra de control de Ethernet de
bit x (p. €j., entrada digital virtual
CMD3.00 a CMD3.15 con
Ethernet integrado). El estado de
la salida se modifica en
consonancia con el bit de la
palabra de control de Ethernet
integrado. Si se activa un error
(como un error de comunicacién),
la salida permanece sin cambios.

NOTA: C500 a C510 solo
son accesibles con el [Modo
control] CHCF establecido
en [Perfil E/S] T0.

[Juego1 act.]...[Juego3 act.]

CFPL...
CFP3

El juego de parametros 1,20 3
esta activo.

[Config. N°0 acti.]...[Configuracion 3 activa]

CNFO...
CNF3

La configuracion 0, 1, 2 o 3 esta
activa

[Niv.Intensi. Alcan.]

CTA

Nivel de corriente del motor
([Nivel corr. elevado]
CTD) alcanzado

[Corriente Baja Alc.]

CTAL

Nivel bajo de corriente ([Nivel
corr. bajo] cTDL) alcanzado

[DC cargado]

DBL

Bus CC cargado

[Carga cond.]

DCO

Cargade CC @

La salida se configura
automaticamente para esta
funcién mediante el ajuste del
parametro [DC asign. Cargando]
DCO.

[Adv. Carga dinamica]

DLDA

Deteccion de carga dinamica.

[Adv.error externo]

EFA

Advertencia de error externo

[Niv.Ele. frec.mo 2]

F2A

Segundo nivel de frecuencia
([Nivel 2 frec. mot. elev.] 72D)
alcanzado
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Ajuste Codigo / Descripcion
Valor

[Niv.bajo frec.mot 2] F2AL Segundo nivel bajo de frecuencia
([Nivel 2 frec. mot. baja] F2DL)
alcanzado

[Alcan. alta veloci.] FLA Velocidad elevada alcanzada

[Fallo.estado funciona] FLT Fallo del estado de
funcionamiento

[Niv. alca.adv.pulso] FQLA Se alcanzé el umbral de la alarma
de pulsos

[Velocidad retorno] FRF Reaccion en caso de evento/
velocidad de réplica

[Niv.Ele. frec.mo] FTA Nivel de frecuencia del motor
([Nivel frec. mot. elev.] F'TD)
alcanzado

[Niv.bajo frec.motor] FTAL Nivel bajo de frecuencia ([Nivel
frec. mot. baja] FTDL) alcanzado

[Error interno 22] INFM Error interno 22 (Ethernet
integrado)

[Control contactor red] LLC Contactor de red @

La salida se configura
automaticamente para esta
funcién mediante el ajuste del
parametro [Control contactor
red] LLC.

[Fin carrera alcanz.] LSA Funcion de interruptor de limite
activada.

[Int.presente] MCP Intensidad del motor presente

[Avance] MFRD Avanzar

[Retroceder] MRRS Retroceder

[M/S Adv dispositivo] MSDA M/S Adv dispositivo (2)

[Control contactor mot.] occ Control del contactor de salida (2)
La salida se configura
automaticamente para esta
funcién mediante el ajuste del
parametro [Asig.contactor sal.]
ocCcC.

[Adv.Sobre.Proceso] OLA Advertencia de sobrecarga

[Atencién error PID] PEE Advertencia de error de PID

[Adver. Retorno PID] PFA Advertencia de retorno de PID

[Adv. PID alta real.] PFAH Nivel elevado de retorno de PID
alcanzado (PAH)

[Adv. PID baja real.] PFAL Nivel bajo de retorno de PID
alcanzado (PAL)

[Adv. de regulacién] PISH La regulacién de PID no puede
alcanzar el punto de ajuste

[Estado De STO] PRM Estado de eliminacion de
potencia.

Sin suministro de potencia, la
informacion no puede entregarse.
Con este valor de ajuste, el
suministro de potencia no debe
ser externo.

[Listo] RDY Listo para empezar

[Atenc.apoy.potencia] RETA Advertencia del modo de
alimentacion de respaldo

[Velocidad Mantenida] RLS Reaccion en caso de evento/
velocidad de mantenimiento
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Ajuste Codigo / Descripcion
Valor
[Asig.conmut rampal] RP2 Estado de conmutacién de rampa
[Adv. Cable destens.] RSDA Tensado del cable
[Adv. ctrl par] RTA Advertencia de limite de tiempo
del control del par
[Niv.Ele.FrecRefAlc] RTAH Nivel elevado de referencia de
frecuencia alcanzado
[Niv.BajoFrecRefAlc] RTAL Nivel bajo de referencia de
frecuencia alcanzado
[Dispositivo en marcha] RUN Variador en marcha
[Prepara.o est.marcha] RYRN Dispositivo en estado listo o en
marcha.
[Ref frec alcanzada] SRA Referencia de frecuencia
alcanzada
[Interrup.com.Modbus] SLF1 Advertencia de interrupcion en la
comunicacién Modbus
[Lim T/l alcanzado] SSA Par Limite/l alcanzado:
Advertencia limitacion de
corriente del par
[Pot Tipo De Parada] STT Reaccién en caso de evento/
parada en STT sin error activado
tras la parada.
[Alcanza.termi.dispo.] TAD Nivel térmico del variador
alcanzado
[Adv.Term.Dispos.] THA Advertencia del estado térmico
del variador
[Adv. térm. de IGBT] TJA Advertencia de union térmica
[Adver termico Al1]...[Al5 Advert. Térmica] TP1A... Advertencia térmica en Al )
TEoA NOTA: Solo se puede
acceder a Al3 en variadores
con una alimentacion
superior a 22 kW.
[Adv.Sens.Temp.Al1]...[Alarma termica 5] TS1A... Advertencia del sensor de
TS5A }Se)mperatura Al (circuito abierto)
NOTA: Solo se puede
acceder a Al3 en variadores
con una alimentacion
superior a 22 kW.
[Alcan.umb.term.mot2]...[Alcan.umb.term. TS2...TS4 Nivel térmico del motor TTD2,
mot4] TTD3 o TTD4 alcanzado
[Niv.Térm. Mot. Alc] TSA Nivel térmico del motor ([Niv.
térmico motor] TTD) alcanzado
[Adver. Par Elevado] TTHA Nivel par elevado
[Adver. Par Bajo] TTLA Nivel de par bajo
[Adv.Subc.Proceso] ULA Advertencia de subcarga
[Adv.Subten.Prevent] UPA Advertencia de prevencion de
subtensién
[Adv. Subtension] USA Advertencia de subtension

(M: En el relé R1, el ajuste de fabrica es [Fallo.estado funciona] FLT. .
(2): No se puede acceder a este ajuste con R1.

(3): El evento en Al2 no esta disponible en ATV340
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(4): Este parametro muestra el estado de la funciéon de seguridad STO.

Valor | C6- Descripcion

digo

/

Valor
[Ac- STO STO activo. Este ajuste se muestra cuando STOA y STOB tienen un estado bajo.
tivo] El relé esta en estado O (relé abierto).
[No IDLE | STO no activo. Variador en estado IDLE. Este estado se muestra cuando STOAy
acti- STOB tienen un estado alto. El relé esta en estado 1 (relé cerrado).
vo]
[Err- | FLT El variador tiene un error. Este estado se muestra cuando STOA y STOB tienen un
or] estado diferente (alto/bajo). El relé esta en estado 0 (relé abierto).

[Retardo Rx] RxD

[Retardo R1] R1D, [Retardo R2] rR2D, [Retardo R3] R3D, [Retardo R4] r4D,
[Retardo R5] R5D, [Tiem. ret. acti. R6] R6D

Tiempo de retardo de activacion Rx.

Representa el retardo antes de modificar el estado del relé cuando el evento
asignado pasa a ser verdadero,

Si el relé correspondiente se asigna a una de las siguientes asignaciones, el
retardo se fuerza a 0 ms y no se puede modificar:

» [Fallo.estado funciona] F1.T,

* [Control contactor red] 1.1.C,

» [Cargacond.] DCO,
* [Ctrl. Freno] BLC,
* [Control contactor mot.] OCC,

Rango de valores Descripcién

De 0 a 60.000 ms (paso: 1 ms) Ajuste de fabrica: 0 ms

[Rx activo en] RxS

[R1 activo en] R1s, [R2 activo en] R2 S, [R3 activo en] R3S, [R4 activo en] R4S,
[R5 activo en] R53, [R6 activo en] R6S

Estado de Rx (nivel activo de salida).

Define el estado 1 o 0 del relé al estado verdadero del evento asignado.

Si el relé R1 a R6 esta asignado a una de las siguientes asignaciones, el retardo
se fuerza a [Nivel alto] PoOs:

+ [Fallo.estado funciona] F1.T,

* [Control contactor red] 1.1.C,

» [Cargacond.] DCO,
* [Ctrl. Freno] BLC,

* [Control contactor mot.] OoccC,

Valor

Codigo / Valor | Descripcion

[Nivel alto]

POS Estado 1 si el evento es verdadero.

Ajuste de fabrica

[Nivel bajo]

NEG Estado 0 si el evento es verdadero.
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[tiempo manten. Rx] RxH

[tiempo manten. R1] R1H, [tiempo manten. R2] R2H, [tiempo manten. R3]
R3H, [tiempo manten. R4] R4 H, [tiempo manten. R5] R5H, [Tiem. ret. mant. R6]
R6H

Representa el retardo antes de modificar el estado del relé cuando el evento
asignado pasa a ser falso.

Si el relé correspondiente se asigna a una de las siguientes asignaciones, el
retardo se fuerza a 0 ms y no se puede modificar:

+ [Fallo.estado funciona] F1.T,
* [Control contactor red] 1.1.C,
+ [Carga cond.] DCO,

* [Ctrl. Freno] B1L.C,

* [Control contactor mot.] OCC,

Rango de valores Descripcion

De 0 2 60.000 ms (paso: 1 ms) Ajuste de fabrica: 0 ms
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[Habil.retorno Rx] RxF

[Habil.retorno R1] R1F, [Habil.retorno R2] r2F, [Habil.retorno R3] R3F, [Habil.
retorno R4] R4, [Habil.retrono R5] R5F, [Habil.retorno R6] R6F

Este parametro se fuerza a [No] NO si [Asignaciéon de Rx] Rx se establece en un
valor distinto de [No asignado] NO.

Si la salida esta controlada por el bus de campo y se ha habilitado, la transicién al
estado de funcionamiento de fallo, como, por ejemplo, una interrupcién de la
comunicacioén, no deshabilitara la salida si se establece este parametro en [No]
NO.

A ADVERTENCIA

PERDIDA DEL CONTROL

» Compruebe que la utilizacion de este ajuste predeterminado no genera
condiciones inseguras, incluida la interrupcion de la comunicacion.

» [Establezca este parametro en [Si] YES para deshabilitar la salida si se
activa un error.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafhos en el equipo.

Valor Codigo / Valor | Descripcion

[No] NO Funcién de reaccion deshabilitada.

Cuando se ha asignado la salida, el estado de la salida se
define de acuerdo con su asignacion, pagina 494

Cuando no se asigna la salida correspondiente, el estado de la
salida se puede controlar mediante un bit de OL.1R (consulte el
archivo de direcciones de parametros de comunicacion). Si se
detecta un error, la salida permanece sin cambios.

Ajuste de fabrica

[Si] YES Funcién de reaccion habilitada.

El estado del relé se puede controlar mediante un bit de 0L.1Rr
(consulte el archivo de direcciones de parametros de
comunicacion). Si se detecta un error, la salida se desactiva
cuando [Reset Fallos Auto] ATR se establece en NO , pero
cuando [Reset Fallos Auto] TAR se establece en YES la salida
se mantiene sin cambios mientras el [Reset Fallos Auto] ATR
no ha transcurrido.

NOTA: Si se detecta un error, el proceso aplicado en la
salida (por ejemplo, retardos, nivel activo) permanece
aplicado.
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Menu [Entrada/Salida] 10

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Entrada/Salida]

Acerca de este menu

Se puede acceder a este parametro con el terminal remoto de texto sin formato o
mediante el software de puesta en servicio.

[Plant. frec. ref.] BSP

Este parametro define como se toma en consideracion la referencia de velocidad
para las entradas analdgicas y la entrada de pulsos. En el caso del controlador
PID, se trata de la referencia de salida del PID.

Los limites se definen con los parametros [Velocidad baja] 1.sP y [Velocidad
alta] asp.

Un nivel muy bajo de tensién en la entrada analdgica bipolar puede crear un signo
erréneo en la frecuencia de referencia si [Velocidad baja] 1.s P es diferente de
cero.

A ADVERTENCIA

OPERACION INESPERADA DEL EQUIPO DEBIDO A UNA DIRECCION
INCORRECTA

Si el tipo de entrada analdgica se establece en [Tension +/-] N10U y
[Velocidad baja] 1.sP no se establece en cero, no utilice la configuracion
[Plant. frec. ref.] BsP establecida en [Norma] BSD.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafos en el equipo.
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Ajuste 0

Codigo / Valor | Descripcion
[Norma] BSD
F
HSP
LSP +
-100% R
0% +100%
/7 =
HSP
F Frecuencia
R Referencia
A referencia = 0, la frecuencia = [Velocidad baja] LsP
[Banda BLS
muerta] E
HSP - ]
I
I
|
|
|
LSP | |
-100% | R
0,
| Lsp +100%
I HSP
F Frecuencia
R Referencia
A referencia = de 0 a [Velocidad baja] LsP, la frecuencia =
[Velocidad baja] LsP
[Pedestal] BNS
F
HSP | :
|
|
|
|
|
LSP !
-100% ! R
1 0 +100%
! -LSP
|
|
|
|
|
A | HSP
F Frecuencia
R Referencia
A referencia = de 0 a [Velocidad baja] 1.5 P, la frecuencia = 0
[Pedestal a BNSO
0%)] F
HSP
LSP 1=
-100% 0% R
+100%
- LSP
HSP
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Ajuste 0 Codigo / Valor | Descripcion

F Frecuencia

R Referencia

Esta operacién es la misma que la [Norma] BsD, excepto que
en los casos siguientes a referencia cero, la frecuencia = 0: La
sefal es inferior a [Valor minimo], que es superior a 0
(ejemplo: 1V CC en una entrada de 2 a 10 V CC) La sefial es
superior a [Valor minimo], que es superior a [Valor maximo]
(ejemplo: 11V CC en una entrada de 10 a 0 V CC).

Si el rango de entrada se configura como "bidireccional”, el
funcionamiento sigue siendo idéntico a [Norma] BsD.

[Standard 0% | BSDO
Init] F

HSP

LSP 1=
-100% 0% R
I +100%

r LSP

HSP

F Frecuencia

R Referencia
Mismo comportamiento que Estandar (BSD) excepto en la
orden de ejecucion con:

» referencia=0
» frecuencia=0
Ajuste de fabrica

[Pedestal 0% BLSO
Init] F

HSP

F Frecuencia

R Referencia
Mismo comportamiento que Pedestal (BLS) excepto que en la
orden de ejecucién con

» referencia=0

» frecuencia=0

504 NVE61647.11



[Ajustes Completos] CsT— Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

[Conf. del encoder]

Menu [Conf. del encoder] IEN

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Conf. del encoder]

Acerca de este menu

Se puede acceder a este parametro si se ha insertado el médulo de encoder
(VW3A3420, VW3A3422, VW3A3423, 0 VW3A3424) y las selecciones
disponibles dependeran del tipo de médulo de encoder utilizado.

Procedimiento de verificacion del encoder

Este procedimiento se aplica a todos los tipos de encoder.

Paso | Accién

1 Configure los parametros del encoder utilizado

2 Ajuste el [Tipo control motor] CTT a un valor diferente de [Ctrl Vecto Laz Cerr] FvC
aunque sea la configuracion requerida. Por ejemplo, use [SVC por U] vvC para un motor
asincrono y [Mot.sincro.] SYN para un motor sincrono.

3 Configure los parametros del motor de acuerdo con las especificaciones de la placa de
caracteristicas.

* Motor asincrono: [Potencia nom. motor] NPR, [Tensién nom. motor] UNS,
[Corriente nom. motor] NCR, [Frec. nom. motor] FRrS, [Veloc. nom. motor] NSP.

* Motor sincrono: [Nominal sincrono I] NCRS, [Vel. mo. sinc. nom.] NsPs, [Pares de
polos] pris, [Cte. FCEM Sincrono] piis, [Autotun. eje D L] 1.Ds, [Autotun. eje Q
L] L.os, [Res. est. mo. sinc.] RSAS.

4 Establezca [Utiliz. codificador] £NU en [No] NO.

5 Realice el autoajuste

6 Establezca [Verif. codificador] ENC en [Si] YES.

7 Ajuste la rotacion del motor a una velocidad estabilizada del 15 % de la velocidad

nominal durante al menos 3 segundos y utilice el menu [Pantalla] MON para supervisar
su comportamiento con el parametro [Frec.salida medida] M.

8 Si se detecta un error [Codificador] ENF, [Verif. codificador] EnC vuelve a [No
realizado] NO.

« Verifique los ajustes del parametro (vea los pasos de 1 a 5 anteriores).

» Verifique que el funcionamiento mecanico y eléctrico del encoder, su alimentacion y
todas las conexiones son correctos.

» Invierta el sentido de rotacion del motor (parametro [Rota. fase salida] P1R) o las
sefiales del encoder

9 Repita las operaciones del paso 6 en adelante hasta que [Verif. codificador] ENC
cambie a [Realizado] DONE.

10 Si es necesario, cambie [Tipo control motor] cTT a [Ctrl Vecto Laz Cerr] £vC o [Sinc.
CL] Fsv.

NOTA: En este caso, [Utiliz. codificador] ENU se establece automaticamente en
[Regulacién velocidad] REG.

[Tipo de encoder] UECP

Se puede acceder a este parametro si se han insertado VW3A3420, VW3A3422 o
VW3A3424.

La lista de donde elegir depende del tamafio del médulo de encoder insertado.
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Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[Indefinido] UND Desconocido / No se ha seleccionado el tipo de encoder
Ajuste de fabrica

[Hiperfaz] SCHP Encoder SinCos Hiperfaz

[SinCos] sC Encoder SinCos

[SSI] SST Encoder SSI

[AB] AB Encoder AB

[Resolver] RES Encoder del resolver

[EnDat 2.2] EN22 Encoder Endat 2.2

[HTL] HTL Encoder HTL

[AB Tipo de encoder] ENS

Se puede acceder a este parametro si [Tipo de encoder] UECP esta establecido
en [AB] AB o [HTL] HTL.

NOTA: Se fuerza este parametro en [AABB] 22BR si el médulo del encoder
no es encoder HTL.

A ADVERTENCIA

PERDIDA DE

CONTROL

Si utiliza un modulo de encéder HTL (VW3A3424) y ajusta [Utiliz. codificador]
ENU en [Regulacién velocidad] REG, debera ajustar el parametro [AB Tipo de
encoder] ENS en [AABB] AABB.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o daios en el equipo.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[AABB] AABB Sefales A, /A, B, /B
Ajuste de fabrica

[AB] AB Sefales A, B

[A] A Una sefal
NOTA: En caso de un codificador HTL, este parametro no
puede fijarse en [A] 2, si [Utiliz. codificador] ENU se
establece en [Regulacion velocidad] REG.

[Tensién decodifica.] UECV %

Tension nominal del encoder utilizado. La lista de donde elegir depende del
tamano del médulo de encoder insertado.

NOTA: Este parametro debe configurarse cuando se utiliza un suministro de
alimentacion externo.

Se puede acceder a este parametro si [Tipo de encoder] UECP no esta

establecido en:

* [Indefinido] UND, o
* [Resolver] RES.

506

NVE61647.11



[Ajustes Completos] CsT—

Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[Indefinido] UND Sin definir

Ajuste de fabrica
[5 Vec] 5V 5 voltios
[12 Vcc] 12v 12 voltios
[15 Vcc] 15V 15 voltios
[24 Vcc] 24v 24 voltios

[NiUmero impulsos] PGI %

Numero de impulsos por revolucién del encoder.

Se puede acceder a este parametro si:

*  Moddulo de encoder VW3A3420 y si [Tipo de encoder] UECP se establece en

[AB] 2B o,

*  Moddulo de encoder VW3A3424 y si [Tipo de encoder] UECP se establece en

[HTL] 5TL

Ajuste

Descripcién

De 100 a 10.000

Ajuste de fabrica: 1024

[Verif. codificador] ENC

Verif. codificador.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[No realizado] | NO Verificacion no realizada

[Si] YES Activa la supervision del encoder.
[Realizado] DONE Verificacién realizada correctamente.

El proceso de verificacion comprueba:
» Ladireccion de rotacion del encoder/motor
» La presencia de sefiales (continuidad del cableado)

« Elnimero de impulsos/revoluciones. Si se detecta un
error, el variador activa un [Codificador] ENF.

[Utiliz. codificador] ENU

Utiliz. codificador.

Ajuste

Cadigo / Valor

Descripcion

[No]

NO

Funcién inactiva

[Visualizar
velocidad]

SEC

El encoder proporciona el retorno de velocidad solo para
realizar la supervision.
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Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[Regulacién REG El encoder proporciona el retorno de velocidad para realizar la
velocidad] supervision y la regulacion. Esta configuracién es automatica si

el variador esta configurado para el funcionamiento en bucle
cerrado [Tipo control motor] cTT = [Ctrl Vecto Laz Cerr] £VC
o [Sinc. CL] rsY. Si el [Tipo control motor] cTT = [SVC por
U] vvc, el encoder funcionara en el modo de retorno de
velocidad y activara la correccion estatica de la velocidad que
se debe realizar. Esta configuracion no es accesible para otros
valores de [Tipo control motor] CTT.

NOTA: En caso de un codificador HTL, este parametro no
puede fijarse en [Regulacién velocidad] REG, si [AB
Tipo de encoder] £ S se establece en [A] 2.

[Referencia PGR El encoder proporciona una referencia de velocidad. Solo se
velocidad] puede seleccionar con un médulo de encoder gradual.

[Rotac. inv encoder] ENRI

Inversion de la direccion de rotacion del encoder.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[No] NO Inversién del encoder desactivada

Ajuste de fabrica

[Si] YES Inversion del encoder activada

[Frec Excit Resolver] REFQ %

Se puede acceder a este parametro si [Tipo de encoder] UECP esta establecido
en [Resolver] RES.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[3 kHz] 3K 3 kHz
[4 kHZ] 4K 4 kHz
[5 kHz] 5K 5 kHz
[6 kHz] 6K 6 kHz
[7 kHz] 7K 7 kHz
[8 kHz] 8K 8 kHz

Ajuste de fabrica

[9 kHz] 9K 9 kHz

[10 kHz] 10K 10 kHz
[11 kHz] 11K 11 kHz
[12 kHz] 12K 12 kHz
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[Ratio Transform.] TRES %

Se puede acceder a este parametro si [Tipo de encoder] UECP esta establecido
en [Resolver] RES.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[0,3] 03 0,3
[0,5] 05 0,5
Ajuste de fabrica
[0,8] 08 0,8
[1,0] 10 1,0

[NUm. polos resolver] RPPN %

Se puede acceder a este parametro si [Tipo de encoder] UECP esta establecido
en [Resolver] RES.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[2 polos] 2P 2 polos
Ajuste de fabrica
[4 polos] 4p 4 polos
[6 polos] 6P 6 polos
[8 polos] 8P 8 polos

[SinCos num.pulsos] UELC %

Se puede acceder a este parametro si [Tipo de encoder] UECP esta establecido
en [SinCos] scC.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[Indefinido] UND Indefinido

Ajuste de fabrica
[1a10.000] Intervalo de ajuste

[SSI paridad] SSCP %

Se puede acceder a este parametro si [Tipo de encoder] UECP esta establecido

en [SSI] ss1
Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[Indefinido] UND Indefinido
Ajuste de fabrica
[Sin paridad] NO Sin paridad
[Paridad Par] EVEN Paridad par

[Tamaio trama SSI] SSFS %

Se puede acceder al parametro si [Tipo de encoder] UECP esta establecido en

[SSI] sST.
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[Ajustes Completos] CST—

Ajuste

Descripcion

[Auto] AUTO a 31

Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: [Auto] 2UTO

[Num de revoluciones] ENMR %

Formato del numero de revoluciones (en numero de bits).

Se puede acceder al parametro si [Tipo de encoder] UECP esta establecido en

[SSI] ssTI.

Ajuste

Descripcion

[Indefinido] UND a 25

Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: [Indefinido] UND

[Resol. Bits/vuelta] ENTR %

Resolucién por revolucion (en nimero de bits).

Se puede acceder al parametro si [Tipo de encoder] UECP esta establecido en

[SSI] ss1

Ajuste

Descripcion

[Indefinido] UND a 25

Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: [Indefinido] UND

[Tipo cédigo SSI] SSCD %

Se puede acceder al parametro si [Tipo de encoder] UECP esta establecido en

[SSI] ssT.
Ajuste Cédigo / Valor | Descripcion
[Indefinido] UND Indefinido
Ajuste de fabrica
[Sal.Binario] BIN Sal.Binario
[Sal.Gray] GRAY Sal.Gray

[Frecuencia de reloj] ENSP %

Se puede acceder al parametro si [Tipo de encoder] UECP esta establecido en

[SSI] 55T
Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[200 kHz] 200k 200 kHz
Ajuste de fabrica
[1 MHz] 1M 1 Mhz
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Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

[Frec Max Encoder AB] ABMF %

Se accede a este parametro si [Tipo de encoder] UECP se establece en [AB] 2B
o [HTL] =71 y [Nivel de acceso] L.AC se establece en [Experto] EPR.

Este parametro se puede utilizar si se producen perturbaciones EMC para ajustar

el filtro del encoder.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[150 kHz] 150K 150 kHz
[300 kHz] 300K 300 kHz
Ajuste de fabrica
[500 kHz] 500K 500 kHz
[1000 kHz] 1M 1000 kHz

[Activ Filtro encod.] FFA %

Se puede acceder a este parametro si [Nivel de acceso] 1.AC no esta establecido
en [Experto] EPR Yy:

» [Utiliz. codificador] ENU no se establece en [No] NO, o

* [Uso encoder integ.] EENU no se establece en [No] NO.

Ajuste

Cadigo / Valor

Descripcion

[No]

NO

Filtro desactivado

Ajuste de fabrica

[Si]

YES

Filtro activado

[Valor filtro encod.] FFR %

Se puede acceder a este parametro si:

* [Nivel de acceso] LAC se establece en [Experto] EPR, y
* [Activ Filtro encod.] Fr2 se establece en [Si] YES.

Ajuste

Descripcion

De 0,0 2 40,0 ms

Intervalo de ajuste

Ajustes de fabrica: segun el calibre del encoder

[Paro por pulso Z] TOST x

Este parametro se puede utilizar para volver al origen. Si la velocidad de
aproximacion se ajusta en un valor demasiado elevado, se produce un error de

[Sobretension bus CC] OBF.

Algun encoder proporciona una sefal superior Z. Con la funcién vinculada a este
parametro, es posible detener el motor cuando se detecta esta sefal.

» Silaentrada o el bit asignado se encuentra en posicion 1 (nivel alto), la
funcién se encuentra activa: el variador detiene el motor con una parada
rapida cuando se detecta la siguiente sefal superior Z.

» Si[Control 2/3 hilos] TCC se establece en [Control 2 hilos] 2C y si [Tipo 2
hilos] TCT se establece en [Nivel] LEL o [Nivel priorid a AVA] PFO, el motor
vuelve a arrancar cuando la entrada o el bit asignados cambia a 0 (nivel bajo)
con un comando de ejecucion todavia activado. Si no es el caso, debe
enviarse una nueva orden de marcha.
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[Ajustes Completos] CST—

Se puede acceder a este parametro si:

+ Se hainsertado un médulo de encoder VW3A3420 y [Tipo de encoder]
UECP se ha establecido en [AB] 2B.

* Un encoder integrado esta presente y si [Tipo encoder integra.] EECP se
establece en [AB] AB.

Rango de Codigo / Valor | Descripcion
valores
[No asignado] | NO No asignado
Ajuste de fabrica
[DI1]...[DI8] LI1..LI8 Entrada digital de DI1 a DI8
NOTA: Se puede acceder a la seleccion DI8 en variadores
con una alimentacion superior a 22 kW.
[DI11]...[DI16] | LT111..1116 Entrada digital DI11 a DI16, si se ha introducido el médulo de
extension de E/S VW3A3203
[CDO00]... CD00...CD10 Entrada digital virtual CMD.0 a CMD.10 en la configuracion del
[CD10] [Perfil E/S] 1O
[CD11]... CD11...CD15 Entrada digital virtual CMD.11 a CMD.15 independientemente
[CD15] de la configuracion
[C101]... C101...C110 Entrada digital virtual CMD1.01 a CMD1.10 con serie Modbus
[C110] integrada en la configuracion del [Perfil E/S] 10
[C111]... C111...C115 Entrada digital virtual CMD1.11 a CMD1.15 con serie Modbus
[C115] integrada independientemente de la configuracion
[C201]... €201...C210 Entrada digital virtual CMD2.01 a CMD2.10 con médulo de bus
[C210] de campo CANopen® en la configuracion del [Perfil E/S] 10
[C211]... C211...C215 Entrada digital virtual CMD2.11 a CMD2.15 con médulo de bus
[C215] de campo CANopen® independientemente de la configuracion
[C301]... C301...C310 Entrada digital virtual CMD3.01 a CMD3.10 con médulo de bus
[C310] de campo en la configuracion del [Perfil E/S] T0.
[C311]... C311...c315 Entrada digital virtual CMD3.11 a CMD3.15 con médulo de bus
[C315] de campo independientemente de la configuracion
[C501]... C501...C510 Entrada digital virtual CMD5.01 a CMD5.10 con Ethernet
[C510] integrado en la configuracion del [Perfil E/S] 10
NOTA: Es posible acceder a esta seleccion en los
variadores ATV340+-sN4E.
[C511]... C511...C515 Entrada digital virtual CMD5.11 a CMD5.15 con Ethernet
[C515] integrado independientemente de la configuracion
NOTA: Es posible acceder a esta seleccion en los
variadores ATV340+-sN4E.

[Asign Posic. Reset] RPOS

Este parametro restablece el valor de los parametros [Cont.pulso encoder] PUC
y [Cont pulsos enc 32b] PUCD.

Se puede acceder a este parametro si [Nivel de acceso] 1.AC esta establecido en

[Experto] EPR

Idéntico a [Paro por pulso Z] TOST.
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[Encoder integrado]

Menu [Encoder integrado] IEE

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Encoder integrado]

Acerca de este menu

[Tipo encoder integra.] EECP

[Tensién alim.encoder] EECV %

Se puede acceder a este menu en variadores con una alimentacion de hasta

22 kW y si no se ha insertado un modulo de encoder (VW3A3420, VW3A3422,

VW3A3423 o VW3A3424).

Tipo de encoder integrado.

La lista de donde elegir depende del tamafio del médulo de encoder insertado.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[Ninguno] NONE Ningun encoder conectado
Ajuste de fabrica

[AB] AB Encoder AB

[SinCos] SC Encoder SinCos

Tensioén de alimentacién del encoder integrado.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[5 Vec] 5V 5 voltios
[12 Vec] 12v 12 voltios
Ajuste de fabrica
[24 Vcc] 24v 24 voltios

[Num.puls,encoder] EPGI %

Numero de impulsos por revolucion del encoder.

Se puede acceder al parametro si [Tipo encoder integra.] EECP esta establecido

en [AB] 2B

Ajuste

Descripcion

De 100 a 10.000

Ajuste de fabrica: 1024

[Verif. codificador] ENC

Verif. codificador.
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[Ajustes Completos] CST—

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[No realizado] | NO Verificacién no realizada

[Si] YES Activa la supervision del encoder.
[Realizado] DONE Verificacién realizada correctamente.

El proceso de verificacion comprueba:
« Ladireccion de rotacion del encoder/motor
» La presencia de sefales (continuidad del cableado)

» Elnimero de impulsos/revoluciones. Si se detecta un
error, el variador activa un [Codificador] ENF.

[Uso encoder integ.] EENU

Uso del encoder integrado

velocidad]

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[No] NO Funcion inactiva
Ajuste de fabrica

[Visualizar SEC El encoder proporciona el retorno de velocidad solo para

velocidad] realizar la supervision.

[Regulacién REG El encoder proporciona el retorno de velocidad para realizar la

velocidad] supervisién y la regulacion. Esta configuracién es automatica si
el variador esta configurado para el funcionamiento en bucle
cerrado ([Tipo control motor] CTT = [Ctrl Vecto Laz Cerr]
FVC o [Sinc. CL] FsY). Si el [Tipo control motor] cTT = [SVC
por U] vvc, el encoder funcionara en el modo de retorno de
velocidad y activara la correccién estatica de la velocidad que
se debe realizar. Esta configuracion no es accesible para otros
valores de [Tipo control motor] CTT.

[Referencia PGR El encoder proporciona una referencia de velocidad. Solo se

puede seleccionar con un médulo de encoder gradual.

[Inver.rota.encoder] EERI

Inversién rotacion encoder integrado.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[No] NO Inversion del encoder desactivada
Ajuste de fabrica

[Si] YES Inversion del encoder activada

[Lineas enc.SinCos] EELC %

Se puede acceder a este pardmetro si [Tipo encoder integra.] EECP esté

establecido en [SinCos] Sc.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[Indefinido] UND Indefinido

Ajuste de fabrica
[1a10.000] Intervalo de ajuste
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[Activ Filtro encod.] FFA %

Se puede acceder a este parametro si [Utiliz. codificador] ENU no esta
establecido en [No] NO.

Se puede acceder a este parametro si:
» [Utiliz. codificador] ENU no se establece en [No] NO, o
* [Uso encoder integ.] EENU no se establece en [No] NO.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[No] NO Filtro desactivado

Ajuste de fabrica

[Si] YES Filtro activado

[Valor filtro encod.] FFR %

Se puede acceder a este parametro si:
* [Nivel de acceso] L.AC se establece en [Experto] EPR, y
* [Activ Filtro encod.] Fr2 se establece en [Si] YES.

Ajuste Descripcion

De 0,0 2 40,0 ms Intervalo de ajuste

Ajustes de fabrica: segun el calibre del encoder
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[Ajustes Completos] CST—

[Paro por pulso Z] TOST *

Este parametro se puede utilizar para volver al origen. Si la velocidad de
aproximacion se ajusta en un valor demasiado elevado, se produce un error de

[Sobretension bus CC] OBF.

Se puede acceder a este parametro si:
+ [Tipo encoder integra.] EECP se establece en [AB] AB.

Rango de Codigo / Valor | Descripcion
valores
[No asignado] | NO No asignado
Ajuste de fabrica
[DI1]...[DI8] LI1..LI8 Entrada digital de DI1 a DI8
NOTA: Se puede acceder a la seleccion DI8 en variadores
con una alimentacion superior a 22 kW.
[DI11]...[DI16] | LI11..LI16 Entrada digital D111 a DI16, si se ha introducido el modulo de
extension de E/S VW3A3203
[CDO00]... CD00...CD10 Entrada digital virtual CMD.0 a CMD.10 en la configuracion del
[CD10] [Perfil E/S] 1O
[CD11]... CD11...CD15 Entrada digital virtual CMD.11 a CMD.15 independientemente
[CD15] de la configuracion
[C101]... C101...C110 Entrada digital virtual CMD1.01 a CMD1.10 con serie Modbus
[C110] integrada en la configuracion del [Perfil E/S] 10
[C111]... C111..C115 Entrada digital virtual CMD1.11 a CMD1.15 con serie Modbus
[C115] integrada independientemente de la configuracién
[C201]... €201...c210 Entrada digital virtual CMD2.01 a CMD2.10 con médulo de bus
[C210] de campo CANopen® en la configuracion del [Perfil E/S] 10
[C211]... C211..C215 Entrada digital virtual CMD2.11 a CMD2.15 con médulo de bus
[C215] de campo CANopen® independientemente de la configuracion
[C301]... C301...C310 Entrada digital virtual CMD3.01 a CMD3.10 con médulo de bus
[C310] de campo en la configuracion del [Perfil E/S] T0.
[C311]... C311...C315 Entrada digital virtual CMD3.11 a CMD3.15 con médulo de bus
[C315] de campo independientemente de la configuraciéon
[C501]... C501...C510 Entrada digital virtual CMD5.01 a CMD5.10 con Ethernet
[C510] integrado en la configuracion del [Perfil E/S] 10
NOTA: Es posible acceder a esta seleccion en los
variadores ATV340+-*N4E.
[C511]... C511...C515 Entrada digital virtual CMD5.11 a CMD5.15 con Ethernet
[C515] integrado independientemente de la configuracion
NOTA: Es posible acceder a esta seleccion en los
variadores ATV340-+-N4E.

[Asign Posic. Reset] RPOS

Este parametro restablece el valor de los parametros [Cont.pulso encoder] PUC
y [Cont pulsos enc 32b] PUCD.

Se puede acceder a este parametro si [Nivel de acceso] 1.AC esta establecido en

[Experto] EPR

Idéntico a [Paro por pulso Z] TOST.
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[Ajustes Completos] CsT— Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

[Gestion error/adv.]

Menu [Reset Fallos Auto] ATR

Acceso

[Ajustes Completos] =P [Gestion error/adv.] =» [Reset Fallos Auto]

[Reset Fallos Auto] ATR I

Esta funcion puede utilizarse para realizar automaticamente uno o varios
Rearmes tras fallo. Si la causa del error que ha disparado la transicion al estado
de funcionamiento de Fallo desaparece mientras esta funcion esta activa, el
dispositivo reanuda el funcionamiento normal. Cuando se realizan
automéaticamente los intentos de Rearme tras fallo, la sefial de salida de "Estado
de funcionamiento de Fallo" no esta disponible. Si los intentos de realizar el
Rearme tras fallo no tienen éxito, el dispositivo permanece en el estado de
funcionamiento de Fallo y la sefial de salida de "Estado de funcionamiento de
Fallo" se activa.

AADVERTENCIA

FUNCIONAMIENTO IMPREVISTO DEL EQUIPO

» Compruebe que la activacion de esta funcién no genera condiciones
inseguras.

» Compruebe que el hecho de que la sefial de salida "Estado de
funcionamiento de Fallo" no esté disponible mientras esta funcion esta
activa no genera condiciones inseguras.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafhos en el equipo.

El relé de fallos del variador permanece activado si esta funcion esta activa. La
referencia de velocidad y la direccidon de funcionamiento se deben mantener.

Se recomienda utilizar un control de 2 hilos ([Control 2/3 hilos] TCC se establece
en [Control 2 hilos] 2C y [Tipo 2 hilos] TCT se establece en [Nivel] LEL,
consulte [Control 2/3 hilos] TCC).

Si no se ha producido el rearranque una vez transcurrido el tiempo

configurable [Tiempo fallo reset] TAR, se anulara el procedimiento y la respuesta
del variador al error externo permanecera bloqueada hasta que se apague y se
vuelva a encender.

Los cdodigos de error detectados que permiten esta funcidon se enumeran en la
seccion Diagnosticos del manual.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[No] NO Funcion inactiva

Ajuste de fabrica

[Si] YES Después del bloqueo en estado de error si el error detectado
ha desaparecido y las demas condiciones de funcionamiento
permiten el rearranque automatico del motor. El reinicio
automatico se realiza mediante una serie de intentos
automaticos separados por periodos de espera cada vez mas
largos: 1s,5s, 10 sy, después, 1 minuto para los siguientes
intentos.

NOTA: Si el reinicio automatico esta en curso (menos que el
tiempo maximo), la administracién de errores no ve los
errores presentes y el reléde errores esta siempre cerrado.
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[Tiempo fallo reset] TAR %

Tiempo maximo para la funcién de rearranque automatico.

Este parametro aparece si [Reset Fallos Auto] ATR se establece en [Si] YES.
Permite limitar el nimero de rearranques consecutivos cuando se detecta un
error recurrente.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[5 min] 5 5 min
Ajuste de fabrica
[10 min] 10 10 min
[30 min] 30 30 min
[1h] 1H 1 hora
[2 h] 2H 2 horas
[3 h] 3H 3 horas
[llimitado] CT Continuo
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Menu [Borrado fallos] RST

Acceso

[Ajustes Completos] =P [Gestion error/adv.] =» [Borrado fallos]

[Asig. reset errores] RSF

Los errores detectados se borran manualmente cuando la entrada o el bit
asignado cambia a 1 si se ha eliminado la causa del error.

No es posible borrar todos los errores mediante un restablecimiento de fallos.
Consulte la tabla en el apartado Diagnéstico y resolucion de problemas para
obtener la lista completa , pagina 603.

La tecla STOP/RESET El botén del Terminal de visualizacion realiza la misma

funcion.
Rango de Codigo / Valor | Descripcion
valores
[No asignado] | NO No asignado
[DI1]...[DI8] LI1..LI8 Entrada digital de DI1 a DI8 utilizada a nivel alto
Ajuste de fabrica: [DI4] .14
NOTA:
» Envariadores con una potencia igual o inferior a 22 kW,
DI6 y DI7 corresponden respectivamente a DQ1y DQ2
utilizados como entrada digital.
» Solo se puede acceder a la seleccion DI8 en variadores

con una alimentacion superior a 22 kW.

[DI11]...[DI16] | LI11..LI16 Entrada digital de D111 a DI16, si se ha introducido el médulo
de E/S extendido VW3A3203.

[CDO00]... CD00...CD15 Entrada digital virtual CMD.0 a CMD.10 en la configuracion del
[CD15] [Perfil E/S] T0.
[C101]... C101...C115 Entrada digital virtual CMD1.01 a CMD1.15 con Modbus serie
[C115] integrado en la configuracion del [Perfil E/S] 10.
[C201]... C201...C215 Entrada digital virtual CMD2.01 a CMD2.10 con médulo de bus
[C215] de campo CANopen® en la configuracion del [Perfil E/S] T0.
[C301]... C301...C315 Entrada digital virtual CMD3.01 a CMD3.15 con médulo de bus
[C315] de campo en la configuracion del [Perfil E/S] 10.
[C501]... C501...C515 Entrada digital virtual CMD5.01 a CMD5.150 con Ethernet
[C515] integrado en la configuracion del [Perfil E/S] T0.
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[Asig. rearr. prod.] RPA %

La funcién de Rearranque realiza un restablecimiento tras un fallo y luego vuelve
a arrancar el dispositivo. Durante este procedimiento de Rearranque, el
dispositivo sigue el mismo procedimiento que realizaria si se hubiese apagado y
vuelto a encender. En funcion del cableado y la configuracion del dispositivo, esto
puede producir un funcionamiento inmediato e inesperado.

A ADVERTENCIA

FUNCIONAMIENTO IMPREVISTO DEL EQUIPO

La funcién de Rearranque realiza un restablecimiento tras un fallo y luego
vuelve a arrancar el dispositivo.

+ Compruebe que la activacién de esta funcién no genera condiciones
inseguras.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafos en el equipo.

Se puede acceder a este parametro si [Nivel de acceso] 1.AC esta establecido en
la modalidad [Experto] EPR.

Rango de Cadigo / Valor | Descripcion
valores
[No asignado] | NO No asignado

Ajuste de fabrica

[DI1]...[DI8] LI1..LI8 Entrada digital de DI1 a DI8 utilizada a nivel alto
NOTA:

» Envariadores con una potencia igual o inferior a 22 kW,
DI6 y DI7 corresponden respectivamente a DQ1y DQ2
utilizados como entrada digital.

* Solo se puede acceder a la seleccion DI8 en variadores
con una alimentacion superior a 22 kW.

[DI11]...[DI16] | LI11..LT16 Entrada digital de DI11 a DI16, si se ha introducido el médulo
de E/S extendido VW3A3203.

[Rearranque producto] RP %

La funcién de Rearranque realiza un restablecimiento tras un fallo y luego vuelve
a arrancar el dispositivo. Durante este procedimiento de Rearranque, el
dispositivo sigue el mismo procedimiento que realizaria si se hubiese apagado y
vuelto a encender. En funcion del cableado y la configuracion del dispositivo, esto
puede producir un funcionamiento inmediato e inesperado.

AADVERTENCIA
FUNCIONAMIENTO IMPREVISTO DEL EQUIPO
La funcién de Rearranque realiza un restablecimiento tras un fallo y luego

vuelve a arrancar el dispositivo.

» Compruebe que la activacién de esta funcidén no genera condiciones
inseguras.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafos en el equipo.

Rearranque del producto.

Se puede acceder a este parametro si [Nivel de acceso] 1.AC esta establecido en
la modalidad [Experto] EPR.

Este parametro permite resetear todos los errores detectados sin tener que
desconectar el variador de la red de suministro.
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Valor Codigo / Valor | Descripcion

[No] NO Funcién inactiva

Ajuste de fabrica

[Si] YES Reinicializacion. Mantenga pulsado la tecla OK durante 2 s. El
parametro cambiara a [No] NO automaticamente una vez que
la operacion haya finalizado. El variador sélo se puede

reinicializar cuando esta bloqueado.

[Rearme fallo extend] HRFC %

Cuando HRFC se establece en YES, le permite restablecer el error de tipo de
hardware con la funcion Restablecimiento tras fallo (véase mas arriba [Asig.
reset errores] RSF).

Todos los errores de tipo hardware no se pueden borrar mediante esta funcion.
Consulte la tabla en el apartado Diagnéstico y resolucion de problemas para
obtener la lista completa , pagina 603.

Esta funcion permite borrar estos errores de tipo hardware sin desconectar el
variador de la fuente de alimentacion.

AVISO

VARIADOR INSERVIBLE

» Compruebe que la activacion de este parametro no genere dafios en el
equipo.

* Antes de restablecer el error detectado, identifique y corrija la causa del
error.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse dafios en el
equipo.

Se puede acceder a este parametro si [Nivel de acceso] 1.AC esta establecido en
la modalidad [Experto] EPR.

Valor Codigo / Valor | Descripcion

[No] NO No habilitado
Ajuste de fabrica

[Si] YES Habilitado, algunos errores de tipo hardware pueden
restablecerse mediante la funciéon Restablecimiento tras fallo.
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Menu [Recuper. al vuelo] FLR

Acceso

[Ajustes Completos] =P [Gestion error/adv.] =» [Recuper. al vuelo]

[Recuperar al vuelo] FLR

Se utiliza para permitir un rearranque suave si la orden de marcha se mantiene
después de los siguientes sucesos:

+ Pérdida de alimentacién de red o desconexién
+ Borrado del error detectado actual o rearranque automatico.
+ Parada en rueda libre.

La velocidad dada por el variador se reanuda a partir de la velocidad estimada o
medida del motor en el momento del rearranque y, a continuacion, sigue la rampa
a la velocidad de referencia.

Esta funcién requiere control de nivel de 2 hilos.

Cuando la funcion esta operativa, se activa a cada orden de marcha, lo que
provoca un ligero retraso de la corriente (0,5 segundos como maximo).

[Recuperar al vuelo] FLR se fuerza a [No configurado] O si

* [Tipo control motor] CTT se establece en [Ctrl Vecto Laz Cerr] FvC o
[Sinc. CL] Fsy, 0

* [Inyeccion DC auto.] ADC se establece en [Continua] CT, o
* [Asig. de frenos] B1.C no se establece en [No] NO, o
* [Modo Juego Mecanico] BOM no se establece en [No configurado] NO.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[No NO Funcion inactiva.
configurado]
Ajuste de fabrica
[Si en Rueda YES Funcion activa solo tras la parada de la rueda libre.
Libre]
[Si siempre] ALL Funcién activa tras todos los tipo de parada

NOTA: Para un motor de reluctancia sincrono se recomienda
establecer [Tipo ajuste angulo] AST en [Inyeccidn de corriente rotacional]
RCI.

[Sens. Recup. vuelo] VCB %

Solo se puede acceder a este parametro si el [Nivel de acceso] L.AC esta
establecido en [Experto] EPR.
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Si se reduce el valor del parametro [Sens. Recup. vuelo] VCB por debajo del
valor predeterminado, esto puede provocar un calculo incorrecto de la velocidad

del motor.

A ADVERTENCIA

incrementos de yyyyy.

PERDIDA DEL CONTROL
* Reduzca unicamente el valor del pardmetro [Sens. Recup. vuelo] VCB en

» Tras cada reduccion del valor del parametro [Sens. Recup. vuelo] VCB,
lleve a cabo una prueba exhaustiva de puesta en marcha para comprobar
que la velocidad del motor sea correcta.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafos en el equipo.

Ajuste

Descripcion

De 0,10 a 100,00 V

Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 0,20 V

[Modo capt.al vuelo] COFM

Método de deteccion de la velocidad de la funcidn de recuperacion al vuelo.

[Modo capt.al vuelo] cCOrM se fuerza en [Medido] HWCOF para los motores

Descripcion

sincronos.
Ajuste Cadigo / Valor
[Medido] HWCOF

Hardware de Recuperacion al vuelo

La sefial de tension del motor deberia ser superior a la [Sens.
Recup. vuelo] VCE para poder calcular la velocidad.

Ajuste de fabrica

[Computariza- | SWCOF
da]

Software de Recuperacion al vuelo

Se inyecta una sefal para calcular la velocidad y la posicion del
rotor. EI método [Computarizada] swCOF no es efectivo para
un rango de velocidad del motor superior a -HSP o +HSP.
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Menu [Deshab.detec.error] INH

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Gestion error/adv.] =» [Deshab.detec.error]

[Detec.err.deshabili.] INH %

En algunos casos aislados, puede que las funciones de supervision del
dispositivo sean no deseadas porque impiden el propésito de la aplicaciéon. Un
ejemplo tipico es un extractor de humo que funciona como parte de un sistema de
proteccion contra incendios. Si se produce un incendio, el extractor de humo debe
funcionar tanto tiempo como sea posible, aunque, por ejemplo, se supere la
temperatura ambiente permitida del dispositivo. En tales aplicaciones, el dafio o la
destruccion del dispositivo pueden ser aceptables como dafios colaterales para
evitar, por ejemplo, que se produzcan otros dafios que hayan sido evaluados
cComo mas graves.

Se ha incluido un parametro que permite desactivar ciertas funciones de
supervision en tales aplicaciones para que las detecciones y respuestas
automaticas de errores del dispositivo dejen de estar activas. Debe implementar
las funciones de supervision alternativas para las funciones de supervision
deshabilitadas que permitan a los operadores y/o sistemas de control maestro
responder adecuadamente a las condiciones que correspondan a los errores
detectados. Por ejemplo, si se deshabilita la supervision de sobretemperatura del
dispositivo, el dispositivo del extractor de humo podria causar por si mismo un
incendio si no se detectan los errores. Una condicién de sobretemperatura puede,
por ejemplo, sefialarse en una sala de control sin que las funciones de
supervision interna detengan inmediata y automaticamente el dispositivo.

APELIGRO

FUNCIONES DE DETECCION DE ERRORES DESHABILITADAS SIN
DETECCION DE ERRORES

+ Utilice unicamente este parametro tras una exhaustiva evaluacién de
riesgos de acuerdo con todas las regulaciones y normas que se empleen en
el dispositivo y la aplicacion.

* Implemente las funciones de supervision alternativas para las funciones de
supervision deshabilitadas que no disparen respuestas automaticas de error
del dispositivo, sino que permitan respuestas equivalentes adecuadas por
otros medio de acuerdo con todas las regulaciones y normas aplicables y la
evaluacion de riesgos.

+ Ponga en servicio y pruebe el sistema con las funciones de supervision
habilitadas.

+ Durante la puesta en servicio, compruebe que el dispositivo y el sistema
funcionan como esta previsto. Para ello, realice pruebas y simulaciones en
un ambiente controlado bajo condiciones reguladas.

Si no se siguen estas instrucciones, se produciran lesiones graves o la
muerte.

Se puede acceder a este parametro si [Nivel de acceso] 1.AC esta establecido en
[Experto] EPR.

Si la entrada asignada o el estado del bit asignado es:
» 0: deteccion de errores activada.
* 1: deteccion de errores desactivada.

Los errores actuales estan borrados en un flanco ascendente (de 0 a 1) de la
entrada o bit asignado.

Se puede desactivar la deteccién de los errores siguientes: ANF, BOF, BSQF,
CNF, COF, DLF, ENF, EPF1, EPF2, ETHF, FCF1, FCF2, FDR1, FDR2,
FWER, IFA, IFB, IFC, IFD, IHF, INFB, INFV, LFF1, LFF3, LFF4, LFF5,
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LKON, MDLF, MSDF, OBF, OHF, OLC, OLF, OPF1l, OPF2, OSF, PGLF, PHF,
SLF1, SLF2, SLF3, SOF, SPF, SRF, SSF, STF, T1CF, T3CF, T4CF, T5CF,
TECF, TH1F, TH3F, TH4F, TH5F, THEF, TJF, TLOF, TNF, ULF, USF..

Rango de Codigo / Valor | Descripcion
valores
[No asignado] | NO No asignado
Ajuste de fabrica
[DI1]...[DI18] LI1..LI8 Entrada digital de DI1 a DI8
NOTA: Se puede acceder a la seleccion DI8 en variadores
con una alimentacion superior a 22 kW.
[DI11]...[DI16] | LI111..LI16 Entrada digital DI11 a DI16, si se ha introducido el médulo de
extension de E/S VW3A3203
[CDO00]... CD00...CD10 Entrada digital virtual CMD.0 a CMD.10 en la configuracion del
[CD10] [Perfil E/S] 10
[CD11]... CD11...CD15 Entrada digital virtual CMD.11 a CMD.15 independientemente
[CD15] de la configuracion
[C101]... C101...c110 Entrada digital virtual CMD1.01 a CMD1.10 con serie Modbus
[C110] integrada en la configuracion del [Perfil E/S] 10
[C111]... C1l11..C115 Entrada digital virtual CMD1.11 a CMD1.15 con serie Modbus
[C115] integrada independientemente de la configuracion
[C201]... C201...c210 Entrada digital virtual CMD2.01 a CMD2.10 con médulo de bus
[C210] de campo CANopen® en la configuracién del [Perfil E/S] 10
[C211]... C211...C215 Entrada digital virtual CMD2.11 a CMD2.15 con médulo de bus
[C215] de campo CANopen® independientemente de la configuracion
[C301]... C301...c310 Entrada digital virtual CMD3.01 a CMD3.10 con mddulo de bus
[C310] de campo en la configuracion del [Perfil E/S] T0.
[C311]... C311...C315 Entrada digital virtual CMD3.11 a CMD3.15 con médulo de bus
[C315] de campo independientemente de la configuracion
[C501]... €501...C510 Entrada digital virtual CMD5.01 a CMD5.10 con Ethernet
[C510] integrado en la configuracion del [Perfil E/S] 10
NOTA: Es posible acceder a esta seleccion en los
variadores ATV340--sN4E.
[C511]... C511...C515 Entrada digital virtual CMD5.11 a CMD5.15 con Ethernet
[C515] integrado independientemente de la configuracion

NOTA: Es posible acceder a esta seleccion en los
variadores ATV340+-*N4E.
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[Ajustes Completos] CST—

Menu [Error Externo] ETF

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Gestion error/adv.] =» [Error Externo]

[Asig. error externo] ETF

Si el estado del bit asignado es:

* 0:no hay un error externo.

* 1: hay un error externo

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[No asignado] | NO No asignado
Ajuste de fabrica
[DI1]...[DI8] LI1..LI8 Entrada digital de DI1 a DI8
NOTA: Se puede acceder a la seleccion DI8 en variadores
con una alimentacioén superior a 22 kW.
[DI11]...[DI16] | LI11..LI16 Entrada digital D111 a DI16, si se ha introducido el moédulo de
extension de E/S VW3A3203
[CDO00]... CD00...CD10 Entrada digital virtual CMD.0 a CMD.10 en la configuracién del
[CD10] [Perfil E/S] 1O
[CD11]... CD11...CD15 Entrada digital virtual CMD.11 a CMD.15 independientemente
[CD15] de la configuracion
[C101]... C101...C110 Entrada digital virtual CMD1.01 a CMD1.10 con serie Modbus
[C110] integrada en la configuracion del [Perfil E/S] 10
[C111]... Cl11..C115 Entrada digital virtual CMD1.11 a CMD1.15 con serie Modbus
[C115] integrada independientemente de la configuracion
[C201]... C201...C210 Entrada digital virtual CMD2.01 a CMD2.10 con médulo de bus
[C210] de campo CANopen® en la configuracion del [Perfil E/S] 10
[C211]... C211...c215 Entrada digital virtual CMD2.11 a CMD2.15 con médulo de bus
[C215] de campo CANopen® independientemente de la configuracion
[C301]... €301...Cc310 Entrada digital virtual CMD3.01 a CMD3.10 con médulo de bus
[C310] de campo en la configuracion del [Perfil E/S] 10.
[C311]... C311...C315 Entrada digital virtual CMD3.11 a CMD3.15 con médulo de bus
[C315] de campo independientemente de la configuracién
[C501]... C501...C510 Entrada digital virtual CMD5.01 a CMD5.10 con Ethernet
[C510] integrado en la configuracion del [Perfil E/S] 10
NOTA: Es posible acceder a esta seleccion en los
variadores ATV340++*N4E.
[C511]... C511...C515 Entrada digital virtual CMD5.11 a CMD5.15 con Ethernet
[C515] integrado independientemente de la configuracion

NOTA: Es posible acceder a esta seleccion en los
variadores ATV340-++*N4E.

[Resp. error externo] EPL

Respuesta del variador a error externo.

Tipo de parada en caso de que se produzca un error externo.

Libre]

Ajuste Cédigo / Valor | Descripcion
[Ignorar] NO Error externo detectado ignorado
[Parada rueda | YES Parada en rueda libre

Ajuste de fabrica
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Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[Parada STT Parada segun la configuracion de [Tipo de parada] STT

Configurada] pagina 313, sin desconectarse. En este caso, el relé de errores
detectado no se abre y el variador esta preparado para el
rearranque tan pronto como se elimina el error detectado,
segun las condiciones de rearranque del canal de control
activo (por ejemplo, segun [Control 2/3 hilos] TcC y [Tipo 2
hilos] TCT , pagina 224si el control se efectla a través de las
bornas). Se recomienda configurar una advertencia para este
error detectado (por ejemplo, se puede asignar a una salida
digital) a fin de indicar la causa de la parada.

[Velocidad LFF Cambio a la velocidad de réplica, que se mantendra mientras

retorno] ﬁl) error detectado persista y la orden de marcha no se elimine

[Velocidad RLS El variador mantiene la velocidad que se estaba aplicando

Mantenida] cuando se detecto el error, siempre que el error detectado esté
activo y la orden de marcha no se haya eliminado(")

[Paro rampa] RMP Parada en rampa

[asignacion FST Parada rapida

stop rapida]

[Inyecc. CC] DCI Parada por inyeccion de CC. Este tipo de parada no puede
utilizarse con algunas de las demas funciones disponibles.

(1) Como, en este caso, el error detectado no provoca una parada, se recomienda asignar un relé o
una salida digital a su indicacion.

[Velocidad réplica] LFF %

Se puede acceder a este parametro si el parametro de respuesta del error se
establece en [Velocidad réplica] L.rF.

Ajuste

Descripcion

De 0,0 2 599,0 Hz

Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 0,0 Hz
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[Ajustes Completos] CST—

Menus [Error Externo] — [supervision Circ. A] cMCaA- hasta [Err.
Moni. Circ. D] CMCD-

Acceso

Sobre los menus

[Ajustes Completos] =» [Gestion error/adv.] =» [Error Externo] =»
[supervision Circ. A] hasta [Err. Moni. Circ. D]

Estos menus se utilizan para asignar eventos externos de "Supervision de
circuitos" a entradas del variador con el fin de activar un error o una advertencia.

Los circuitos de supervision, cableados a estas entradas asignadas (mediante
[Asign. MoniCirc x] TF2x), ofrecen la posibilidad de gestionar 2 niveles de
supervision de acuerdo con la configuracion del [ErrResp. MoniCirc x] TFRx:

* Un nivel de advertencia: el variador activa una advertencia [Adv. MoniCirc x]
Twx sin detener la aplicacion. Como, en este caso, el error detectado no
provoca una parada, se recomienda asignar un relé o una salida légica a su

indicacion.

* Un nivel de error: el variador activa un error [Err. MoniCircuito Ax] 1Fx y
detiene la aplicacion.

Ademas, es posible definir:

* [Moni. MoniCirc x] 1FMx: las condiciones de estado del variador requeridas
para tener la supervision activa.

* [Rtrd. MoniCirc x] 1FDx: el retardo antes de activar el error o la advertencia.

[Asign. MoniCirc x] IFAx

[Asign. MoniCirc A] TF22, [Asign. MoniCirc B] 1r2B, [Asign. MoniCirc C]
IFAC, [Asign. MoniCirc D] TFAD

Asignacion del circuito de supervision X (con X =A, B, Co D)

Este parametro se utiliza para asignar una entrada digital o un bit al circuito de

supervision X.

Evento de supervision activo cuando la entrada digital asignada (nivel alto) o el bit
cambia a 1. Con un nivel bajo, es cuando la entrada digital cambia a 0.

Ajuste Cadigo / Descripcién
Valor
[No asignado] | NO No asignado
Ajuste de fabrica
[DI1]...[DI8] LI1..LI8 Entrada digital de DI1 a DI8
NOTA: Se puede acceder a la seleccion DI8 en variadores
con una alimentacion superior a 22 kW.
[DI11]...[DI16] | LT11..L116 Entrada digital DI11 a D116, si se ha introducido el médulo de E/
S extendido VW3A3203.
[DI1 (Nivel L1L..L8L Entrada digital D11 a DI8 utilizada a nivel bajo
BNa.lo)a .é[I?IS NOTA: Se puede acceder a la seleccion DI8 en variadores
(Nivel Bajo)] con una alimentacion superior a 22 kW.
[DI11 (Nivel L11L..L16L Entrada digital DI11 a DI16 utilizada a nivel bajo, si se ha
Bajo)]...[DI16 introducido el moédulo de E/S extendido VW3A3203
(Nivel Bajo)]
[CDO00]... CD00...CD15 Palabra de control de entrada digital de bit x (p. €j., entrada
[CD15] digital virtual CMD.00 a CMD.15).

NOTA: CD00 a CD10 solo son accesibles con el [Modo
control] CHCF establecido en [Perfil E/S] 0.
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Ajuste Codigo / Descripcion

Valor
[C101]... C101...C115 Palabra de control de Modbus de bit x (p. €j., entrada digital
[C115] virtual CMD1.01 a CMD1.15 con serie Modbus integrado)

NOTA: C101 a C110 solo son accesibles con el [Modo
control] CHCF establecido en [Perfil E/S] 0.

[C201]... C201...C215 Palabra de control de CANopen de bit x (p. €j., entrada digital
[C215] virtual CMD2.01 a CMD2.15 con médulo de bus de campo
CANopen®)

NOTA: C201 a C210 solo son accesibles con el [Modo
control] CHCF establecido en [Perfil E/S] 0.

[C301]... C301...C315 Palabra de control de médulo de comunicacion de bit x (p. ej.,
[C315] entrada digital virtual CMD3.01 a CMD3.15 con médulo de bus
de campo)

NOTA: C301 a C310 solo son accesibles con el [Modo
control] CHCF establecido en [Perfil E/S] 10.

[C501]... C501...C515 Palabra de control de Ethernet de bit x (p. €j., entrada digital
[C515] virtual CMD3.01 a CMD3.15 con Ethernet integrado)

NOTA: Es posible acceder a esta seleccion en los
variadores ATV340+-sN4E.

NOTA: C501 a C510 solo son accesibles con el [Modo
control] CHCF establecido en [Perfil E/S] 10.

[Moni. MoniCirc x] IFMx %

[Moni. MoniCirc A] 1FM2, [Moni. MoniCirc B] 1FMB, [Moni. MoniCirc C] TFMC,
[Moni. MoniCirc D] 1FMD

Tipo de supervision de error del circuito de supervision X (con X = A, B, C o D)

Este parametro define las condiciones requeridas del estado del variador para
tener activa la supervision del "circuito de supervision x".

Se puede acceder a este parametro si se asigna la Supervision del circuito X (es
decir, [Asign. MoniCirc x] TFAx se establece en un valor distinto de [No] NO).

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[Activo ALL Siempre activo: el monitoreo esta activo independientemente
siempre] del estado del variador.

Ajuste de fabrica

[Prep. & est. RRY Estado de preparado y ejecucion: la supervision solo esta
ejec.] activa si el variador esta en RDY o RUN.

[Estado de RUN Estado de ejecucion: la supervision solo esta activa si el
ejecucion] variador esta en RUN.

[Rtrd. MoniCirc x] IFDx %

[Rtrd. MoniCirc A] 1rD2, [Rtrd. MoniCirc B] IrDB, [Rtrd. MoniCirc C] IFDC,
[Rtrd. MoniCirc D] 1FDD

Retardo del circuito de supervisién X (con X =A, B, Co D)

Este parametro define un retardo antes de activar el error o la advertencia. Este
retardo se inicia cuando el variador cumple la condicién definida por [Moni.
MoniCirc x] I1FMx y la entrada asignada a [Asign. MoniCirc x] IFAx cambia al
estado correcto.

Se puede acceder a este parametro si se asigna la Supervision del circuito X (es
decir, [Asign. MoniCirc x] TFAx se establece en un valor distinto de [No] NO).
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[Ajustes Completos] CST—

Ajuste

Descripcion

De 0 a 300 ms (paso: 1 ms)

Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 0 s

[ErrResp. MoniCirc x] IFRx %

[ErrResp. MoniCirc A] 1FR2, [ErrResp. MoniCirc B] IFREB, [ErrResp. MoniCirc
C] 1FRC, [ErrResp. MoniCirc D] IFRD

Respuesta al error del circuito de supervisiéon X (con X=A, B, Co D)

Este parametro define la respuesta del variador al evento relacionado con el
"circuito de supervision X" que se produce al final del retardo [Rtrd. MoniCirc x]

IFDx.

Advertencias implicadas: [Adv. MoniCirc x] Twx

Errores implicados: [Err. MoniCircuito Ax] IFx

Se puede acceder a este parametro si se asigna la Supervision del circuito X (es
decir, [Asign. MoniCirc x] IFAx se establece en un valor distinto de [No] NO).

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[Ilgnorar] NO Error detectado ignorado: Se activa una advertencia. (1)
[Paradarueda | YES Parada de la rueda libre: el variador se detiene en rueda libre y
Libre] se activa un error.
Ajuste de fabrica
[Parada STT Parada segun el parametro [Tipo de parada] STT sin disparar
Configurada] un error o una advertencia tras la parada.
[Velocidad LFF Cambio a la velocidad de réplica (definida con [Velocidad
retorno] retorno] LFF), que se mantendra mientras el evento detectado
persista y la orden de marcha no se elimine ()
[Velocidad RLS Velocidad mantenida mientras el evento detectado persista y la
Mantenida] orden de marcha no se elimine (1)
[Paro rampa] | RMP Parada en rampa: el variador se detiene en rampa y se activa
un error.
[asignacién FST Parada rapida: el variador se detiene en parada rapida y se
stop rapida] dispara un error.
[Inyecc. CC] DCT Inyeccién de CC: el variador se detiene en inyeccion de CCy

se dispara un error.

(1): Como, en este caso, el error detectado no provoca una parada, se recomienda asignar un relé o
una salida l6gica a su indicacion.
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[Ajustes Completos] CsT— Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

Menu [PERDIDA FASE MOTOR] OPL

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Gestion error/adv.] =» [PERDIDA FASE MOTOR]

[Asig. pér. fase sa.] OPL g

A APELIGRO

PELIGRO DE DESCARGA ELECTRICA, EXPLOSION O ARCO ELECTRICO

Si se deshabilita la supervision de las fases de salida, no se detectara la
pérdida de fase y, como consecuencia, tampoco la desconexién accidental de
los cables.

+ Compruebe que el ajuste de este pardmetro no genera condiciones
inseguras.

Si no se siguen estas instrucciones, se produciran lesiones graves o la
muerte.

NOTA: [Asig. pér. fase sa.] OPL se establece en [Funcion inactiva] NO,
cuando [Tipo control motor] CTT se establece en [Mot.sincro.] syYN, [Sinc.
CL] Fsy, [VC SYN_U] syYNU o [Motor Reluctancia] srvC. Ademas, si
[Activacion iny.HF] HF T se establece en [No] NO, [Asig. pér. fase sa.] OPL
se fuerza a [Funcién inactiva] NO.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[Funcién NO Funcion inactiva

inactiva]

[Error OPF] YES Disparo en [Asig. pér. fase sa.] OPL con parada en rueda libre

Ajuste de fabrica

[Ningan Err OAC No hay disparo por fallo detectado, pero si gestion de la
Activado] tension de salida para evitar una sobreintensidad cuando se
restablezca la conexién con el motor y se realice la
recuperacion al vuelo (aunque esta funcion no esté
configurada). El variador cambia al estado [C.fase mot.] soC
después del tiempo [Ret. pér. fase sal.] ODT. La recuperacién
al vuelo es posible en cuanto el variador pasa al estado [C.fase
mot.] SOC.

[Ret. pér. fase sal.] ODT

Tiempo de deteccion de pérdida de fase de salida (motor).

Retardo temporal para tener en cuenta el error de [Asig. pér. fase sa.]
OPL detectado.

Ajuste 0 Descripcion

De0,5a10s Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 0,5 s
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Menu [PERDIDA FASE RED] 1PL

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Gestion error/adv.] =» [PERDIDA FASE RED]

[Asig. pér. fas. en.] IPL %

Respuesta al error de pérdida de fase de entrada.

A APELIGRO

PELIGRO DE DESCARGA ELECTRICA, EXPLOSION O ARCO ELECTRICO

Si se deshabilita la supervision de las fases de entrada, no se detectara la
pérdida de fase y, como consecuencia, tampoco la desconexion accidental de
los cables.

+ Compruebe que el ajuste de este parametro no genere condiciones
inseguras.

Si no se siguen estas instrucciones, se produciran lesiones graves o la
muerte.

Si se pierde una fase de tension de red y provoca un descenso del
funcionamiento, se activa el error [Perdida fase red] PHF.

Si se pierden 2 o 3 fases de tensién de red, el variador funcionara hasta que se
active el error [Baja tension red] USF.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[Ignorar] NO La funcién de monitorizacion de pérdida de fase de entrada
esta desactivada para utilizarse cuando el variador se alimenta
a través de un suministro monofasico o por el bus de CC. Si se
pierde una fase, es posible que la aplicacion del variador no
funcione correctamente. Esto puede acortar la vida util de los
condensadores y, en consecuencia, dafar el variador.

[Parada rueda | YES El variador se detiene en rueda libre en caso de que se detecte
Libre] una pérdida de fase en la red de suministro.

Ajuste de fabrica
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[Ajustes Completos] CsT— Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

Menu [Pérdida 4-20 mA] LFL

Acceso

[Ajustes Completos] =P [Gestion error/adv.] =» [Pérdida 4-20 mA]

[Al1 Pérdida 4-20mA] LFL1

Comportamiento del variador en un evento de 4-20 en Al1.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[Ignorar] NO Error detectado ignorado. Esta es la Unica configuracion
posible si [Min. Valor Al1] CRL1 no es superior a 3 mA

Ajuste de fabrica

[Parada rueda | YES Parada en rueda libre

Libre]

[Parada STT Parada segun la configuracion de [Tipo de parada] sTT, sin
Configurada] desconectarse. En este caso, el relé de errores no se abre y el

variador esta preparado para el rearranque tan pronto como
desaparece el error detectado, segun las condiciones de
rearranque del canal de control activo (por ejemplo, segun
[Control 2/3 hilos] TcC y [Tipo 2 hilos] TCT si el control se
efectlia a través de las bornas). Se recomienda configurar una
advertencia para este error detectado (por ejemplo, se puede
asignar a una salida digital) a fin de indicar la causa de la

parada
[Velocidad LFF Cambio a la velocidad de réplica, que se mantendra mientras
retorno] 8') error detectado persista y la orden de marcha no se elimine
[Velocidad RLS El variador mantiene la velocidad que se estaba aplicando
Mantenida] cuando se detecto el error, siempre que el error detectado esté

activo y la orden de marcha no se haya eliminado(1). Si se
elimina la orden de marcha y se proporciona una nueva orden
de marcha mientras el error sigue activo, la consigna de
velocidad se define mediante [Veloci.manti.comport] RLS:

» [Veloci.manti.comport] RLS =0, la consigna de
velocidad es 0 Hz

* [Veloci.manti.comport] RLS = LSp, la consigna de
velocidad es el valor del parametro [Velocidad baja] 1.5P.

[Paro rampa] RMP Parada en rampa

[asignacion FST Parada rapida
stop rapida]

[Inyecc. CC] DCI Parada por inyeccion de CC. Este tipo de parada no puede
utilizarse con algunas de las demas funciones disponibles

(1) Como, en este caso, el error detectado no provoca una parada, se recomienda asignar un relé o
una salida digital a su indicacion.

[AI2 Pérdida 4-20mA] LFL2

Comportamiento del variador en un evento de 4-20 en Al2.

Idéntico a [Al1 Pérdida 4-20mA] LFL1

[AI3 Pérdida 4-20mA] LFL3

Comportamiento del variador en un evento de 4-20 en Al3.

Idéntico a [Al1 Pérdida 4-20mA] LEL1
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Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

[Ajustes Completos] CST—

[Perdida 4-20 mA Al4] LFL4 %

Comportamiento del variador en un evento de 4-20 en Al4.

Idéntico a [Al1 Pérdida 4-20mA] LFL1

Se puede acceder a este parametro si se ha introducido el médulo de extension
de E/S VW3A3203.

[AIS Pérdida 4-20mA] LFL5 %

Comportamiento del variador en un evento de 4-20 en Al5.

Idéntico a [Al1 Pérdida 4-20mA] 1.F 1.1

Se puede acceder a este parametro si se ha introducido el médulo de extension
de E/S VW3A3203.

[Velocidad réplica] LFF %

Velocidad de réplica con variador en fallo.

Ajuste

Descripcion

De 0,0 2 599,0 Hz

Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 0,0 Hz

[Inhibicaion perdida IA] INLF

Comportamiento del variador en la inhibicion de eventos de 4-20 en Al

Ajuste

Codigo / Valor

Descripcion

[No]

NO

El variador se comporta de acuerdo con la seleccién de la
Pérdida 4-20 mA Al

Ajuste de fabrica

[Si]

YES

Cuando la Al perdida se asigna a [Config. Freq Ref 1] FRr1,
[Canal Ref.1B] FrR1B o [Config. Freq Ref 2] Fr2, el variador
ignora la respuesta al evento de pérdida de 4-20 mA cuando se
establece en [Velocidad Mantenida] RLs o [Velocidad
retorno] L F, y da prioridad a la conmutacién de canales
aplicando la frecuencia de referencia proporcionada a través
de los canales de referencia [Config. Freq Ref 1] FR1 o
[Canal Ref.1B] FrR1B o [Config. Freq Ref 2] rr2 o [Canal
local forzado] F1.OC (segun los parametros [Asig. interr.
frec.] RFC, [Conmut. ref. 1B] RCB y [Asig. local forzada]
FLO).

Nota: Cuando la Al perdida se asigna a [Canal local forzado]
FLOC, la conmutacion del canal de referencia solo es posible
después de la desactivacién de [Asig. local forzada] r1.0.
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[Ajustes Completos] CsT— Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

Menu [Velocidad retorno] LFF

Acceso

[Ajustes Completos] =P [Gestion error/adv.] =» [Velocidad retorno]

[Velocidad réplica] LFF

Velocidad de réplica con variador en fallo.

Ajuste Descripcién

De 0,0 2599,0 Hz Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 0,0 Hz
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Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

[Ajustes Completos] CST—

Menu [Veloci.manti.comport] RLS

Acceso

[Ajustes Completos] =P [Gestion error/adv.] =» [Compor.mante.veloc.]

[Veloci.manti.comport] RLS

A ADVERTENCIA

PERDIDA DEL CONTROL

+ Modifique Unicamente este parametro tras una exhaustiva evaluacién de
riesgos de acuerdo con todas las regulaciones y normas que se empleen en
el dispositivo y la aplicacion.

* Modifique Unicamente este parametro desde el valor predeterminado si esta
seguro de que ello no generara una condicién insegura.

* Intente siempre limitar la duracién de este uso mediante la identificacion y
eliminacién lo antes posible de la causa del error detectada

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafos en el equipo.

Comportamiento [Velocidad Mantenida] R1.s en la salida de rampa 0.

Este parametro define la consigna de velocidad cuando la respuesta al
evento [Pérdida 4-20 mA] LrL es [Velocidad Mantenida] RLS.

evento [Pérdida 4-20 mA] L.rL

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
0 La consigna de velocidad es 0
Ajuste de fabrica
[Velocidad LSP La consigna de velocidad es igual al valor del [Velocidad baja]
baja] LsP cuando la referencia de velocidad es de 0 Hz antes del
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[Ajustes Completos] CsT—

Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

Menu [Superv. bus campo] CLL

Acceso

[Ajustes Completos] =P [Gestion error/adv.] =» [Superv. bus campo]

[Reac. error Modbus] SLL

A ADVERTENCIA

PERDIDA DEL CONTROL

Si este parametro se fija en [Ignorar], la supervision de la comunicacion

Modbus se deshabilitara.

» Utilice unicamente este ajuste tras una exhaustiva evaluacion de riesgos de
acuerdo con todas las regulaciones y normas que se empleen en el
dispositivo y la aplicacion.

» Utilice solo este ajuste para las pruebas durante la puesta en servicio.

+ Compruebe que la supervision de la comunicacion se haya vuelto a habilitar
después de completar el procedimiento de puesta en servicio y realizar la
prueba final de puesta en servicio.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,

muerte o dafos en el equipo.

Comportamiento del variador en caso de interrupcién de la comunicacién con
Modbus integrado.

Descripcion

Error detectado ignorado

Cuando [Copiar Canal 1 al 2] cOP esta establecido en [No]
NO, si el canal activo se conmuta a un canal de bus de campo
una vez expirado el tiempo de espera provocado por una
pérdida de comunicacion, la referencia aplicada corresponde a
un canal invalido, establecido en 0 Hz.

Parada en rueda libre

Ajuste de fabrica

Parada segun la configuracién de [Tipo de parada] sTT, sin
desconectarse. En este caso, el relé de error no se abre y el
variador esta listo para reiniciar en cuanto desaparezca el error
detectado, segun las condiciones de reinicio del canal de
comando activo (por ejemplo, segtin [Control 2/3 hilos] TcCy
[Tipo 2 hilos] TCT si el control se realiza a través de los
terminales)™®-

Cambio a velocidad de retroceso, se mantiene mientras
persista el error detectado y no se haya eliminado el comando
de marcha(®

El variador mantiene la velocidad que se estaba aplicando
cuando se detecto el error, siempre que el error detectado esté
activo y la orden de marcha no se haya eliminado(").

Si se elimina la orden de marcha y se proporciona una nueva
orden de marcha mientras el error sigue activo, la consigna de
velocidad se define mediante [Veloci.manti.comport] RLs:

» [Veloci.manti.comport] RLS=0, la consigna de velocidad
es 0 Hz.

* [Veloci.manti.comport] RLS = LSp, la consigna de
velocidad es el valor del pardmetro [Velocidad baja] Lsp.

Parada en rampa

Ajuste Cadigo / Valor
[lgnorar] NO
[Parada rueda | YES
Libre]

[Parada STT
Configurada]
[Velocidad LFF
retorno]

[Velocidad RLS
Mantenida]

[Paro rampa] RMP
[asignacion FST
stop rapida]

Parada rapida
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Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

[Ajustes Completos] CST—

Ajuste

Codigo / Valor

Descripcion

[Inyecc. CC]

DCI

Parada por inyeccion de CC. Este tipo de parada no puede
utilizarse con algunas de las demas funciones disponibles.

(1) Como, en este caso, el error detectado no provoca una parada, se recomienda asignar un relé o

una salida digital a su indicacion.

[Velocidad réplica] LFF

Velocidad de réplica con variador en fallo.

Ajuste

Descripcion

De 0,0 2 599,0 Hz

Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 0,0 Hz

[Canal retorno] AFFL

Comportamiento de retorno automatico en caso de interrupcion de la
comunicacién del bus de campo.

Para obtener mas informacion sobre este parametro, consulte [Canal retorno]
AFFL, pagina 543.
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[Ajustes Completos] CsT—

Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

Menu [Superv. Modbus TCP] EMTC

Acceso

[Ajustes Completos] =P [Gestion error/adv.] =» [Superv. Modbus TCP]

[Res. error Ethernet] ETHL

A ADVERTENCIA

PERDIDA DEL CONTROL

Si este parametro se fija en [Ignorar] NO, la supervisién de la comunicacién
Ethernet se deshabilitara.

» Utilice unicamente este ajuste tras una exhaustiva evaluacion de riesgos de
acuerdo con todas las regulaciones y normas que se empleen en el
dispositivo y la aplicacion.

» Utilice solo este ajuste para las pruebas durante la puesta en servicio.

+ Compruebe que la supervision de la comunicacion se haya vuelto a habilitar
después de completar el procedimiento de puesta en servicio y realizar la
prueba final de puesta en servicio.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,

muerte o dafos en el equipo.

La respuesta al error a una interrupcion de la comunicacién es efectiva si el canal
de comunicacion interviene en el canal del comando activo.

NOTA: Para ATV340¢+++++S, el ajuste de este parametro debe dejarse
en [Parada rueda Libre] YES.

Ajuste

Codigo / Valor

Descripcién

[Ignorar]

NO

Error detectado ignorado

Cuando [Copiar Canal 1 al 2] cop esta establecido en [No]
NO, si el canal activo se conmuta a un canal de bus de campo
una vez expirado el tiempo de espera provocado por una
pérdida de comunicacion, la referencia aplicada corresponde a
un canal invalido, establecido en 0 Hz.

[Parada rueda
Libre]

YES

Parada en rueda libre

Ajuste de fabrica

[Parada
Configurada]

Parada segun la configuracion de [Tipo de parada] sTT, sin
desconectarse. En este caso, el relé de errores no se abre y el
variador esta preparado para el rearranque tan pronto como
desaparece el error detectado, segun las condiciones de
rearranque del canal de control activo (por ejemplo, segun
[Control 2/3 hilos] TcC y [Tipo 2 hilos] TCT si el control se
efectua a través de las bornas)(")

[Velocidad
retorno]

LFF

Cambio a la velocidad de réplica, que se mantendra mientras
ﬁl) error detectado persista y la orden de marcha no se elimine

[Velocidad
Mantenida]

RLS

El variador mantiene la velocidad que se estaba aplicando
cuando se detectd el error, siempre que el error detectado esté
activo y la orden de marcha no se haya eliminado(1). Si se
elimina la orden de marcha y se proporciona una nueva orden
de marcha mientras el error sigue activo, la consigna de
velocidad se define mediante [Veloci.manti.comport] R1.S:

* [Veloci.manti.comport] RLS = 0, la consigna de
velocidad es 0 Hz

* [Veloci.manti.comport] RLS = LSp, la consigna de
velocidad es el valor del parametro [Velocidad baja] LsP.

[Paro rampa]

RMP

Parada en rampa

[asignacion

stop rapida]

FST

Parada rapida
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Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

[Ajustes Completos] CST—

Ajuste

Codigo / Valor

Descripcion

[Inyecc. CC]

DCI

Parada por inyeccion de CC. Este tipo de parada no puede
utilizarse con algunas de las demas funciones disponibles

(1) Como, en este caso, el error detectado no provoca una parada, se recomienda asignar un relé o

una salida digital a su indicacion.

[Velocidad réplica] LFF %

Velocidad de réplica con variador en fallo.

Ajuste

Descripcion

De 0,0 2 599,0 Hz

Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 0,0 Hz

[Canal retorno] AFFL

Comportamiento de retorno automatico en caso de interrupcion de la
comunicacién del bus de campo.

Para obtener mas informacion sobre este parametro, consulte [Canal retorno]
AFFL, pagina 543.
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[Ajustes Completos] CsT—

Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

Menu [Modulo Communic.] COMO

Acceso

[Ajustes Completos] =P [Gestion error/adv.] =» [Modulo Communic.]

[Res. int. bus campo] CLL

A ADVERTENCIA

PERDIDA DEL CONTROL

Si este parametro se establece en [Ignorar], la supervisidon de comunicacion
del médulo de bus de campo esta desactivado.

» Utilice unicamente este ajuste tras una exhaustiva evaluacion de riesgos de
acuerdo con todas las regulaciones y normas que se empleen en el
dispositivo y la aplicacion.

» Utilice solo este ajuste para las pruebas durante la puesta en servicio.

+ Compruebe que la supervision de la comunicacion se haya vuelto a habilitar
después de completar el procedimiento de puesta en servicio y realizar la
prueba final de puesta en servicio.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafos en el equipo.

Respuesta a la interrupcion de comunicacién del médulo del bus de campo.

Ajuste

Cadigo / Valor

Descripcion

[Ignorar]

NO

Error detectado ignorado

Cuando [Copiar Canal 1 al 2] cOP estéa establecido en [No]
NO, si el canal activo se conmuta a un canal de bus de campo
una vez expirado el tiempo de espera provocado por una
pérdida de comunicacién, la referencia aplicada corresponde a
un canal invalido, establecido en 0 Hz.

[Parada rueda
Libre]

Parada en rueda libre

Ajuste de fabrica

[Parada
Configurada]

Parada segun la configuracion de [Tipo de parada] sTT, sin
desconectarse. En este caso, el relé de errores no se abre y el
variador esta preparado para el rearranque tan pronto como
desaparece el error detectado, segun las condiciones de
rearranque del canal de control activo (por ejemplo, segun
[Control 2/3 hilos] TcC y [Tipo 2 hilos] TCT si el control se
efectua a través de las bornas)(")

[Velocidad
retorno]

LFF

Cambio a la velocidad de réplica, que se mantendra mientras

gg error detectado persista y la orden de marcha no se elimine

[Velocidad
Mantenida]

RLS

El variador mantiene la velocidad que se estaba aplicando
cuando se detecto el error, siempre que el error detectado esté
activo y la orden de marcha no se haya eliminado(").

Si se elimina la orden de marcha y se proporciona una nueva
orden de marcha mientras el error sigue activo, la consigna de
velocidad se define mediante [Veloci.manti.comport] R1.S:

* [Veloci.manti.comport] RLS = 0, la consigna de
velocidad es 0 Hz

* [Veloci.manti.comport] RLS = LSp, la consigna de
velocidad es el valor del parametro [Velocidad baja] 1.sP.

[Paro rampa]

RMP

Parada en rampa

[asignacion

stop rapida]

FST

Parada rapida
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Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos [Ajustes Completos] CST—

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[Inyecc. CC] DCI Parada por inyeccion de CC. Este tipo de parada no puede
utilizarse con algunas de las demas funciones disponibles

(1) Como, en este caso, el error detectado no provoca una parada, se recomienda asignar un relé o
una salida digital a su indicacion.

[Resp. error CANopen] COL

A ADVERTENCIA

PERDIDA DEL CONTROL

Si este parametro se fija en [Ignorar]No, la supervision de la comunicacion de
CANopen se deshabilitara.

» Utilice unicamente este ajuste tras una exhaustiva evaluacion de riesgos de
acuerdo con todas las regulaciones y normas que se empleen en el
dispositivo y la aplicacion.

» Utilice solo este ajuste para las pruebas durante la puesta en servicio.

» Compruebe que la supervision de la comunicacion se haya vuelto a habilitar
después de completar el procedimiento de puesta en servicio y realizar la
prueba final de puesta en servicio.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafos en el equipo.

Respuesta al error de CANopen.

Comportamiento del variador en caso de interrupcién de la comunicacién con
CANopen®.

Posibles ajustes: Idéntico a [Res. int. bus campo] CL.1.

Ajuste de fabrica: [Parada rueda Libre] YES

[Res. error Ethernet] ETHL

A ADVERTENCIA

PERDIDA DEL CONTROL

Si este parametro se fija en [Ignorar] NO, la supervisién de la comunicacién
Ethernet se deshabilitara.

» Utilice unicamente este ajuste tras una exhaustiva evaluacion de riesgos de
acuerdo con todas las regulaciones y normas que se empleen en el
dispositivo y la aplicacion.

+ Utilice solo este ajuste para las pruebas durante la puesta en servicio.

+ Compruebe que la supervision de la comunicacion se haya vuelto a habilitar
después de completar el procedimiento de puesta en servicio y realizar la
prueba final de puesta en servicio.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafos en el equipo.

Respuesta al error de Ethernet.

La respuesta al error a una interrupcion de la comunicacién es efectiva si el canal
de comunicacion interviene en el canal del comando activo.

NOTA: Para ATV340¢+++++S, el ajuste de este pardmetro debe dejarse
en [Parada rueda Libre] YES.

Posibles ajustes: Idéntico a [Res. int. bus campo] CL.1.
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Ajuste de fabrica: [Parada rueda Libre] YES

[Velocidad réplica] LFF %

Velocidad de réplica con variador en fallo.

Ajuste Descripcion

De 0,0 2599,0 Hz Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 0,0 Hz

[Canal retorno] AFFL

Canal de retorno en caso de pérdida de comunicacién del bus de campo.

Comportamiento de retorno automatico en caso de interrupcion de la
comunicacion del bus de campo.

Si esta funcién esta habilitada, en caso de interrupcién de la comunicacion, [Asig.
interr. frec.] RFC y [Conmut. comando] cCs se fuerzan al canal 1 o al canal 2
(segun la configuracion de [Canal retorno] AFF1.) mientras la interrupcion de la
comunicacioén esta activa. Durante este comportamiento de retorno, la
advertencia [Canal retorno] AFFL permanece activa.

Se necesita para no utilizar el modo de reserva de manera continua. La causa de
la interrupcion de la comunicacion debe analizarse y eliminarse para volver al
funcionamiento normal mediante el bus de campo.

AADVERTENCIA

COMPORTAMIENTO INCORRECTO

* Modifique unicamente este parametro respecto al valor predeterminado tras
una exhaustiva evaluacién de riesgos de acuerdo con todas las
regulaciones y normas que se empleen en el dispositivo y la aplicacion.

* Modifique unicamente este parametro desde el valor predeterminado si esta
seguro de que ello no generara condiciones inseguras.

* Realice una prueba de puesta en marcha completa para comprobar el
funcionamiento correcto de la aplicacién cuando el modo de reserva esté
activo.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,

muerte o dafhos en el equipo.

Se puede acceder a este parametro si [Nivel de acceso] 1.AC esta establecido en
[Experto] EPR.

Esta funcion es incompatible con el control de 2 hilos en nivel (es decir, este
parametro se fuerza a [No activo] NO si [Tipo 2 hilos] TCT se establece en
[Nivel] LEL o [Nivel priorid a AVA] Pr0).

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[No activo] NO Funcién desactivada.(1)

Ajuste de fabrica

[Retorno a CH1 Retorno al canal 1.(2)

Canal1]
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Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[Retorno a CH2 Retorno al canal 2.(2)
Canal2]

(1): Si este parametro se vuelve a cambiar a [No activo] NO, compruebe que los ajustes de los
parametros enumerados a continuacién se hayan configurado de acuerdo con los requisitos de la
aplicacion.

(2: Segun el canal conectado en caso de interrupcion de la comunicacion, los parametros de
supervision de comunicacion relacionados se deben deshabilitar manualmente.
Lista de parametros:

* [Reac. error Modbus] sL.1,

* [Res. int. bus campo] CLL,

* [Resp. error CANopen] COL,

* [Res. error Ethernet] ETHL.
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Menu [Resp. Subtesién] USB

Acceso

[Ajustes Completos] =P [Gestion error/adv.] =» [Resp. Subtesion]

[Resp. subtension] USB

Respuesta a la subtension.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[Error 0 El variador dispara un error (el relé de error detectado
activado] asignado a [Fallo.estado funciona] F1.T se abrira)

Ajuste de fabrica

iv si vari i u :
Err activ sin 1 El variador dispara un error (el relé de error detectado
relé] asignado a [Fallo.estado funciona] F1.T permanece cerrado)
\ i 5
Advert 2 La advertencia y el relé de errores detectados permanecen
activada] cerrados. La advertencia se puede asignar a una salida digital
oaunrelé

[Tensién de la red] URES

Tension nominal de la red de suministro en V CA.

El valor de los ajustes de fabrica de este parametro depende del calibre del

variador.
Ajustes Codigo / Valor | Descripcion
[380 Vac] 380 380V CA
[400 Vac] 400 400V CA
[415 Vac] 415 415V CA
[440 Vac] 440 440V CA
[460 Vac] 460 460V CA
[480 Vac] 480 480V CA

[Nivel de subtension] USL

El ajuste de fabrica viene determinado por el calibre de tensién del variador.

Ajuste Descripcion

De 100 a 354 V CA Rango de ajuste: segun el calibre del variador

Ajuste de fabrica: Segun el calibre del variador

[Tiem. esp. subtens.] UST

Tiempo de espera de subtension.

Ajuste Descripcion

De 0,2a2999,9s Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 0,2 s
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[Tipo par. per. pot.] STP

Comportamiento en caso de alcanzar el nivel de la prevencién de subtension.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[Inactivo] NO Sin accion

Ajuste de fabrica

[Mantener MMS Este modo de parada utiliza la inercia de la aplicacion para
volt. bus DC] mantener encendido el bloque de control y asi conservar el
estado de E/S y el enlace del bus de campo en funcionamiento
tanto como sea posible.

[Paro rampa] RMP Parada tras el [Max. tiempo parada] sTM de la rampa de
deceleracion ajustable para ayudar a evitar una parada no
controlada de la aplicacion.

[Rueda libre] LNF Bloqueo (parada de rueda libre):

» Siel valor de tension es menor que [Nivel de prevencion]
UPL, se activa la advertencia [Adv. Subtensién] UsA.

+ Siel valor de tension es menor que [Nivel de subtension]
USL, se activa el error [Baja tension red] USF.

[Auto DC Bus | ABM Este modo de parada utiliza una rampa de deceleracion que
Maintain] puede ajustarse en funcién de la potencia del variador. Si el
valor de [Max. tiempo parada] sTM es suficientemente bajo,
se aplica la rampa. Si el [Max. tiempo parada] sTM es
demasiado alto, el sistema pasa al modo de mantenimiento del
bus DC.

[T. rearr. subten.] TSM %

Se puede acceder a este parametro si [Tipo par. per. pot.] STP esta establecido
en [Paro rampa] rVP.

El retardo antes de la autorizacién del rearranque tras una parada completa
cuando [Tipo par. per. pot.] STP se establece en [Paro rampa] RVP si la
potencia se restablece a su valor normal.

Ajuste 0 Descripcion

De 1,02999,9s Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 1,0 s

[Nivel de prevencion] UPL %

Se puede acceder a este parametro si [Tipo par. per. pot.] STP no esta
establecido en un valor diferente de [Inactivo] NO.

El rango de ajuste y el ajuste de fabrica dependen del calibre de tension del
variador y del valor de la [Tension de la red] URES.

Ajuste Descripcion

De 141a414V Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: Segun el calibre del variador

[Max. tiempo parada] STM x

Se puede acceder a este parametro si [Tipo par. per. pot.] STP esta establecido
en [Paro rampa] rVP.

Este parametro define el tiempo de la rampa de deceleracién en caso de pérdida
de tension de red. Durante esta parada controlada, el variador esta encendido
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gracias a la inercia de la aplicacion y el motor esta en modo de generador. Se
recomienda verificar que la deceleracidn establecida es compatible con la inercia
de la aplicacion.

Ajuste (@ Descripcién

De 0,01 260,00 s Intervalo de ajuste
Ajuste de fabrica: 1,00 s

[Tiemp.manten.bus CC] TBS %

Se puede acceder a este parametro si [Tipo par. per. pot.] STP esta establecido
en [Mantener volt. bus DC] MMs.

Ajuste 0 Descripcion

De 129999 s Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 9999 s
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Menu [Fallo De Tierra] GRFL

Acceso

[Ajustes Completos] =P [Gestion error/adv.] =» [Fallo De Tierra]

Acerca de este menu

Se puede acceder a este menu si [Nivel de acceso] 1.AC se establece en
[Experto] EPR

Si la deteccion de fallo de conexion a tierra interna [Activ. fallo tierra] GRFL
ocasiona resultados no deseados en su aplicacién, es posible sustituir la
deteccion de fallo a tierra interna por un sistema de supervision de fallos a tierra
externo. Fijar el parametro [Activ. fallo tierra]GRFL en [Detec.err.deshabili.]
INH 0 a un valor del porcentaje de la corriente nominal del variador desactiva la
deteccion de fallos a tierra interna del variador, o bien reduce su efectividad. Por
lo tanto, debe instalar un sistema de deteccion de fallos a tierra que sea capaz de
detectar fallos a tierra.

A APELIGRO

SUPERVISION DE FALLOS A TIERRA DESACTIVADA

» Solo fije el parametro [Activ. fallo tierra] GRF'1. en [Detec.err.deshabili.]
INH o en un valor del porcentaje de la corriente nominal del variador tras
una evaluacién exhaustiva de riesgos en cumplimiento con todas las
regulaciones y normas que se aplican al dispositivo y a la aplicacién.

+ Implemente una funcion alternativa externa de supervision de fallos a tierra
que permita una respuesta proporcionada y adecuada a un fallo a tierra del
variador, de acuerdo con todas las regulaciones y normas aplicables y con
la evaluacion de riesgos.

* Ponga en servicio y pruebe el sistema con las funciones de supervision
habilitadas.

» Durante la puesta en servicio, verifique que el sistema de deteccion de fallo
a tierra detecte adecuadamente cualquier tipo de fallo a tierra mediante la
realizacion de pruebas y simulaciones en un entorno controlado bajo
condiciones controladas.

Si no se siguen estas instrucciones, se produciran lesiones graves o la
muerte.

[Activ. fallo tierra] GRFL

NOTA: El ajuste de este pardmetro se toma en cuenta después de reiniciar el

producto.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[No] INH Desactiva la deteccion de errores

[Si] YES Use el valor interno del producto. Alrededor del 25 % de la
corriente nominal del variador en variadores con una potencia
superior a 11 kW. Alrededor del 50 % de la corriente nominal
del variador en variadores con una potencia igual o inferior a
11 kW.
Ajuste de fabrica

De0,0a _ Intervalo de ajustes, en % de la corriente nominal del variador

100,0 %
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Menu [Superv.termica mot.] THT

Acceso

[Ajustes Completos] =P [Gestion error/adv.] =» [Superv.termica mot.]

Acerca de este menu

Proteccion térmica del motor calculando el I2t.

NOTA: El estado del motor térmico se memoriza cuando se desconecta el
variador. El tiempo de desconexion se utiliza para calcular el estado térmico
del motor la siguiente vez que se arranque.

* Motores de ventilacion automatica: Las curvas del disparo dependen de la
frecuencia del motor.

* Motores de ventilacion forzada: Solo hay que tener en cuenta la curva de
disparo de 50 Hz, independientemente de la frecuencia del motor.

Por debajo de una curva para el motor de 50 Hz.

Disparo en segundos
1Hz 3Hz 5Hz
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Corriente del motor/ItH
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Por debajo de una curva para el motor de 60 Hz.

Di d
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Corriente del motor/ItH

[Corriente térm. motor] ITH

Corriente de supervision térmica del motor que debe ajustarse a la corriente
nominal que se indica en la placa de caracteristicas.

Ajuste (@) Descripcion

De 0,2a1,8_In(M Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: Segun el calibre del variador

(1) Corresponde a la corriente nominal del variador que se indica en el manual de instalacién y en la
placa de caracteristicas del variador.

[Modo térmico motor] THT

NOTA: Se detecta un error cuando el estado térmico alcanza el 118% del
estado nominal, y la reactivacion se produce cuando el estado vuelve a
descender por debajo del 100%.

Ajuste Codigo /
Valor Descripcion
[No] NO Sin supervision térmica
[Autovent.] ACL Motor autoventilado
Ajuste de fabrica
[Motovent.] FCL Motor ventilado mediante ventilador
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Menu [Moni. del encod.] SDD

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Gestion error/adv.] =» [Moni. del encod.]

[Det.pérdida carga] SDD

Det.pérdida carga.
Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[No] NO Ningun error activado. La advertencia se puede asignar a una
salida digital o a un relé
Ajuste de fabrica
[Si] YES El error activado. [Det.pérdida carga] sDD se establece en

[Si] vES si [Tipo control motor] CTT se establece en [Ctrl
Vecto Laz Cerr] £vC o [Sinc. CL] Fsv.

El error [Pérdi. carga] ANF se activa al comparar la salida de
rampa y el retorno de velocidad y es efectivo para velocidades
superiores al 10% de la [Frec. nom. motor] Frs.

En caso de que se active un error, el variador se para en rueda
libre y, si se ha configurado la funcién de control l6gico del
freno, el comando del freno se fija en 0.

[Monit Acoplam Codi] ECC %

Se puede acceder a este parametro si [Utiliz. codificador] ENU no esta
establecido en [No] NO.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[No] NO Error no monitorizado

Ajuste de fabrica

[Si] YES Error monitorizado. Si se ha configurado la funcién de
interrupcion de control légico, la configuracion de fabrica
cambia a [Si] YES.

Que [Monit Acoplam Codi] ECC se establezca en [Si] YES
solo es posible si:
» [Det.pérdida carga] spD se establece en [Si] YES, y
» [Utiliz. codificador] ENU no se establece en [No] N0, y
* [Asig. de frenos] BLC no se establece en [No] NO
El error monitorizado es la interrupcion del acoplamiento
mecanico del encoder.

En caso de que se produzca un error, el variador cambia a
parada en rueda libre y, si se ha configurado la funcion de
control légico del freno, el comando del freno se libera.

[T.verif.codificador] ECT %

Se puede acceder a este parametro si:
» [Utiliz. codificador] ENU no se establece en [No] NO, y
* [Monit Acoplam Codi] ECC no se establece en [No] NO.

NVE61647.11 551



Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos [Ajustes Completos] CST—

Ajuste 0 Descripcion

De2,0a10,0s Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 2,0 s

Menu [Mon. resis. Fren.] BRP

Acceso

[Ajustes Completos] =P [Gestion error/adv.] =» [Mon. resis. Fren.]

Acerca de este menu

Esta funcion se utiliza para supervisar el estado térmico de las resistencias de
frenado.

El céalculo utilizado para la supervision estima el estado térmico general de todas
las resistencias de frenado. La funcién de supervision de la resistencia de frenado
no sustituye la supervisién del contacto térmico de cada resistencia de frenado
gestionada. Esta funcién no supervisa el IGBT, el cortocircuito y la presencia de
las resistencias de frenado. El calculo interno utiliza las caracteristicas de la
resistencia de frenado equivalente como la constante de tiempo, la potencia
equivalente y el valor nominal de la resistencia. Consulte al proveedor de la
resistencia de frenado para obtener la informacion. Observe, por ejemplo, la
siguiente tabla:

numero de constante de | nimero de | constante de | niumero de constante de
catalogo tiempo catalogo tiempo catalogo tiempo
(ens) (ens) (ens)
VW3A7730 23 VW3A7740 | 39 VW3A7750 74
VW3A7731 39 VW3A7741 50 VW3A7751 116
VW3A7732 36 VW3A7742 | 161 VW3A7752 94
VW3A7733 74 VW3A7743 | 140 VW3A7753 179
VW3A7734 94 VW3A7744 | 131 VW3A7754 227
VW3A7735 140 VW3A7745 | 167 VW3A7755 235
VW3A7736 104 VW3A7746 | 202 VW3A7756 271

Dependiendo de la configuracion de [Mon. resis. Fren.] BRrO, si [RF estado
térmico] THB alcanza el 100 % se activara el error [Sobrec. Res. Fren.] BOF o la
advertencia [Adver.Term.Res.Fre.] BOA.

[Mon. resis. Fren.] BRO

Monitoreo del resistor de frenado.
Esta funcion permite monitorear el estado térmico de la resistencia de frenado.

La configuracién de este parametro depende de los parametros [Potencia Res.
Fren.] BRP, [Valor res. fren.] Brv, [Cte. T res. Fren.] BRTC.
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Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[Ignorar] NO Ninguna monitorizacién del resistor de frenado (con lo que
evitara el acceso a los demas parametros de la funcion).

Ajuste de fabrica

[Advertencia] | YES La advertencia se puede asignar a una salida légica o a un
relé.

[Error] FLT Activar un [Sobrec. Res. Fren.] BOF con bloqueo del variador
(parada de rueda libre).

[Potencia Res. Fren.] BRP x

Potencia asignada de la resistencia utilizada.
Introduzca la potencia total de todas las resistencias de frenado instaladas.

Se puede acceder a este parametro si [Mon. resis. Fren.] BRO no esta
establecido en [Ignhorar] NO.

Ajuste () Descripcion

De 0,1 a 3.000,0 kW Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 0,1 kW

[Valor res. fren.] BRV %

Valor asignado de la resistencia de frenado en ohmios.

Se puede acceder a este parametro si [Mon. resis. Fren.] BRO no esta
establecido en [Ignorar] NO.

Ajuste () Descripcion

De 0,1 a 200,0 ohmios Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 0,1 ohmios

[Cte. T res. Fren.] BRTC %

Se puede acceder a este parametro si [Mon. resis. Fren.] BRO no esta
establecido en [Ighorar] NO.

Ajuste C) Descripcion

De 0a600s Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 45 s

[RF estado térmico] THB

Parametro de solo lectura.

Durante el encendido, el valor se actualiza de acuerdo con el tiempo que el
variador ha estado apagado. El estado térmico calculado se memoriza y se
recalcula en caso de una interrupcion.

Este parametro se expresa como un porcentaje % de la potencia nominal
([Potencia Res. Fren.] BRP).
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Ajuste Descripcion

De 0a 100 % Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: _
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Menu [Detec. Par ol lim.] TID

Acceso

[Ajustes Completos] =P [Gestion error/adv.] =» [Detec. Par o | lim.]

[Parada lim. |/ Par] SSB

Limitacion de corriente del par: configuracion del comportamiento.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[Ignorar] NO Error detectado ignorado

Ajuste de fabrica

[Parada rueda | YES Parada en rueda libre

Libre]

[Parada STT Parada segun el parametro [Tipo de parada] STT sin disparar
Configurada] un error tras la parada

[Velocidad LFF Cambio a la velocidad de réplica, que se mantendra mientras
retorno] (e1l) error detectado persista y la orden de marcha no se elimine
[Velocidad RLS El variador mantiene la velocidad que se estaba aplicando
Mantenida] cuando se detecto el error, siempre que el error detectado esté

activo y la orden de marcha no se haya eliminado(").

[Paro rampa] RMP Parada en rampa

[asignacion FST Parada rapida
stop rapida]

[Inyecc. CC] DCI Inyecc. DC

1 Como, en este caso, el error detectado no provoca una parada, se recomienda asignar un relé o
una salida ldgica a su indicacion.

[Timeout Par/l lim] sTO

Limitacion de corriente del par: retardo del error de [Error limita.par] ssry
retardo de la advertencia de [Limit par alcanzado] Ss2.

Ajuste (@ Descripcién

De 1a9.999 ms Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 1.000 ms
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Menu [Mon. Sobrecarg VSD] OBR

Acceso

[Ajustes Completos] =P [Gestion error/adv.] =» [Mon. Sobrecarg VSD]

Supervision de sobrecarga del variador

Cuando [Visual.var.Sobrecarg.] T1.0L se establece en [Reduccién Intensidad
12t] 12T, el variador adapta automaticamente sus capacidades de sobrecarga.

La limitacién actual se reduce de forma automéatica segun los ciclos de la
maquina.

Si [Dimensiona. variador] DRT se establece en [Servicio normal] NORMAT, las
capacidades de sobrecarga maximas son:

* 110% de la intensidad nominal del variador durante 60 segundos.

* 135% de la intensidad nominal del variador durante 2 segundos.

Si [Dimensiona. variador] DRT se establece en [Servicio severo] H1GH, las
capacidades de sobrecarga maximas son:

* 150% de la intensidad nominal del variador durante 60 segundos.
* 180% de la intensidad nominal del variador durante 2 segundos.

Si la intensidad del variador es superior a los limites de 2 0 60 segundos
indicados anteriormente, la limitacion de intensidad del variador se reduce de
forma automatica y se activa la advertencia [Advert.reduc.Int.] T1.0w .

La limitacion de intensidad puede reducirse hasta la intensidad nominal del
variador.

NOTA: El estado de sobrecarga se almacena cuando se apaga el producto.
En el siguiente encendido, el variador reacciona segun el valor de [Valor
carga real 12t] T1.OA.

[Error Temp var.] OHL

Error respuesta sobretemperatura variador.

AVISO

SOBRECALENTAMIENTO

En funcion de los ajustes de este parametro, se deshabilitara la respuesta de
error a los errores detectados o se suprimira la transicién al estado de
funcionamiento de Fallo si se detecta un error.

+ Compruebe que los ajustes de este parametro no generan dafos en el

equipo.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse daios en el

equipo.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[lgnorar] NO Error detectado ignorado

[Parada rueda | YES Parada en rueda libre

Libre]
Ajuste de fabrica

[Parada STT Parada segun la configuracién de [Tipo de parada] sTT, sin

Configurada] desconectarse. En este caso, el relé de errores no se abre y el
variador esta preparado para el rearranque tan pronto como
desaparece el error detectado, segun las condiciones de
rearranque del canal de control activo (por ejemplo, segun
[Control 2/3 hilos] TcC y [Tipo 2 hilos] TCT si el control se
efectlia a través de las bornas)(1)
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Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[Velocidad LFF Cambio a la velocidad de réplica, que se mantendra mientras
retorno] 8') error detectado persista y la orden de marcha no se elimine
[Velocidad RLS El variador mantiene la velocidad que se estaba aplicando
Mantenida] cuando se detecto el error, siempre que el error detectado esté
activo y la orden de marcha no se haya eliminado(1). Si se
elimina la orden de marcha y se proporciona una nueva orden
de marcha mientras el error sigue activo, la consigna de
velocidad se define mediante [Veloci.manti.comport] RLS:
* [Veloci.manti.comport] RLS =0, la consigna de
velocidad es 0 Hz
* [Veloci.manti.comport] RLS = LSp, la consigna de
velocidad es el valor del parametro [Velocidad baja] 1.5P.
[Paro rampa] RMP Parada en rampa
[asignacion FST Parada rapida
stop rapida]
[Inyecc. CC] DCI Parada por inyeccion de CC. Este tipo de parada no puede

utilizarse con algunas de las demas funciones disponibles

(1) Como, en este caso, el error detectado no provoca una parada, se recomienda asignar un relé o
una salida digital a su indicacion.

[Adver. Térm. Varia.] THA

Advertencia del estado térmico del variador (para la advertencia [Alcan.Termi.

Dispos] T2D).

Ajuste ()

Descripcion

De 0 a 118%

Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 100%

[Visual.var.Sobrecarg.] TLOL

AVISO

SOBRECALENTAMIENTO

Si el valor de [Visual.var.Sobrecarg.] T1.OL se establece en [Deshabilitado]
DIS, la supervision del sobrecalentamiento se deshabilitara.

» Compruebe que los ajustes de este parametro no ocasionen dafios al

equipo.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse dafios en el

equipo.

NOTA: Si [Visual.var.Sobrecarg.] T1.OL se establece en [Reducir a Int.
Nominal] 1.1, el variador reduce, tras el tiempo especificado de sobrecarga,
la corriente de sobrecarga a la corriente nominal del variador. Esta funcién no
tiene efecto en aplicaciones de carga constante. Para todas las aplicaciones
con cargas crecientes, el variador funciona a una velocidad ligeramente
reducida, pero sin emitir un error.
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[Ajustes Completos] CST—

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[Deshabilita- DIS Desactivado.

do]
Ajuste de fabrica: Para variadores con potencia superior a 22
kW.
Solo se puede acceder a este ajuste en variadores con una
alimentacion igual o inferior a 22 kW si [Asig. de frenos] BL.C
no esta asignado.

[Reduccion 12T Reduccion Intensidad 12t

Intensidad

12t] Ajuste de fabrica: Para variadores con una alimentacion de
hasta 22 kW.
NOTA: Solo se puede acceder a esta configuracion en
variadores con una potencia inferior o igual a 22 kW.

[Error TRIP Error activado

activado]
NOTA: Solo se puede acceder a este ajuste en variadores con
una alimentacién superior a 22 kW.

[Reduciraint. | LIM La intensidad del motor esta limitada a la intensidad nominal

Nominal]

del variador.

Solo se puede acceder a este ajuste en variadores con una
alimentacion superior a 22 kW si [Asig. de frenos] B1.C no
estéa asignado.

[Valor carga real 12t] TLOA

Si el valor de este parametro es superior al 100%, la limitacion de intensidad se

reduce de forma automatica.

+ Este valor aumenta solo si la intensidad actual es superior a la intensidad
nominal del variador.

+ Este valor disminuye de forma automatica, en funcién de los célculos

internos.

Se puede acceder a este pardmetro si [Visual.var.Sobrecarg.] T1L.OL esta
establecido en [Reduccién Intensidad 12t] 12T.

Ajuste ()

Descripcion

De -3276,7 A 3276,7%

Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 0,0%

[Valor medio de carga 12t] TLOM

Este parametro indica el valor medio de carga del variador.

Se puede acceder a este parametro si [Visual.var.Sobrecarg.] T1.0L esta
establecido en [Reduccion Intensidad 12t] 12T.

Ajuste (J

Descripcion

De -3276,7 A 3276,7%

Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 0,0%
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Menus [Definicion Adv. Grp1] A1C hasta [Definicion Adv. Grp5]
A5C

Acceso

[Ajustes Completos] =P [Gestion error/adv.] =» [Config. Grupos Adv.] =»
[Definicion Adv. Grp1] hasta [Definicion Adv. Grp5]

Acerca de este menu

Los siguientes submenus permiten agrupar las advertencias en hasta 5 grupos,
cada uno de los cuales puede asignarse a un relé o a una salida digital para la
sefializacion a distancia.

Cuando se dan una o varias advertencias seleccionadas en un grupo, se activa
este grupo de advertencias.

Lista de advertencias

La lista de cédigos de advertencia esta disponible en el capitulo Diagndstico y
resolucion de fallos, pagina 599.
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Menu [Ajustes bloqueo ON] LKON

Acceso

[Ajustes Completos] =P [Gestion error/adv.] =» [Ajustes bloqueo ON]

Acerca de este menu

La funcion "Bloqueo ON" ayuda a evitar que el variador se inicie si el sistema no
esté listo para encenderse mediante la supervision de dispositivos relacionados
con el variador (como contactos auxiliares externos, tensiones de control,
ventiladores de celda, contactos de puerta).

Todos los contactos auxiliares de los dispositivos externos que se deben
supervisar se conectan en serie a la entrada digital asignada a la funcion
"Blogqueo ON" (mediante el parametro [Asigna.bloqueo ON] L.KOS).

Si el variador no esta en funcionamiento, permanece bloqueado en [Parada
Rueda Libre] NsST y [Atenc.bloqueo ON] 1L.KON estd activo hasta que se resuelve
el evento de bloqueo (es decir, hasta que todos los contactos supervisados
conectados a la entrada digital permiten que el variador esté listo).

Si el variador esta en funcionamiento y se activa el bloqueo, se dispara un error o
una advertencia segun la configuracion del [Respues.bloqueo ON] L.KOR.

A continuacion se muestra un ejemplo con "Bloqueo ON" asignado a una entrada
digital (nivel bajo):

Independientemente de = = =
Comando
Bloqueo ON :
(entrada)
— —t — e
Variador
preparado
Variador en
marcha
Advertencia P 5 >t
de bloqueo P : :
ON !
. o 0 w
<~ : !
Error de : !
bloqueo ON
— —— Tt

[Asigna.bloqueo ON] LKOS

Durante el bloqueo del variador cuando la entrada digital (nivel alto) o el bit
asignado cambia a 1. Con un nivel bajo, durante el bloqueo cuando la entrada
digital cambia a 0.

Ajuste Cadigo / Descripcion
Valor
[No asignado] | NO No asignado

Ajuste de fabrica

[DI1]...[DI8] LI1...LI8 Entrada digital de DI1 a DI8

NOTA: Se puede acceder a la seleccion DI8 en variadores
con una alimentacion superior a 22 kW.
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Ajuste Codigo / Descripcion
Valor
[DI11]...[DI16] | LT111..1LT16 Entrada digital DI11 a D116, si se ha introducido el médulo de E/
S extendido VW3A3203.
[DI1 (Nivel L1L...L8L Entrada digital DI1 a DI8 utilizada a nivel bajo
BNa.jo)I].é[I.)IB NOTA: Se puede acceder a la seleccion DI8 en variadores
(Nivel Bajo)] con una alimentacion superior a 22 kW.
[DI11 (Nivel L11L..L16L Entrada digital D111 a DI16 utilizada a nivel bajo, si se ha
Bajo)]...[DI16 introducido el médulo de E/S extendido VW3A3203
(Nivel Bajo)]
[CDO00]... CD00...CD15 Palabra de control de entrada digital de bit x (p. €j., entrada
[CD15] digital virtual CMD.00 a CMD.15).
NOTA: CD00 a CD10 solo son accesibles con el [Modo
control] CHCF establecido en [Perfil E/S] 0.
[C101]... C101...C115 Palabra de control de Modbus de bit x (p. €j., entrada digital
[C115] virtual CMD1.01 a CMD1.15 con serie Modbus integrado)
NOTA: C101 a C110 solo son accesibles con el [Modo
control] CHCF establecido en [Perfil E/S] 10.
[C201]... C201...C215 Palabra de control de CANopen de bit x (p. €j., entrada digital
[C215] virtual CMD2.01 a CMD2.15 con médulo de bus de campo
CANopen®)
NOTA: C201 a C210 solo son accesibles con el [Modo
control] CHCF establecido en [Perfil E/S] 10.
[C301]... C301...C315 Palabra de control de médulo de comunicacion de bit x (p. €.,
[C315] entrada digital virtual CMD3.01 a CMD3.15 con médulo de bus
de campo)
NOTA: C301 a C310 solo son accesibles con el [Modo
control] CHCF establecido en [Perfil E/S] T0.
[C501]... C501...C515 Palabra de control de Ethernet de bit x (p. ej., entrada digital
[C515] virtual CMD3.01 a CMD3.15 con Ethernet integrado)

NOTA: Es posible acceder a esta seleccion en los
variadores ATV340-++*N4E.

NOTA: C501 a C510 solo son accesibles con el [Modo
control] CHCE establecido en [Perfil E/S] 0.

[Respues.bloqueo ON] LKOR

Este parametro se utiliza para definir el tipo de respuesta de evento de bloqueo
ON.

Se puede acceder a este parametro si se asigna [Asigna.bloqueo ON] 1.KOsS.

Ajuste 0

Codigo / Valor

Descripcién

[Atencion]

ALRM

Advertencia: si se detecta un evento de bloqueo mientras el
variador esta en marcha, [Atenc.bloqueo ON] KON se
dispara después del tiempo configurado [Tiemp.retard.blogq.
ON] LxOD. Se recomienda asignar un relé o una salida digital a
su indicacion.
NOTA: La advertencia se borra en cuanto se resuelve el
evento de bloqueo.

Ajuste de fabrica

[Error]

FLT

Error: si se detecta el evento de bloqueo mientras el variador
esta en marcha, [Atenc.bloqueo ON] LKON se dispara
después del tiempo configurado [Tiemp.retard.bloq.ON]
LKOD.

[Atenc.Error]

ALFLT

Advertencia y, a continuacion, error con retraso de tiempo: si
se detecta el evento de bloqueo mientras el variador esta en
marcha, [Atenc.bloqueo ON] LKON se dispara y, después del
tiempo configurado [Tiemp.retard.bloq.ON] .K0D, se
dispara [Atenc.bloqueo ON] LKON.

NOTA: La advertencia se borra en cuanto se resuelve el
evento de bloqueo.
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[Tiemp.retard.bloq.ON] LKOD

Se puede acceder a este parametro si se asigna [Asigna.bloqueo ON] L.KOs.

Ajuste () Descripcion
De 0,0a300,0s intervalo de ajuste
(paso: 0,1s)

Ajuste de fabrica: 0,0 s
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[Mantenimiento]

Menu [Diagnostico] DAU
Acceso

[Ajustes Completos] =» [Mantenimiento] =» [Diagnostico]

Acerca de este menu

Este menu le permite realizar secuencias simples de prueba para el diagnéstico.

[Diagnos.Ventilador] FNT

Este proceso inicia una secuencia de prueba.

[Diagnéstico LED HMI] HLT

Este proceso inicia una secuencia de prueba.

[IGBT Diag.con motor] IWT

Este proceso inicia una secuencia de prueba con el motor conectado (circuito
abierto/cortocircuito).

[IGBT Diag sin motor] IWOT

Este proceso inicia una secuencia de prueba sin el motor (cortocircuito).
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Menu [Evento De Cliente 1] CE1

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Mantenimiento] =» [Eventos Del Cliente] =»
[Evento De Cliente 1]

Acerca de este menu

Este menu le permite definir los eventos de cliente personalizados en funcién del
tiempo.

[Config. advert. 1] ccal

Config. advert. del cliente 1.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[No NO Sin configurar
configurado]

Ajuste de fabrica
[Contador] CPT Contador
[Fechay DT Fechay hora
hora]

[Limit. contador 1] CCL1

Config. limit. del contador 1.

Ajuste Descripcion

De 024294967295 s Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 0 s

[Parametro contador 1] cCcs1

Config. parametro contador 1.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[Alimen. Pot/ 0 Control o red de suministro activado
Cont ON]
[Red sumin. 1 Red de suministro activada
activada]
[VSD en 2 Variador en estado de ejecucion
marcha]

Ajuste de fabrica

[Cont. de tiempo 1] CC1

Contador de tiempo 1.

Ajuste Descripcion

De 0 24294967295 s Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 0 s
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[Date Time Warn 1] CDT1 %

NOTA: Solo se puede acceder a este parametro con el terminal grafico
VW3A1111 y no serd visible con el terminal de grafico basico VW3A1113.

Ajuste 0 Descripcion

hh:mm DD/MM/AAA Intervalo de ajuste
Ajuste de fabrica: 00:00 01/01/2000

Menus [Evento de Cliente 2] CE2 hasta [Evento De Cliente 5] CE5

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Mantenimiento] =» [Eventos Del Cliente] =»
[Evento de Cliente 2] hasta [Evento De Cliente 5]

Acerca de este menu

Idéntico al menu [Evento De Cliente 1] CE1 , pagina 564.

[Config. advert. 2] cCA2 hasta [Config. advert. 5] cCA5

Config. advert. del cliente 2 hasta Config. advert. del cliente 5.

[Limit. contador 2] CCL2 hasta [Limit. contador 5] CCL5

Config. limit. del contador 2 hasta Config. limit. del contador 5.

[Parametro contador 2] cCS2 hasta [Parametro contador 5] CCS5

Config. parametro contador 2 hasta Config. parametro contador 5.

[Cont. de tiempo 2] cC2 hasta [Cont. de tiempo 5] CC5

Contador de tiempo 2 hasta Contador de tiempo 5.

[Date Time Warn 2] cDT2 hasta [Date Time Warn 5] CDT5 %

Date Time Warning 2 hasta Date Time Warning 5.

NOTA: Solo se puede acceder a este parametro con el terminal grafico
VW3A1111 y no sera visible con el terminal de grafico basico VW3A1113.
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[Ajustes Completos] CST—

Menu [Eventos Del Cliente] CUEV

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Mantenimiento] =» [Eventos Del Cliente]

[Borrado advertencia] CAR

Borrado advertencia del cliente.

Ajuste 0 Codigo / Valor | Descripcion
[Sin Reset NO Ningun borrado de advertencia
alarma]

Ajuste de fabrica
[Borrar adv. RAL Borrar advertencia de evento 1
evento 1]
[Borrar adv. RA2 Borrar advertencia de evento 2
evento 2]
[Borrar adv. RA3 Borrar advertencia de evento 3
evento 3]
[Borrar adv. RA4 Borrar advertencia de evento 4
evento 4]
[Borrar adv. RAS Borrar advertencia de evento 5
evento 5]
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Menu [Gestion ventilador] FAMA

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Mantenimiento] =» [Gestion ventilador]

Acerca de este menu

La velocidad del ventilador y [Tiempo func. vent.] FPET son valores
supervisados.

Una reduccién anormal de la velocidad del ventilador activa una advertencia
[Advert retorno vent] FFDA. Cuando el [Tiempo func. vent.] FPET alcanza el
valor predefinido de 45.000 horas, se activara la advertencia [Advert.conta.
venti.] FCTA.

El contador [Tiempo func. vent.] FPBT se puede establecer en 0 mediante el
parametro [Reinicio contador] RPR.

[Modo Ventilador] FFM

Modo Ventilador.

Ajuste 0 Codigo / Valor | Descripcion

S venti unci i u A
Estandar STD El ventilador se pone en funcionamiento cuando el motor esta
en marcha. Segun el calibre del variador, este ajuste podria ser
el unico disponible.

Ajuste de fabrica

[Siempre] RUN El ventilador siempre esta activado.

[Nunca] STP Si la version de software es:

» hastala V1.5 (excluida), el ventilador del variador esta
desactivado.

* V1.5 o superior, esta seleccién no produce ningun efecto.
El ventilador se pone en funcionamiento cuando el motor
esta en marcha

[Economia] ECO El ventilador se activa solo si es necesario, de acuerdo con el

estado térmico interno del variador.

Dependiendo de la versién del software, se puede desactivar el ventilador del
dispositivo.

AVISO

SOBRECALENTAMIENTO

Asegurese de que la temperatura ambiente no supere los 40 °C (104 °F) si el
ventilador esta desactivado.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse dafios en el
equipo.

NOTA: El error [Err. Sobrecal. Arm.] CHF se dispara cuando el interruptor
térmico del armario se encuentra en estado activo.
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Menu [Mantenimiento] CsMA

Acceso

[Ajustes Completos] =» [Mantenimiento]

[Reinicio contador] RPR

NOTA: La lista de valores posibles depende del tamafio del producto.

Ajuste 0 Codigo / Valor | Descripcion

[No] NO No

Ajuste de fabrica

[Restable. RTH Restablecimiento del tiempo de funcionamiento
tiem. Ejec.]

[Restable. PTH Restablecimiento del tiempo de potencia activada
tiemp.ence.]

[Reset cont. FTH Restablecimiento del contador del ventilador
ventil.]

[Restable. NSM Borrar nimero de arranques del motor

conta.arran.]
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Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

[Comunicacion]

Contenido de este capitulo

[Comunicacién] coM—

[Comunicacion] COM-

Introduccion

El menu [Comunicacion] coM muestra los submenus del bus de campo.

¢ Qué contiene este capitulo?

Este capitulo contiene los siguientes temas dentro del submenu [Param.

comunicac.] CMP:

Menu

Descripcion

Manual relacionado

[Modbus SL] MS1— =P
[Modbus Bus Campo] MD1—

Este menu esta relacionado
con el puerto de comunicaciéon
serie Modbus situado en la
parte inferior del bloque de
control.

NOTA: [Dir. Modbus Com. C]
AMOC es un parametro similar
a [Direc.Modbus] ADD para
bus de campo Ethernet-IP
Modbus TCP.

NVEG61654

[Modbus SL] SL— ™ [HMI
De Modbus] MD2—

Este menu esta relacionado
con el puerto de comunicacion
serie Modbus situado en la
parte frontal del bloque de
control. Se usa de forma
predeterminada para el
Terminal de visualizacion . El
Terminal de visualizacion solo
es compatible con las
siguientes configuraciones
(configuracioén de fabrica):
[Modbus 2 baudrate] TER2
igual a [19200 Bd] 19200,
[Ord. palab. term. 2] Tw0O2
igual a [ON] H1GH y [Modbus
2 formato] TF02 igual a [8-
par-1] 8E1.

[Conf.Eth integrado] ETE—

Este menu esta relacionado
con la comunicacion Ethernet
integrada.

NOTA: Solo se puede acceder
aeste menu en el
ATV340eeeN4E.

NVEG61653

[CANopen] cNO—

Este menu esta relacionado
con el médulo CANopen
(VW3A3608, VW3A3618,
VW3A3628).

NVEG61655

[Red del dispositivo] DNC—

Este menu esta relacionado
con el médulo de bus de
campo DeviceNet
(VW3A3609).

NVE61683

[Profibus] PeC—

Este menu esta relacionado
con el médulo de bus de
campo Profibus DP
(VW3A3607).

NVE61656
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[Profinet] PnC— Este menu esta relacionado NVEG61678
con el médulo de bus de
campo Profinet (VW3A3627).

[Powerlink] EPL— Este menu esta relacionado NVE61681
con el médulo de bus de
campo POWERLINK
(VW3A3619).

[EtherCAT Médulo] ETC— Este menu esta relacionado NVEG61686
con el médulo de bus de
campo EtherCAT
(VW3A3601).

NOTA:

* Se puede acceder a estos menus si se ha insertado la opcion
correspondiente y si el firmware del médulo opcional y el variador son
compatibles. Ademas de los manuales del bus de campo, consulte la
hoja de instrucciones de los médulos opcionales (S1A45591) y el manual
de instalacion del variador para obtener mas informacion.

* Acceso a los parametros de comunicacion para realizar busquedas
(ejemplo: direccion de parametro y formato) y operaciones de
clasificacién (NVEG1728).

* Es necesario reiniciar el variador para aplicar la modificacién de los
parametros de comunicacion.

[Ethernet int: Time-out] TTOB

Tiempo de espera superado de modulo Ethernet

Direccion logica: FBOF hex = 64211

Ajuste Descripcion

De0,1a230,0s Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 10,0 s
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[Gestion De Archivos] FMT— Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

[Gestion De Archivos] FMT-

Contenido de este capitulo

Menu [Transf. fichero Conf] TCF ........ccoooiiiiiiiiiii 572
Menu [Ajustes de fabrica] FCS ........ccoooiiiiii 573
MenU [Actu. firmware] FWUP..........ccoiiiiiiiiiie e 575

Introduccion

El menu E [Gestion De Archivos] FMT muestra la gestidn de los archivos de
configuracioén del variador.
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Menu [Transf. fichero Conf] TCF

Acceso

[Gestion De Archivos] = [Transf. fichero Conf]

[Copiar hacia disposit.] OPF
Esto permite seleccionar una configuracién de variador previamente guardada de
la memoria del Terminal grafico y transferirla al variador.

Hay que reiniciar el variador tras una transferencia de ficheros de configuracion.

[Copiar desde disposi.] SAF

Esto permite guardar la configuracion actual del variador en la memoria del
Terminal grafico.

NOTA: El Terminal grafico puede almacenar hasta 16 archivos de
configuracion.
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Menu [Ajustes de fabrica] FCS

Acceso

[Gestion De Archivos] =» [Ajustes de fabrica]

Acerca de este menu

Esta funcion se utiliza para realizar un ajuste de fabrica del variador o para
restaurar el variador a una configuracion seleccionada. En la tabla siguiente se
muestra un ejemplo de procedimiento estandar para realizar un ajuste de fabrica
o restaurar una configuracion.

Paso Descripcion

Para restaurar el variador a una configuracion seleccionada, seleccione el juego de
parametros de cliente que desea restaurar con [Config. Fuente] FCST, sino
verifigue que [Config. Fuente] FCST se establece en [Config.Macro] INT para

1 realizar un ajuste de fabrica.

NOTA: Antes de seleccionar el juego de parametros de cliente utilizado para
restaurar una configuracion, los parametros de cliente deben haberse
guardado previamente en este juego (mediante [Guardar config.] SCST).

Seleccione con [Lista grupo param.] FRY los menus que se van a restaurar o
2 restablecer a los ajustes de fabrica. Si se restaura una configuracion, se
recomienda seleccionar [Todos] ALL.

Realice los ajustes de fabrica o restaure la configuracién con [Ir a valores fabri.]
3 GFs. En el Terminal de visualizacién , se muestran varias pantallas a tener en
cuenta.

[Config. Fuente] FCSI %

Configuracioén source.

Este parametro permite seleccionar la configuracion que se restablecera en caso
de realizarse una operacion de ajuste de fabrica.

NOTA: Antes de seleccionar con este parametro el juego de parametros de
cliente utilizado para restaurar una configuracion, los parametros de cliente
deben haberse guardado previamente en este juego (mediante [Guardar
config.] sCcs1).

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[Config. INT Juego de parametros de ajustes de fabrica:
Macro]
Ajuste de fabrica
[Config. 1] CFG1 Juego de parametros de cliente 1
[Config. 2] CFG2 Juego de parametros de cliente 2
[Config. 3] CFG3 Juego de parametros de cliente 3

[Lista grupo param.] FRY

Seleccién de los menus que se restauraran cuando se active la funcion de ajuste
Ir a fabrica
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Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[Todos] ALL Todos los parametros en todos los menus.

NOTA: Esta seleccion no afecta a la siguiente lista de
parametros: menu [Motor estandar] Brr, [Dimensiona.
variador] DRT, [Codigo de acceso] PwD y [Servidor Web]
WBS.

[Config. DRM Todos los menus, excepto el menu [Mis Preferencias] My P,
disposit] menu [Comunicacién] COM.

[Parametros MOT Los parametros del menu [Control motor] DRC y los

motor] parametros [Corriente térm. motor] T TH en el menu [Superv.

termica mot.] THT.

[Menu COM Restaura el menu [Meni COMUNIC.] coM. Solo se puede

COMUNIC.] seleccionar si [Config. Fuente] FCST se establece en [Config.
Macro] INT.

[Config. DIS Restaura el menu [Personalizacién] cUsS y el

visualizador] menu [Visibilidad] v1s. Solo se puede seleccionar si [Config.

Fuente] ©CST se establece en [Config.Macro] TN T.

Nota: En la configuracién de fabrica y después de volver a los "ajustes de
fabrica", la [Lista grupo param.] FRY estara vacia.

[Ir a valores fabri.] GFS

Esta funcion permite realizar un ajuste de fabrica o restaurar una configuracién
guardada anteriormente.

A ADVERTENCIA

FUNCIONAMIENTO IMPREVISTO DEL EQUIPO

Compruebe que la restauracion a los ajustes de fabrica sea compatible con el
tipo de cableado utilizado.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafos en el equipo.

Solo es posible volver a los ajustes de fabrica si se ha seleccionado al menos un
grupo de parametros ([Lista grupo param.] FrRY mostrado arriba).

[Guardar config.] SCSI %

Este parametro permite guardar las configuraciones para restaurarlas
posteriormente.

La configuracién activa que se va a guardar no aparece en la seleccion. Por
ejemplo, si es [Config. 0] STRO, solo apareceran [Config. 1] STR1, [Config. 2]
STR2 y [Config. 3] STR3. El parametro vuelve a cambiar a [No] NO tan pronto
como finalice la operacion.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion

[No] NO No

Ajuste de fabrica

[Config. 0] STRO Guardar juego de parametros de cliente O
[Config. 1] STR1 Guardar juego de parametros de cliente 1
[Config. 2] STR2 Guardar juego de parametros de cliente 2
[Config. 3] STR3 Guardar juego de parametros de cliente 3
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Menu [Actu. firmware] FWUP

Acceso

[Gestion De Archivos] =» [Actu. firmware]

Acerca de este menu

Este menu proporciona los parametros para supervisar la actualizacion del
firmware del variador.

El firmware se puede actualizar directamente a través de Ecostruxure Automation
Device Maintenance (EADM).

La actualizacion de firmware consta de 3 partes: transferir, aplicar y finalizar el
procedimiento de actualizacion de firmware.

A ADVERTENCIA

FUNCIONAMIENTO IMPREVISTO DEL EQUIPO

Antes de transferir datos al dispositivo o a sus modulos opcionales:
» Lealas notas de la version del paquete de firmware.

» Compruebe que esta conectado al dispositivo correcto mediante la funcion
de localizacion visual. Transferir datos al dispositivo equivocado puede
provocar condiciones inseguras.

* En caso de una operacion de degradacion, continte solo después de haber
comprobado que la version de firmware anterior admite todas las funciones
necesarias en su aplicacion.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,

muerte o dafnos en el equipo.

Consulte el manual del usuario de EADM Altivar , pagina 17 para obtener mas
detalles sobre el procedimiento de actualizacién del firmware.

NOTA: Una vez iniciada la actualizacion del firmware, no se tendra en cuenta
ninguna orden de marcha. La actualizacion del firmware solo se puede realizar si
el variador esta detenida (estado RDY o NST). El variador no estara operativo
hasta que se complete el procedimiento de actualizacion del firmware.

NOTA: Verifique que el parametro [Asig. local forzada] r1.0 se establece en [No
asignado] NO antes de la fase de aplicacion.

Solo se puede acceder a este menu a través del terminal grafico. Los pasos
Aplicar y Finalizar de la actualizacion del firmware no se pueden realizar a través
del terminal de texto sin formato.

NOTA: La actualizacién del firmware no es posible cuando el variador esta
bloqueado por el [Cédigo de acceso] PWD, pagina 583. El variador debe estar
desbloqueado antes de iniciar la actualizacion del firmware.
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[Gestion De Archivos] FvT—

Menu [Diag. Actu. FW] FWUD

Acceso

[Gestion De Archivos] = [Actu. firmware] =P [Diag. Actu. FW]

Acerca de este menu

Este menu muestra los diferentes parametros que proporcionan un diagnéstico
del procedimiento de actualizacion del firmware.

[Estado actualiz. FW] FWST

Este parametro muestra el estado de la actualizacion del firmware solicitada.

Ajuste (@) Codigo / Valor | Descripcion

[Inactivo] NO La actualizacion del firmware esta inactiva.

[Requerido] RQSTD Se ha solicitado una actualizacion del firmware.

[Transf.en TRLD El paquete de firmware se esta transfiriendo.

progreso]

[Transferen- TROK El paquete de firmware se ha transferido.

cia realizada]

[Listo] RDY El paquete de firmware esta listo para su aplicacion.

[En progreso] | PROG La actualizacién del firmware esta en curso.

[Sucedido] SUCCD La actualizacion del firmware se ha realizado correctamente.

[Error FAILED La actualizacion del firmware no se ha realizado

actualizacion] correctamente.

[Advertencia] | SUCWR La actualizacién del firmware se ha realizado correctamente
con una advertencia.

[Error de FLSTA La actualizacion del firmware no se ha realizado correctamente

estado del debido a un error del dispositivo.

variador]

[Error de FLPKG La actualizacion del firmware no se ha realizado correctamente

paquete] debido a un paquete de FW incorrecto.

[Guardando SAVE Se esta almacenando la configuracion del dispositivo actual

config.]

[Err. Actu. del FW] FWER

Este parametro muestra los posibles errores durante una actualizacion del

firmware.
Ajuste QO Coédigo / Valor | Descripcion
[No error] NO Ningun error durante la actualizacién del firmware
[Error de LOCK El dispositivo esta bloqueado
bloqueo]
[Err Compat. COMP El paquete transferido no es compatible con el dispositivo
Paquete]
[Adv. Guard. SAVE Advertencia de grabacion de la configuracién del dispositivo
conf.]
[Paquete no PKG No se ha encontrado ninguin paquete de firmware transferido
encontrado]
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Ajuste QO Codigo / Valor | Descripcion

[Error fuente SPWR Error en la fuente de alimentacion del dispositivo
:ﬁmentacién]

[Contraseia PSWD El dispositivo esta bloqueado con contrasefia [Cédigo de
habilitada] acceso] PuiD, el dispositivo debe desbloquearse introduciendo

la contrasefia; consulte [Mis Preferencias] =) [Coédigo de
acceso] =) [Codigo de acceso] WD , pagina 583

[Error de IFO Error en la version del paquete de firmware
paquete]
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Menu [Identificacion] OID

Acceso

[Gestion De Archivos] =» [Actu. firmware] =P [Identificacion]

Acerca de este menu

Este menu muestra la informacion del dispositivo necesaria para su identificacion.

Consulte el menu [Identificacion] 01D—, pagina 71.
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Menu [Versidn paquete] PFV

Acceso

[Gestion De Archivos] =» [Actu. firmware] =» [Version paquete]

Acerca de este menu

Este menu presenta la diferente informacion sobre el paquete de firmware.

[Tipo paquete] PKTP

Ajuste QO Codigo / Valor | Descripcion

[Ninguno] NONE No se ha transferido ningiin paquete de firmware en el
dispositivo

[Producto] PRD El paquete de firmware transferido es para el firmware del
dispositivo

[Médulo] OPT El paquete de firmware transferido es para los médulos
opcionales disponibles para el dispositivo.

[Repuestos] SPR El paquete de firmware transferido es para la parte del bloque
de control del dispositivo

[Personaliz.] CuUs Paquete personalizado

[Versidén paquete] PKVS

Este parametro esta disponible si el valor de [Tipo paquete] PKTP es diferente de
[Ninguno] NONE.

Este parametro muestra la referencia de version del paquete de firmware

transferido.

Ajuste

Descripcion

hexadecimal)

De 0 a 65535 (valor en

Los primeros bits del 0 al bit 7 del valor visualizado
proporcionan la iteracién de evolucién de la version (IE) y los
bits del 8 al bit 15 proporcionan la version del software (V).

Nota: Para dispositivos con firmware V3.60 posterior, el [Version paquete] PKVS
se muestra de la siguiente manera: Ves|Ee*
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[Gestion De Archivos] FvT—

Menu [Actu. firmware] FWUP

Acceso

[Actu. firmware] FWAP

[Gestion De Archivos] =» [Actu. firmware]

Se puede acceder a este parametro si [Estado actualiz. FW] FwsT esta
establecido en [Listo] RDY.

Ajuste QO

Cédigo / Valor

Descripcion

[No]

NO

No se ha solicitado la actualizacion del firmware.

Ajuste de fabrica

[Si]

Se ha actualizado el firmware.

[Abortar Actu. FW] FWCL

Se puede acceder a este parametro si [Estado actualiz. FW] rwsT se establece
en un valor distinto de [Inactivo] CHECK, [Error actualizacion] FAILED, [En
progreso] PROG o [Guardando config.] SAVE.

Ajuste (@)

Codigo / Valor | Descripcion
[No] NO Funcioén no activa.
Ajuste de fabrica
[Si] YES Funcién activa. Se ha solicitado la cancelacion de la

actualizacion del firmware.
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[Mis Preferencias] MYP—

Contenido de este capitulo

Introduccion

[IiomMa] ... oo 581
[COdigo de aCCeSO] ......ccovuuiiiiiiiii e 582
[Acceso AParametros] ..............oooiiiiiiiiiiiii i 584
[Personalizacion] .............ccoooiiiiiiiiii e 586
[Ajustes Fechal/Hora]..............ooiiiiii e 589
Menu [Nivel de aCCeSO] LAC ......ccouiiiiiiiiiei e, 590
[Servidor Web] ..........cooiiiiii e 591
[Gest.teclas funC.] ... 593
[AJUSEES LCD] ... .o 594
[COAIGO QRY] ......eeiiiiiieee e 595
[Codigo emparejam.]...........cooouiiiiiiiiii e 596

El menu [Mis Preferencias] MY P muestra los posibles ajustes para la HMI
definida por el usuario y el acceso a los parametros.

[Idioma]

Menu [Idioma] LNG

Acceso

[Mis Preferencias] =» [Idioma]

Acerca de este menu

Este menu permite seleccionar el idioma del Terminal grafico.
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[Codigo de acceso]

Menu [Cédigo de acceso] COD

Acceso

[Mis Preferencias] =» [Codigo de acceso]

Acerca de este menu

Permite proteger la configuracién con un cédigo de acceso o una contraseia que
debera especificarse para poder acceder a la configuracion protegida:

+ El variador esta desbloqueado cuando la contraseia se fija en [Cédigo no
definido] NO o al introducir la contrasefia correcta. Es posible acceder a
todos los menus.

* Antes de proteger la configuraciéon con una contrasefa, debe realizar lo
siguiente:

o Defina el [Derechos guardado] ULR y [Derechos descarga] DLR.

o Tomar buena nota de la contrasefia y guardarla en un lugar donde pueda
encontrarla cuando sea necesario.

Bloquear el variador que modifica el acceso al menu solo es posible desde el
terminal grafico. Si se bloquea la contrasena:

+ el mend [MI MENU] mvMN (en el mend [Inicio Sencillo] sYs) permanece
visible si no esta vacio,

* los menus [Panel] DsH, [Diagnostico] DI 2 y [Pantalla] MON permanecen
visibles con los parametros de solo lectura. Los submenus con parametros
ajustables no son visibles.

* Los menus [Ajustes Completos] CsT y [Comunicacién] COM no son
visibles,

+ El'menu [Transf. fichero Conf] TCF (en el menu [Gestion De Archivos]
FMT) permanece visible.

* en el menu [Mis Preferencias] MY P, permanece visible:
o [ldioma] L.NG,
o Menu [Cédigo de acceso] COD,
o Menu [Tipo pantalla visu.] MscC (en el menu [Personalizacion] cUs),
o [Ajustes Fecha/Hora] rRTC,
o [Nivel de acceso] L.AC, y
o Menu [Ajustes LCD] CNT.

NOTA: El servidor web permanece accesible para monitorear/configurar los
parametros del variador. El servidor web se puede deshabilitar mediante
[Servidor Web] wBsMenu [Servidor Web] WBS, pagina 591.

[Estado cédigo] PSST

Parametro de solo lectura.

Ajuste Coédigo / Valor | Descripcion
[Cédigo no NO Ninguna contrasefia definida
definido]

Ajuste de fabrica
[Cédigo ULK Contrasefa desbloqueada
desactiv.]
[Coédigo LOCK Contrasefia bloqueada
activo]
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[Cbdigo de acceso] PWD

Contrasefia de 6 caracteres. Para bloquear el variador, defina e introduzca la
contrasena. El valor de [Estado c6digo] PsST cambia a [Cédigo activo] L.OCK.

Para desbloquear el variador, se debe insertar la contrasena. Una vez se ha
introducido el cédigo correcto, el variador se desbloquea y el valor de [Estado
cédigo] PsST cambia a [Cédigo desactiv.] ULK. El acceso se bloquea de nuevo
la proxima vez que se encienda el variador.

Para modificar la contrasefia, desbloquee el variador y, a continuacion, inserte la
nueva contrasena. Para desbloquear el variador, introduzca una nueva
contrasena.

Para eliminar la contrasena, el variador debe desbloquearse y se debe introducir
la contrasefia 000000. El valor de [Estado cédigo] PSsT cambia a [Cédigo no
definido] NO. En el préoximo encendido, el variador permanece bloqueado.

[Derechos guardado] ULR

Permiso de guardar la configuracion del variador en HMI o SOMOVE.

Configura- Codigo / Valor | Descripcion
cién( )
[Permitido] ULRO Las herramientas de puesta en servicio o el Terminal grafico

pueden guardar la configuracion al completo (contrasefa,
supervision, configuracion)

Ajuste de fabrica

[No permit.] ULR1 Las herramientas de puesta en servicio o el Terminal grafico no
pueden guardar la configuracion si el variador no se protege
con una contrasefia o si no se ha introducido la contrasefia

[Derechos descarga] DLR

incorrecta
Derechos descarga.

Configura- Codigo / Valor | Descripcion

cién()

[Variador DLRO Bloquear variador: la configuracion puede descargarse en el

bloq.] variador Unicamente si el variador se protege con una
contrasefa, que es idéntica a la contrasefia de la configuracion
que se va a descargar

[Variador DLR1 Desbloquear variador: la configuracion puede descargarse en

desbloq.] el variador o puede modificarse una configuracion si el variador
se desbloquea o si no se protege con una contrasefia
Ajuste de fabrica

[No DLR2 La configuracion no puede descargarse

permitido]

[Variador blo/ | DLR3 Combinacién de [Variador bloq.] DLRO y [Variador desbloq.]

desblo.] DLR1
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[Acceso A Parametros]

Menu [Canales restring.] PCD

Acceso

[Mis Preferencias] =» [Acceso A Parametros] =» [Acceso Restringido] =»
[Canales restring.]

Acerca de este menu

Los siguientes canales pueden seleccionarse para deshabilitar la accesibilidad a
los parametros correspondientes.

[HMI] coN

Terminal grafico.

[Software PC] PWS

Software de puesta en servicio basado en DTM.

[Modbus] MDB

Serie Modbus insertado.

[CANopen] CAN

Modulo de bus de campo CANopen.

[Médulo Comunicacién] NET

Modulo de opciones del bus de campo.
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Menu [Param. restring.] PPA

Acceso

[Mis Preferencias] =» [Acceso A Parametros] =» [Acceso Restringido] =»
[Param. restring.]

Acerca de este menu

En estas pantallas, todos los parametros del menu [Ajustes Completos]
CST pueden seleccionarse y protegerse, excepto en los parametros Expertos.

Pulse la tecla Todos para seleccionar todos los parametros. Pulse la tecla
Ninguno de nuevo para desmarcar todos los parametros.

Contenido del menu [Ajustes Completos] CST. No se pueden efectuar
selecciones en la pantalla si no hay parametros.

NOTA: Este parametro solo restringe el acceso y la visibilidad de los parametros
en los terminales graficos. El acceso sigue siendo accesible usando herramientas
de puesta en marcha, servidor web y mediante bus de campo.

Menu [Visibilidad] VIS

Acceso

[Mis Preferencias] =» [Acceso A Parametros] =P [Visibilidad]

Acerca de este menu

Seleccién para mostrar todos los parametros o solo los parametros activos.

[PARAMETROS] PVIS

PARAMETROS.
Codigo / Valor | Descripcion
AjusteC) E =
[Activo] ACT Solo se puede acceder a los parametros activos
Ajuste de fabrica
[Todos] ALL Se puede acceder a todos los parametros
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[Personalizacion]

Menu [Config. Mi menu] MYC

Acceso

[Mis Preferencias] =» [Personalizacién] =» [Config. Mi menu]

Acerca de este menu

Este menu permite personalizar el mend [MI MENU] MyMN, pagina 60.

[Seleccionar param.] UMP

Este menu muestra el contenido del menu [Ajustes Completos] CST y permite lo
siguiente:

+ Seleccione los parametros visibles en [MI MENU] vy M, y
« Elimine los parametros visibles seleccionados de [MI MENU] My M.

No se puede realizar ninguna seleccion si no hay parametros en la pantalla actual
visualizada.

[Selecci.Visualizacion] MDP

Este menu muestra el contenido del menu [Pantalla] MON y permite lo siguiente:
+ Seleccione los parametros visibles en [MI MENU] v M, y
+ Elimine los parametros visibles seleccionados de [MI MENU] My M.

No se puede realizar ninguna seleccion si no hay parametros en la pantalla actual
visualizada.

[Lista Seleccionada] UML

Este menu muestra los parametros seleccionados mediante [Seleccionar
param.] UMP y [Selecci.Visualizacion] MDP.

Con el terminal grafico, este menu permite ordenar y eliminar los parametros
seleccionados mediante las teclas de funcién (F1, F2 y F3).

NOTA: Se pueden seleccionar hasta 25 parametros para mostrarlos en el
menu personalizado.

[MI MENU] MYMN

Se usa para definir el nombre del menu personalizado.
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Menu [Tipo pantalla visu.] MSC

Acceso

[Mis Preferencias] =» [Personalizacién] =» [Tipo pantalla visu.]

Acerca de este menu

Este parametro permite seleccionar el tipo de visualizacion para la pantalla
predeterminada.

[Tipo val. de vis.] MDT

Tipo de valor de HMI mostrado.

Ajuste () Codigo / Valor | Descripcion
[decelerando] | DEC Valores digitales
Ajuste de fabrica
[Barr.grafica] | BAR Barra grafica
[List.valores] LIST Lista de valores
[Vametro] VUMET Vametro

[Seleccionar param.] MPC

Seleccién personalizada.

Esta vista permite seleccionar los parametros que apareceran en la pantalla
predeterminada.

Menu [Seleccién barras] PBS

Acceso

[Mis Preferencias] =» [Personalizacién] =» [Seleccién barras]

Acerca de este menu

Esta vista permite seleccionar los parametros que aparecen en la linea superior
de la pantalla del Terminal grafico.
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Menu [Parametros cliente] CYP

Acceso

[Mis Preferencias] =» [Personalizacion] =» [Parametros cliente]

Acerca de este menu

Este menu permite editar el nombre de hasta 15 parametros.

NOTA: Solo se puede acceder a este menu con el terminal grafico VW3A1111 y
no esta visible con el terminal gréfico basico VW3A1113.

[Seleccionar param.] sCP

Esta vista permite seleccionar hasta 15 parametros.

[Seleccidén cliente] CPM

Esta vista permite establecer los siguientes elementos para cada parametro
seleccionado:

+ Elnombre

+ Launidad si es relevante (hay disponible una unidad personalizada)
* Una multiplicacion (de 1 a 1.000) si es relevante

* Unadivision (de 1 a 1.000) si es relevante

* Un desplazamiento (de -99,00 a 99,00) si es relevante

Menu [Mensaje servicio] SER

Acceso

[Mis Preferencias] =» [Personalizacién] =» [Mensaje servicio]

Acerca de este menu

Este menu permite definir un mensaje de servicio definido por el usuario (5 lineas,
23 digitos por linea).

Este mensaje definido se muestra en el subment [Diagnostico] D12 =» [Datos
diag.] DT =¥ [Mensaje servicio] sERMen [Identificacion] 0ID, pagina 71.

[LINEA 1] sMLO1 a [LINEA 5] SMLO05

Estos elementos se utilizan para definir linea por linea el contenido del mensaje
de servicio.
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[Ajustes Fecha/Hora]

Menu [Ajustes Fecha/Hora] RTC

Acceso

[Mis Preferencias] =» [Ajustes Fecha/Hora]

Acerca de este menu

Esta vista permite configurar la fecha y la hora. Esta informacion se utiliza para
marcar el tiempo de toda la informacion registrada.

Si un servidor de hora esta conectado por Ethernet y configurado en el servidor
web, los datos de fecha y hora se actualizan automaticamente segun la
configuracion.

La informacién de fecha y hora debera estar disponible (servidor de hora
disponible y configurado o Terminal grafico conectado) durante el encendido del
variador para marcar el tiempo de los datos registrados.

La modificacién de estos ajustes provoca un cambio en el valor de los datos
registrados anteriormente si el promedio de datos esta basado en el tiempo.

NOTA: Solo se puede acceder a este menu con el terminal grafico VW3A1111y
no esta visible con el terminal grafico basico VW3A1113.

NVE61647.11 589



Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos [Mis Preferencias] Mvp—

Menu [Nivel de acceso] LAC

Acceso

[Mis Preferencias] =» [Nivel de acceso]

[Nivel de acceso] LAC

Nivel de acceso: para definir el nivel de control de acceso.

Codigo / Valor | Descripcion

Ajuste () . 5

[Basico] BAS Acceso solo a los menus [Inicio Sencillo] svs, [Panel] DsH,
[Diagnostico] D12, y [Mis Preferencias] MyP.

[Estandar] STD Acceso a todos los menus, incluidos [Pantalla] MoN, [Ajustes
Completos] csT, [Comunicacién] cOV, [Mis Preferencias]
MYP y [Gestion De Archivos] FMT.
Ajuste de fabrica

[Experto] EPR Acceso a todos los menus y a los parametros adicionales.
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[Servidor Web]

Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos

Menu [Servidor Web] WBS

Acceso

[Mis Preferencias] =» [Servidor Web]

Acerca de este menu

Este menu permite gestionar los servicios web.

Solo se puede acceder a este menu en el ATV340eeeN4E. Para obtener mas
informacion, consulte el manual de Ethernet integrado, pagina 17.

[Web.integr.habilitado] EWEE

Activa los servicios web del adaptador Ethernet integrado.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[No] NO Servidor web desactivado
[Si] YES Servidor web activado

Ajuste de fabrica

[Reini.Passw.Eth.Int] RWPE

Contraseia predeterminada

Para Ethernet integrado, restablece la contrasefia de autenticacion del usuario y
la contrasefa del servidor web de acceso de administrador (ADMIN) al valor
predeterminado. Una vez restablecida, la contrasefia predeterminada puede
leerse mediante Contrasefna predeterminada.

Ajuste C)

Codigo / Valor

Descripcién

[No]

NO

No se solicita el restablecimiento de la contrasefia.

Ajuste de fabrica

[Si]

YES

Se solicita el restablecimiento de la contrasefia.

NOTA: El parametro cambia a [No] NO cuando se ha
realizado la operacion.

Contrasefia predeterminada de 8 caracteres.

Muestra la contrasefa predeterminada integrada de Ethernet utilizada para la
conexion con el servidor web (acceso de administrador) y la autenticacién de

usuario.

NOTA: La autenticacién de usuario es una funcién que se proporciona para
ayudar a evitar la conexion no autorizada y maliciosa al dispositivo. El acceso
al dispositivo conectado a través de una herramienta de software
proporcionada por Schneider Electric (como SoMove) esté restringido a
usuarios autenticados. Para obtener mas informacion, consulte la ayuda en
linea de DTM.

No debe utilizarse la contrasefia predeterminada. Debe definirse una nueva
contrasena después de un restablecimiento de contrasefa o en la primera
conexion al variador.
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NOTA: Esta contrasefa predeterminada también esta disponible en la
etiqueta del variador.
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[Gest.teclas func.]

Menu [Gest.teclas func.] FKG

Acceso

[Mis Preferencias] =» [Gest.teclas func.]

Acerca de este menu

Este menu permite asignar funciones a las teclas de funcién del Terminal grafico.

NOTA: Sélo se puede acceder a este menu con el terminal grafico VW3A1111 y
no sera visible con el terminal de grafico basico VW3A1113.

[Asignacién Tecla F1] FN1 hasta [Asignacién Tecla F4] FN4

Las siguiente asignaciones no son accesibles en la configuracion [Perfil E/S] 10.

Ajuste Codigo / Valor | Descripcion
[No] NO No asignado

Ajuste de fabrica
[Movimiento] FNJOG Tecla de funciéon de afectacion de movimiento
[Velocidad FNPS1 Asignacion de la velocidad preseleccionada 1 a tecla de
presel 1] funcion
[Velocidad FNPS2 Asignacion de la velocidad preseleccionada 2 a tecla de
presel 2] funcion
EI;ID Ref Frec | FNPRI Asignacion PID preseleccionada 1 a tecla de funcién
g;ID Ref Frec | FNPR2 Asignacion PID preseleccionada 2 a tecla de funcion
[+ Velocidad] FNUSP Asignacion de mas velocidad a tecla de funcién
[- Velocidad] FNDSP Asignacion de menos velocidad a tecla de funcién
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[Ajustes LCD]

Menu [Ajustes LCD] CNL

Acceso

[Mis Preferencias] =» [Ajustes LCD]

Acerca de este menu

Este menu permite ajustar los parametros relacionados con el Terminal grafico.

[Contraste pantalla] CRST

Contraste pantalla.
Ajuste Descripcion
De 0 a 100% Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 50 %

[En Espera] SBY

NOTA: Si se desactiva la funcion automatica En espera de la retroiluminacion
de la borna de la pantalla, se reduce el tiempo de servicio de la
retroiluminacion.

Ajuste Descripcion

NODe a 10 min Tiempo de desactivacion de la retroiluminacién automatica

Ajuste de fabrica: 10 min

[Term.grafico bloque] KLCK

Tecla del Terminal grafico bloqueada. Pulse las teclas ESC y Home para bloquear
y desbloquear manualmente las teclas del Terminal gréfico. La tecla Stop
permanece activa cuando el Terminal grafico esta bloqueado.

NOTA: Solo se puede acceder a este parametro con el terminal grafico
VW3A1111 y no serd visible con el terminal de grafico basico VW3A1113.

Ajuste () Descripcion

NoDe a 10 min Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: 5 min
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[Codigo QR]

Menu [Cédigo QR] QRC

Acceso

[Mis Preferencias] =» [C6digo QR]

Acerca de este menu

Sdélo puede accederse a este menu con el terminal grafico.

Proporciona acceso a 5 cédigos QR:

[Cédigo QR] OccC: escanear este cddigo QR abre una pagina de Internet con
la informacion sobre la hoja de datos técnicos de productos y un enlace a
Schneider Electric App disponible para servicios.

[Mi enlace1] MYL1 a [Mi enlace4] MYL4: 4 codigos QR personalizados con
el software de puesta en servicio. De manera predeterminada, escanear
estos codigos QR abre la misma pagina que el [Codigo QR] occ. Para
personalizar estos cédigos QR con SoMove, vaya a “Dispositivo >
Personalizaciéon de HMI > Cédigos QR".

NOTA: El nombre “Mi enlace x” también puede cambiarse durante la
personalizacion..

NOTA: Solo se puede acceder a este menu con el terminal grafico VW3A1111
y no esta visible con el terminal gréfico basico VW3A1113.
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[Codigo emparejam.]
[Codigo emparejam.] PPI

Acceso

[Mis Preferencias] =» [Codigo emparejam.]

Acerca de este menu

Solo es posible acceder a esta funcion en modo Experto. Esta funcién sirve para
detectar si un modulo de opciones ha sido sustituido o el software ha sido
modificado de algun modo. Cuando se introduce una contrasena de
emparejamiento, se memorizan los médulos de opciones actualmente insertados.
En los siguientes encendidos, estos parametros se verificaran y, en caso de
encontrar alguna discrepancia, el variador se bloqueara en [COMPAT.
TARJETAS] 1CF. Antes de poder encender el variador, es necesario volver a
establecer los ajustes originales o volver a introducir la contrasefia de
emparejamiento.

Los parametros que se comprueban son los siguientes:
+ Eltipo de médulos de opciones.
» La version del software del variador y los médulos de opciones.
* El numero de serie de las tarjetas del bloque de control.

[Cédigo emparejam.] PPI

Codigo emparejam..

Ajuste Descripcion

De [OFF] orr @ 9.999 Intervalo de ajuste

Ajuste de fabrica: OrF

El valor [OFF] OoFF indica que la funcién de contrasefia de emparejamiento esta
inactiva.

El valor [ON] ON indica que la funcion de contrasefia de emparejamiento esta
activa y que se necesita una contrasefia para iniciar el variador en caso de error
detectado de [COMPAT. TARJETAS] HCF.

Cuando se introduzca la contrasenia, el variador se desbloqueara y el codigo
cambiara a [ON] oN.
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Mantenimiento

Garantia limitada

La apertura del producto anula la garantia, excepto si dicha apertura la realiza un
técnico de Schneider Electric.

o-

Revision

A APELIGRO

PELIGRO DE DESCARGA ELECTRICA, EXPLOSION O ARCO ELECTRICO

Lea y comprenda las instrucciones del capitulo Informacién relacionada con
el producto antes de realizar cualquier procedimiento de este capitulo.

Si no se siguen estas instrucciones, se produciran lesiones graves o la
muerte.

La temperatura de los productos descritos en este manual puede superar los
80 °C (176 °F) durante su funcionamiento.

A ADVERTENCIA

SUPERFICIES CALIENTES
» Evite el contacto con superficies calientes.

* No deje los componentes inflamables o sensibles a la temperatura cerca de
superficies calientes.

* Asegurese de que el producto se haya enfriado lo suficiente antes de
manipularlo.

» Compruebe si la disipacion de calor es suficiente; para ello, ejecute una
prueba en condiciones de carga maxima.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafos en el equipo.

A ADVERTENCIA

FALTA DE MANTENIMIENTO

Verifique que las actividades de mantenimiento descritas a continuacion se
llevan a cabo a los intervalos especificados.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse lesiones graves,
muerte o dafos en el equipo.

Se debe garantizar que durante el funcionamiento del dispositivo se cumplen
todas las condiciones medioambientales. Ademas, durante el mantenimiento,
verifique y, de ser apropiado, corrija todos los factores que puedan repercutir en
las condiciones medioambientales.

Recambios y reparaciones

Producto reparable. Contacte a su Centro de asistencia al cliente en:

www.se.com/CCC.
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Almacenamiento prolongado

Si el variador no se habia conectado a la linea principal durante un largo periodo
de tiempo, los condensadores deben reiniciarse a su completo rendimiento antes
de arrancar el motor.

AVISO

RENDIMIENTO DEL CONDENSADOR REDUCIDO

» Aplique tension de la red eléctrica al variador durante una hora antes de
arrancar el motor si no se ha conectado a la linea principal durante los
periodos de tiempo especificados.(1)

« Verifique que no se pueda activar ninguna orden de marcha antes de que
transcurra una hora.

« Compruebe la fecha de fabricacion si el variador se debe poner en marcha
por primera vez y ejecute el procedimiento especificado si la fecha de
fabricacion es de hace mas de 12 meses.

Si no se siguen estas instrucciones, pueden producirse daiios en el
equipo.

(1) Periodo de tiempo:

* 12 meses a una temperatura de almacenamiento maxima de +50 °C (+122 °
F)

* 24 meses a una temperatura de almacenamiento maxima de +45 °C (+113 °F)

+ 36 meses a una temperatura de almacenamiento maxima de +40 °C (+104 °
F)

Si no se puede llevar a cabo el procedimiento especificado sin una orden de
marcha debido al control del contactor de la linea principal interna, realice este
procedimiento mientras la etapa de potencia esté activada, pero con el motor en
modo estacionario, de forma que no se pueda apreciar corriente de red en los
condensadores.

Sustitucion del ventilador

Existe la posibilidad de pedir un ventilador nuevo para el mantenimiento del
variador; consulte los numeros de catalogo en www.se.com.

Centro de asistencia al cliente

Para obtener asistencia adicional, pdngase en contacto con el Centro de
asistencia al cliente en:

www.se.com/CCC.
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Diagnéstico y resolucion de fallos

Contenido de esta parte

Codigos de advertencia.........c.cceueiiiiiiii e 600
(@700 To o1 o [T =Y 4 (o] 602

Descripcion general

Este capitulo describe los diferentes tipos de diagnoéstico y ofrece ayuda para la
resolucién de problemas.

A APELIGRO

PELIGRO DE DESCARGA ELECTRICA, EXPLOSION O ARCO ELECTRICO

Lea y comprenda las instrucciones del capitulo Informacién relacionada con
el producto antes de realizar cualquier procedimiento de este capitulo.

Si no se siguen estas instrucciones, se produciran lesiones graves o la
muerte.
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Cddigos de advertencia

Cédigos de advertencia

Lista de mensajes de advertencia disponibles

Ajuste Codigo Descripcion

[Ninguna Adv. almace.] NOA Ninguna advertencia almacenada

[Frecuencia retorno] FRF Reaccion en caso de evento: Frecuencia Retorno

[Velocidad Mantenida] RLS Reaccion en caso de evento: Velocidad mantenida

[Tipo de parada] STT Reaccion en caso de evento: Dejar de seguir [Tipo de parada]
STT sin disparar un error

[Adv. Frecuencia Ref] SRA Referencia de frecuencia alcanzada

[Atencién error PID] PEE Advertencia de error de PID , pagina 359

[Adver. Retorno PID] PFA Advertencia de retorno de PID , pagina 351

[Adv. PID alta real.] PFAH Nivel elevado de retorno de PID alcanzado , pagina 351

[Adv. PID baja real.] PFAL Nivel bajo de retorno de PID alcanzado , pagina 351

[Fin carrera alcanz.] LSA Fin de carrera alcanzado , pagina 385

[Adv. Cable destens.] RSDA Advertencia de cable destensado , pagina 288

[Adv. Carga dinamica] DLDA Advertencia de carga dinamica , pagina 289

[Adver termico Al3] TP3A Advertencia térmica del Al3 , pagina 165

[Adver termico Al4] TP4A Advertencia térmica del Al4 , pagina 165

[Adver termico Al5] TP5A Advertencia térmica del Al5 , pagina 165

[Adver.perd.4-20 Al1] AP1 Advertencia de pérdida de 4-20 mA del Al1 , pagina 533

[Adver.perd.4-20 Al3] AP3 Advertencia de pérdida de 4-20 mA del A3 , pagina 533

[Adver.perd.4-20 Al4] AP4 Advertencia de pérdida de 4-20 mA del Al4 , pagina 533

[Adver.perd.4-20 Al5] APS Advertencia de pérdida de 4-20 mA del Al5 , pagina 533

[Adv.Term.Dispos.] THA Advertencia de sobrecalentamiento del variador , pagina 557

[Adv. térm. de IGBT] TJA Advertencia del estado térmico de IGBT

[Advert.conta.venti.] FCTA Advertencia de velocidad del contador del ventilador , pagina 567

[Advert retorno vent] FFDA Advertencia de retorno del ventilador , pagina 567

[Adver.Term.Res.Fre.] BOA Advertencia térmica del resistor de frenado

[Adver. Error Exter.] EFA Advertencia de error externo , pagina 526

[Adv. Subtension] USA Advertencia de subtensién , pagina 545

[Adv.Subten.Prevent] UPA Se alcanza el nivel de parada controlada , pagina 545

[Niv.Ele. frec.mo] FTA Nivel elevado de frecuencia del motor 1 alcanzado

[Niv.bajo frec.motor] FTAL Nivel bajo de frecuencia del motor 1 alcanzado

[Alc.umb.adv.Pulso] FQLA Se alcanza el umbral de la alarma de pulsos , pagina 443

[Niv.bajo frec.mot 2] F2AL Nivel bajo de frecuencia del motor 2 alcanzado

[Alcan. alta veloci.] FLA Advertencia de velocidad elevada alcanzada

[Niv.Ele.FrecRefAlc] RTAH Nivel elevado de frecuencia de referencia alcanzado

[Niv.BajoFrecRefAlc] RTAL Nivel bajo de frecuencia de referencia alcanzado

[2.° Niv. Frec. Alc.] F2A Nivel elevado de frecuencia del motor 2 alcanzado

[Niv. Intens. Alcan.] CTA Nivel elevado de corriente del motor alcanzado

[Corriente Baja Alc.] CTAL Nivel bajo de corriente del motor alcanzado
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Ajuste Codigo Descripcion

[Adver. Par Elevado] TTHA Umbral de par alto alcanzado

[Adver. Par Bajo] TTLA Umbral de par bajo alcanzado

[Adv.Subc.Proceso] ULA Advertencia de subcarga de procesos , pagina 435

[Adv.Sobre.Proceso] OLA Advertencia de sobrecarga , pagina 438

[Limit par alcanzado] SSA Limite de par alcanzado , pagina 555

[Adv. Ctrl del par] RTA Advertencia del control del par , pagina 396

[Alcan.Termi.Dispos] TAD Nivel térmico del variador alcanzado

[Niv.Térm. Mot. Alc] TSA Nivel térmico del motor alcanzado

[Alcan.umb.term.mot2] TS2 Nivel térmico del motor 2 alcanzado

[Alcan.umb.term.mot3] TS3 Nivel térmico del motor 3 alcanzado

[Alcan.umb.term.mot4] TS4 Nivel térmico del motor 4 alcanzado

[Niv. Poten. Elevado] PTHA Nivel de potencia elevado alcanzado

[Niv. Potencia Bajo] PTHL Nivel de potencia bajo alcanzado

[Advert. Personal. 1] CAsl Advertencia personalizada 1 activa , pagina 564

[Advert. Personal. 2] CAS?2 Advertencia personalizada 2 activa , pagina 565

[Advert. Personal. 3] CAS3 Advertencia personalizada 3 activa

[Advert. Personal. 4] CAS4 Advertencia personalizada 4 activa

[Advert. Personal. 5] CAS5 Advertencia personalizada 5 activa

[Advert.poten. cons.] POWD Advertencia de consumo de potencia

[Adv. Deslizamiento] ANA Advertencia de deslizamiento , pagina 551

[Aviso mov. de carga] BSA Aviso de movimiento de carga

[Adv. Cont. Freno] BCA Advertencia de contacto de freno , pagina 271

[Adver termico Al1] TP1A Advertencia térmica del Al1 , pagina 165

[Advert.reduc.Int.] TLOW Advertencia de reduccién de corriente , pagina 557

[M/S Adv dispositivo] MSDA Advertencia del dispositivo maestro/esclavo , pagina 227

[Adv. Juego Mec] BSQA Advertencia de reaccion , pagina 292

[Adv. Térm encod.] TPEA Aviso térmico del modulo de encoder , pagina 165

[Adv.Sens.Temp.Al1] TS1A Advertencia del sensor de temperatura Al1 (circuito abierto)

[Adver.sens.temp.Al3] TS3A Advertencia del sensor de temperatura Al3 (circuito abierto)

[Adver. sens.temp.Al4] TS4A Advertencia del sensor de temperatura Al4 (circuito abierto)

[Adver. sens.temp.Al5] TS5A Advertencia del sensor de temperatura Al5 (circuito abierto)

[Aviso rizado bus CC] DCRW Advertencia de rizado de bus de CC , pagina 207

[Canal Retorno] AFFL Comportamiento de retorno automatico activado tras una
interrupcion de la comunicacion del bus de campo , pagina 543

[Adv. MoniCirc A] IWA Advertencia de la monitorizacion del circuito A , pagina 528

[Adv. MoniCirc B] IWB Advertencia de la monitorizacion del circuito B , pagina 528

[Adv. MoniCirc C] IwC Advertencia de la monitorizacién del circuito C , pagina 528

[Alerta circ monit D] IWD Advertencia de la monitorizacion del circuito D , pagina 528

[Atenc.bloqueo ON] LKON Advertencia de bloqueo activo resultante de un dispositivo
externo no preparado.

[Error interno 22] INFM Error interno 22 (Ethernet integrado)

[Atenc.apoy.potencia] RETA Advertencia del modo de alimentacién de respaldo

[Interrup.com.Modbus] SLF1 Advertencia de interrupcion en la comunicacion Modbus
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Cédigos de error

Contenido de este capitulo

DescripCion general .............iieiiiiiiiieiiii e 603
[Pérdi. cargal ANF .......coiiiiiiieiei e 605
[ERROR DE ANGULO] ASF ....ocviivieieeeeeceeeeeeee e 605
[CONtrol freNO] BLE ... i 606
[Sobrec. Res. Fren.] BOF ........cccuuiiiiiiiiiiii e 606
[Realimen.freno] BRE.......cccovuiiiiiiiiii e 606
[Error JUegO MeEC] BSOF ...c.uuuiiiiiii et 607
[CC.UNIA.Are.] BUF ..ooiiiiiiiiiii et 607
[Circuito abierto UF] BUFO .........cooiiiiiiiiieee e 607
[Error Circ. Fren.] CBE ....cooiuii it 608
[Config INncorrecta] CEF .........coovniiiiiiiiii e 608
[CONFIG INVALIDADA] CEI ... oiieieiieeieiiiiee e e e e e e e ee et e e e e aeeeeeees 608
[ERROR TRANSF.CONF.] CFI2..ciiiiiiiiiiiiiiiie e 609
[Errtransf preajust] CEI3 ......ccoiiiiiiiiiiii e 609
[Config. Vacia] CEI 4 ..o 609
[Inter.com .bus camp] CNF ... 610
[Interru.com CANOPEN] COF ....oouiiiiiiiiiii e 610
[CONDENS. PRECARGA] CREL 1oeiiiiiiiiiiiaieeeeeeeeeeeiiiinnaaaeeeaaeeeeees 611
[Errcanal conmut.] CSF ... 611
[Err.rizado bus CCI DCRE .......coivuiiiiiieiiiiieeee et e e 611
[Error carga din@am.] DLE .......cccoiiiiiiiiiiieii e 612
[Acoplami.encoder] ECE ... ..o 612
[Control EEPROM] EEF T ...cuuiiiiiiiiiieiiiiieee et et e e e 612
[Err.pot. EEPROM] EEF2 ...ttt 613
[Codificador] ENF .....coouiiiiiiii e 613
[ERROR EXTERNO] EPF L .uuuiiiiiiiiieiiiiiieeeeeii e e et e e e e e e 613
[ERROR BUS DE CAMPO] EPF2 ..ooiiiiiiiiiiiieeeeeeeeeeeiiiin e e e eeeeeeeees 614
[Embd Eth Com Interr] ETHE ......coiiiiiiiii e 614
[Conta.cerrado fuera] FCEL .......ccoovuiiiiiiieiii e 614
[Err.apert.contc.salida] FCF2 ........cooiiiiiiiiiiii e 615
[FDR 1 Error] FDRI couiiiiiiiii ettt 615
[FDR 2 EFFOr] FDR2 tuuiieiiiiieiieeieeie e e e e e e e e e e et e e e e e e n e e neanaaannas 615
[Err. Actu. del FW] FWER ...ccouuiiiiiiiieei e 616
[COMPAT. TARJETAS] HCF ..uieiiiiiiieeeiiie e e e e e e s 616
[Err. MoniCircuito A] TFA .. ...ooiiiiiiii e 616
[Err. MoniCire B] TFB....ccooiiiiiiiiiii e 616
[Err. MoniCirc C] TFC ...oouiiii i 617
[Err. MoniCirc D] TFD....cuuiiiii i 617
[Sobretemp. entrada] THF............ooviiiiiiiiiiiiii e 617
[ERROR ENLACE INT.] TLE oiiiiiiiii e 617
[Error INterno 0] INF O ...euuiieniii i e e e e e 618
[Error INterno 1] INFL....cooiiiiiiiiii e 618
[Error Interno 2] INF2......coiuiiiiiii e 618
[Error Interno 3] INF3 ..o e e e s 619
[Error INterno 4] INF4.....coouiiiiiiiiii e 619
[Error Interno 6] INF 6. .c.uiiiiiiiiiie e 619
[ERROR INTERNO 7] ITNE7 .uuieiiiiiiieeeiiie e ee ettt e e 620
[Error Interno 8] INTF S ....ccouuiiiiiiiiii et 620
[Error Interno 9] INF O ..o 620
[Error Interno 10] INFA ..o e 620
[Error INterno 11] INEB ....oouuiiiiiiiiieieeii e 621
[Error Interno 12] INFC ....uiiuiiii e 621
[Error Interno 13] INFED .....iiuiiii e 621
[Error INterno 14] INTE ...coouuiiiiiiiiie et 622
[Error Interno 15] INFF ..o 622
[Error Interno 16] INFG ....couuiiiniiiiiiei e e 622
[Error INterno 17] INTFH . .coouiiiiiiii e 623
[ERROR INTERNO 18] INFT ..covvviiiieiiiiiieeeeii et e e e e 623
[Error Interno 19] INF T ... e 623
[Error INterno 20] INTK ....couuuiiiiiiiii it 624
[Error Interno 21] INF L ....oouiii e 624
[Error INterno 22] INFM....c.uuiiiiiiiiii ettt 624
[Error INterno 25] INTFP ...ccouuiiiiiiii et 625
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Descripcion general

[Error INterno 27] INFR ....oiiuiiiieeeie et e et ea e e e e e e 625
[CONTACTOR ENTRADA] LCF . .ciiiiiiiiiiiaaeeeeeeeeeeeeiiiiaae e e e eeeeeeeenens 625
[Perdida 4-20 MA AIM] LEF L ..coiouiiiieiiiiie e ee e e e 626
[AI3 Pérdida 4-20mA] LEF3...ciiiiiiiieiiiiieeeeeei e e et et e e 626
[Perdida 4-20 MA Al4] LEF4 ...ooiiiiiiiiiieiee e e eeeeeees 626
[Perdida 4-20 MA AlS] LEE S ...cieuuiieiiiiiieeeeii e e et e e 627
[Error bloqueo ON] LKON ......cciuuiiiiiiieiiii e e e e e e e e e e 627
[Err.movimi.carga] MDCE .......cccouuuiiiiiiiii et 627
[Err Link MultiVar] MDLE ......oooiiii e 628
[M/S error €n diSPO.] MSDF .....cccuuiiiiiiiiiiieeiiii et 628
[Sobretension bus CC] OBF .........ooiiiiiiiiiiiiiiieeeii e 628
[SOBRECORRIENTE] OCF ....cciiiiiiieiiiiii e 629
[Sobretemp.DiSPOS.] OHF .....coiiuiiiiiiiiiii e 629
[Proceso sobrecarga] OLC..........coviiiiiiiiiiiiiiieeeeei e 629
[SOBRECARGA MOTOR] OLF ...uuiiiiiiiiieeeeiiiieeeeeiiieeeeeeiineeeeanne s 630
[PERDIDA FASE SALIDA] OPF 1 c.eceiuiiiiiiaeeeeeeeeeeeiiiiiiaaaeeaeeeeeeeeenens 630
[Pérd.Fase Salida] OPF2 ........ccoouiiiiiiiiiiii e 630
[SOBRETENSION RED] OSF ..cccvuiiiiiiiiiiieeeeiie et 631
[Err. carga programa] PGLE ........cccuuiiiiuieeiieeiiieeei et eeie e e 631
[Err. Ejec. Programa] PGRE ..........ccocieuiiiiiiiiiiiieeieiiie et 631
[Perdidafase red] PHE ........cooouiiiiiiiie e 632
[Monit. ANg. ROEAC.] ....coviieeiieeeieeee e, 632
[Error funcion S€Qg.] SAFE .....iiiiiieii e 632
[Seguridad activada] SAVE ........oooiiiiiii e 633
[CORTOCIRCUITO MOTOR] SCFT evevvuuieiiiiieeeeeiiieeee et e e e 633
[CORTOCIRC. ATIERRA] SCF3 ..uuiiiiiiiiiieeeiiie et 633
[COROTCIRCUITO IGBT] SCE4 ...uuiiiiiiiiiieieiie e 634
[Cortocirc.motor] SCES. ..o 634
[Error cfg.Seguridad] SCEF.........coiiiiiiiiiiiii e 634
[INTERRUP.COM.MODBUS] SLEL...ccutuuiiiiiiiiieeieiieeeeeei e 635
[INTERRUP.COM PC] STLE2 ...ttt 635
[INTERRUP.COM HMI] SLE3 ..ooiiieiiiiiiiiiae e ee et e e e e 635
[Error EIS seguridad] STOF........oiiiiiiiiiii e 636
[SOBREVELOC. MOTOR] SOF ...uuuiiiiiiiiieeiiiiieeeeeie e 636
[Perdi.realim.enco.] SPF .......coooiiiiiiiiiiii e 637
[Corrup.fiche.seguri.] SPFC .......coiviiiiiiiieee e 637
[Timeout Par] SRE .....ccuiiiiii e e e 637
[Error limita.par] SSE .....couuiiiiiiii e 638
[ERROR BLOQUEO MOTOR] STF ..cuutuuuuiaaaaeieieeeeiiiiiiaaaaeeeaeeeeennnns 638
[ERR.SENS. TERM.AIM] TICF .iouuiiiiiiiiii e 638
[ERR.SENS. TERM.AI3] T3CF ..iiiiiiiiiiiiiae e eee e eeeeeeees 639
[ERR.SENS. TERM.AI4] TACE ...ouuiiiiiiiii e 639
[ERR.SENS. TERM.AIS] T5CF ..ouiiiiiiiiiiieeeiiie e 639
[Err.ter.det encoder] TECE ......coouiiiiiiiiiiiieii e 640
[Error Niv.TErmico AIM] THIE ..o 640
[Error TErmico Al3] TH3E ...ouuiiiiiiiiie e 640
[Error TErmico Al4] THATF ......cooeuiiiiiiiii e 641
[Error TErmico AlS] THOF . ... 641
[Err.niv.umb.encoder] THEF ......cciiiiiiiiei e ee e e e 641
[Sobretemp. DiSP.] TIF ..oouuiiiiiiiiieeiei e 642
[Sobrecarga variador] TLOF .......ccceiiiiiiiiiiiieii e 642
[ERROR DE AUTOTUNING] TNF ...iiiiiiiieeiiiiiieeeeeie et e e 643
[Baja carga proCeSO] ULE .......c.uiveeuuieimunieiiieeiiieeeieeeineeenaeenneees 643
[Bajatension red] USTE ......couiiiiiiiiiiii e 644

Borrado del error detectado

Esta tabla muestra los pasos que deben seguirse si es necesario intervenir en el
sistema del variador:
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Paso | Accidn

1 Desconecte toda la alimentacion eléctrica, incluida la alimentacion del control externo
que pueda estar presente.

2 Bloguee todas las tomas de corriente en la posicion abierta.

3 Espere 15 minutos para que se descarguen los condensadores del bus de CC (los LED
del variador no indican la ausencia de tensién del bus de CC).

4 Mida la tension del bus de CC entre los bornes PA/+ y PC/- para asegurarse de que la
tension sea inferiora 42 V CC.

5 Si los condensadores del bus DC no se descargan completamente, péngase en contacto
con su representante local de Schneider Electric.
No repare ni haga funcionar el variador.

6 Encuentre y corrija la causa del error detectado.

7 Vuelva a conectar la alimentacién del variador para confirmar que el error detectado se
ha rectificado.

Una vez que la causa se haya solucionado, el error detectado puede borrarse:

+ Apagando el variador.

* Usando el parametro [Rearranque producto] RP.

+ Usando la entrada digital o el bit de control asignado a [Asig. rearr. prod.]

RPA.

» Usando la funcién [Reset Fallos Auto] ATR.

» Una entrada digital o bit de control establecido en la funcién [Borrado fallos]

RST.

o Para [Asig. reset errores] RSF y [Rearme fallo extend] HRFC, consulte

el menu [Borrado fallos] RST.

* Pulsando la tecla STOP/RESET en Terminal de visualizacion en funcién del

ajuste de [Activ. tecla para.] PST.

¢, Coémo borrar el cédigo de error?

La siguiente tabla resume las posibilidades de borrar un error detectado después

de que se ha eliminado la causa:

Coémo borrar el codigo de error después de
que se haya eliminado la causa

Lista del error borrado

Restablecimiento de la alimentaciéon:
* Apague el variador.

» Utilice el parametro [Rearranque
producto] rRP.

« Utilice la entrada digital o el bit de control
asignado a [Asig. rearr. prod.] RPA.

Todos los errores detectados.

Transitorio:
* En cuanto su causa se haya eliminado.

CFF, CFI, CFI2, CFI3, CFI4, CSF, FWER,
HCF, PGLF, PHF, USF

Restablecimiento de hardware:

Si [Rearme fallo extend] HRFC se establece
en YES:

« Utilice la entrada digital o el bit de control
asignado a [Asig. reset errores] RSt

* Pulse la tecla STOP/RESET en Terminal de
visualizacion en funcion del ajuste
de [Activ. tecla para.] PsST.

Si el parametro [Rearme fallo extend] HRFC se
establece en NO: Este error detectado requiere
apagar la alimentacion y volver a encenderla.

CRF1, INFD, SCF1
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Como borrar el codigo de error después de Lista del error borrado
que se haya eliminado la causa

Restablecimiento manual: ANF, ASF, BRF, BSQF, ECF, ENF, SOF,
- - . SPF, TNF
« Utilice la entrada digital o el bit de control !
asignado a [Asig. reset errores] RSF.
» Pulsando el botén RESET en el panel HMI
Reinicio automatico: BOF, CNF, COF, DLF, EPF1, EPF2, ETHF,

FCF2, FDR1, FDR2, IFA, IFB, IFC, IFD,
IHF, INF9, INFB, LCF, LFF1l, LFF3, LFF4,
LFF5, LKON, MDLF, MSDF, OBF, OHF, OLC,
* Pulsando el botén RESET en el panel HMI OLF, OPF1, OPF2, OSF, RADF, SCF4, SCF5,
SLF1, SLF2, SLF3, SRF, SSF, STF, TI1CF,
T3CF, T4CF, T5CF, TECF, TH1F, TH3F,
TH4F, TH5F, THEF, TJF, TLOF, ULF

« Utilice la entrada digital o el bit de control
asignado a [Asig. reset errores] RSE.

« Utilice la funcion [Reset Fallos Auto] ATR.

[Pérdi. carga] ANF

Pérdi. carga

Posible causa

Al no seguir la rampa, la diferencia entre la frecuencia de salida y la respuesta de velocidad no es
correcta.

Solucion

» Confirme el calibre del dispositvo segun la aplicacion (motor, carga, etc.)
» Compruebe el motor, la ganancia y los parametros de estabilidad.

« Agregue una resistencia de frenado.

» Verifique el acoplamiento mecanico y el cableado del encoder.

» Sise utiliza la funcién de control del par y el encoder se ha asignado a la retroalimentacién de
velocidad:

o Conjunto [Det.pérdida carga] sbD= [No] NO.

> Fije [Banda muerta pos.] DEP y [Banda muerta neg.] DBN a una entrada inferior al 10 %
de la frecuencia nominal del motor.

o Borrado del codigo de error

Este error detectado se puede borrar manualmente con el parametro [Asig. reset errores] RSF
después de haber eliminado la causa.

[ERROR DE ANGULO] ASF

ERROR DE ANGULO

Posible causa

Este error se activa para la ley de control de motores sincronos, durante la medicion del angulo de
desplazamiento de fase.

* Lafase del motor esta desconectada.
» Lainductancia del motor es demasiado alta.
» Ajuste incorrecto del bucle de velocidad cuando la referencia pasa por 0.

Solucién

» Verifique las fases del motor.
» Verifique la corriente maxima permitida por el dispositivo.
» Verifique los parametros del lazo de velocidad.

o Borrado del codigo de error

Este error detectado se puede borrar manualmente con el parametro [Asig. reset errores] RSF
después de haber eliminado la causa.
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[Control freno] BLF

Control freno

Este error se activa cuando se utiliza la l6gica del freno y no se cumplen las condiciones para abrir
el freno.

* No se alcanza la corriente de apertura del freno.
» No se alcanza el punto de referencia de par.
Posible causa » La corriente de magnetizacion no es estable.

» Verifique la conexion entre el dispositivo y el motor.

+ Verifique las bobinas del motor.
+ Verifique la configuracion [Corr. apertura freno] IBR y [l ret apertu. fre.] IRD.

» Verifique la configuracion [Freq. Apertura fre.] BIR.
Solucion » Verifique la configuracién [Tiempo rampa Int.] BRR.

0 o Este error detectado requiere un reinicio de la alimentacion del dispositivo después de haber
Borrado del codigo de error eliminado la causa.

[Sobrec. Res. Fren.] BOF

Sobrecarga del resistor de frenado

La resistencia de frenado esta sobrecargada.

iz El estado térmico de la resistencia de frenado puede monitorearse con el parametro [RF estado
Posible causa térmico] THB.

» Espere a que la resistencia de frenado se enfrie.
+ Compruebe la potencia nominal de la resistencia de frenado.

» Verifique los parametros [Potencia Res. Fren.] BRP, [Valor res. fren.] BRv, y [Cte. T res.
Solucion Fren.] BRTC.

0 Este error detectado se puede borrar con el parametro [Reset Fallos Auto] ATR 0 manualmente
Borrado del codigo de error con el parametro [Asig. reset errores] RSE después de haber eliminado la causa.

[Realimen.freno] BRF

Realimen.freno

AN z El estado del contacto de realimentacion de freno o el estado de retroalimentacion del relé del freno
Posible causa no es correcto en comparacion con el control l6gico de freno.

» Verifique el circuito de realimentacion de freno.

» \Verifique el circuito de control del freno.

» Verifique el comportamiento del freno.

» Verifique la configuracion de [Asig. de frenos] BL.C y [Contacto de freno] BCT.

+ Verifique que la configuracion de [Tiempo Apert. Freno] BRT y [Tiem. cierre freno] BET tiene

en cuenta el tiempo de respuesta de los frenos, [Filtr realim. freno] ¥BC1 y [Filt.Realm.Rele
Solucion Freno] FBRI.

0 Este error detectado se puede borrar manualmente con el parametro [Asig. reset errores] RSF
Borrado del codigo de error después de haber eliminado la causa.
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[Error Juego Mec] BSQF

Error en el Juego Mecanico

Posible causa

Imposible alcanzar el nivel de par utilizado para la funcién de juego mecanico tras [Retraso Monit.
JM] BOT.

Solucion

Verifique los ajustes
Verifique el acoplamiento.

o Borrado del cadigo de error

[CC.Unid.fre.] BUF

CC.Unid.fre.

Posible causa

Este error detectado se puede borrar manualmente con el parametro [Asig. reset errores] RSF

después de haber eliminado la causa.

Cortocircuito dentro de la unidad de frenado.
Cableado de la unidad de frenado en cortocircuito.
Cortocircuito a tierra.

Unidad de frenado no conectada (no aplicable para la unidad de frenado del drive system).

Solucion

Compruebe el cableado de la unidad de frenado.
Verifique que el valor de la unidad de frenado no es demasiado baja.

o Borrado del codigo de error

Este error detectado requiere un reinicio de la alimentacion del dispositivo después de haber
eliminado la causa.

[Circuito abierto UF] BUFO

Circuito abierto Unidad de Frenado

<

Posible causa

La resistencia de frenado se monitorea para determinar si hay un circuito abierto.

Circuito abierto de la unidad de frenado y/o de la resistencia de frenado.
Baja corriente de la unidad de frenado y/o del resistor de frenado.
Unidad de frenado no conectada y/o resistor de frenado.

Solucion

Compruebe el cableado de la unidad de frenado y del resistor de frenado.
Verifique que el valor de resistencia total del resistor de frenado no es demasiado alto.

o Borrado del codigo de error

Este error detectado requiere un reinicio de la alimentacion del dispositivo después de haber
eliminado la causa.
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[Error circ. Fren.] CBF

Error en circuito de frenado

» Elnivel de tensién del bus de continua es incorrecto en comparacién con el control I6gico del
disyuntor (iniciar o detener pulso) después del tiempo de espera configurado [Time out U.

linea] L.CT.
Posible causa » Defecto del interruptor automatico del motor.

» Verifique la légica de control del interruptor (tiempo de pulso para el arranque y parada).

» \Verifique el estado mecanico del interruptor automatico.

» Verifique los valores medidos de los parametros [Tension de bus DC] VBUS y [Tension de la
Solucién red] ULN.

0 o Este error detectado requiere un reinicio de la alimentacién del dispositivo después de haber
Borrado del codigo de error eliminado la causa.

[Config Incorrecta] CFF

Configuracién incorrecta

Al encenderse o al conmutar la configuracion, el dispositivo realiza una prueba automatica y verifica
su configuracion. Si la configuracién no es correcta, se activa el error [Config Incorrecta] Crr.
Posible causa

* Se ha cambiado o eliminado el médulo de opciones.

» Verifiqgue que todos los médulos opcionales estén insertados correctamente en la ranura del
maodulo opcional.

+ Verifique que no haya ningun error detectado en el médulo de opciones.

» Restablezca los ajustes de fabrica o recupere la configuracion de la copia de seguridad si es
vélida.

» Verifique los ajustes de los parametros configurados a través del escaner 10 cuando utilice un
Solucion Perfil 10 personalizado.

0 Borrado del cédigo de error Este error detectado se borra en cuanto se elimina su causa.

[CONFIG INVALIDADA] CFI

Config invalidada

Configuracion no valida. La configuracion cargada en el dispositivo a través de la herramienta de

‘{- puesta en marcha o el bus de campo no es coherente.
Posible causa * Valor de parametro no valido.

» Verifique la configuracion cargada.
Solucién » Cargue una configuracion valida.

0 Borrado del codigo de error Este error detectado se borra en cuanto se elimina su causa.
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[ERROR TRANSF.CONF.] CFI2

Error de transferencia de configuraciéon

Posible causa

La transferencia de configuracion al dispositivo no se ha realizado correctamente o se ha
interrumpido.

La configuracién cargada no es compatible con el dispositivo.

Solucion

Verifique la configuracion cargada previamente.
Cargue una configuracion compatible.

Utilice una herramienta de puesta en marcha del software del PC para transferir una
configuracién compatible.

Realice una configuracion de fabrica.

0 Borrado del codigo de error

Este error detectado se borra en cuanto se elimina su causa.

[Err transf preajust] CFI3

Pre-configuracion del error de transferencia

Posible causa

La transferencia de configuracion al dispositivo no se ha realizado correctamente o se ha
interrumpido.

Solucion

Péngase en contacto con su representante local de Schneider Electric.

0 Borrado del cadigo de error

Este error detectado se borra en cuanto se elimina su causa.

[Config. Vacia] CF14

Configuracién vacia

Posible causa

El dispositivo puede contener hasta 4 configuraciones, que se pueden guardar mediante el
parametro [Guardar config.] sCS1I.

Cada una de estas configuraciones se puede activar remotamente, permitiendo la adaptacion:

Entre 2 y 4 motores o mecanismos diferentes (modo de motores multiples).

Entre 2 y 4 configuraciones diferentes para un motor individual (modo de configuraciones
multiples).

Solucion

Verifique las configuraciones guardadas.
Cambie a una configuracién compatible.

@ 2|

Borrado del codigo de error

Este error detectado se borra en cuanto se elimina su causa.
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[Inter.com .bus camp] CNF

Comunicacién interrumpida en el bus de campo

Interrupcién de la comunicacién en el médulo de bus de campo.

Este error se produce cuando se interrumpe la comunicacion entre el médulo de bus de campo y el
Posible causa gestor (PLC).

» Verifique la configuracién de comunicacioén en los dispositivos (unidad, PLC, interruptores,
repetidor...).

» Compruebe si hay direcciones de comunicacién duplicadas.

» Verifique el entorno (compatibilidad electromagnética).

» Verifique el cableado del bus de campo (continuidad, tipo de cable, conexion a tierra y blindaje).
» Verifique la configuracién del tiempo de espera.

» Sustituya el médulo opcional.

» Consulte el manual del usuario de fieldbus.
Solucion » Pongase en contacto con su representante local de Schneider Electric.
0 Este error detectado se puede borrar con el parametro [Reset Fallos Auto] ATR 0 manualmente
Borrado del cédigo de error con el parametro [Asig. reset errores] RSF después de haber eliminado la causa.

[Interru.com CANopen] COF

Comunicacién interrumpida en CANopen

Posible causa Interrupcion de la comunicacion en el bus de campo CANopen®.

» Verifique la configuracién de comunicacién en los dispositivos (unidad, PLC, interruptores,
repetidor...).

» Compruebe si hay direcciones de comunicacién duplicadas.

» Verifique el entorno (compatibilidad electromagnética).

» Verifique el cableado del bus de campo (continuidad, conexion a tierra y blindaje).
» Verifique la resistencia de terminacién (presencia en cada extremo y valor).

« Verifique la configuracion del tiempo de espera.

+ Consulte el manual del usuario de CANopen®.

+ Sustituya el moédulo de opciones.
Solucion + Poéngase en contacto con su representante local de Schneider Electric.
0 Este error detectado se puede borrar con el parametro [Reset Fallos Auto] ATR 0 manualmente
Borrado del codigo de error con el parametro [Asig. reset errores] RSE después de haber eliminado la causa.
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[CONDENS. PRECARGA] CRF1

Condensador precar.

» Error detectado en el control del circuito de carga.

» Circuito de carga dafhado.
Posible causa » Alimentacion de la red es inestable o demasiado baja.

* Apague el dispositivo y vuelva a encenderlo.

» Verifique la configuracion de [Tipo de Bus de CC] DCBs.
« Verifique la tension y la estabilidad de red.

» Verifique los parametros del menu [Resp. Subtesion] UsE-.
Solucion » Pdngase en contacto con su representante local de Schneider Electric.
o Si el parametro [Rearme fallo extend] HRFC se establece en [No] NO : Este error detectado
requiere un restablecimiento de alimentacion.

o Si el parametro [Rearme fallo extend] HRFC se establece en [Si] YES : Este error detectado se

o o puede borrar manualmente con el parametro [Asig. reset errores] RSt después de haber
Borrado del codigo de error eliminado la causa.

[Err canal conmut.] CSF

Error detectado en la conmutacion del canal

Se ha seleccionado un canal no valido.

Y Este error puede activarse si el dispositivo se ha cambiado a una configuracién que implica un canal
Posible causa no valido.

Solucion Verifique los parametros de la funcion.

o Borrado del codigo de error Este error detectado se borra en cuanto se elimina su causa.

[Err.rizado bus CC] DCRE

Error rizado bus CC

Posible causa Se detecta un rizado persistente en el bus CC o los condensadores del bus CC estan dafiados.

* Apague el dispositivo y vuelva a encenderlo.
» Verifique el comportamiento correcto del filtro de entrada.
» Verifique los cables de la red.

» Verifique las conexiones internas.
Solucidon » Pdngase en contacto con su representante local de Schneider Electric.

0 o Este error detectado requiere un reinicio de la alimentacion del dispositivo después de haber
Borrado del cadigo de error eliminado la causa.
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[Error carga dinam.] DLF

Error detectado en la carga dinamica

Posible causa

Variacion de la carga fuera de rango mientras se utiliza la funcion de elevacion de alta velocidad.

Solucion

+ Busque si hay una causa mecanica de inestabilidad de la carga.
» Verifique los parametros del menu [Detec Carga dinam.] DL.D-.

0 Borrado del codigo de error

Este error detectado se puede borrar con el parametro [Reset Fallos Auto] ATR 0 manualmente
con el parametro [Asig. reset errores] RSF después de haber eliminado la causa.

[Acoplami.encoder] ECF

Acoplami.encoder

Posible causa

El monitoreo esta activo cuando el parametro [Monit Acoplam Codi] ECC se establece en [Si] YES.
El error se activa cuando la respuesta de velocidad es 0 y el dispositivo se encuentra en la limitacion
de par o corriente.

» El acoplamiento mecanico del encoder se ha roto.

Solucion

» Verifique el acoplamiento mecanico del encoder.
» Verifique el ajuste del parametro [T.verif.codificador] ECT.

» Desactive temporalmente la funcién [Monit Acoplam Codi] ECC para probar la sefial del
encoder.

0 Borrado del cédigo de error

Este error detectado se puede borrar manualmente con el parametro [Asig. reset errores] RSF
después de haber eliminado la causa.

[Control EEPROM] EEF1

Control memoria EEPROM

Posible causa

Se ha detectado un error en la memoria interna de la electrénica de control.

Solucién

» Verifique el entorno (compatibilidad electromagnética).

+ Apague el dispositivo y vuelva a encenderlo.

* Restablezca los ajustes de fabrica.

» Pdngase en contacto con su representante local de Schneider Electric.

0 Borrado del codigo de error

Este error detectado requiere un reinicio de la alimentacion del dispositivo después de haber
eliminado la causa.
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[Err.pot. EEPROM] EEF2

Erro Potencia EEPROM

Posible causa Se ha detectado un error en la memoria interna de la tarjeta de potencia.

» Verifique el entorno (compatibilidad electromagnética).
* Apague el dispositivo y vuelva a encenderlo.

» Restablezca los ajustes de fabrica.
Soluciéon » Pdngase en contacto con su representante local de Schneider Electric.

o o Este error detectado requiere un reinicio de la alimentacion del dispositivo después de haber
Borrado del cadigo de error eliminado la causa.

[Codificador] ENF

Codificador

Error de realimentacion del encoder.
Posible causa « La diferencia entre la velocidad medida y la velocidad estimada es superior al valor autorizado.

» Verifique los parametros de configuracion para el encoder utilizado.

« Verificar el funcionamiento mecanico y eléctrico del encoder.

« Compruebe la consistencia entre las sefiales del encoder y el sentido de rotacion del motor.
« Sifuera necesario, invierta el sentido de giro del motor (parametro [Rota. fase salida] PHR).
» Verifique el moédulo del encoder y su cableado.

» Verifique el tipo de encoder y la tensién de alimentacion.
Solucion » Verifique el parametro [Tensién decodifica.] UECV.

o Este error detectado se puede borrar manualmente con el parametro [Asig. reset errores] RSF
Borrado del cédigo de error después de haber eliminado la causa.

[ERROR EXTERNO] EPF1

Error externo detectado

Se muestra el mensaje de error si una entrada digital que se ha configurado como [Asig. error
externo] ETF esta en estado activo.

» Un error externo ha sido activado por un dispositivo externo, dependiendo del usuario.
Posible causa » Se ha activado un error externo mediante el Ethernet integrado.

« Elimine la causa del error externo.

« Verifique el ajuste del parametro [Asig. error externo] ETF.
Solucién » Realice un ajuste de fabrica de la configuracion de Ethernet o modifique el Modo IP.
o Este error detectado se puede borrar con el parametro [Reset Fallos Auto] ATR 0 manualmente
Borrado del codigo de error con el pardmetro [Asig. reset errores] RSt después de haber eliminado la causa.
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[ERROR BUS DE CAMPO] EPF2

El bus de campo ha detectado un error externo

Error externo detectado desde el médulo de bus de campo.
» Suceso desencadenado por un dispositivo externo, en funcién del usuario.
Posible causa » Elerror se debe al bus de campo o un programa de la aplicacién.

» Elimine la causa del error externo.

» Verifique el circuito externo del sistema que ha activado el mensaje de error.
» Verifique el programa del PLC que ha causado el mensaje de error.
+ Verifique los parametros de comunicaciones.

« Monitoreo con el parametro [ERROR BUS DE CAMPO] &5+ del software de puesta en
Solucion marcha.

0 Este error detectado se puede borrar con el parametro [Reset Fallos Auto] ATR 0 manualmente
Borrado del codigo de error con el parametro [Asig. reset errores] RSE después de haber eliminado la causa.

[Embd Eth Com Interr] ETHF

Interrupcion de la comunicacion Ethernet insertada

Posible causa Interrupcion de la comunicacion en el bus Modbus TCP/Ethernet IP.

» Verifique la configuracion de comunicacion en los dispositivos.

+ Compruebe si hay direcciones de comunicacién duplicadas.

» Verifique el entorno (compatibilidad electromagnética).

» Verifique el cableado de bus de campo (continuidad, tipo de cable, conexion a tierra y blindaje)
» Compruebe el tiempo de espera.

» Verifique el estado del cliente Ethernet.

» Verifique la carga de la red Ethernet.

+ Consulte el manual de usuario de Ethernet.

+ Pongase en contacto con su representante local de Schneider Electric.

NOTA: es posible verificar el estado de ETHF mediante la comunicacion con su registro (ADL:
Solucién 7136).

0 Este error detectado se puede borrar con el parametro [Reset Fallos Auto] ATR 0 manualmente
Borrado del cédigo de error con el parametro [Asig. reset errores] RSF después de haber eliminado la causa.

[Conta.cerrado fuera] FCF1

Output contactor closed error

Posible causa El contactor de salida permanece cerrado aunque se hayan cumplido las condiciones de apertura.
» Compruebe el contactor de salida y su cableado.
Solucién + Compruebe el cableado de realimentacion del contactor.

0 o Este error detectado requiere un reinicio de la alimentacion del dispositivo después de haber
Borrado del cédigo de error eliminado la causa.
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[Err.apert.contc.salida] FCF2

Error apertura contactor salida

Posible causa El contactor de salida permanece abierto aunque se hayan cumplido las condiciones de cierre.
+ Compruebe el contactor de salida y su cableado.
Solucion « Compruebe el cableado de realimentacién del contactor.
o Este error detectado se puede borrar con el parametro [Reset Fallos Auto] ATR 0 manualmente
Borrado del cadigo de error con el parametro [Asig. reset errores] RSt después de haber eliminado la causa.

[FDR 1 Error] FDR1

FDR Error Ethernet Integrado

* Error de FDR de Ethernet integrado.
» Interrupcién de la comunicacion entre el dispositivo y el PLC.
* Archivo de configuracién incompatible, vacio o invalido.
Posible causa » La clasificacion del dispositivo no es consistente con el archivo de configuracion.
» Verifique el dispositivo y la conexién del PLC.
» Verifique la carga de trabajo de las comunicaciones.
Solucién » Reinicie la transferencia del archivo de configuracién del dispositivo al PLC.
o Este error detectado se puede borrar con el parametro [Reset Fallos Auto] ATR 0 manualmente
Borrado del codigo de error con el parametro [Asig. reset errores] RSt después de haber eliminado la causa.

[FDR 2 Error] FDR2

FDR Error Médulo Ethernet

* Error de FDR del médulo de bus de campo de Ethernet.
* Interrupcion de la comunicacioén entre el dispositivo y el PLC.
» Archivo de configuracién incompatible, vacio o corrupto.
Posible causa » La clasificacion del dispositivo no es consistente con el archivo de configuracion.
» Verifique el dispositivo y la conexién del PLC.
» Verifique la carga de trabajo de las comunicaciones.
Solucidon » Reinicie la transferencia del archivo de configuracién del dispositivo al PLC.
0 Este error detectado se puede borrar con el parametro [Reset Fallos Auto] ATR 0 manualmente
Borrado del cadigo de error con el parametro [Asig. reset errores] RSt después de haber eliminado la causa.
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[Err. Actu. del FW] FWER

Err. Actu. del FW

Posible causa

La funcién de actualizacion de firmware ha detectado un error.

Solucion

Pdéngase en contacto con su representante local de Schneider Electric.

0 Borrado del codigo de error

Este error detectado se borra en cuanto se elimina su causa.

[COMPAT. TARJETAS] HCF

Compatibil.tarjetas

Posible causa

Error de configuracién de hardware.

Se ha activado el parametro [Cédigo emparejam.] PPI y se ha cambiado un médulo de opciones.

Solucion

* Vuelva a instalar el médulo de opciones original.

» Confirme la configuracion ingresando [Cédigo emparejam.] PP T si el médulo se cambid
deliberadamente.

0 Borrado del codigo de error

Este error detectado se borra en cuanto se elimina su causa.

[Err. MoniCircuito A] IFA

Error en Ia monitorizacion del circuito A

Posible causa

La entrada digital asignada a [Asign. MoniCirc A] 1F2AA esta activa durante mas de [Rtrd.
MoniCirc A] TFDA.

Solucion

» Compruebe el dispositivo conectado y su cableado.
» Verifique la asignacion de parametro [Asign. MoniCirc A] TFAA.

0 Borrado del codigo de error

Este error detectado se puede borrar con el parametro [Reset Fallos Auto] ATR 0 manualmente
con el parametro [Asig. reset errores] RSt después de haber eliminado la causa.

[Err. MoniCirc B] IFB

Error en Ia monitorizacion del circuito B

Posible causa

La entrada digital asignada a [Asign. MoniCirc B] 1FAB esta activa durante mas de [Rtrd.
MoniCirc B] IFDB.

Solucién

+ Compruebe el dispositivo conectado y su cableado.
+ Verifique la asignacion de parametro [Asign. MoniCirc B] TF2AB.

0 Borrado del codigo de error

Este error detectado se puede borrar con el parametro [Reset Fallos Auto] ATR 0 manualmente
con el parametro [Asig. reset errores] RSE después de haber eliminado la causa.
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[Err. MoniCirc C] IFC

Error en Ia monitorizacion del circuito C

Posible causa

La entrada digital asignada a [Asign. MoniCirc C] 1FAC esta activa durante mas de [Rtrd.
MoniCirc C] 1FDC.

Soluciéon

» Compruebe el dispositivo conectado y su cableado.
» Verifique la asignacion de parametro [Asign. MoniCirc C] TFAC.

0 Borrado del cadigo de error

Este error detectado se puede borrar con el parametro [Reset Fallos Auto] ATR 0 manualmente
con el parametro [Asig. reset errores] RSt después de haber eliminado la causa.

[Err. MoniCirc D] IFD

Error en la monitorizacion del circuito D

Posible causa

La entrada digital asignada a [Asign. MoniCirc D] T1FAD esta activa durante mas de [Rtrd.
MoniCirc D] TFDD.

Solucion

« Compruebe el dispositivo conectado y su cableado.
» Verifique la asignacion de parametro [Asign. MoniCirc D] TFAD.

o Borrado del codigo de error

Este error detectado se puede borrar con el parametro [Reset Fallos Auto] 2TR 0 manualmente
con el parametro [Asig. reset errores] RSt después de haber eliminado la causa.

[Sobretemp. entrada] IHF

Sobretemp. entrada

Posible causa

El bloque AFE es monitoreado por un modelo térmico que ayuda a prevenir un dafio térmico en el
bloque.

* Latemperatura del bloque AFE es demasiado alta.

Solucion

» Verifique la ventilacion del dispositivo y la temperatura ambiente.
» Espere a que el dispositivo se enfrie para volver a arrancarlo.

o Borrado del codigo de error

Este error detectado se puede borrar con el parametro [Reset Fallos Auto] ATR 0 manualmente
con el parametro [Asig. reset errores] RSt después de haber eliminado la causa.

[ERROR ENLACE INT.] ILF

Interrupcion de la comunicacion interna con médulo de opcion

Posible causa

Interrupcién de la comunicacion entre el modulo opcional y el dispositivo.

Solucion

« Verifique el entorno (compatibilidad electromagnética).

» Verifique las conexiones.

» Sustituya el modulo de opciones.

» Pdngase en contacto con su representante local de Schneider Electric.

o Borrado del codigo de error

Este error detectado requiere un reinicio de la alimentacién del dispositivo después de haber
eliminado la causa.
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[Error Interno 0] INFO

Error interno 0 (IPC)

Error interno de CPU de la electrénica de control.

* Interrupcién de la comunicacién entre los microprocesadores del tablero de control.
Posible causa + El calibre de la tarjeta de potencia no es valido.

+ Apague el dispositivo y vuelva a encenderlo.
Solucion » Pongase en contacto con su representante local de Schneider Electric.

0 o Este error detectado requiere un reinicio de la alimentacion del dispositivo después de haber
Borrado del codigo de error eliminado la causa.

[Error Interno 1] INF1

Error interno 1 (Calibre)

+ Siun componente no es compatible con la configuracion de hardware, el error [Error Interno 1]

INF1 se activa.
Posible causa « El calibre de la tarjeta de potencia no es valido.
Solucion Pdngase en contacto con su representante local de Schneider Electric.

0 o Este error detectado requiere un reinicio de la alimentacién del dispositivo después de haber
Borrado del codigo de error eliminado la causa.

[Error Interno 2] INF2

Error interno 2 (SOFT)

La tarjeta de potencia no es compatible con el software de la electrénica de control.

AN z + Latarjeta de alimentacién se ha reemplazado por una pieza de repuesto y no se ha ajustado
Posible causa con la clasificacién de potencia correcta.
* Apague el dispositivo y vuelva a encenderlo.
Solucion * Pongase en contacto con su representante local de Schneider Electric.

0 o Este error detectado requiere un reinicio de la alimentacién del dispositivo después de haber
Borrado del codigo de error eliminado la causa.
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[Error Interno 3] INF3

Error interno 3 (comunicacion interna)

Posible causa Error de comunicacion interna detectado.

» Verifique el cableado en los terminales de control del dispositivo (suministro interno de 10 V
para las entradas analogicas sobrecargadas).
Solucién » Pdngase en contacto con su representante local de Schneider Electric.

0 o Este error detectado requiere un reinicio de la alimentacion del dispositivo después de haber
Borrado del cédigo de error eliminado la causa.

[Error Interno 4] INF4

Error interno 4 (fabricacion)

Posible causa Incoherencia de datos internos.

Solucién Pdéngase en contacto con su representante local de Schneider Electric.
o o Este error detectado requiere un reinicio de la alimentacion del dispositivo después de haber
Borrado del codigo de error eliminado la causa.

[Error Interno 6] INF6

Error interno 6 (OPCION)

* ElI'mddulo de opcidn instalado en el dispositivo no se reconoce.

* Los moédulos de terminales de control extraible (si existen) no estén presentes o no se
reconocen.

+ No se reconoce el adaptador Ethernet integrado (si existe).
» Elfirmware del dispositivo no es compatible con el médulo opcional.
Posible causa * Mddulo de opcién dafiado debido a multiples actualizaciones de firmware.

« Verifique el numero de catalogo y la compatibilidad del médulo de opciones.

» Conecte los médulos extraibles de los terminales de control una vez el dispositivo se haya
apagado.

* Actualice el firmware del dispositivo.
Soluciéon » Pdngase en contacto con su representante local de Schneider Electric.

0 o Este error detectado requiere un reinicio de la alimentacion del dispositivo después de haber
Borrado del codigo de error eliminado la causa.
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[ERROR INTERNO 7] INF7

Error interno 7 (INIT)

Posible causa

Interrupcién de la comunicacion con el componente CPLD del tablero de control.

Solucién

Péngase en contacto con su representante local de Schneider Electric.

0 Borrado del codigo de error

Este error detectado requiere un reinicio de la alimentacion del dispositivo después de haber
eliminado la causa.

[Error Interno 8] INFS8

Error interno 8 (fuente alimentacion conmutada)

Posible causa

Se supervisan las tensiones de alimentacion internas de la electrénica de control; si una esta fuera
de rango, se activa el error INF8.

Solucion

Pdéngase en contacto con su representante local de Schneider Electric.

0 Borrado del codigo de error

Este error detectado requiere un reinicio de la alimentacion del dispositivo después de haber
eliminado la causa.

[Error Interno 9] INF9

Error interno 9 (Medida)

Posible causa

Se ha detectado un error en la medicion del circuito de corriente.

Solucion

Péngase en contacto con su representante local de Schneider Electric.

0 Borrado del codigo de error

Este error detectado se puede borrar con el parametro [Reset Fallos Auto] ATR 0 manualmente
con el parametro [Asig. reset errores] RSF después de haber eliminado la causa.

[Error Interno 10] INFA

Error interno 10 (RED)

Posible causa

+ Lafase de entrada no funciona correctamente.
* Latension de la fuente de alimentacion externa de 24 VCC es demasiado alta.

Solucion

» Verifique la fuente de alimentacion externa de 24 VCC.
+ Poéngase en contacto con su representante local de Schneider Electric.

0 Borrado del codigo de error

Este error detectado requiere un reinicio de la alimentacién del dispositivo después de haber
eliminado la causa.
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[Error Interno 11] INFB

Error interno 11 (temperatura)

Los sensores de temperatura internos se supervisan en busca de cortocircuitos o circuitos abiertos.
Si se detecta un cortocircuito/circuito abierto, se activa el error INFB.
Posible causa El sensor de temperatura del dispositivo no esta funcionando correctamente.
Solucion Pdngase en contacto con su representante local de Schneider Electric.
0 Este error detectado se puede borrar con el parametro [Reset Fallos Auto] ATR 0 manualmente
Borrado del cadigo de error con el parametro [Asig. reset errores] RSt después de haber eliminado la causa.

[Error Interno 12] INFC

Error interno 12 (fuente de intensidad interna)

QZ El error INFC se activa cuando la supervisiéon de alimentacion del sensor de corriente ha detectado
Posible causa un nivel bajo en la alimentacién del sensor de corriente.

Solucién Pdéngase en contacto con su representante local de Schneider Electric.

o o Este error detectado requiere un reinicio de la alimentacién del dispositivo después de haber
Borrado del codigo de error eliminado la causa.

[Error Interno 13] INFD

Error interno 13 (intensidad diferencial)

Posible causa Desviacion diferencial de corriente en bloques de inversor paralelos/médulos de alimentacion.
. Verifique las conexiones entre las salidas del médulo de alimentacion/bloque inversor y las
Solucién terminales de salida del dispositivo.

o Si el parametro [Rearme fallo extend] HRFC se establece en [No] NO : Este error detectado
requiere un restablecimiento de alimentacion.
o Si el parametro [Rearme fallo extend] HRFC se establece en [Si] YES : Este error detectado se

0 o puede borrar manualmente con el parametro [Asig. reset errores] RSt después de haber
Borrado del codigo de error eliminado la causa.
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[Error Interno 14] INFE

Error interno 14 (CPU)

Posible causa El microprocesador interno ha detectado un error.
» Verifique que el cédigo de error se puede borrar.
Soluciéon * Pongase en contacto con su representante local de Schneider Electric.

0 o Este error detectado requiere un reinicio de la alimentacion del dispositivo después de haber
Borrado del codigo de error eliminado la causa.

[Error Interno 15] INFF

Error interno 15 (Flash)

Posible causa Error en el formato de la memoria serie flash.

Solucion Pdéngase en contacto con su representante local de Schneider Electric.

0 o Este error detectado requiere un reinicio de la alimentacion del dispositivo después de haber
Borrado del codigo de error eliminado la causa.

[Error Interno 16] INFG

Error Interno 16 (modulo E/S - relé)

Error de médulo opcional.

Y_ * Interrupcién de la comunicacion del médulo opcional de los relés de salida.

Posible causa » Error interno del médulo de opciones de los relés de salida.
» Verifiqgue que el médulo opcional esté conectado correctamente a la electrénica de control.
» Sustituya el médulo de opciones.

Soluciéon * Pongase en contacto con su representante local de Schneider Electric.

0 o Este error detectado requiere un reinicio de la alimentacion del dispositivo después de haber
Borrado del codigo de error eliminado la causa.
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[Error Interno 17] INFH

Error Interno 17 (médulo E/S - estandar)

Error de moédulo de extension.

* Interrupcién de la comunicacién con el médulo de extensién de E/S digitales y analdgicas.
Posible causa » Errorinterno del médulo de extensién de E/S digitales y analdgicas.

» Verifique que el médulo opcional esté conectado correctamente a la electrénica de control.
» Sustituya el médulo de opciones.
Solucién * Podngase en contacto con su representante local de Schneider Electric.

o o Este error detectado requiere un reinicio de la alimentacion del dispositivo después de haber
Borrado del codigo de error eliminado la causa.

[ERROR INTERNO 18] INFI

Error interno 18 (modulo de funcién de seguridad)

Error interno del modulo de seguridad.
* Interrupcién de comunicacién con el médulo de funciones de seguridad.
Posible causa » Error interno del mddulo de funciones de seguridad.

» Verifique los errores del médulo de seguridad para obtener informacion adicional.

» Verifique que el médulo opcional esté conectado correctamente a la electrénica de control.
+ Sustituya el médulo de opciones.
Solucion + Pdngase en contacto con su representante local de Schneider Electric.

0 o Este error detectado requiere un reinicio de la alimentacion del dispositivo después de haber
Borrado del cadigo de error eliminado la causa.

[Error Interno 19] INFJ

Error interno 19 (moédulo de encoder)

Posible causa Error del médulo de encoder.

« Verifique que el médulo opcional del encoder esté conectado correctamente a la electrénica de
control.

» Verifique la compatibilidad del encoder.
« Sustituya el modulo de opciones.
Solucién * Pdngase en contacto con su representante local de Schneider Electric.

o o Este error detectado requiere un reinicio de la alimentacion del dispositivo después de haber
Borrado del codigo de error eliminado la causa.

NVE61647.11 623



Variadores de velocidad para motores sincronos y asincronos Cadigos de error

[Error Interno 20] INFK

Error interno 20 (interfaz de opciones PCBA)

Posible causa Error de la tarjeta interfaz del modulo de opciones.

» Sustituya el médulo de opciones.
Solucién * Pongase en contacto con su representante local de Schneider Electric.

0 o Este error detectado requiere un reinicio de la alimentacion del dispositivo después de haber
Borrado del codigo de error eliminado la causa.

[Error Interno 21] INFL

Error interno 21 (RTC)

Error del reloj interno en tiempo real.

* Interrupcion de la comunicacién entre el terminal grafico y el dispositivo.
Posible causa » Error del oscilador del reloj.

* Actualice el firmware.

+ Sustituya el terminal de visualizacién grafica.
Solucion » Poéngase en contacto con su representante local de Schneider Electric.

0 o Este error detectado requiere un reinicio de la alimentacion del dispositivo después de haber
Borrado del cédigo de error eliminado la causa.

[Error Interno 22] INFM
Error interno 22 (Ethernet integrado)

* Se ha detectado un error en el adaptador de Ethernet integrado.
Posible causa » Inestabilidad de la fuente de alimentacion externa de 24 VCC.

+ Compruebe la conexién con el puerto Ethernet.

» Verifique la estabilidad de la tensién de la fuente de alimentacion de 24 VCC externa.
Solucion » Poéngase en contacto con su representante local de Schneider Electric.

0 o Este error detectado requiere un reinicio de la alimentacion del dispositivo después de haber
Borrado del cédigo de error eliminado la causa.
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[Error Interno 25] INFP

Error interno 25 (Incompatibilidad CB & SW)

Posible causa Incompatibilidad entre la version del hardware y la version del firmware del tablero de control.
* Actualice el paquete del firmware.
Solucién * Podngase en contacto con su representante local de Schneider Electric.

o o Este error detectado requiere un reinicio de la alimentacion del dispositivo después de haber
Borrado del codigo de error eliminado la causa.

[Error Interno 27] INFR

Error interno 27 (diagnostico CPLD)

Posible causa El diagndstico en CPLD ha detectado un error.

Solucion Péngase en contacto con su representante local de Schneider Electric.

0 o Este error detectado requiere un reinicio de la alimentacion del dispositivo después de haber
Borrado del cadigo de error eliminado la causa.

[CONTACTOR ENTRADA] 1L.CF

Conactor entrada

Posible causa Secuencias permitidas en la ventana de tiempo.

« Verifique el cableado entre la red, el contactor/disyuntor y el dispositivo.

» Verifique que la red esté presente aguas arriba del contactor/disyuntor.
« Verifique el disyuntor/contactor de entrada y su cableado.

» Verifique la configuracion [Time out U.linea] L.CT de tiempo de espera.
Soluciéon » Verifique la configuracion del disyuntor/contactor de entrada.
0 Este error detectado se puede borrar con el parametro [Reset Fallos Auto] ATR 0 manualmente
Borrado del cadigo de error con el parametro [Asig. reset errores] RSt después de haber eliminado la causa.
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[Perdida 4-20 mA Al1] LFF1

Perdida 4-20 mA Al1

Posible causa

Pérdida de 4-20 mA en la entrada analdgica Al1.

Este error se activa cuando la corriente de entrada analdgica se encuentra por debajo del valor
umbral minimo.

Solucion

» Verifique la conexién de las entradas analdgicas.
« Verifique el ajuste del parametro [Al1 Pérdida 4-20mA] LFL1.

0 Borrado del codigo de error

Este error detectado se puede borrar con el parametro [Reset Fallos Auto] ATR o0 manualmente
con el parametro [Asig. reset errores] RSF después de haber eliminado la causa.

[AI3 Pérdida 4-20mA] LFF3

Al3 Pérdida 4-20mA

Posible causa

Pérdida de 4-20 mA en la entrada analdgica Al3.

Este error se activa cuando la corriente de entrada analdgica se encuentra por debajo del valor
umbral minimo.

Solucion

» Verifique la conexion de las entradas analdgicas.
» Verifique el ajuste del parametro [AI3 Pérdida 4-20mA] L.FL3.

0 Borrado del codigo de error

Este error detectado se puede borrar con el parametro [Reset Fallos Auto] ATR 0 manualmente
con el parametro [Asig. reset errores] RSE después de haber eliminado la causa.

[Perdida 4-20 mA Al4] LFF4

Perdida 4-20 mA Al4

Posible causa

Pérdida de 4-20 mA en la entrada analdgica Al4.

Este error se activa cuando la corriente de entrada analdgica se encuentra por debajo del valor
umbral minimo.

Solucion

» Verifique la conexion de las entradas analogicas.
» Verifique el ajuste del parametro [Perdida 4-20 mA Al4] LF1.4.

0 Borrado del codigo de error

Este error detectado se puede borrar con el parametro [Reset Fallos Auto] ATR 0 manualmente
con el parametro [Asig. reset errores] RSF después de haber eliminado la causa.
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[Perdida 4-20 mA AI5] LFF5

Perdida 4-20 mA Al5

Pérdida de 4-20 mA en la entrada analdgica Al5.
Este error se activa cuando la corriente de entrada analdgica se encuentra por debajo del valor
Posible causa umbral minimo.
» Verifique la conexién de las entradas analdgicas.
Solucién « Verifique el ajuste del parametro [AlI5 Pérdida 4-20mA] LFL5.
0 Este error detectado se puede borrar con el parametro [Reset Fallos Auto] ATR 0 manualmente
Borrado del codigo de error con el parametro [Asig. reset errores] RSt después de haber eliminado la causa.

[Error bloqueo ON] LKON

Error bloqueo ON

El evento de bloqueo de la funcién de bloqueo esta presente si la entrada digital asignada esta en
estado inactivo mientras el dispositivo esta en estado RUN, por mas tiempo que el tiempo
configurado [Tiemp.retard.bloq.ON] LKOD.

« < Eldispositivo externo no esta listo, uno de los dispositivos monitoreados ha abierto el circuito.

» < Lafuncion de bloqueo esta configurada en una entrada digital diferente a la conectada en los
Posible causa terminales.

» Verifique los dispositivos externos asignados a la entrada de bloqueo ON.
» Verifique la configuracion de parametro [Asigna.bloqueo ON] L.KOs.

« Verifique la fuente de alimentacion de 24 VCC en el primer dispositivo del circuito y luego
Solucién verifique la salida de cada contacto de monitoreo del dispositivo.

o Este error detectado se puede borrar con el parametro [Reset Fallos Auto] ATR 0 manualmente
Borrado del codigo de error con el parametro [Asig. reset errores] RSt después de haber eliminado la causa.

[Err.movimi.carga] MDCF

Error movimiento carga

Y En el modo de bucle cerrado, se detecta un movimiento de carga para el cual no se ha dado ningun
Posible causa comando.
» Compruebe el circuito de la orden de freno.
Solucion * Compruebe el freno.

o o Este error detectado requiere un reinicio de la alimentacién del dispositivo después de haber
Borrado del cadigo de error eliminado la causa.
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[Err Link MultiVar] MDLF

Err Link MultiVar

» La comunicacién del enlace de variadores multiples se ha interrumpido durante la ejecucion.
N z » Lafuncion ha detectado una inconsistencia en la configuracion del sistema. (ejemplo: direccion
Posible causa IP duplicada, varios enlaces de varias unidades en la misma subred, ...)
» Verifique la red de comunicacién.
Solucion » Verifique la configuracién de la funcién de enlace multiunidad.
0 Este error detectado se puede borrar con el parametro [Reset Fallos Auto] ATR 0 manualmente
Borrado del cédigo de error con el parametro [Asig. reset errores] RSF después de haber eliminado la causa.

[M/S error en dispo.] MSDF

M/S derror del dispositivo

La supervision del estado y la comunicacién del enlace de variador multiple ha detectado un error.
» Para un maestro, uno o mas esclavos no estan presentes o no estan listos.
Posible causa » Para un esclavo, el maestro no esta presente.
» Verifique el estado de los dispositivos.
» Verifique la conexion entre el maestro y los esclavos.
Solucion « Verifique los ajustes de la arquitectura maestro/esclavo.
0 Este error detectado se puede borrar con el parametro [Reset Fallos Auto] ATR 0 manualmente
Borrado del cédigo de error con el parametro [Asig. reset errores] RSF después de haber eliminado la causa.

[Sobretension bus CC] OBF

Sobretension bus CC

La tension del bus de CC es demasiado alta.
+ Tiempo de deceleracion demasiado corto o carga arrastrante demasiado elevada.

» Latensién de lared es demasiado alta.
Posible causa * Laopcion de la unidad de frenado no puede convertir la "energia de frenado" en calor.

* Aumente el tiempo de deceleracion.

» Configure la funciéon [Adapt. ram. decel.] BRA si resulta compatible con la aplicacién.

» Verifique la tension de la red.
Solucién » Verifique la capacidad del circuito de frenado si esta presente.
0 Este error detectado se puede borrar con el parametro [Reset Fallos Auto] ATR 0 manualmente
Borrado del codigo de error con el parametro [Asig. reset errores] RSF después de haber eliminado la causa.
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[SOBRECORRIENTE] OCF

SOBRECORRIENTE

Se alcanza la limitacion de sobrecorriente.
* Los parametros en el menu [Datos del motor] MO2- no son correctos.
* Inercia o carga demasiado alta.

* Bloqueo mecanico.
Posible causa » Los valores de ajuste automatico del motor no coinciden con los valores del motor conectado.

» Verifique los parametros del motor.

» Verifique el dimensionamiento del motor/variador/carga.
« Verifique el estado de la mecanica.

* Disminuir [Limite de intensidad] CLI.

* Aumente la frecuencia de conmutacion.
Solucion » Proceda con el ajuste automatico del motor.

o o Este error detectado requiere un reinicio de la alimentacion del dispositivo después de haber
Borrado del cadigo de error eliminado la causa.

[Sobretemp.Dispos.] OHF

Sobretemperatura dispositivo

La temperatura del dispositivo es demasiado alta.
« Temperatura ambiente demasiado elevada.

* Flujo de aire reducido debido al bloqueo del aire en la entrada o salida.
Posible causa * Uno de los ventiladores no funciona correctamente.

« Verifique la ventilacion del dispositivo y la temperatura ambiente.

+ Limpie el disipador de calor.

+ Limpie el filtro de entrada.

» Verifique el caudal de aire.

» Verifique los ventiladores.

« Verifique la carga del motor de acuerdo con las condiciones ambientales.

» Verifique la funcion de la fuente de alimentacion externa de 48 V (si corresponde).
Solucién Espere a que el dispositivo se enfrie para volver a arrancarlo.

0 Este error detectado se puede borrar con el parametro [Reset Fallos Auto] ATR 0 manualmente
Borrado del cédigo de error con el parametro [Asig. reset errores] RSt después de haber eliminado la causa.

[Proceso sobrecarga] OLC

Sobrecara proceso
Sobrecarga del proceso.
+ Causa de origen mecanica en la aplicacion.
Posible causa * Se cambi la situacion del ciclo de carga de la aplicacién.
» Verifique y solucione la causa de la sobrecarga.
Solucion » Verifique los parametros de la funciéon [Sobrecarga Proceso] 01.D.
o Este error detectado se puede borrar con el parametro [Reset Fallos Auto] ATR 0 manualmente
Borrado del cadigo de error con el parametro [Asig. reset errores] RSt después de haber eliminado la causa.
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[SOBRECARGA MOTOR] OLF

Sobrecarga motor

Este error se activa cuando se detecta una corriente excesiva en el motor.

Posible causa El umbral [SOBRECARGA MOTOR] OLF se establece en el 118 % del [Estd.termic.motor] THR.

» Verifique el ajuste del monitoreo térmico del motor.

» Compruebe la carga del motor. Espere hasta que el motor se enfrie antes de volver a
arrancarlo.

» Verifique los ajustes de los siguientes parametros:
o [Corriente térm. motor] ITH
o [Modo térmico motor] THT
o [Niv. térmico motor] TTD

o [Rea. error ti. mo.] OLL
Solucién » Verifique el valor del parametro [Ret. pér. fase sal.] 0DT.
0 Este error detectado se puede borrar con el parametro [Reset Fallos Auto] ATR 0 manualmente
Borrado del codigo de error con el parametro [Asig. reset errores] RSE después de haber eliminado la causa.

[PERDIDA FASE SALIDA] OPF1

PERDIDA FASE SALIDA
Posible causa Pérdida de una fase en la salida del dispositivo.

Solucion Verifique el cableado que va del dispositivo al motor.

0 Este error detectado se puede borrar con el parametro [Reset Fallos Auto] ATR 0 manualmente
Borrado del codigo de error con el parametro [Asig. reset errores] RSF después de haber eliminado la causa.

[Pérd.Fase Salida] OPF2

PERDIDA FASE MOTOR

Pérdida de tres fases en la salida del dispositivo.
» El motor no esta conectado o la potencia del motor es demasiado baja.

» Contactor de salida abierto.
Posible causa » Inestabilidades instantaneas de la intensidad de motor.

» Verifique el cableado que va del dispositivo al motor, incluyendo el apriete de las conexiones
(consulte el manual de instalacién relacionado).

« Sise utiliza un contactor de salida, establezca [Asig. pér. fase sa.] OPL en [Ningun Err
Activado] OAC.

+ Si el dispositivo esta conectado a un motor de baja potencia o no esta conectado a ningin
motor: En el modo de ajustes de fabrica, la deteccion de pérdida de fase del motor esta activa
[Asig. pér. fase sa.] OrL = [Error OPF] YES. Desactivar deteccion de pérdida de fase del
motor [Asig. pér. fase sa.] OPL = [Funcioén inactiva] NO.

» Verifique y optimice los siguientes parametros: [Compensacién RI] UFR, [Tension nom.
Solucion motor] UNS y [Corriente nom. motor] NCR y realice [Autoajuste] TUN .

0 Este error detectado se puede borrar con el parametro [Reset Fallos Auto] ATR 0 manualmente
Borrado del cédigo de error con el parametro [Asig. reset errores] RSF después de haber eliminado la causa.
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[SOBRETENSION RED] OSF

Sobrete.aliment.red

Posible causa

Este error se activa cuando el dispositivo no esta en funcionamiento y la tension del bus de CC
supera el valor maximo permitido por el dispositivo.

* Latensién de la red eléctrica es demasiado elevada.

Solucion

Verifique la tension de la red.

0 Borrado del cadigo de error

Este error detectado se puede borrar con el parametro [Reset Fallos Auto] ATR 0 manualmente
con el parametro [Asig. reset errores] RSt después de haber eliminado la causa.

[Err. carga programa] PGLF

Error detectado en la carga de programas

Posible causa

Verifique que el codigo de error se pueda borrar con un restablecimiento de energia.

Solucion

Pongase en contacto con su representante local de Schneider Electric.

0 Borrado del codigo de error

Este error detectado se borra en cuanto se elimina su causa.

[Err. Ejec. Programa] PGRF

Error detectado en Ila ejecucion de programas

Posible causa

Verifique que el codigo de error se pueda borrar con un restablecimiento de energia.

Solucion

Pongase en contacto con su representante local de Schneider Electric.

o Borrado del codigo de error

Este error detectado requiere un reinicio de la alimentacion del dispositivo después de haber
eliminado la causa.
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[Perdida fase red] PHF

Perdida fase de red

+ Dispositivo suministrado incorrectamente o un fusible fundido.
* Una entrada de red o mas fases no estan disponibles.

» Dispositivo trifasico utilizado en una red de suministro monofasica.
Posible causa + Carga excéntrica.

» Verifique el cableado desde la red eléctrica al dispositivo, incluyendo el apriete de las
conexiones (consulte el manual de instalacion relacionado).

» Verifique los fusibles y la conexién de alimentacion.
Solucion + Utilice una red de suministro trifasica.
0 Borrado del cédigo de error Este error detectado se borra en cuanto se elimina su causa.

[Monit. Ang. Rotac.]

Monitorizacion del angulo de rotacién

Posible causa La supervision del angulo de rotacién ha detectado una desviacion demasiado elevada.
» Compruebe la presencia de problemas mecanicos en el sistema.
Solucion » Verifique los ajustes de la funcién de supervision.
0 Este error detectado se puede borrar con el parametro [Reset Fallos Auto] ATR 0 manualmente
Borrado del codigo de error con el parametro [Asig. reset errores] RSE después de haber eliminado la causa.

[Error funcién seg.] SAFF

Error detectado en la funcién de seguridad

« Tiempo de antirrebote (estabilizacién de la sefial) excedido.

* Error interno del hardware.
Posible causa + STOAYy STOB tienen un estado diferente (alto/bajo) durante mas de 1 segundo.

Verifique el cableado de las entradas digitales STOA y STOB, y la salida de +24 V CC (continuidad,
tipo de cable, conexion a tierra y blindaje). Para obtener mas detalles sobre la longitud maxima del
Solucion cable, consulte el manual de instalacion relacionado.

0 o Este error detectado requiere un reinicio de la alimentacion del dispositivo después de haber
Borrado del codigo de error eliminado la causa.
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[Seguridad activada] SAVF

Seguridad activada
» Error de infraccion del médulo de seguridad.
Posible causa » El médulo de seguridad ha detectado una infraccion de sus limites definidos.
Verifique el cableado de las entradas digitales STOA y STOB, y la salida de +24 VV CC (continuidad,
tipo de cable, conexion a tierra y blindaje). Para obtener mas detalles sobre la longitud maxima del
Solucién cable, consulte el manual de instalacion relacionado.
o Este error detectado requiere un reinicio de la alimentacion del dispositivo después de haber
Borrado del codigo de error eliminado la causa.

[CORTOCIRCUITO MOTOR] scF1

CORTOCIRCUITO MOTOR

La funcién de monitoreo del dispositivo ha detectado un cortocircuito entre las salidas de fase o una
Posible causa fase a tierra.

+ Verifique los cables que conectan el dispositivo al motor y el aislamiento del motor.
» Ajuste la frecuencia de conmutacion.
* Instale inductancias en serie con el motor.

« Verifique el ajuste del lazo de velocidad y el freno.
Solucion * Aumente el [Tpo de rearranque] TTR.
o Si el parametro [Rearme fallo extend] HRFC se establece en [No] NO : Este error detectado
requiere un restablecimiento de alimentacion.

o Si el parametro [Rearme fallo extend] HRFC se establece en [Si] YES : Este error detectado se

0 o puede borrar manualmente con el parametro [Asig. reset errores] RSt después de haber
Borrado del cadigo de error eliminado la causa.

[CORTOCIRC. ATIERRA] SCF3

Cortircuito tierra

« Corriente de fuga a tierra significativo en la salida del variador.
« Cortocircuito o puesta a tierra en la salida del inversor.
« Cortocircuito en un motor con cable largo.

* Error de aislamiento en el motor o en el cable.
Posible causa * Alta resistencia en la conexion del motor.

» Verifique los cables que conectan el dispositivo al motor y el aislamiento del motor.

» Ajuste la frecuencia de conmutacion.
* Instale inductancias en serie con el motor.

* En el caso de cables de motor largos, verifique el ajuste de [Activ. fallo tierra] GRFL.
Solucion » Pdngase en contacto con su representante local de Schneider Electric.

o o Este error detectado requiere un reinicio de la alimentacion del dispositivo después de haber
Borrado del codigo de error eliminado la causa.
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[COROTCIRCUITO IGBT] sCF4

IGBT cortocircuito
El componente de potencia ha detectado un error.
Al conectar el producto, se comprueba que no haya cortocircuitos en el IGBT. Por lo tanto se ha
detectado un error (cortocircuito o interrupcién) en al menos un IGBT. El tiempo para comprobar los
Posible causa transistores es de 1 a 10 pus.
» Verifique el ajuste del parametro [Prueba cc Salida] STRT.
Solucion + Pongase en contacto con su representante local de Schneider Electric.
0 Este error detectado se puede borrar con el parametro [Reset Fallos Auto] ATR 0 manualmente
Borrado del codigo de error con el parametro [Asig. reset errores] RsF después de haber eliminado la causa.

[Cortocirc.motor] SCF5

CORTOCIRCUITO MOTOR
Posible causa Cortocircuito en la salida del dispositivo.

» Verifique los cables que conectan el dispositivo al motor y el aislamiento del motor.
Solucién » Pdngase en contacto con su representante local de Schneider Electric.

0 Este error detectado se puede borrar con el parametro [Reset Fallos Auto] ATR 0 manualmente
Borrado del cédigo de error con el parametro [Asig. reset errores] RSF después de haber eliminado la causa.

[Error cfg.Seguridad] SCFF

Error configuraciéon Seguridad

+ Error de configuracién del médulo de seguridad.
Posible causa + Se ha detectado una configuracion Incorrecta vinculada con el médulo de seguridad.
» Verifique los errores del médulo de seguridad para obtener informacién adicional.
Solucién + Pdngase en contacto con su representante local de Schneider Electric.

0 o Este error detectado requiere un reinicio de la alimentacién del dispositivo después de haber
Borrado del codigo de error eliminado la causa.
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[INTERRUP.COM.MODBUS] SLF1

Interrupcion de comunicacion Modbus

Posible causa

Interrupcién de la comunicacién en el puerto Modbus si el comando y/o valor de referencia es dado
por Modbus.

Solucion

Verifique el cableado de comunicacién Modbus.

Verifique los ajustes de los parametros de comunicacién Modbus.
Verifique el tiempo sobrepasado.

Consulte el manual de usuario de Modbus.

o Borrado del cadigo de error

Este error detectado se puede borrar con el parametro [Reset Fallos Auto] ATR 0 manualmente
con el parametro [Asig. reset errores] RSt después de haber eliminado la causa.

[INTERRUP.COM PC] SLF2

Interrupcion de comunicacién de PC

Posible causa

Interrupcién de la comunicacion con el software de puesta en servicio.

Este error se activa cuando el comando o valor de referencia se proporcionan utilizando el software
de puesta en marcha.

Solucion

Verifique el cable de conexién del software de puesta en servicio.
Verifique el tiempo de espera.

0 Borrado del cadigo de error

Este error detectado se puede borrar con el parametro [Reset Fallos Auto] ATR 0 manualmente
con el parametro [Asig. reset errores] RSt después de haber eliminado la causa.

[INTERRUP.COM HMI] SLF3

Interrupcion de comunicacion de HMI

Posible causa

Interrupcién de la comunicacion con el terminal grafico.

Este error se activa cuando el comando o valor de referencia se da con el Terminal grafico y si se
interrumpe la comunicacién durante mas de 2 segundos.

Solucion

Verifique la conexion del terminal grafico.
Verifique que la longitud del cable no exceda los 10 m.

0 Borrado del cadigo de error

Este error detectado se puede borrar con el parametro [Reset Fallos Auto] ATR 0 manualmente
con el parametro [Asig. reset errores] RSt después de haber eliminado la causa.
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[Error E/S seguridad] SIOF

Error E/S seguridad

» Error de E/S del mddulo de seguridad.

» Error en la entrada/salida del médulo de seguridad.
Posible causa » Error detectado en la sefiale del encoder.
» Verifique los errores del modulo de seguridad para obtener informacion adicional.
Solucion + Pongase en contacto con su representante local de Schneider Electric.

0 o Este error detectado requiere un reinicio de la alimentacién del dispositivo después de haber
Borrado del codigo de error eliminado la causa.

[SOBREVELOC. MOTOR] sSOF

SOBREVELOCIDAD MOTOR

Se ha detectado una velocidad demasiado alta, basada en la respuesta de velocidad o en la
velocidad estimada, dependiendo de los ajustes.

+ Inestabilidad o carga arrastrante demasiado elevada.

» Si se utiliza un contactor aguas abajo, los contactos entre el motor y el variador no se habran
cerrado antes de ejecutar una orden de marcha.

» Se ha alcanzado el umbral de sobrevelocidad (correspondiente al 110% de la [Velocidad
Posible causa maxima] TFR).

» Verifique los ajustes del parametro del motor.

+ Verifique el dimensionamiento del motor/variador/carga.

» Agregue una resistencia de frenado si es necesario.

» Verifique y cierre los contactos entre el motor y el variador antes de ejecutar una orden RUN.

» Verifique la coherencia entre [Velocidad maxima] TrR y [Velocidad alta] 1sp. Se recomienda
Solucién tener al menos [Velocidad maxima] TFR = 110% * [Velocidad alta] Hsp.

0 Este error detectado se puede borrar manualmente con el parametro [Asig. reset errores] RSF
Borrado del codigo de error después de haber eliminado la causa.
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[Perdi.realim.enco.] SPF

Pérd. realim encod.

Posible causa

Este error se activa si el encoder de respuesta se pierde o es incoherente.
« Falta al menos un cable en la conexion del enconder.
* No hay sefal de entrada o no hay sefial Z superior después de realizar dos rotaciones.
* No hay sefal en la entrada de pulsos si la entrada se utiliza para medir la velocidad.
* Ruido en la sefal de respuesta del encoder debido a perturbaciones de EMC.

» Falta fuente de alimentacién o el consumo del encoder supera la corriente maxima de la fuente
de alimentacion.

Solucién

» Verifique el valor del cédigo de error [Err. Realim. Encod.] ENCE.

» Verifique el cableado entre el encoder y el variador.

» Verifique el encoder.

» Verifique la configuracion del encoder.

« Compruebe el cableado de la entrada de pulsos y el sensor utilizado.
« Utilice un cable apantallado y conecte a tierra ambos extremos.

» Verifique la alimentacién del codificador. Reduzca el valor [Tension decodifica.] UECV.
Consulte el manual de instalacion.

o Borrado del codigo de error

Este error detectado se puede borrar manualmente con el parametro [Asig. reset errores] RSF
después de haber eliminado la causa.

[Corrup.fiche.seguri.] SPFC

Corrupcion fichero seguridad

Posible causa

Archivos de seguridad corruptos o faltantes

Solucién

Apague el producto. Durante el siguiente encendido, el archivo de seguridad se creara de nuevo y
la informacion relacionada con la ciberseguridad (como la politica de canal y contrasefias) se
restablecera al valor predeterminado.

o Borrado del codigo de error

Este error detectado requiere un reinicio de la alimentacion del dispositivo después de haber
eliminado la causa.

[Timeout par] SRF

Timeout par

Posible causa

La funcién del control de par no es capaz de regular el par dentro de la configuracion de la banda
muerta. El variador ha cambiado a control de velocidad por mas del [Timeout ctrl par] RTO.

Solucion

» Verifique la configuracion de la funcion [Contorl del par] TOR-.
» Verifiqgue que no hay limitaciones mecanicas.

0 Borrado del codigo de error

Este error detectado se puede borrar con el parametro [Reset Fallos Auto] ATR 0 manualmente
con el parametro [Asig. reset errores] RSt después de haber eliminado la causa.
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[Error limita.par] SSF

Error Limite de Par

Posible causa

El dispositivo se encontraba en estado de limitacion de par o de limitacion de corriente durante
[Timeout Par/l lim] sTO y [Parada lim. | / Par] sSB no se ha establecido en [Ignorar] 0.

Solucion

» Verifique la configuracién de la funcién [Limitacion de par] TOL.
» Verifiqgue que no hay limitaciones mecanicas.
» Pdngase en contacto con su representante de Schneider Electric.

0 Borrado del codigo de error

Este error detectado se puede borrar con el parametro [Reset Fallos Auto] ATR 0 manualmente
con el parametro [Asig. reset errores] RSE después de haber eliminado la causa.

[ERROR BLOQUEO MOTOR] STF

Error detectado del bloqueo del motor

Posible causa

La funcién de supervision de bloqueo ha detectado un error.

El [ERROR BLOQUEO MOTOR] STF se dispara en las siguientes condiciones:
+ Lafrecuencia de salida es inferior a la frecuencia de bloqueo [Frec. de bloqueo] sTP3
» La corriente de salida es superior a la corriente de bloqueo [Corriente de bloq.] STP2
» Para una duracion superior al tiempo de bloqueo [Max. tiempo bloqg.] sTP1.

Solucion

* Busque un bloqueo mecanico en el motor.
+ Busque la posible causa de la sobrecarga del motor.
» Verifique los ajustes de la funcién de supervision.

0 Borrado del codigo de error

Este error detectado se puede borrar con el parametro [Reset Fallos Auto] ATR 0 manualmente
con el parametro [Asig. reset errores] RSt después de haber eliminado la causa.

[ERR.SENS. TERM.AI1] T1CF

Error de sensor téermico en Al1

Posible causa

La funcion de supervisién ha detectado un error del sensor térmico conectado con la entrada
analogica Al1:

+ Circuito abierto o
» Cortocircuito.

Solucion

+ Compruebe el sensor y su cableado.
» Sustituya el sensor.
» Verifique el ajuste del parametro [Tipo AI1] AT1T.

0 Borrado del codigo de error

Este error detectado se puede borrar con el parametro [Reset Fallos Auto] ATR 0 manualmente
con el parametro [Asig. reset errores] RSE después de haber eliminado la causa.
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[ERR.SENS. TERM.AI3] T3CF

Error de sensor téermico en Al3

La funcién de supervision ha detectado un error del sensor térmico conectado con la entrada
analdgica Al3:

« Circuito abierto o
Posible causa * Cortocircuito.

» Compruebe el sensory su cableado.

» Sustituya el sensor.
Solucion » Verifique el ajuste del parametro [Tipo AI3] AT3T.
0 Este error detectado se puede borrar con el parametro [Reset Fallos Auto] ATR 0 manualmente
Borrado del cadigo de error con el parametro [Asig. reset errores] RSt después de haber eliminado la causa.

[ERR.SENS. TERM.AIl4] T4CF

Error de sensor térmico en Al4

La funcién de supervision ha detectado un error del sensor térmico conectado con la entrada
analégica Al4:

» Circuito abierto o
Posible causa » Cortocircuito.

« Compruebe el sensory su cableado.

« Sustituya el sensor.
Solucién » Verifique el ajuste del parametro [Tipo Al4] AT4T.
o Este error detectado se puede borrar con el parametro [Reset Fallos Auto] ATR 0 manualmente
Borrado del codigo de error con el parametro [Asig. reset errores] RSt después de haber eliminado la causa.

[ERR.SENS. TERM.AI5] T5CF

Error de sensor téermico en Al5

La funcién de supervision ha detectado un error del sensor térmico conectado con la entrada
analégica Al5:

» Circuito abierto o
Posible causa » Cortocircuito.

» Compruebe el sensory su cableado.
» Sustituya el sensor.
Solucion » Verifique el ajuste del parametro [Tipo AI5] AT5T.

0 Este error detectado se puede borrar con el parametro [Reset Fallos Auto] ATR 0 manualmente
Borrado del cédigo de error con el parametro [Asig. reset errores] RSF después de haber eliminado la causa.
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[Err.ter.det encoder] TECF

Error del sensor téermico en el modulo de encoder

La funcién de control del sensor térmico ha detectado un sensor térmico en la entrada analdgica del
modulo de encoder:

» Circuito abierto o

+ Cortocircuito.
Posible causa » Ajuste incorrecto del tipo de sensor.

» Compruebe el sensor y su cableado.

» Sustituya el sensor.
Solucion » Verifique el ajuste del parametro [Tipo snsr térm enc] THET.
0 Este error detectado se puede borrar con el parametro [Reset Fallos Auto] ATR 0 manualmente
Borrado del codigo de error con el parametro [Asig. reset errores] RSE después de haber eliminado la causa.

[Error Niv.Térmico Al1] TH1F

Error nivel termico en Al1

iz La funcion de supervision del sensor térmico ha detectado una alta temperatura en la entrada
Posible causa analogica Al1.
* Busque la posible causa del sobrecalentamiento.
Solucion » Verifique los ajustes de la funcién de supervision.
0 Este error detectado se puede borrar con el parametro [Reset Fallos Auto] ATR 0 manualmente
Borrado del codigo de error con el parametro [Asig. reset errores] RSE después de haber eliminado la causa.

[Error Térmico Al3] TH3F

Error detectado en el sensor téermico de Al3

iz La funcién de supervision del sensor térmico ha detectado una alta temperatura en la entrada
Posible causa analogica Al3.
* Busque la posible causa del sobrecalentamiento.
Solucion » Verifique los ajustes de la funcién de supervision.
0 Este error detectado se puede borrar con el parametro [Reset Fallos Auto] ATR 0 manualmente
Borrado del codigo de error con el parametro [Asig. reset errores] RSF después de haber eliminado la causa.
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[Error Térmico Al4] THAF

Error detectado en el sensor térmico de Al4

iz La funcién de supervision del sensor térmico ha detectado una alta temperatura en la entrada
Posible causa analdgica Al4.
* Busque la posible causa del sobrecalentamiento.
Soluciéon » Verifique los ajustes de la funcién de supervision.
o Este error detectado se puede borrar con el parametro [Reset Fallos Auto] ATR 0 manualmente
Borrado del codigo de error con el parametro [Asig. reset errores] RSt después de haber eliminado la causa.

[Error Térmico AlI5] TH5F

Error detectado en el sensor térmico de Al5

(Z La funcién de supervision del sensor térmico ha detectado una alta temperatura en la entrada
Posible causa analogica AlS.
* Busque la posible causa del sobrecalentamiento.
Solucién » Verifique los ajustes de la funcién de supervision.
o Este error detectado se puede borrar con el parametro [Reset Fallos Auto] ATR 0 manualmente
Borrado del codigo de error con el parametro [Asig. reset errores] RSt después de haber eliminado la causa.

[Err.niv.umb.encoder] THEF

Error nivel termico del moédulo de encoder

(Z La funcién de supervision del sensor térmico ha detectado una temperatura alta en la entrada
Posible causa analégica del modulo del encoder.
* Busque la posible causa del sobrecalentamiento.
Solucién » Verifique los ajustes de la funcién de supervision.
o Este error detectado se puede borrar con el parametro [Reset Fallos Auto] ATR 0 manualmente
Borrado del codigo de error con el parametro [Asig. reset errores] RSt después de haber eliminado la causa.
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[Sobretemp. Disp.] TJF

Sobretemp del dispositivo

Posible causa

La funcion de control de la unién térmica ayuda a evitar que el IGBT se conecte a temperaturas
elevadas.

» Sobrecalentamiento de la etapa de potencia del dispositivo.

Solucion

+ Verifique la ventilacién del dispositivo y la temperatura ambiente.
» Reduzca la frecuencia de conmutacion.

* Aumente el valor de [Aceleracién] AcC

» Disminuya la carga

» Cambie a un variador de mayor potencia

0 Borrado del codigo de error

Este error detectado se puede borrar con el parametro [Reset Fallos Auto] ATR 0 manualmente
con el parametro [Asig. reset errores] RSE después de haber eliminado la causa.

[Sobrecarga variador] TLOF

Sobrecarga en el variador

Posible causa

La funcion [Mon. Sobrecarg VSD] OBR- ha detectado un error.

El error se activa cuando el [Esta. térm. varia.] THD alcanza >=118% y se borra cuando el [Esta.
térm. varia.] THD <= 90%.

Solucion

» Verifique el tamafo de la carga/motor/dispositivo de acuerdo con las condiciones del entorno.
+ Verifique la ventilacién del dispositivo y la temperatura ambiente.

» Verifique la configuracién del parametro [Visual.var.Sobrecarg.] T1.OL.

» Verifique la funcion de la fuente de alimentacion externa de 48 V (si corresponde).

» Verifique la estabilidad de la red.

0 Borrado del codigo de error

Este error detectado se puede borrar con el parametro [Reset Fallos Auto] ATR 0 manualmente
con el parametro [Asig. reset errores] RSF después de haber eliminado la causa.
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[ERROR DE AUTOTUNING] TNF

Error detectado en el autotuning

Se ha activado un error durante la autosintonizaciéon de un motor.
* Motor especial o motor con una potencia inadecuada para el variador.
* Motor no conectado con el variador.
* Motor no parado.
* Enun ajuste en rotacion, el motor se ha detenido de manera prematura.

» La configuracion del variador (incluida la configuracion del ajuste en rotacion) no se adecua al
uso del ajuste en rotacion con su aplicacion.

» El motor no puede operar correctamente durante un ajuste en rotacién.

» Autoajuste con cables de motor largos.
Posible causa » Unvalor bajo de [Autotun. eje D L] 1.DS y [Autotun. eje Q L] 1.0S.

» Verifiqgue que el motor/dispositivo sea compatible.

« Verifique que el motor esta conectado al dispositivo durante el autoajuste.
» Sise utiliza un contactor de salida, verifique que esta cerrado durante el autoajuste.
» Verifique que el motor esté presente y parado durante el autoajuste.
* En caso de un motor de reluctancia, reduzca [Co. max. alin. PSI] MCR.
* En caso de un error detectado durante un ajuste en rotacion:
> Verifique que la orden de marcha permanece activa durante todo el ajuste en rotacion.

o Incrementar [Aceleracion] AcC y [Rampa deceleracion] DEC. No deben fijarse en un valor
cercanosa0s.

> Si[Num.repeticiones] TNBR es diferente de 1, disminuir [Intensidad Max. De 2do Id]
IDH2.

> Si[Num.repeticiones] TNBR es diferente de 1, aumentar [Intensidad Min. De 2do Id]
IDL2.

> Sies posible, retire la carga del motor.

o Retroceder [Frec.ajuste rotacion] TLFR hasta [Frec. nom. motor] FRrS.
« Si el error contintia activandose, reduzca [Frec.ajuste rotacion] TLFR.
* De ser posible, disminuir [Num.repeticiones] TNER.

« Incrementar [Autotun. eje D L] DS y [Autotun. eje Q L] LOS a un valor igual a 5 veces sus
Solucion valores predeterminados.

o Este error detectado se puede borrar manualmente con el parametro [Asig. reset errores] RSF
Borrado del cédigo de error después de haber eliminado la causa.

[Baja carga proceso] ULF

Baja carga proceso

Subcarga del proceso.
« Causa de origen mecanica en la aplicacion.
Posible causa » Se cambié la situacién del ciclo de carga de la aplicacion.
« Verifique qué ha causado la subcarga y solucione la causa de ésta.
Solucion » Verifique los parametros de la funcion [Subcarga Proceso] ULD.
o Este error detectado se puede borrar con el parametro [Reset Fallos Auto] ATR 0 manualmente
Borrado del codigo de error con el parametro [Asig. reset errores] RSt después de haber eliminado la causa.
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[Baja tension red] USF

BAJA TENSION RED

La tensién medida del bus de CC es inferior a la tensién nominal de la red [Tensién de la red] URES

configurada:
Posible causa + Alimentacion de la red demasiado débil.

Solucion Verifique la tension de entrada RMS y los parametros de [Resp. subtension] USB.

0 Borrado del codigo de error Este error detectado se borra en cuanto se elimina su causa.
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Preguntas mas frecuentes

Introduccion

Si la pantalla no se ilumina, verifique la red de suministro del variador.

La asignacion de las funciones de parada rapida o de rueda libre contribuye a que
el variador no se inicie si no se han conectado las entradas légicas
correspondientes. El variador muestra entonces [Rueda libre] » 5 £ en la parada
en rueda libre y [Parada rapida] F 5 £ en parada rapida. Este comportamiento es
normal, puesto que dichas funciones se activan en el momento del rearme con
vistas a conseguir la mayor seguridad en la parada en caso de que se corte el
cable.

Verifique que la entrada de la orden de marcha esté activada de acuerdo con el
modo de control seleccionado (parametros [Control 2/3 hilos] £ L L y [Tipo 2
hilos] £ L E).

Si el canal de referencia o el canal de control se asignan a un bus de campo,
cuando se conecta la red de suministro, el variador muestra [Rueda libre] »n 5 E .
Permanece en modo de parada hasta que el bus de campo da una orden.

Estado de bloqueo del variador

El variador se encuentra en un estado de bloqueo y muestra [Parada en rueda
libre] n 5 E, si una orden de marcha como Avanzar, Retroceder o Inyeccion de
CC todavia esta activa durante:

» El restablecimiento de un producto a los ajustes de fabrica,
* Un "Restablecimiento de fallos" manual con [Asig. rest. errores] - 5 F,

* Un "Restablecimiento de fallos" manual con la aplicacién de un producto que
se ha apagado y se ha vuelto a encender,

* Una orden de parada enviada por un canal que no es la orden de canal activo
(como la tecla de parada del terminal grafico en el control de 2/3 hilos),

Sera necesario desactivar todas las 6érdenes de marcha activas antes de autorizar
una nueva orden de marcha.

Cambio o extraccion del médulo de opciones

Cuando un médulo de opciones se retira o se sustituye por otro, el variador se
bloqueara en el modo de error de [Configuracién Incorrecta] L F F durante el
encendido. Si el médulo de opciones se ha cambiado o extraido deliberadamente,
el error detectado puede eliminarse pulsando dos veces la tecla OK, que
restaurara los ajustes de fabrica de los grupos de parametros afectados por el
modulo de opciones.

Cambio de bloque de control

Cuando un bloque de control se sustituye por un bloque de control configurado en
un variador con un calibre distinto, el variador se bloqueara en el modo de fallo de
[Configuracion Incorrecta] L F F durante el encendido. Si el bloque de control
se ha cambiado deliberadamente, el error detectado puede eliminarse pulsando
dos veces la tecla OK, que restaurara los ajustes de fabrica.
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Glosario

A

Advertencia:

Si se utiliza el término fuera del contexto de las instrucciones de seguridad, una
advertencia le avisa de un posible error detectado por una funcion de
supervision. Una advertencia no activa la transicion del estado de
funcionamiento.

Ajustes de fabrica:

Ajustes de fabrica al adquirir el producto

E

Error:

Discrepancia entre un valor o estado detectado (calculado, medido o senalado) y
el valor o estado especificado o teéricamente correcto.

Etapa de potencia:

La etapa de potencia controla el motor. La etapa de potencia genera corriente
para controlar el motor.

F

Fallo:

El fallo es un estado de funcionamiento. Si las funciones de supervision detectan
un error, se activa una transicion a este estado de funcionamiento en funcion del
tipo de error. Se requiere un "Restablecimiento de fallos" para salir de este
estado de funcionamiento después de que se haya eliminado la causa del error
detectado. Puede encontrar mas informacion en los estandares pertinentes,
como IEC 61800-7, ODVA Protocolo Industrial Comun (CIP).

Funcién de supervision:

Las funciones de supervision adquieren un valor continua o ciclicamente (por
ejemplo, midiendo) para comprobar si esta dentro de los limites permitidos. Las
funciones de supervision se utilizan para detectar errores.

P

Parametro:

Datos y valores de los dispositivos que el usuario puede leer y definir (hasta
cierto punto).

PELV:

Tension extra baja protectora, tensién baja con aislamiento. Para obtener mas
informacion: IEC 60364-4-41

PLC:

Controlador légico programable

R

Restablecimiento de fallos:

Funcién empleada para restablecer el variador a un estado operativo después de
borrarse un error detectado eliminando la causa del error de modo que ya no esté
activo.
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T

Terminal grafico:
Los menus del terminal grafico se muestran entre corchetes.
Por ejemplo: [Comunicacién]
Los cddigos se muestran entre paréntesis.
Por ejemplo: L o 11 -

Los nombres de los parametros se muestran en el terminal grafico entre
corchetes.

Por ejemplo: [Velocidad de réplica]
Los codigos de los parametros se muestran entre paréntesis.

Por ejemplo: L F F
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